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MoTeC Display Logger 導入-その１ 

前回の「i2 解析入門」では、走行データからどれだけ多くの情報が読み取れるかを紹介しました。 その解析を実際に行う

ためには、Display Logger を装着しセンサーを取り込む必要があります。  

今回は Display Logger 装着に向けた車両システム構成からセンサーの取り込み方法を解説したいと思います。 

 

なお、Display Logger は、超高輝度フルカラーLCD により、直射日光下でも表示が埋もれず、屋外走行時でも必要

な情報を明瞭に確認できる視認性を確保している。強い日差しや反射のある環境でも視認性が低下しにくく、走行中

でも必要な情報を瞬時に把握できる点が特徴となっている。 

 

         
MoTeC 機器間のデータ送受信は CAN 経由で行われます。また、MoTeC 機器間であればプリセットテンプレートを選

択するだけで、データの送受信が可能となっています。 

 

MoTeC 機器間の通信であれば、「最も高い互換性と信頼性」があります。しかし、他社 CAN 通信に全く対応していな

いということではありません。他社 CAN 通信用のプリセットテンプレートも多数準備されており柔軟に対応しております。 

プリセットテンプレートの確認方法は追って説明します。 
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センサー情報などの取り込み方法ついて、基本は CAN 通信となりますが、Display Logger 本体へ直接入力する方

法もあります。 

 

1) CAN 通信による取り込み 

 MoTeC ECU（最も高い互換性と信頼性） 

 PDM 

 E888 I/O エキスパンダー 

 OBD-II（診断用・取得できるデータは限定） 

 他社 ECU CAN 

 

2) Display Logger 本体への入力 

 アナログ入力(C12X シリーズでは IO オプションが必要) 

 アナログ温度入力(C12X シリーズでは IO オプションが必要) 

 デジタル入力 

 スピード入力 
 
必要なセンサー情報をすべて取り込めれば、i2 解析ソフトを用いてドライビング解析からエンジン状態の管理、ダンパー動

作の確認まで幅広く解析が可能となります。一方で、CAN 通信による情報取得が行えない場合でも、最低限の解析

に必要なデータは Display Logger 本体から直接入力することで取得できます。 
 
■ CAN プリセットテンプレート 
Display Logger には CAN 通信のための多数のプリセットテンプレートが用意されています。  

（CAN ID・Byte・Offset が登録済みで、選ぶだけで使用可能） 

※ ただし、プリセットはすべての ECU で動作を保証するものではありません。 

 

テンプレートは Dash Manager（無償）をインストールすることで確認できます。  
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【Display Logger 単体で可能な最低限の解析】 

ドライビング解析に特化する場合、以下のセンサーを取り込むだけでも基本的な解析が可能となる。 

 GPS アンテナ:走行軌跡、速度、G 測定値（Display Logger のオプションセンサー） 

 スロットルポジションセンサー（既存のセンサーから分岐入力）:アクセル開度 

 ブレーキランプ接点（既存のブレーキスイッチから分岐入力）:ブレーキの開始と終了 
 

※ 速度・アクセル・ブレーキの 3 点が揃うと、i2 上でドライビングの傾向を把握する最低限の解析が可能になります。 

※ 標準 G Force LAT[G]、G Force Long[G]、G Force Vert[G]でも解析可能です。 

（GPS 走行軌跡からの算出値ではなく、センサー測定値で正確な値です） 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 この画面だけでもドライビング解析は可能です。G Force Long は GPS 走行軌跡からの算出値ではなくセンサー測

定値のためシフトチェンジのわずかなスロットル OFF 時にも反応しているのが読み取れます。 
 
 
 
  

 

参考解析画面 
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【プリセットテンプレートの確認方法】 
Dash Manager は以下からダウンロードできます。 インストール後、Communication Setup から プリセットテンプレ

ートの一覧を確認できます。 

    MoTeC 最新ソフトウェア: https://avomotec.com/motec-official-library/ 

 

1) インストールファイルは C125 や C185 など機種別になっており、テンプレートの確認のみならどの機種でも同じです。 

ダウンロードしたファイルを実行し、インストールします。 

2)インストール完了後に起動し Default データの読み込みます。 

 

 

 

 

2) Communications…を開く 

    

 

 

① 
② 

➂ 

④ 

⑤ 

⑥
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   多数の CAN 通信用のプリセットされたテンプレートが確認出来ます。 

  

プリセットテンプレート 

スクロールにより多数のテンプレートが確認出来ます。 

⑦
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参考で「Link ECU CAN」のプリセットテンプレートデータを設定し、あらかじめ用意されている Received Channels を

見てみます。 

 

  

 

 

 

 

Received Channel 

 

No Received Channels No Received Channels
1 Engine RPM 21 Lambda 2
2 Manifold Pres 22 Engine Oil Temp
3 Man Air Pres 3 23 Engine Oil Pres
4 Baro Pres 24 Dig In 1 Speed
5 Throttle Pos 25 Dig In 2 Speed
6 Fuel Inj Duty 26 Dig In 3 Speed
7 Fuel PW Sec 27 Dig In 4 Speed
8 Fuel Actual PW 28 Knock 1
9 Engine Temp 29 Knock 2
10 Air Temp Inlet 30 Knock 3
11 Bat Volts ECU 31 Knock 4
12 Mass Air Flow 32 Knock 5
13 Gear 33 Knock 6
14 Fuel Inj Timing 34 Knock 7
15 Ign Advance 35 Knock 8
16 Cam Pos L Inlet 36 Alarm Over Rev
17 Cam Pos R Inlet 37 Alarm Boost Hi
18 Cam Pos L Exh 38 Alarm Gnd Speed Hi
19 Cam Pos R Exh 39 User Alarm 1
20 Lambda 1 40 User Alarm 2

Link CAN Received Channels(全 40Channel) 

現状、左記表の 40 チャンネルが上記チェックボックスへチェ

ック入れることにより、DisplayLogger へ取り込み可能と

なってますが、取り込みを保証するものではありません。 

 

この他の項目についても、CAN ID や Byte,OFFSET が

公開されていれば受信設定は可能です。 

但し、対象項目が Link ECU へ配線されており、ECU 設

定が完了していることが条件となります。 

 

 

 

 

 

 

 

                         ― 以上 ― 


