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【公開日】平成28年12月28日(2016.12.28)
【年通号数】公開・登録公報2016-070
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【国際特許分類】
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【ＦＩ】
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【手続補正書】
【提出日】平成28年11月29日(2016.11.29)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両が載置される載台と、前記載台を支持するロードセルと、前記ロードセルの出力信
号に基づいて前記載台上の車両の重量を計測する制御器とを備える車両重量計であって、
　前記載台の車両進行方向の長さが、停止状態にある車両の全ての車軸を同時に載置でき
ない長さであり、
　前記制御器が、少なくとも２以上の車両の停止位置で車両の車軸が前記載台上に存在す
る状態における前記ロードセルのそれぞれの出力信号に基づいて車両の総重量を導く車両
重量計。
【請求項２】
　前記車両の一の停止位置に対応する前記載台上の前記車軸が、前記車両の他の停止位置
に対応する前記載台上に載置されないように前記停止位置及び前記載台の車両進行方向の
長さが設定されており、
　前記制御器は、前記出力信号に基づいて前記車軸それぞれの軸重を合算することで停止
状態の前記車両の総重量を導く請求項１に記載の車両重量計。
【請求項３】
　前記車軸それぞれの軸重が１軸ずつ計測されるように前記停止位置及び前記載台の車両
進行方向の長さが設定されており、
　前記制御器は、前記出力信号に基づいて、停止状態の前記車両の前記車軸それぞれの偏
荷重を導く請求項２に記載の車両重量計。
【請求項４】
　前記車両の車軸それぞれの軸重を表示する表示器を備え、
前記表示器の表示画面において、前記軸重の合算が行われる車軸が選択される請求項１～
３のいずれかに記載の車両重量計。
【請求項５】
　前記車両が前記載台に進入する際の当該載台の進入辺に直交するように前記車両の移動
を案内する案内手段を備える請求項１～４のいずれかに記載の車両重量計。
【請求項６】
　前記車両の前記載台への進入方向において、前記載台の片端部又は両端部に隣接して設
けられたトレッドセンサを備える請求項１～５のいずれかに記載の車両重量計。
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【請求項７】
　スイッチまたはキーを備える操作器を備え、
　操作者が前記操作器を操作して、安定した前記出力信号の取得を前記制御器に指示し、
前記制御器は、当該指示を受けて前記安定した出力信号を取得する請求項１～６のいずれ
かに記載の車両重量計。
【請求項８】
　請求項１に記載の車両重量計を用いて行われる前記車両の総重量算出方法であって、
　前記車両の一の停止位置に対応する前記載台上の前記車軸が、前記車両の他の停止位置
に対応する前記載台上に載置されないように前記車両を少なくとも２以上の停止位置で停
止させるステップと、
　前記停止位置のそれぞれでの前記車両の停止状態における前記ロードセルのそれぞれの
出力信号に基づいて、前記車両の総重量が算出されるステップと、を備える車両の総重量
算出方法。
【請求項９】
　請求項１に記載の車両重量計を用いて行われる前記車両の総重量算出方法であって、
　前記車両の車軸それぞれが少なくとも１回は前記載台上に位置するように前記車両を複
数回、停止させ、
　前記車両の停止毎に前記ロードセルのそれぞれから出力される安定出力値を前記制御器
で取得し、
　Ｎ回目（Ｎは２以上）の前記安定出力値の取得時から所定時間内に、次の前記安定出力
値を前記制御器で取得できないときは、最初からＮ回目までの前記安定出力値に基づいて
前記車両の総重量が算出される車両の総重量算出方法。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００７５
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００７５】
　例えば、車両１０の車軸１、２、３の夫々が載台２０に停止したのち、オペレータやド
ライバが操作器４０を操作してそれぞれの停止の度に安定出力値の取得を制御器３０に指
示し、当該指示を受けて本安定出力値を制御器３０で取得し、記憶回路３３に保存しても
よい。
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