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橋梁維持管理用ロボット技術＿評価概要 

＜検証現場＞ 

 新浅川橋(国道 16 号)、浜名大橋(国道 1 号)、 
国土技術政策総合研究所内橋梁 

 

＜検証方法＞ 

応募のあった技術を各検証場所において使用して点検を実

施し、その結果と従来の点検手法の結果を比較し、技術の現場

適用性等を評価 
 

＜実用検証技術※＞ 

１２技術 （検証項目：２５件） 
※ 現段階で実現場での利用可能性があると判断される技術であり、実際の使用を想定した現場検証を実施した技術。 

 
＿対象とした公募技術（件数） 

［１］鋼橋において、桁の「腐食、亀裂、破断、ゆるみ・脱落、防食機能の劣化」について、点検要
領に基づく近接目視の代替または支援ができる技術・システム（７件） 

［２］コンクリート橋において、桁の「ひび割れ、剥離・鉄筋露出、漏水・遊離石灰、うき」につい
て、点検要領に基づく近接目視の代替または支援ができる技術・システム（６件） 

［３］鋼橋・コンクリート橋の床版において、「床版ひび割れ、剥離・鉄筋露出、漏水・遊離石灰、
抜け落ち、うき」について、点検要領に基づく近接目視の代替または支援ができる技術・システ
ム（８件） 

［４］鋼橋においては、桁の添接部のボルトやリベットの「ゆるみ・脱落、破断」、コンクリート橋に
おいて、桁の「うき」について、点検要領に基づく打音検査の代替または支援ができる技術・シス
テム（２件） 

［５］鋼橋・コンクリート橋の床版において、「うき」について点検要領に基づく打音検査の代替ま
たは支援ができる技術・システム（２件） 

＜総評のポイント＞ 

今回の現場検証では、ロボットによる点検結果は、従来手法による調査精
度には至りませんでした。 

現場検証において、多くの応募があった飛行系については、橋梁へ近接し
写真データを取得することが可能なものもありましたが、遠景程度のものも
ありました。また、風が強い状況では飛行が不安定となり、安定性について
も更なる技術開発が望まれます。 

車両系、ポール系、懸架系においても、損傷状況の把握の精度の向上や操
作の安定性に向けての技術開発が望まれます。 

なお、高精細な写真が得られている状況でもそれらを解析する技術が未熟
なため、最終的な成果の精度が低くなっていることも考えられ、橋梁の損傷
に関する知識や写真判読技術の向上も課題と考えられます。 

※ 個別技術の評価結果は、別途、国土交通省ホームページに掲載しております。 
（場所： ホーム＞政策情報・分野別一覧＞総合政策＞建設施工・建設機械＞建設ロボット技術） 

http://www.mlit.go.jp/common/001083014.pdf 
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トンネル維持管理用ロボット技術＿評価概要 

＜検証現場＞ 

 宮ケ瀬ダム北岸林道トンネル 
 施工技術総合研究所模擬トンネル 

 

＜検証方法＞ 

応募のあった技術を各検証場所において使用して点検

を実施し、その結果と従来の点検手法の結果を比較し、

技術の現場適用性等を評価 
 

＜実用検証技術※＞ 

２技術 （検証項目：２件） 
※ 現段階で実現場での利用可能性があると判断される技術であり、実際

の使用を想定した現場検証を実施した技術。 
 
 
＿対象とした公募技術（件数） 

［１］トンネルにおいて、覆工、坑門等に発生した変状（ひび割れ、うき、はく離、はく落、変
形、漏水など）の全てまたは一部に対して、近接目視の代替または支援ができる技術・シス
テム（２件） 

 

＜総評のポイント＞ 

今回の現場検証おいては、従来手法の近接目視による調査精度のレベルに
は至っておらず、従来手法による点検作業の代替または全面的な支援となる
技術は確認できませんでした。 

一方、現場検証によってロボット技術（実用検証技術）の長所および短所
が明確となり、長所としては、現行手法による点検作業で必要となる車線規
制時間が短縮される可能性があること、ならびに点検作業の省力化の可能性
があることを確認しました。 

また、短所としては、取得データから変状を検出する作業において、検出
者の熟練度等によって、変状検出精度にばらつきが生じる可能性があること
を確認しました。 

 
※ 個別技術の評価結果は、別途、国土交通省ホームページに掲載しております。 

（場所： ホーム＞政策情報・分野別一覧＞総合政策＞建設施工・建設機械＞建設ロボット技術） 

http://www.mlit.go.jp/common/001083015.pdf 
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水中維持管理用ロボット技術＿評価概要 

＜検証現場＞ 

 宮ケ瀬ダム、多摩川緊急船着場 
＜検証方法＞ 

応募のあった技術を各検証場所において使用して点検を実施し、

その結果と従来の点検手法の結果を比較し、技術の現場適用性等を

評価 
＜実用検証技術※＞ 

６技術 （検証項目：６件） 
※ 現段階で実現場での利用可能性があると判断される技術であり、実際の使用を想定

した現場検証を実施した技術。 
 
＿対象とした公募技術（件数） 

［１］ダムにおいて、ゲート設備の「腐食、損傷、変形」、堤体等のコンクリート構造物の「損
傷等」及び洪水吐き水叩き部の「洗掘等」について潜水士による近接目視の代替または支援
ができる技術・システム（４件） 

［２］ダムの貯水池において、堆砂等の「堆積物の状況」について全体像が効率的に把握出来る
技術・システム（１件） 

［３］河床の「洗堀等」について、全体像が効率的に把握できる技術・システム。また、河川護
岸において、「コンクリート部の損傷、うき・剥離・剥落、豆板や、コールドジョイント部
のうき・剥離・剥落等」について、潜水士による近接目視の代替または支援ができる技術・
システム（１件） 

＜総評のポイント＞ 

今回の現場検証で、ダムのゲート設備やコンクリート構造物等の近接目視を代替・支援

する技術として、光学カメラを用いた技術は、ダム湖水が比較的低濁度ではあったもの

の、ほぼ画像を取得することができ、一定の評価を行うことができました。また、一部技

術においては、「期待する項目（より深く潜れる・ケレンができる・打音検査が出来る）」

まで満足することが確認されました。 

堆積物の状況の全体像を把握する技術として、音響測深機を用いた技術は、技術的に確

立していることが確認できましたが、その適用条件には課題が残りました。 

一方で、『概査』（損傷が疑われる箇所を抽出するための、広域を対象とする１次スクリ

ーニング）および『精査』（１次スクリーニングで抽出された箇所の詳細調査）といった、

段階的な点検計画を考慮した場合には、それぞれの段階で水中ロボットに求められる仕様

が異なると考えられます。今後は、このような水中点検を進める上での求められる精度を

明らかにすることで、精度はやや劣るものの、広域かつ機動的な概査には十分活用し得る

技術など、それぞれの段階に応じたニーズとシーズのマッチングを進めることも必要と考

えられます。 

※ 個別技術の評価結果は、別途、国土交通省ホームページに掲載しております。 
（場所： ホーム＞政策情報・分野別一覧＞総合政策＞建設施工・建設機械＞建設ロボット技術） 

http://www.mlit.go.jp/common/001083016.pdf 
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災害調査用ロボット技術＿評価概要 

＜検証現場＞ 

 赤谷地区、桜島黒神、国総研内実大トンネル実験施設、 
雲仙普賢岳、土木研究所試験場 

 
＜検証方法＞ 

応募のあった技術について、土砂災害、火山災害、トンネル災

害を想定した各検証場所におけるフェーズ毎の調査を実施し、

適宜、従来の調査手法とも比較し、技術の現場適用性等を評価 
 

＜実用検証技術※＞ 

１３技術 （検証項目：１３件） 
※ 現段階で実現場での利用可能性があると判断される技術であり、実際の使用を

想定した現場検証を実施。 
 
＿対象とした公募技術（件数） 

［１］土砂崩落もしくは火山災害において、人の立入りが困難若しくは人命に危険を及ぼす災害
現場の「地形の変化や状況を把握するための高精細な画像・映像や地形データ等の取得」が
できる技術・システム（１０件） 

［４］トンネル崩落において、人の立入りが困難若しくは人命に危険を及ぼす災害現場の「崩落
状態及び規模を把握するための高精細な画像・映像等の取得」ができる技術・システム（３
件） 

 

＜総評のポイント＞ 

今回の現場検証において、特に土砂災害・火山災害の分野で多くの応募があったマル

チコプターは、従来の有人による飛行体を用いた技術では不可能である被災箇所への接

近撮影や計測を行うことが可能で、その成果は災害調査に十分に役立つレベルであるこ

とが確認できました。ただし、特に条件の厳しい現場においては、調査結果としての成

果の精度等が、運用技術（飛行計画・撮影計画の立案、オペレータの技量等）に大きく

影響される点に留意が必要であることが明らかになりました。 

トンネル災害においては、崩落状況及び規模を把握するための画像と映像を取得する

ことができた一方で、移動機構や付属装置等の課題が明らかになりました。  

※ 個別技術の評価結果は、別途、国土交通省ホームページに掲載しております。 
（場所： ホーム＞政策情報・分野別一覧＞総合政策＞建設施工・建設機械＞建設ロボット技術） 

http://www.mlit.go.jp/common/001083017.pdf 
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災害応急復旧技術＿評価概要 

＜検証現場＞ 

 雲仙普賢岳 
 多摩川二ケ領宿河原堰 
 

＜検証方法＞ 

応募のあった技術を各検証場所において使用し、その結果と

従来技術の結果とを比較し、技術の現場適用性等を評価 
 

＜実用検証技術※＞ 

６技術 （検証項目：７件） 
※ 現段階で実現場での利用可能性があると判断される技術であり、実際の使用

を想定した現場検証を実施した技術。 
 
 
＿対象とした公募技術（件数） 

［１］土砂崩落または火山災害において、人の立入りが困難若しくは人命に危険を及ぼす
災害現場の「掘削、押土、盛土、土砂や資機材の運搬等の応急復旧」ができる技術・
システム（３件） 

［２］土砂崩落または火山災害において、人の立入りが困難若しくは人命に危険を及ぼす
災害現場の「排水作業の応急対応ができる技術・システム（１件） 

［３］土砂崩落または火山災害において、人の立入りが困難若しくは人命に危険を及ぼす
災害現場の「遠隔または自動による機械等の制御に係る情報の伝達」ができる技術（３
件） 

 

＜総評のポイント＞ 

災害時の現場環境は多様で、かつ変わり易いことを考えると、ここで使用されるロボ

ットには、これらの環境にも対応することのできるタフさと安定性が要求されますが、

今回提案された技術の多くは、この点の到達度が十分ではなかったと言えます。 

掘削や土砂運搬の応急復旧技術については、いずれの技術も建設機械を遠隔で操作す

ることは可能でしたが、操作性や安定性の課題が明らかになりました。 

排水作業の応急対応技術については、技術的に完成していることが確認され、適用可

能な条件下で必要な場合は導入を検討すべき技術として推薦されました。 

情報伝達技術については、通信標準を用いて汎用重機を遠隔操作する技術は、技術的

に完成していることが確認され、導入を検討すべき技術として推薦されました。また、

高精細な画像を低遅延で伝送する技術は、所定の性能を確認することができたものの、

効果的な活用場面を明確化すべきことが指摘されました。 

※ 個別技術の評価結果は、別途、国土交通省ホームページに掲載しております。 
（場所： ホーム＞政策情報・分野別一覧＞総合政策＞建設施工・建設機械＞建設ロボット技術） 

http://www.mlit.go.jp/common/001083018.pdf 
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