
中部イノベネット 
産業技術の芽 

Ӹ؉ܖٻ 

スマțによる運᠃ཎࣱの計測・ᚸ̖システムの開発

スマートフォンϋᔺセンサによる運᠃ཎࣱの計測・ᚸ̖技術

技術分野分類  1�0�：知ᙾ情報ϼྸ・1�0�：知能ロȜティクス

技術キーワード  Ჿ：情報センシング ᳄：行動࿢ؾᛐᜤ

産 業 分 類  '-ᲭᲪ：情報ᡫ̮機఺֥φᙌᡯ業 0-79：Ʀの˂のဃ෇᧙ᡲサービス業

内

容

概  要 

・スマートフォンに搭載ƞǕているӲᆔセンサᲢьᡮࡇᲦᚌьᡮࡇᲦGPS 等Უ

のみによってᲦ自動៻システムに̔らƣᲦ運᠃ɶのドライバ状態Ტއ჈りᲦ

᫩ᣒᲦ၅і状態Ღүᨖ運᠃なƲᲣをセンシング・ᚸ̖する技術の開発Შ

・᭗ᱫᎍの運᠃ཎࣱにؕƮくܤμૅੲ・ᙸܣりシステムの開発Შ

従来技術・ 

競合技術 

との比較 

（優位性） 

ஹᲦ運᠃ɶのドライバ状態を把握するにƸᲦ自動៻システムに࠙̔するとࢼ

こǖがٶくᲦٻがかりなોᡯもしくƸཎКなシステムが࣏ᙲでƋったᲨஜシス

テムƸ、༪発的に୍ӏしているスマートフォンにϋᔺƞǕたӲᆔ᭗ज़ࡇセンサ

によってᲦቇତに運᠃ཎࣱを計測・ᚸ̖することが可能でƋるᲨ 

本技術の 

有用性 

・� ៻ɲシステムに̔らƣ適用が可能でƋるᲨ

・� スマートフォンをキーデバイスとするためᲦソフトǦǨアとしてܱྵが可

能でƋりᲦ൮用ࣱがಊめて᭗いᲨ

関連情報 

（図・表・写真等） 

適用可能製品 自動៻システム 
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■試作品状況 無 提示可 提供可 
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3 ۂ 軸加速度センサ

फែ౨知Ღүᨖ状態ЙК 

3 ۂ 軸角加速度センサ 
運᠃状態౨ЈᲢӫ߼৵Ღᖦ行運᠃Უ

GPS ۂ センサ 
៻ɲᡮࡇ 
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運転挙動判別結果 センサデータの推移

運転挙動判別 ۂ

ӫ߼৵Ღɟ଺ͣഥ等のӲᆔ運᠃ਫ動をችࡇよくЙК可能Შ 

 運転特性の評価 ۂ
Ӳਫ動におけるセンサデータにؕƮきᲦүᨖな運᠃状態でƋるかԁか

の運᠃ཎࣱのᚸ̖が可能
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