
「先進的統合センシング技術」 

平成 17 年度採択研究代表者 

 

佐藤 知正 

 

 

（東京大学大学院情報理工学系研究科 教授） 

 

「安心・安全のための移動体センシング技術」 

 

１．研究実施の概要 

 本研究プロジェクトでは、機械の稼動や利用者の行動などのふるまい情報を計測・蓄積

し、その特徴やくせを抽出する統合センシング技術、この情報に基づいて個別適合したサ

ービスを実現する。以下の研究体制と研究成果を得た。 

･生活班：模擬室内における人のふるまいデータを計測蓄積するシステムを開発し、プロジ

ェクト内公開に向けてデータフォーマットの検討を行い、高齢者の滞在部屋を計測するシ

ステム、無線式小型センサネットワークデバイスの開発を進めた。 

･物流班：物流位置追跡システムについて、PHS と GPS をトラック等に搭載し、PHS の測位

誤差特性を明らかにし、PHS による広域計測とテレメトリによる局所計測を組み合わせた

探査システムを開発した。データベース構築のためのデータロガーを実現した。また、オ

ンデマンドバス運行管理システムに関して、運行管理のための基本となるベースシステム

を開発した。さらに、物流振動デバイスの小センサおよびアクチュエータの駆動素子の選

定と材料特性の測定を行った。  

･自動車班：危険な運転行動をふくむ自動車運転状況を常時記録するドライブレコーダ開発

のための基本設計を行い、自動車行動データベースを構築するために必要な走行条件、道

路環境条件、車両条件を整理した。 

総括班：研究プロジェクトの総括を実施するとともに、情報の取り扱いに関する法･倫理問

題に関して、上記３分野各分野が実際に取扱う個人情報・データを把握し、それに関連し

た法・情報倫理上問題を抽出するとともに、本研究成果が実用され、ユビキタスメカトロ

ニクスのデータマイニング手法が製品ないしサービスとして提供される際に生じ得る情報

倫理上の問題の先行研究や国内外の文献･資料・論文等の収集を行った。 

 

２．研究実施内容 

・ 生活班 

生活分野においては、個別適合サービスを実現する統合センシング基盤技術として、セ

ンシング技術、データベース(DB)技術、センサデータマイニング(DM)技術の３技術を研究･



 

開発するプロジェクトの中で、特にDBとDMはニーズと技術レベルが高いこともあり、他分

野の技術開発をリードする形で進めている。すなわち、生活分野における移動体センシン

グ研究は、生活空間における人の行動や家電などの機械の稼動などのふるまい情報を計測･

蓄積し、その特徴やパターンを抽出するセンシング技術と、これらに基づき個別適合した

サービスを可能とする技術を確立することが目標である。 

生活分野では、2005年度、特に下記の3つの開発を進めた。 

1）日常部屋生活支援システムの開発 

模擬室内における人の移動データや生活フェーズデータを計測・蓄積するシステムの開

発を進めた（図１）。人の利用する電気製品、家電などの機械の利用状況のデータを同じ

データベースに蓄積できるようにシステムを拡張し、計測データのプロジェクト内公開に

向けて、フォーマットの検討を行った。 

2）高齢者異変検知システムの開発 

高齢者の滞在部屋データや家電等の利用データを計測するシステムの開発を進め、1で開

発している計測・蓄積システムとのデータ整合を開始した。 

3）センサネットワークデバイスの開発 

生活空間で利用するのに適した無線式の小型センサネットワークデバイスを試作し、サ

イズ、アドホック性を考慮して、住居内利用における課題を検討した。 

  

図1 日常部屋生活支援システムの模擬室での計測・蓄積 

 

・ 物流班 

物流分野の位置センシングと環境センシングについて、ビジネス化可能なテーマとして、

物流位置追跡システム、屋内外シームレス移動追跡システム、オンデマンドバス運行管理

システムを研究した。物流位置追跡と屋内外シームレス追跡は、輸送物品の紛失、破損、

不正アクセス防止を目的とする。オンデマンドバスは、交通渋滞による事故を人の移動要

求のセンシングにより解決することを目的とする。また、これらに用いる部品の小型・高

性能化を目的に物流振動デバイスの、処理アルゴリズムの高度化を目的に物流位置データ

ベースの研究を行った。 

1）物流位置追跡システムの開発 

PHS によるパレット位置追跡システムの高精度化を行った。PHS と GPS をトラック等に搭

載して国内での PHS の測位誤差データを収集し、多局測位における基地局間隔と測位誤差

の関係式を導出した。また蓄積された位置追跡データから、拠点ごとの PHS 測位誤差の特

写真 ＣＧ 



 

性を抽出し、誤差を自動補正する方法を考案した。 

2）屋内外シームレス移動追跡システムの開発 

 PHS とテレメトリを組み合わせ、広域の屋外計測と局所的な屋内計測がともに可能なシ

ステムの開発に着手した。テレメトリ用発信機には、免許が不要、入手が容易、PHS 測位

誤差より広範囲で探査可能という条件が必要となる。これに合致するものとして、車両追

跡用発信機を採用した。実際の使用環境で電界強度分布を計測し、要求に合致することを

確認した。また、PHS による探査と組み合わせ、実際に誤差ゼロで計測可能なことを確認

した。 

3）オンデマンドバス 

乗客の要求する時間・乗車地点から最適な運行計画を生成するシステムを開発した。乗

客の携帯電話による乗車要求により、経路を生成する。また千葉県柏地区で実証実験を行

い、アルゴリズムと利便性の検証を行った。 

4）物流振動デバイスの開発 

振動を用いる発電機について、慣性力の増大方法を検討し、ジャイロ式発電が最も効率

よく発電できることを理論的に明らかにした。振動検出により移動時のみ電源を ON するス

イッチについて、キーパーツである微小センサとアクチュエータの素子として PZT 薄膜を

選定し、その材料特性を測定・評価した。 

5）物流位置データベース 

 物流位置データは、「物流位置追跡システムの開発」において収集した PHS 誤差データを

用いることとした。振動データは、収集のための長時間データロガーを開発した。2 軸加

速度を１週間連続計測可能で、市販品に比べ、１桁容量が大きい。 

 

・ 自動車班 

本プロジェクトにおける自動車分野では、ドライバ特性と、操作対象である自動車との

協調性が問題となる予防安全技術において、リアルワールドでのドライバの運転行動や走

行環境の常時センシングを行う。ここで、蓄積されたデータから個々のドライバの認知・

判断・操作の特徴を抽出し、運転支援に結びつける事を目的としている。本年度の研究成

果の詳細は以下に示す。 

1）ドライブレコーダ開発に向けた市街地走行データの収集 

近年、営業車を対象とした運転データ記録システムが実用化している。タコグラフは走

行速度、運転距離、運転時間を常時記録でき、ドライブレコーダは衝撃加速度のトリガー

発動前後の映像を記録可能である。本年度は、既存の運転記録装置の機能を公道走行実験

結果とあわせて分析し、本プロジェクトの目標である運転データからの個別適合支援への

応用を目指した多機能型ドライブレコーダの概略設計をおこなった。具体的にはドライバ

行動の結果としての加減速度データだけではなく、ドライバへの入力である道路情報や前

方交通情報をリアルタイムに取得できる必要性があることが明らかになった。 



 

また、既存の運転記録装置によって、どの

程度個別適合支援の実現可能性があるかを検

討するため、通勤走行を模擬した実験をおこ

なった。実験は 20 歳代男性ドライバ A、Bの

2 名で、図 2 に示す特定コースを数日間にわたり走行する。常時記録できるデータとして

走行速度、GPS 位置情報を得る。またドライブレコーダを併用することで急ブレーキ時ヒ

ヤリハットも取得できる。その結果を図 3に示す。この図は 2人の被験者 A、Bについて、

横軸を実験試行回数（曜日が対応）、縦軸を走行時間と急加減速による警告回数で示したも

のである。また、実験 7 回目は意図的な急ぎ運転である。図示されるように、日によって

走行時間、警告回数が大きく変化する傾向がわかる。実験 7回目の急ぎ運転は両被験者と

もに警告回数が多くなる。 

また、平常より休日に警告回数が少な

いのは道路がすいている影響が大きい。

警告回数は道路の混み具合に影響され、

日常走行から明確な個人差、運転のくせ

などを見出すには交通環境情報を取得し、

それによりドライバがどのような作用を

受けるかを把握する必要がある。 

図 4は横軸を走行距離としてさらに走

行エリアごとに区分し、縦軸を走行試行

回数としてドライバ A、Bの加速・減速の

警告発生ポイントを描画したものである。個人差は見られるものの、特にドライバ Bの場

合はエリア１などで急減速がおきやすい特定の交差点があることもわかり、道路に依存し

たドライバの運転の特徴があらわれている。 

 

 

 

図2 実験走行ルートと取得データ 

小金井・府中周辺
（走行距離 約10キロ）
小金井・府中周辺
（走行距離 約10キロ）

図 4 走行エリアにおける加減速傾向 
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図 3 実験回数と警告回数の傾向 



 

2）自動車走行データベース構築に向けた運転行動データの計測と分析 

 前後運動における運転行動では、発進、加速走行、定速走行、制動、停止等といった行

動に分類できる。特に、先行車追従

の場面において、ドライバのアクセ

ル・ブレーキペダル操作によって車

間距離制御あるいは速度制御が常時

行われている。図 5に示す走行デー

タ計測用実験車両を用い、市街地に

おける先行車追従走行中の車間距離、

走行速度、加速度、アクセルペダル、

ブレーキペダル踏込量の約 6km の直

線路コース走行データを図 6に示す。

車間距離の計測値が曲線路の影響を

受けないように、曲線路を含まない

直線路の走行コースを選定した。ま

た図 5に示すように計測データとし

て、ドライバの上半身、前方風

景、後方風景、足位置の映像も

収録した。 

取得した時系列データから、

車間距離の時間微分（先行車

との相対速度）とブレーキペ

ダル変位との関係を図 7 に示

す。図 7より、先行車に対す

る相対速度はブレーキペダル

変位とほぼ比例関係を示して

いることから、相対速度情報

は個別適合ブレーキ支援サービ

スの構築のために重要な計測デ

ータの一つであることがわかっ

た。しかし、走行場所や日によ

って、前方交通情報に対するド

ライバ個人の運転操作ゲインや時間遅れが変化すると考えられるため、次年度からこの概

念に基づき、走行データを蓄積するとともに、通常の運転行動のふるまい特徴を抽出する

アルゴリズムを検討する。 
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図 5 計測用車両のセンサ構成 

図 7 ブレーキペダル操作と相対速度との関係 
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図 6  市街地における走行データ取得例 



 

・ 総括班 法・倫理担当 

実効的な情報倫理規定の策定し、本研究及び本研究成果が実用され、製品ないしサービ

スとして提供される際に生じるかもしれない法情報倫理上の問題を回避するためには、2

つの方向からこの問題に対してアプローチする必要があるといえる。 

第 1のアプローチは、各班の取扱う情報の種類、収集方法、保管活用方法、情報の客体

の性質などを明らかにし、それぞれの研究に関してどのような法情報倫理上のリスクがあ

るのかを検討するというものである。 

第 2のアプローチは、本研究の具体的内容や範囲に限定せず、その延長上にある来るべ

き「ユビキタス社会」（ここでは「人や物に関する情報を記録・収集する IT 機器・センシ

ングデバイスが現実社会のさまざまな箇所に設置され、活用される社会」とする）におい

てどのような法情報倫理上の問題点が生じるのかを検討し、これらを情報倫理規定の策定

に反映させていくというアプローチである。 

本年度は主として第 1のアプローチとり、各班の研究内容と取扱うデータの種類を把握

するためのアンケートとヒヤリング調査を実施し、これらに基づき法情報倫理上の観点か

ら生じ得る具体的な問題点の抽出と検討を行った。 

また、上記を踏まえた上で、研究者間における情報倫理規定の基本的な考え方としては、

以下の点を上げるに至った。 

A) データの利用目的の明確化と説明 

B) データの収集の範囲及び方法の明確化 

C) データの収集の対象の明確化と説明 

D) データの管理及び破棄についての明確化（予め情報に寿命を設け、それ以降の保

持を行わない） 

E) データの利用資格者の管理（資格の得失） 

F) データの利用方法に関する制限 

G) 情報倫理規定の継続的な改善、改定 

H) 第三者への情報提供についての規定 

I) インシデント発生時についての規定 

J) データ／情報の主体（多くは実験協力者）の権利 

K) データ／情報の所有者について明示 

 

加えて本年度は、第 2次年度以降の研究実施項目である第 2のアプローチについても、

副次的・並行的に調査・検討を行った。それらの中では下記の 2点が、特に法情報倫理の

観点から本研究に関係していると議論づけた。第 2次年度はこれらの点について調査・検

討を行う。 

A) Ｎシステム・顔認識機能を有する監視カメラ・児童の通学路の安全を確保する諸サ

ービスなどは現時点で既に実用化されつつあり、プライバシーや法情報倫理上の問



 

題が指摘されている。これら本研究に類似したシステムやサービスを調査し、本研

究及びそれらが実用化・サービス化された場合にどのような点について留意するべ

きか個別具体的に検討する。 

B) 米国においてはプロファイリング・ビジネス（「諜報産業」とも呼ばれ、顧客や個人

に関する大量のデータの断片をプロファイリング／データマイニングし、そこから

得られた情報を安全保障や犯罪予防、マーケティング等に利用するビジネス）の問

題点が指摘されている。ここで指摘されているものの多くは、サイバースペース（仮

想空間）上を通したプロファイリングであるのが殆どであるのに対して、本研究等

は現実の実空間における行動データのプロファイリングという点で異なるが、類似

している点が多く、調査・検討する。 

 

･ 総括班 総括担当 

まず、個別適合サービスを可能にする基盤技術を確立し、個別適合サービスの事業化な

らびに新しいサービスイメージを提示するための本プロジェクトの推進フォーメーション

ならびに全年度にわたる研究推進計画を策定した。次にそれを踏まえ、本年度分の計測、

データベース、データマイニング技術から構成される統合センシングの要素技術研究開発

の推進計画を策定するとともに、その遂行を確実なものとするための推進会議、研究会、

ならびに年度末報告会を計画･実施することで、研究の統括を全うした。 

 

３．研究実施体制 

生活班 

① 研究分担グループ長：森 武俊（東京大学大学院、助教授） 

② 研究項目： 

• 日常部屋生活支援システムの開発 

• 高齢者異変検知システムの開発 

• センサネットワークデバイスの開発 

 

物流班 

① 研究分担グループ長：大和 裕幸（東京大学大学院、教授） 

② 研究項目： 

• 物流位置追跡システムの開発 

• 屋内外シームレス移動追跡システム 

• オンデマンドバス運行管理システムの開発 

• 物流振動デバイスの開発 

• 物流位置データベース 

 



 

自動車班 

① 研究分担グループ長：永井 正夫（東京農工大学大学院、教授） 

② 研究項目： 

• 自動車分野における交通環境・運転行動のセンシング技術の調査 

• 多機能型ドライブレコーダ開発に向けた市街地走行実験の実施 

• 自動車走行データベースの構築に向けた実路走行データの計測と分析 

 

総括班 

① 研究分担グループ長：佐藤 知正（東京大学大学院、教授） 

② 研究項目： 

• 本プロジェクトの推進フォーメーションならびに研究推進計画の策定 

• 推進会議、研究会、ならびに年度末報告会の計画･実施 

• 法･倫理の検討 

• 法･倫理規定の策定、改定 

 

４．主な研究成果の発表 

（１） 論文（原著論文）発表  

○ 杉本千佳、辻昌彦、ギヨームロペス、保坂寛、佐々木健、廣田輝直、板生清、龍田

成示: 行動解析用足圧シューズの開発、マイクロメカトロニクス、pp.1-12、

(2005.12) 

○ Guillaume Lopez, Saki Kawakubo, Chika Sugimoto, Satori Arimitsu, Masahiko Tsuji, 

Ken Sasaki, Hiroshi Hosaka, Kiyoshi Itao: Evaluation Platform for Physiological 

Information Systems Using Wearable Sensors and Information Technology, マイ

クロメカトロニクス，49，193, pp. 13-27, (2005.12) 

○ 有光知理、佐々木健、保坂寛、板生清、廣田輝直、中川剛、河内泰司: 眼球運動計

測を用いた安全運転環境システム、ヒューマンインタフェース学会誌・論文誌 V0l.7 

No.4、2005、pp.91-96、(2005.11) 

○ Takeshi Morita, Takefumi Kanda, Akira Makino, Tomohisa Ono, Koichi Suzumori, 

Minoru Kuribayashi Kurosawa: A micro ultrasonic motor using a micro-machined 

cylindrical bulk PZT transducer, Sensors and Actuators A, Elsevier Science, 

pp. 131-138, (2006.1) 

○ Takeshi Morita, Yasuo Cho: Piezoelectric property of an epitaxial lead titanate 

thin film deposited by the hydrothermal method, Applied Physics Letters, 

Vol.88, American Institute of Physics, p. #112908, (2006.03) 

 



<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /None
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Warning
  /CompatibilityLevel 1.4
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJDFFile false
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends false
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /LeaveColorUnchanged
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments true
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages false
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages false
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages false
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages false
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages false
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages false
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile (None)
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /Description <<
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000410064006f006200650020005000440046002065876863900275284e8e9ad88d2891cf76845370524d53705237300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef69069752865bc9ad854c18cea76845370524d5370523786557406300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /FRA <>
    /ITA <>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020ace0d488c9c80020c2dcd5d80020c778c1c4c5d00020ac00c7a50020c801d569d55c002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken die zijn geoptimaliseerd voor prepress-afdrukken van hoge kwaliteit. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /PTB <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents best suited for high-quality prepress printing.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
    /JPN <FEFF9ad854c18cea306a30d730ea30d730ec30b951fa529b7528002000410064006f0062006500200050004400460020658766f8306e4f5c6210306b4f7f75283057307e305930023053306e8a2d5b9a30674f5c62103055308c305f0020005000440046002030d530a130a430eb306f3001004100630072006f0062006100740020304a30883073002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee5964d3067958b304f30533068304c3067304d307e305930023053306e8a2d5b9a306b306f30d530a930f330c8306e57cb30818fbc307f304c5fc59808306730593002>
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /ConvertToCMYK
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /DocumentCMYK
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure false
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles false
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /DocumentCMYK
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /UseDocumentProfile
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


