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巻 頭 言

帝京大学自動車技術センター
センター長　加　藤　　彰

帝京大学自動車技術センターは 2020 年 4 月に発足し、今年で 7 年目を迎えました。ま

た、本年は年報第 4 巻を発行する運びとなりました。これもひとえに皆様のご支援、ご協力

の賜物であり、心より感謝申し上げます。 
2025 年度も自動車業界では多くの話題がありました。これまで BEV 市場を牽引してき

たテスラ社に代わり、中国 BYD 社が世界最大の BEV 生産メーカーとなったことが報じら

れました。また、ホンダの 2026 年 3 月期決算が赤字となったことも大きなニュースとなり

ました。これは米国トランプ政権による環境規制緩和を背景とした BEV 市場の減速が主要

因とされていますが、日本の基幹産業を支える企業の一つとして、同社の早期の業績回復を

期待しています。 
さて、この数年で ChatGPT をはじめとする生成 AI は著しい進化を遂げ、社会に大きな

変革をもたらしています。教育現場においても教材作成などへの活用が進み、これまでイン

ターネット検索やオンライン辞書で行っていた作業の多くが生成AIへと置き換わりつつあ

ります。一方で、 2026 年 5 月に報道された読売巨人軍阿部慎之助監督の事案にも見られ

るように、情報の信頼性や著作権、倫理面など、その利用には課題もあります。しかしなが

ら、インターネットが私たちの生活に不可欠な存在となったように、生成 AI も今後ますま

す社会に欠かすことのできない技術になるものと考えています。 
ところで私は大学で自動車工学を中心とした講義を担当する一方、環境・エネルギー問題

についても講義を行っています。今年も厳しい暑さが続いていますが、2026 年には気象庁

が最高気温 40℃以上の日を「酷暑日」と命名しました。このような異常高温は地球温暖化

との関係が強く示唆されています。しかしながら、近年は世界各国のリーダーから環境問題

に対する力強い発信を耳にする機会が少なくなったように感じます。また、ロシア・ウクラ

イナ情勢に加え、中東情勢も依然として不安定な状況が続いています。このような時代だか

らこそ、環境問題の重要性を改めて訴え、持続可能な社会の実現に向けて世界を牽引するリ

ーダーの登場を期待しています。 
最後になりますが、2025 年度の自動車技術センターでは技術講演会をはじめ、多くのイ

ベントを開催し、参加者の皆様から高い評価をいただきました。厚く御礼申し上げます。ま

た、2026 年度からは定例イベントに加え、自動車技術に関する相談窓口を学内向けに開設

いたしました。今後も、特定整備認証を有する充実した設備と高い技術力を備えたスタッフ

を生かし、自動車に関する教育・研究・技術支援を通じて、皆様の期待に応えられるセンタ

ーを目指してまいります。引き続き、ご支援、ご指導を賜りますようお願い申し上げます。 
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22002255 年年度度講講演演会会開開催催報報告告書書  

報告書作成日 2025 年 6 月 10 日 
帝京大学自動車技術センター 簾内 将景 

 
  自動車技術センターの活動目的である人材育成、情報発信の一貫として、2025 年度講

演会「日産自動車の 75 年にわたる電動化の歴史と未来への展望」を本学の教職員と学生
をはじめ、栃木県内企業の技術者に向けて開催した。日産自動車の電動化の歴史に触れな
がら電動車の技術やこれからの展望について、日産自動車株式会社 EV システム研究所 
所⻑ 寺地 淳氏をお招きし、宇都宮キャンパス内自動車技術センターの講義室にて対面
で実施した。 

＜開催日＞  
2025 年 6 月 5 日 木曜日 13:20~14:50 

＜コンテンツ＞  
・講師 日産自動車株式会社 EV システム研究所 所⻑ 寺地 淳 様 
・講演タイトル 「日産自動車の 75 年にわたる電動化の歴史と未来への展望」 
・講演概要 

日産自動車の電動化の歴史は 1947 年の「たま」電気自動車の発売から始まり、75 年に
わたり進展し、2010 年には量産型電気自動車「リーフ」を発売しました。将来的には、
持続可能な社会の実現に向けて、電気自動車の普及を図り、業界を超えた製品やサービス
の連携によるエコサイクルを構築。また、電気自動車と電力網を統合する Vehicle Grid 
Integration の技術開発を進め、社会全体の持続的な発展に貢献したいと考えている。本
講演ではこれらの取り組みについて紹介する。 

＜結果＞ 
当日参加者数 計 47 名 内訳（本学学生,教職員 34 名、一般,企業 13 名） 

  今回の講演会は、機械・精密システム工学科 2 年生「機械セミナー」を併催した。講
義受講者以外の学生の参加や、企業技術者も出席しており、日産自動車の電動化技術に
対する関心の高さが伺えた。 

＜まとめ＞ 
講演では、主にスクリーンを使用して行われ、日産の電動化技術の解説と紹介や EV 普

及に関する主要各国の EV の位置づけ等について大変興味深い講演であった。 
  また、終了時に実施した参加者アンケートでは、86%が「満足」と回答した。自由記

述では「EV に対する取り組み、社会全体に対する取り組みが分かり面白かった」「これ
からのエンジン車や EV 車のことを技術者から直接聞くことのできた貴重な機会でし
た」などのコメントが寄せられ、学生社会人問わず満足の声をいただいた。また、AI や
自動運転技術への関心が高いことも分かったため、これらを参考にして今後も学生や企
業人のニーズに合った技術講演会を続けていきたい。 

以上 

2025年度講演会開催報告書

報告書作成日 2025 年 6 月 10 日
帝京大学自動車技術センター　簾内 将景
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第第 66 回回宇宇都都宮宮大大学学ココララボボレレーーシショョンン・・フフェェアア参参加加報報告告書書  

報告書作成日 2025 年 9 月 30 日 
帝京大学自動車技術センター 簾内 将景 

 
 昨年に引き続き、宇都宮大学主催「第 6 回宇都宮大学コラボレーション・フェア」の展
示会にてポスター出展を行った。 
＜イベント趣旨＞ 

宇都宮大学は「地域活性化のエンジン」という使命のもと、産学官金連携の推進による社
会課題解決と産業振興を目的に、栃木県内最大級の展示・講演イベントである「コラボレー
ション・フェア」を開催した。 

帝京大学自動車技術センターは、本イベントへの参加を通して、活動の県内産学官金への
情報発信と、自動車技術センター所属教員の研究への新たなコラボレーション発見を目的
として参加した。 
＜開催日、場所＞  

2025 年 9 月 18 日 木曜日 13:00~17:00 マロニエプラザ大展示場（栃木県宇都宮市） 
＜コンテンツ＞  

帝京大学自動車技術センターは展示会へのポスター出展を行った。 
・展示会 

産学官金それぞれの立場から、事業紹介や、シーズ・ニーズ、連携事例など約 300 件の
展示を通じて、様々な知見に出会う機会を提供し、新たな「知」の創出を目指す。 

・講演会 
企業・自治体・研究者などを招き、社会・企業課題の解決に向けたデータサイエンスの
現場実装について議論を行う。 

＜イベントの様子＞ 
ポスターセッションには展示参加 329 件(昨年 300 件)、参加者 780 名(昨年 781 名)が参

加し、各ブースでポスターによる説明や、質疑応答が行われた。参加件数は昨年より増加し、
終始活発なコミュニケーションがとられていた。自動車技術センターは、センターの紹介を
主としてパンフレットや年報を渡しながら来場者に対応した。 
＜まとめ＞ 
 ブースに足を止めていただく参加者に対してポスターやチラシを使用して話しをする 
機会が多かった。中には自動車技術センターの活動に興味を示し、センターが関係するイ 
ベントへの参加や、所属教員によるセミナー実施を希望する参加者もいた。このような声 
を来年度以降のイベントに反映することで、より地域社会のニーズに応えつつ社会貢献に 
つながると考える。 

今後もこのような機会を有効的に利用して、自動車技術センターの活動推進に役立てて
いきたい。 

以上 

第6回宇都宮大学コラボレーション・フェア参加報告書

報告書作成日 2025 年 9 月 30 日
帝京大学自動車技術センター　簾内 将景
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自自動動車車技技術術セセンンタターーツツアアーー22002255（（学学園園祭祭））開開催催報報告告書書  
 

報告書作成日 2025 年 11 月 13 日 
帝京大学自動車技術センター 簾内 将景 

 
＜趣旨＞ 
  宇都宮キャンパス学園祭「帝祭」のイベントとして、本学学生や地域一般来場者を対象

に実施した。今年は学内外（教職員とその関係者、OB）の方にもご協力をいただき実習
車以外の車両を展示することで、車を通した交流の場を設け、学園祭を盛り上げる一助と
なることを目的とした。また、昨年に引き続き子供向けイベントを併催し、来場した子供
たちにものづくりの楽しさを伝える場を設けた。 

＜開催日＞  
2025 年 11 月 2 日 日曜日 11:00~15:30 
※施設開放と子供向けイベントは 10 時から開始 

＜コンテンツ＞  
・車両の展示 6 台（四輪 5 台、二輪 1 台） 
・ゼンマイモビリティを作ってみよう！（子供向けイベント） 
・エンジン等のカットモデルの展示 
・自動車技術センターの活動紹介（日産サクラ分解映像の上映） 

＜結果＞ 
来場者数 計 96 名（一般来場者と本学学生） ※昨年 89 名 
子供向けイベント「ゼンマイモビリティを作ってみよう！」への参加者 12 名 
 昨年より多くの方に来場いただき、各々が気になる設備や車両の見学をしていた。車両
の持ち主と談話する様子も見ら、終始賑わいを見せていた。 
 ゼンマイモビリティの作製については、ポスターや学生助手の声掛けなどで興味を持
つ子供が多く、センタースタッフと本学学生が組み立てのサポートを行った。 

＜まとめ＞ 
  車両の展示や昨年好評であった子供向けイベント、センターの活動紹介を実施した。

参加者からは、「貴重な車両を見ることができてよかった」や「ゼンマイモビリティ作
製が楽しかった」という声をいただき、学園祭を楽しめるイベントの一つとできた。ま
た、子供たちにものつくりの楽しさを伝えることができたと感じている。 

  昨年の反省点であった自動車技術センターまでの動線が分かりにくさに対して実行委
員会に相談し、動線に張り紙をするなどの対応を取った。また、他のイベントと同様に
大型の看板を設置した結果、昨年よりも来場者数を増やすことができたと感じている。 

今後も学園祭の盛り上げや宇都宮キャンパスのアピールに寄与できるようなイベント
として来年以降も継続していきたい。 

 
以上 

自動車技術センターツアー2025（学園祭）開催報告書

報告書作成日 2025 年 11 月 13 日
帝京大学自動車技術センター　簾内 将景
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ももててぎぎアアククテティィブブセセーーフフテティィ開開催催報報告告書書  
 

報告書作成日 2025 年 12 月 19 日 
帝京大学自動車技術センター 簾内 将景 

 
＜趣旨＞ 

昨年に引き続きモビリティリゾートもてぎ内、交通教育センターもてぎにおいて、急ブレーキやスピン等、
一般道路では起きてはいけない体験をもとに、実路での安全運転を目指す。また、ホンダコレクションホール
見学を通してモビリティの歴史や将来、機能について考える場とする。 

＜開催日＞  
2025 年 12 月 6 日 土曜日 8:30~16:30 

＜コンテンツ＞ 
・モビリティリゾートもてぎ交通教育センター  
 ①スキットリカバリー 
  車のスピン状態を体験しこれを回避するトレーニング 
 ②スリパリーコーナリング 

   雪道を想定したコースを走行し、適切なペダルワーク、ステアワークを身に付けます 
・ホンダコレクションホールの見学 

＜費用＞ 
 昼食代（1,500 円）は個人負担とし、バス代金および講習費は学校負担 
＜結果＞ 

当日参加者数 計 19 名 学生 17 名（4 年 3 名、3 年 1 名、2 年 6 名、1 年 7 名） 引率 2 名 ※昨年学生 14 名 
はじめに、ホンダコレクションホール見学を行った。自由見学の時間とし、学生は各々の興味の引かれた展

示車両について学生同士で談話を行っていた。国内レース車両や F1 車両が展示されており、車両下部をのぞ
き込むなどしながら、設計意図について話し合う学生の姿が印象的であった。 

安全運転講習会では、学生は 2 人一組に分かれて乗車し、インストラクターの指導の下でメニューをこなし
ていた。インストラクターからの問いかけに対し答える学生の姿や、下車後に体験した事象について学生同士
で話し合う姿があり、安全運転の意識向上だけでなく講義等で得た自動車に関する日々の学びを実際に体験す
ることができた。 

＜まとめ＞ 
自動車技術センター発足後では 4 年連続 4 回目の実施となった本イベントであるが、今年度は過去一番の申

し込み数があった。また、これまでにはほぼゼロであった機械系学科以外の学生の参加があった（情報科学コ
ース、地域経済学科）。 

  終了後に実施したアンケートの結果、参加者全員から満足との回答を得た（満足度 100%）。理由として、「貴
重な体験ができたこと」を上げる学生が多かった。全体に対する感想としては、「車速が 1km/h 違うだけで低
μ 路だと動きが変わることを学んだ」、「スリップ時の車の動きを感じて、対応する方法を学ぶことができた」、
「今回学んだことを活かして安全運転につなげていきたい」等の声があり、学生にとって大変貴重な自動車に
関する学びの場となっていると感じた。 

今後も継続して実施していくとともに、今年増加した機械系学科以外の学生参加者をさらに増加させるべく
募集のかけ方や募集の文面等を工夫しより多くの学生に自動車に関する学びの場を提供していきたい。 

 
以上 

報告書作成日 2025 年 12 月 19 日
帝京大学自動車技術センター　簾内 将景

もてぎアクティブセーフティ開催報告書
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22002255 年年度度次次世世代代自自動動車車人人材材育育成成講講座座  開開催催報報告告書書  
 

報告書作成日 2026 年 3 月 5 日 
帝京大学自動車技術センター 簾内 将景 

＜趣旨＞ 
  栃木県では、戦略３産業の一つとして位置付ける「自動車産業」を担う人材を育成し、県経済を技術力によ

り牽引する企業の創出を図るため、次世代自動車人材育成講座を開催します 
  自動車技術センターは県の事業に協力し、保有する施設設備を利用した次世代自動車技術に関連する教育を

座学と実習を組み合わせて行い、県内企業の技術力向上の一助となるべくこれを実施する。 
＜開催日＞  

2026 年 2 月 24 日（火）25 日 （水）9:20~16:30 
＜コンテンツ＞  

・講師 帝京大学理工学部 情報科学科 教授 加藤 彰 
元 帝京大学理工学部 機械・精密システム工学科 准教授 ⻘木 昭夫 
帝京大学理工学部 総合理工学科 助手 小柳出 敏弘 

  帝京大学理工学部 総合理工学科 助手 白沢 洋一 
・講座概要 

１日目（2 月 24 日） 
    １時限 （座学）従来自動車の機能と構造について 担当 ⻘木 
    ２時限 （座学）電動化や自動運転等の関連技術に関して 担当 ⻘木 
    ３時限 （実習）自動車の構造、機能、作動に関して 担当 小柳出、白沢 
   ４時限 （実習）従来ガソリンエンジンの構造、機能、作動に関して 担当 小柳出、白沢 
  ２日目（2 月 25 日） 
   １時限 （座学）自動車の電動化に関する最近の状況について 担当 加藤 
    ２時限 （実習）HV の構造、機能、作動に関して 担当 小柳出、白沢 
    ３時限 （実習）BEV の構造、機能、作動に関して 担当 小柳出、白沢 
   ４時限 （実習）BEV の外部診断機を用いた各種パラメータ確認 担当 小柳出、白沢 
＜イベントの様子＞ 

参加者数 計 15 名（10 社） 
座学ではスクリーンを使用した講義、実習では実車を使用した演習を行った。実習は小柳出助手、白沢助手

の両名指導の下で安全に実施された。参加者は実車部品の分解組付けやシャシダイナモメータを使用した HEV
と BEV の作動の見学体験を行い、構造機能を確認しながら真剣に学んでいた。 

＜まとめ＞ 
  昨年は自主開催として１日間で行い、今年は栃木県の主催として２日間開催した。この 2 日間という時間

の中で自動車の基礎を幅広く学ぶことのできる場を提供できたと感じている。終了時に実施した参加者アン
ケートでは「社内で行っている業務以外のことが体験でき貴重な時間でした」「自動車の構造について少ない
時間で良く学べたので満足」などの肯定的なコメントが寄せられ、本講座の満足度調査では、参加者の約
90%から満足との評価をいただくなど、高評価をいただいた。 

今後も講演会や講座を通じて、情報発信や人材育成の機会を増やしたいと考える。 
 

以上 
 

報告書作成日 2026 年 3 月 5 日
帝京大学自動車技術センター　簾内 将景

2025年度次世代自動車人材育成講座　開催報告書
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Study of energy consumption calculation model accuracy for light BEV 

 
 *1 *1 *1 

Akira KATO*1, Yuki KIMURA*1, and Hyo Yeon YOON*1 

*1 Teikyo University 
 

 In order to achieve carbon neutrality in 2050, sales of BEVs are increasing worldwide, and large number of light BEVs 
sold in Japan. We believe that it is effective to combine a numerical model of an electric vehicle using Matlab with a 
traffic flow simulation (SUMO) to study methods for improving energy consumption, with the aim of improving the 
mileage per charge on real roads. In this study, we created a motor efficiency map using a chassis dynamometer and 
created a light BEV energy consumption calculation model using Matlab/simulink. We will report the results of verifying 
the calculation accuracy of energy consumption calculation model by comparing with the results of real road test results 
in Utsunomiya City. 

Key Words : EV and HV systems, state of charge (SOC), simulation/modeling Energy Consumption, Light BEV 

1.  

2050 BEV BEV
BEV 2024 22,926 EV

(1) Matlab/Simulink(2)

SUMO
(3) Matlab/Simulink BEV CD Chassis Dynamometer

5% (4)

BEV CD BEV
Matlab/Simulink BEV   

 

2.  

2 1
2024 BEV

1 (5)  
2 2  
WLTC CD CD

Astemo HDM9000 (6)  
2 3
CD WLTC

JC08
+110kg 2
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2 4
3

 1 RDE Real Driving Emissions
40km/h 60km/h

100km/h
1 30km

SOC 90%   
 

Table 1 Test vehicle specifications 
 
                                                 
 
 
 
 
 
 
 
                                           Fig. 1 Test route of real driving test in Utsunomiya 

 

3.  

Matlab/Simulink Powertrain Blockset
 

 

 
Fig. 2 Powertrain Blockset 

 

4.  

BEV CD
500rpm 7000rpm 5Nm 140Nm

4-1 2
CD

 

= × ×       (4-1) 

 T  (Nm) N  (rpm) V HV High Voltage batt.  (V) I HV  (A) 

Drive system FF

Model ZAA-B6AW

Length m 3.395

Width m 1.475

Full heghit m 1.655

Vehicle weghit kg 1070

Battery type Lithium Ion Battery

Battery Voltage V 350

Battery Capacity 20

Motor model code MM48

Motor maximum outout kW/rpm 47/2302~10455

Motor maximum torque Nm/rpm 195/0=2302

Travel distance per full battery km 180 WLTC mode

16



 

 

Table 2 Motor efficiency map for Light BEV 

 

 

5.  

5 1 WLTC  
3 WLTC Class3b

4 15.87%
5%  

  
Table 3 Changed parameters         Table 4 Comparison of energy consumption  

between experiment and simulation of WLTC 
 

 
5 2  

2 5% 1.057
2 0~50Nm 0~2000rpm 1.053

5
6  WLTC 5%  

  
      Table 5 Modified motor efficiency map           Table 6 Comparison of energy consumption between experiment 

and simulation of WLTC using modified motor efficiency map 
 

 

 

Motor
speed
(rpm)

Motor Torque (Nm)

Previous
Simulation

New
Simulation

Battery capacity(Ah) 114.286 57.143

Parallel cells 2 1

Maximum output(W) 110000 47000

Maximum torque(Nm) 320 195
Vehcle and Crew

Weight(kg)
1600 1180

Gear ratio 8.52 8.153

Tire Radius(m) 0.3235 0.2705

Air resistance coefficient 0.3456 0.3153

Front projected area(m2) 2.585 2.2275

Battery
Model

Motor
Model

Vehicle
Body

Area Experiment
(Wh/km

Simulation
(Wh/km)

Difference
(%)

Urban 80.00 92.70 15.87

Rural 88.12 95.56 8.44

Highway 109.14 118.12 8.59

Combine 96.31 105.72 9.77

Motor
speed
(rpm)

Motor Torque (Nm)

Area Experiment
(Wh/km

Simulation
(Wh/km)

Difference
(%)

Urban 80.00 81.18 1.47

Rural 88.12 84.93 -3.62

Highway 109.14 108.85 0.06

Combine 96.31 95.55 -0.79
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5 3  

A 7 B 8 C 9  
A -3.08% 11.33%

5% 3.83% 1.48% 5%
B 5.44% 14.98%

5% 0.18% 3.45% 5% C
10.02% 17.63% 5%

-0.79% 4.01% 5%  

Table 7 Comparison of real driving test energy consumption between experiment and simulation of driver A 

 

Table 8 Comparison of real driving test energy consumption between experiment and simulation of driver B 

 
 

Table 9 Comparison of real driving test energy consumption between experiment and simulation of driver C 

 

5 4  

IC IC 54.9m 10,791m
0.29deg  
5-1 5-2 A

60.61N 181.69Wh B 60.95N
182.70Wh C 59.98N 179.79Wh  

A
17.34% 7.64% B 11.54% 8.98%

C 9.42% 9.53%
  

 ( ) = × ×       (5-1) 

 ( ) =  ×   (5-2) 

 

Area Experiment
(Wh/km

Simulation
(Wh/km)

Difference
(%)

Urban 92.16 89.32 -3.08

Rural 76.85 85.56 11.33

Highway 109.96 114.18 3.83

Combine 96.78 98.21 1.48

Area Experiment
(Wh/km

Simulation
(Wh/km)

Difference
(%)

Urban 95.33 100.52 5.44

Rural 86.92 99.94 14.98

Highway 131.49 131.73 0.18

Combine 108.32 112.06 3.45

Area Experiment
(Wh/km

Simulation
(Wh/km)

Difference
(%)

Urban 83.01 91.33 10.02

Rural 75.13 88.37 17.63

Highway 144.14 142.99 -0.79

Whole 106.58 110.86 4.01

18



 

 

6.  

5%
5%

HV HV
SOC

SOC  
 

7.  

CD WLTC
BEV  
1 WLTC 5% CD

5%  
2 5%

B C 5%  
3

 
4 5% HV

HV
SOC  

 

 

(1)  
https://www.yomiuri.co.jp/economy/20250109-OYT1T50170/(Accessed January 20 2025) 

(2) Mathworks Powertrain Blockset Automotive Powertrain System Modeling and Simulation  
https://www.mathworks.com/products/powertrain.html(Accessed January 19, 2025) 

(3) Michael Melkior Kanugroho Yuta Nakane Taizo Otsuki Akira Kato ”Study of Actual Road Power 
Consumption Improvement Method for Electric Vehicle using Traffic Flow Simulation” JSAE Annual Congress 

Spring (2023) pp.1-8 
(4) Michael Melkior Kanugroho

2023 (2024) pp.1-4  
(5)  

https://www3.nissan.co.jp/vehicles/new/sakura/specifications.html (Accessed January 9 2025) 
(6) Astemo HDM9000  

https://www.hdm.hitachi-autoparts.co.jp/hdm_bin/topics/362/HDM-9000%E5%8F%96%E8%AA%AC202206.pdf 
(Accessed January 9 2025) 

 

 

CD
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 BEV  

 
 

 
Study on eco-driving method for BEV on real driving (Second Report) 

- Energy consumption characteristics of light BEV on read driving - 
 

Akira Kato    Yeon Hyo Yoon     Yuki Kimura 
 

With the goal of achieving carbon neutrality by 2050, the number of electric vehicles sold worldwide is increasing. Since light BEV sales 

which started selling in 2022 are increasing until 2023, it is important to consider the practical eco-driving method of light BEV in Japan. We 
analyzed the energy consumption of light BEV compared to standard BEV conducted until last year. Using light BEV, real road driving tests 
were conducted in Utsunomiya City in summer and autumn. The results of real road test were analyzed by comparing the energy consumption 

with standard BEV in urban, rural, and highway, with regard to the correlation between the average vehicle speed, air conditioner on/off, and time 
frequency of acceleration, deceleration, idling, and cruising, and methods for improving the energy consumption on real road were investigated. 

 

KEY WORDS: EV and HV systems, state of charge (SOC), system technology,   
energy consumption, real drive emission, Light BEV, Eco-drive A3  
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Table 1 Test vehicle A specifications 

 

 

Table 2 Test vehicle B specifications 

 
 

 
Fig.1 Test route of real driving in Utsunomiya 

 

  
Table 3 Energy consumption of driving tests on summer  

with AC 

 
 

Table 4 Energy consumption of driving tests on autumn  
without AC 

 
 

Drive system FF

Model  ZAA-B6AW

Length m 3.395

Width m 1.475

Full height m 1.655

Vehicle weight kg 1070

Battery type Lithium Ion Battery

Battery Capacity Kwh 20

Motor model code MM48

Motor maximum output kW/rpm 47/2302~10455

Motor maximum torque N m/rpm 195/0~2302

Travel distance per full battery km 180 WLTC mode

Drive system FF

Model ZAA-ZE1

Length m 4.48

Width m 1.79

Full height m 1.54

Vehicle weight kg 1490

Battery type Lithium Ion Battery

Battery Capacity Kwh 40

Motor model code EM57

Motor maximum output kW/rpm 110/3283~9795

Motor maximum torque N m/rpm 320/0~3283

Travel distance per full battery km 322 WLTC mode

Driver A B C Average

Date 2024/7/29 2024/7/30 2024/7/31

DAY of the week Monday Tuseday Wednesday

Weather Sunny Sunny Sunny

Outside air temperature (℃) 35.00 33.40 32.10 33.50

Urban 162.69 100.49 123.52 128.90

Rural 122.14 107.14 102.73 110.67

Highway 145.53 125.32 153.29 141.38

Total 147.19 116.25 133.48 132.31

Energy consumption (Wh/km)

Driver A B C Average

Date 2024/10/16 2024/10/15 2024/10/17

DAY of the week Wednesday Tuseday Thursday

Weather Cloudy Sunny Sunny

Outside air temperature (℃) 23.60 24.90 25.10 24.53

Urban 95.33 92.16 83.01 90.17

Rural 86.92 76.85 75.13 79.63

Highway 131.49 109.96 144.14 128.53

Total 109.77 98.07 108.01 105.29

Energy consumption (Wh/km)

22



                             

 

Fig.2 Energy consumption of test vehicle A and B without AC 
 

 
Fig.3 Energy consumption of test vehicle A and B with AC  

 

 

Fig.4 Comparison of energy consumption between test vehicle A 
and B without AC 

 

  Fig.5 Comparison of energy consumption decline rate between 
test vehicle A and B 
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   Fig.6 Correlation coefficient of each driving state of  

test vehicle A and B 

 

公益社団法人 自動車技術会の承認を得て掲載
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研 究 ノ ー ト

黒沢良夫





FE *

1

2

Fig.1

spruce maple 2

4

FRF Altair HyperMesh
FE (1)(2)

spruce maple
FRF

Fig.2

a. before applying varnish b. after applying varnish
Fig.1 spruce beam

Fig.2 Comparison of experimental and calculated 
FRF results for spruce with varnish

Table 1 Stiffness value and poisson’s ratio of 
spruce and maple with/without vanish

3
Fig.3

without vanish with vanish without vanish with vanish
Ex (Pa) 1.22E+10 1.26E+10 1.13E+10 9.04E+09
Ey (Pa) 9.50E+08 1.24E+09 1.66E+09 1.50E+09
Ez (Pa) 5.24E+08 1.05E+10 8.19E+08 1.23E+09
Gxy (Pa) 7.80E+08 5.46E+08 1.40E+09 1.45E+09
Gyz (Pa) 7.43E+08 8.18E+08 1.03E+09 8.24E+08
Gxz (Pa) 3.66E+07 7.31E+07 2.65E+08 1.32E+09

xy 3.72E-01 3.72E-01 4.24E-01 4.24E-01

yz 4.35E-01 4.35E-01 7.74E-01 7.74E-01

xz 4.67E-01 4.67E-01 4.76E-01 4.76E-01

spruce maple
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Fig.4
FRF Fig.5
FRF 800Hz

Up
800Hz

1800Hz

Fig.6 FE

a. without vanish    b. with vanish
Fig.3 Top plate of violin with/without vanish

Fig.4 Experimental setup of FRF 

Fig.5 Comparison of FRF experimental results 
with and without varnish on the top plate

Fig.6 Comparison of experimental and calculated 
FRF of varnished top plate

4

FE

FE

[1]
1203-1206 2021

[2] Green, D.W. et al., General technical report 
FPL; GTR-113, 4.1-4.45, 1999.

[3]
, 3-9-8, 2021.

[4]
, 2-9-2, 2022.

[5]
, 1-1-7, 2022.

[6]
, 2-4-9, 2023.

[7]
, 1-5-10, 2024.

2025 年 4 月 18 日  日本音響学会 2025 年春季にて講演
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1 29mm
5mm

Biot-Allard (1) 
Biot
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, 
Biot

 

Kelvin (2)-(5) 
Biot FE
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6 8
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1 Kelvin Kelvin

FE
Kelvin
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Fig.1 Test piece of urethane foam ( 29mm) 
 

22 11   
Helmholtz (1) 
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(1) 

(2) 

(3) 

 
Navier-Stokes  

4
(6)

1 ~ 3  
 
 
 
 

 
 

0 j p
 v

Cp

 (7)(8)

  
 

22 22   

a. 2 holes               b. 4 holes (diagonal)

c. 4 holes (vertical)            d. 8 holes

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

4 3.5 m 8
0.08mm Kelvin 

cell
0.5mm 0.666mm

15mm 

5mm 
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5 0.666mm 8

0.08mm Kelvin 
cell
2.0 m 3.5 m 5.0 m
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Kelvin cell

2 ( 2a) 4 ( 2b)
4 ( 2c) 8

( 2d)

 
7 0.666mm

5.0 m 8
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制振工学研究会の承認を得て掲載
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 1)  2)  1) 
 

1) 320-8551 1-1 
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YOLOv9
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 3-2. RTK-GNSS  

RTK-GNSS Base 
Station Networked Transport of RTCM via Internet 
Protocol NTRIP Rover

3
NTRIP Caster NTRIP GNSS

RTCM

NTRIP
geortk.jp

RTKLIB str2str
 

 

 
3 NTRIP Caster  

3-3. Navigation Program 

Nintendo Switch Pro
Bluetooth

Raspberry Pi 4 Robot Operating System
ROS

axes[0]
axes[3]

pigpio
ESC  

GNSS
A

latitude longitude
fix_quality num_sat altitude

time_utc UTC CSV
 

3-4  
 

GNSS

 

4 AI
 

YOLOv9
5000

computer vision annotation tool roboflow
Open Neural 

Network Exchange(ONNX) Raspberry Pi
ONNX Runtime 4

 

 
4  

5.
 

 
RC RTK-GNSS

 

 

 
 

6.  
 
[1] , 6

(61 (38 )), https://www.maff.go.jp/j/syouan/syo
kubo/gaicyu/yosatu/attach/pdf/index-68.pdf 2025/3/13

 
[2] , ( No.7 ,

 https://www.pref.tochigi.lg.jp/g59/boujo/2022/documents/202
2sokuhou7.pdf 2025/3/13  

[3] Kengo KOBARI, Shion AMAGI, Yuichi HASUDA(2024),
Development of a Farm Patrol Robot Using RTK Position
ing for Detection of Pests and Diseases, 14TH INTERNA
TIONAL CONFERENCE OF ASIA-PACIFIC FEDERATI
ON FOR INFORMATION TECHNOLOGY IN Agriculture 

[4] (2023), AI 
, 61  

2025 年 5 月 24 日 農業情報学会 2025 年度年次大会にて講演
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AI

Raspberry Pi

MJPG-Streamer Web OpenCV Discord Webhook
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1.
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39
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YOLOv8
2

roboflow

2200

2

(a)                    (b)
3

(a) (b)

4.

Raspberry Pi MJPG-
Streamer Web Desktop OpenCV

YOLOv8
6) Discord Webhook

Discord

4

7) LINE
Discord LINE bot

URL
Google Cloud Google Drive

URL Discord
Webhook

5

5.

Discord

1) https://www.maff.go.jp/
j/syouan/syokubo/gaicyu/yosatu/index.ht 2024/12/19

2) 6(2024)
https://www.pref.tochigi.l

g.jp/g59/boujo/yosatsu.html 2024/11/20
3) ( ), ht

tps://www.agrinews.co.jp/news/index/163537 ,(2024/06/12
)

4)
https://www.jppn.ne.jp/tochigi/fil

e/yosatu/2023/sokuhou/2023sokuhou5.pdf 2024/11/12

5) https://www.maff.go.jp/j/seis
an/syoryu/kensa/kome/k_kikaku/ 2024/11/12

6) 2023 AI
61

2025 年 5 月 24 日 農業情報学会 2025 年度年次大会にて講演
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O−A11

2025 年 9 月 27 日 日本陸水学会第 89 回大会（札幌）にて講演
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2025 年 9 月 27 日 日本陸水学会第 89 回大会（札幌）にて講演
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2025/10/06 ) 

2025 年 12 月 7 日 日本産業技術教育学会関東支部大会（宇都宮）にて講演
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自動車技術センター年報 第 4 巻をお読みいただきありがとうございます。 
2025 年度も多くの方々からのご協力をいただきながら、様々な活動を行うことが

できました。この場を借りて感謝申し上げます。
本年度は栃木県の依頼を受けて実施された講座がありました。2 日間実施して座学

に加えて実習もあり、参加した皆様から好評をいただきうれしく思います。私も自
動車技術の動向をチェックしつつ学び続けて時代に置いて行かれないように努力し
たいです。

最後になりますが、本書発刊に際してご協力いただいた皆様にお礼を申し上げま
す。そして今後ともよろしくお願いいたします。 

（簾内 将景）

編集・発行　帝京大学自動車技術センター
〒320-8551　栃木県宇都宮市豊郷台1-1

帝京大学宇都宮キャンパス
電話　028-627-7010
Fax　 028-627-7296
e-mail: autotech@teikyo-u.ac.jp
URL: https://www.teikyo-u.ac.jp/affiliate/laboratory/atc
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センター長　加藤 　彰　 教授（理工学部 情報科学科）
黒沢 良夫　 教授（理工学部 総合理工学科 機械・航空宇宙コース）
蓮田 裕一　 教授（理工学部 総合理工学科 ロボティクス・AIコース）
米田　 洋　 教授（理工学部 情報科学科）
牧田 匡史　 准教授（理工学部 データサイエンス学科）
福田 直紀　 助教（理工学部 総合理工学科 機械・航空宇宙コース）
小柳出 敏弘 助手（理工学部 総合理工学科 機械・航空宇宙コース）
白沢 洋一　 助手（理工学部 総合理工学科 機械・航空宇宙コース）
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