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1 フィールド試験概要 

1.1 目的 

一般的な橋梁点検が困難な橋梁について、飛行ロボットやロボットカメラなど SIP 技術に

よる点検を部分的に試行し、橋梁点検における新技術活用の可能性を検討するとともに、将

来の橋梁点検計画の基礎資料とすることを目的とする。 

1.2 実施日時 

(1) フィールド試験見学会 

平成 29 年 4 月 12 日(水)   予備日：4 月 14 日(金) 

午前 9:30～午後 4:00（受付開始午前 9:00） 

(2) フィールド試験作業 

平成 29 年 4 月 10 日(月)～4 月 14 日(金) ※ 見学会開催日以外は、見学不可 

午前 9:00～午後 3:00 

1.3 実施場所 

(1) 各務原大橋 A1～P2（木曽川右岸、岐阜県各務原市上中屋町） 

P9～A2（木曽川左岸、各務原市川島小網町） 

表 1 各務原大橋諸元 

路線名 市道那加小網線 

橋梁名 各務原大橋 

橋梁形式 10 径間連続桁フィンバック橋 

橋長 594m 

車道幅員 7.5m＝0.5＋2＠3.25＋0.5 

歩道幅員 2＠3.0m 

開通 平成 25 年 3 月 

管理者 各務原市 

その他 
2015 年土木学会デザイン賞受賞 

平成 30 年橋梁点検予定 

(2) 各務原大橋交流広場内施設 

軽微な事務作業に利用可能（開閉処理は各務原市） 

1.4 試験項目 

既設橋梁（各務原大橋）において、以下の技術による橋梁点検の試行を行う。 

表 2 試験技術一覧 

ＳＩＰ研究開発テーマ 研究機関 

① 
橋梁・トンネル用打音点検飛行ロボットシステムの研究

開発 

日本電気株式会社 

西沢 俊広 

② 
二輪型マルチコプタを用いたジオタグ付近接画像を取

得可能な橋梁点検支援ロボットシステムの研究開発 

富士通株式会社 

沢崎 直之 

③ 
近接目視・打音検査等を用いた飛行ロボットによる点検

システムの研究開発※ 

新日本非破壊検査株式会社 

和田 秀樹 

④ 
橋梁点検ロボットカメラ等機器を用いたモニタリング

システムの創生※ 

三井住友建設株式会社 

藤原 保久 

⑤ 
橋梁など道路インフラの点検支援システムの研究開発

（可変ピッチドローン） 

株式会社デンソー 

加藤 直也 

※ ③④の技術については平成 28 年度のフィールド試験において技術検証済 
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1.5 試験参加者 

約 50 名（岐阜大学 SIP 実装プロジェクト関係者、各務原市、SIP 研究開発機関） 

1.6 主催者 

（主催） 岐阜大学ＳＩＰ実装支援チーム 

代表 ：沢田 和秀 

事務局：岐阜大学インフラマネジメント技術研究センター  

（担当）羽田野（h_hatano@gifu-u.ac.jp） TEL:058-293-2436 

（共催） 各務原市役所 

公益財団法人 岐阜県建設研究センター 

1.7 位置図 

 

 図 1 試験場所位置図 



 

3 

1.8 試験場所へのアクセス 

4 月 12 日(水)開催のフィールド試験見学会については、試験場所周辺での駐車場所確保が

困難なため、見学者の交通手段は以下とする。 

なお、開発者及び事務局については、各務原大橋交流広場内の駐車スペースを利用する。 

 

(1) 公共交通機関利用の場合 

名鉄各務原線の各務原市役所前駅に集合。フィールド試験会場までは巡回マイクロバ

スを利用する。 

 

(2) 自動車利用の場合 

各務原市総合運動公園の無料駐車場を利用。フィールド試験会場までは巡回マイクロ

バスを利用する。 

 

(3) 巡回マイクロバス 

フィールド試験見学会の当日（4 月 12 日）は、名鉄各務原市役所駅、各務原市総合運

動公園を経由し試験会場までを巡回するマイクロバスを運行する。 

 

表 3 往路巡回マイクロバス時刻表 

4 月 12 日(水) 1 号車 2 号車 1 号車 2 号車 1 号車 2 号車  名鉄到着時刻 

(岐阜→市役所前)         

各務原市役所駅前  8:05 8:25 8:50 9:07 9:30  7:44 

  ↓ ↓ ↓ ↓ ↓  7:59 

総合運動公園駐車場 8:00 8:20 8:40 9:05 9:22 9:45  8:17 

 ↓ ↓ ↓ ↓ ↓ ↓  8:34 

各務原大橋 8:05 8:25 8:45 9:10 9:27 9:50  8:46 

        9:02 

        9:13 

 

表 4 復路巡回マイクロバス時刻表 

4 月 12 日(水)復路 1 号車 2 号車 1 号車 2 号車 1 号車 2 号車 

各務原大橋 14:25 14:30 15:00 15:05 15:35 15:40 

 ↓ ↓ ↓ ↓ ↓ ↓ 

総合運動公園駐車場 14:35 14:40 15:10 15:15 15:45 15:50 

 ↓ ↓ ↓ ↓ ↓ ↓ 

各務原市役所駅前 14:45 14:50 15:20 15:25 15:55 16:00 

※ 時刻は目安であり、当日の交通状況により多少前後する可能性有り。 

※ 9:00～14:25 の間は、見学会場にマイクロバスが 1 台待機。 

希望者があれば駐車場あるいは各務原市役所駅まで運行。 

1.9 受講証明書の発行 

フィールド試験見学会（4 月 12 日）においては、希望者に CPDS（全国土木施工管理技士

会連合会の継続学習制度）に基づく受講証明書を発行する。 
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2 試験技術の概要 

2.1 橋梁・トンネル用打音点検飛行ロボットシステムの研究開発 

(1) 技術の概要 

研究開発テーマ 橋梁・トンネル用打音点検飛行ロボットシステムの研究開発 

研究責任者 日本電気（株） 西沢 俊広 

共同研究グループ （株）自立制御システム研究所、（一財）首都高速道路技術センター、（国研）産業技術総合研究所  

【概 要】 

①  何をする技術なのか？ 

 高所における打音検査作業において、打検機を搭載した飛行ロボットを用いることによ

り、橋梁点検車などの機械足場を用いないで打音検査を可能にする技術。 

 

②  維持管理における当該技術の活用方法の提案 

 地上 8m 以上の位置にあるコンクリート部材の打音検査を可能にする 

（8m以下はポール打検機を使用）。 

 足場の設置・撤去時間及び費用を縮減可能。 

 

③  当該技術を構成する個別技術（フィールド試験対象） 

 飛行ロボットに搭載した打検機を壁面に押し当てる飛行制御の基本機能。 

 非 GPS 環境での飛行を目標としたトータルステーションによる位置計測、LRF（ﾚｰｻﾞﾚﾝｼﾞ

ﾌｧｲﾝﾀﾞｰ）による環境計測機能とプロポを使用しない自律飛行制御技術。 

 風洞での飛行性能の評価による風速 8m/s（横向き整流）での飛行安定性。 

 飛行ロボットのローターノイズを低減する音響処理フィルタによる、点検員の聴音によ

る清音・濁音判別性能向上技術。 

 

④  当該技術を構成する個別技術（開発中の技術） 

 清音・濁音の AI を用いた判別機能の技術。 

【フィールド試験内容】 

①  試験項目 

 P1 橋脚側面に模擬変状を貼り付け。 

 遠望目視で打音箇所（P1 橋脚側面、P1～P2 橋脚間床板下面）を決定、トータルステー

ションで座標計測。 

 離陸、打音検査箇所への自律的な誘導制御。 

 打音検査、模擬変状箇所と健全箇所の打音の違いの確認。 

 着陸。 

②  当日の確認が可能な項目 

 打音検査で打音した音を聴音し、模擬変状個所と健全個所の聞き比べ。 

 ロボットの操作方法の確認。 

③  後日の確認が可能な項目 

 無し（各務原大橋は供用後の期間が短いため、打音検査による変状箇所が無いと想定） 

【フィールド試験制限事項】 

 降雨時は不可 

【準備機材等（主催者側で用意すべきもの）】 

 40 インチ程の LCD モニター 

（ノート PC の表示を行うので、D-Sub 用の映像入力端子があるもの） 

 長机（2脚程） 

 拡声器 
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(2) 参考資料 
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7 

2.2 二輪型マルチコプタを用いたジオタグ付近接画像を取得可能な橋梁点検支援ロボットシ

ステムの研究開発 

(1) 技術の概要 

研究開発テーマ 二輪型マルチコプタを用いたジオタグ付近接画像を取得可能な橋梁点検支

援ロボットシステムの研究開発 

研究責任者 沢崎直之（富士通） 

共同研究グループ 名古屋工業大学、東京大学、北海道大学、株式会社ドーコン 

【概 要】 

①  何をする技術なのか？ 

 ハイピア、高所にある支承部など、人が容易にアクセスできない要点検箇所に素早く移

動して近接撮影を行う技術 

 撮影した画像等の点検データを 3D-CAD モデルに紐付けて一元管理し、多時期データの比

較による損傷進行度合いの把握などの様々な用途に活用する技術 

② 維持管理における当該技術の活用方法の提案 

 事前調査において、人がアクセスしにくい過年度点検時の損傷箇所の進行度合いや支承

部の状態を短時間で確認 

 本点検で橋脚を全面撮影し、人による近接目視点検(打音を含む)が必要な範囲をスクリ

ーニング 

 損傷写真に自動で撮影位置情報を付与することで、写真整理の作業時間を削減 

③ 当該技術を構成する個別技術（フィールド試験対象） 

 保護フレーム付き小型二輪型マルチコプタ 

 ハイピア向け大型二輪型マルチコプタ 

 タブレットを用いて橋梁の 3D-CAD モデル上で点検記録の参照・入力ができるアプリケー

ションソフトウェア 

④ 当該技術を構成する個別技術（開発中の技術） 

 損傷画像に撮影位置を自動付与する「ジオタグ添付技術」 

 レーザースキャナ等で取得した点群データから橋梁の 3D-CAD モデルを半自動で生成す

る技術 

【フィールド試験内容】 

① 試験項目 

保護フレーム付き小型二輪型マルチコプタを用いた主桁側面、橋脚等の近接撮影 

② 当日の確認が可能な項目 

マルチコプタ搭載カメラで撮影した FullHD 映像を有線伝送によりリアルタイムで確認 

③ 後日の確認が可能な項目   

・点検データ(損傷写真など)を 3D-CAD モデル上で確認 

・点検調書の自動出力（損傷写真・損傷図） 

【フィールド試験制限事項】 

 降雨時は飛行不可 

 最大瞬間風速 5m/s 以上の場合は飛行不可 

【準備機材等（主催者側で用意すべきもの）】 

 大型液晶モニター(HDMI 入力対応・FULL HD 表示、電源)、およびその設置台 

 カラーコーン、コーンバー（橋上の歩道で使用） 
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(2) 参考資料 
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2.3 近接目視・打音検査等を用いた飛行ロボットによる点検システムの研究開発 

(1) 技術の概要 

研究開発テーマ 近接目視・打音検査等を用いた飛行ﾛﾎﾞｯﾄによる点検ｼｽﾃﾑの研究開発 

研究責任者 新日本非破壊検査（株）メカトロニクス部 和田 秀樹 

共同研究グループ 名古屋大学大学院、九州工業大学大学院、福岡県工業技術センター 

【概 要】 

①  何をする技術なのか？ 

 飛行型ロボットにより橋梁・トンネル等の点検を支援または一部代替する技術 

 近接目視の代替としてカメラよる撮影、ひびわれの自動検出や形状測定などの解析技術 

 人に代わって簡易的な打音検査を効率的に実施し、空洞・剥離などを識別する解析技術 

②  維持管理における当該技術の活用方法の提案 

 打音検査・近接目視の一部置換えとしての活用 

定期点検の事前調査として人か近づきにくい箇所のスクリーニングなどに活用するこ

とで、作業の効率化や特殊作業車の使用を減らすなどコスト低減が期待できる。 

 自主点検への活用 

定期点検以外の点検として、簡易的な点検、変状の進展調査および緊急点検において、

近接目視・打音検査を代替することで、点検コストの大幅な低減が期待できる。特に、

打音検査を活用することで目視では検出できない変状の検出が可能であり、剥落等の事

故防止に期待ができる。 

 点検データの効果的な活用 

近接目視画像および打音信号は全てデジタル信号データとして保存、進展状況の確認も

可能であり、補修時期・範囲の決定などに役立てることができる。 

③  当該技術を構成する個別技術（フィールド試験対象） 

 ドローンに駆動車輪を搭載したロボット技術 

 カメラ画像の解析技術（検出・採寸：幅 0.2mm 以上のびびわれ） 

 連続打音検査機構と信号解析技術（検出：深さ 60mm、50mm×50mm 空洞） 

④  当該技術を構成する個別技術（開発中の技術） 

 垂直壁面点検技術（橋脚等） 

 点検調書支援ソフト 

 超音波厚さ測定（鋼製部材） 

【フィールド試験内容】 

①  試験項目 

 床版・桁下面の近接目視・打音検査 

②  当日の確認が可能な項目 

 床版・桁下面の接触走行と点検状況（実用性・作業効率） 

③  後日の確認が可能な項目 

 点検調書（損傷写真・損傷図） 

【フィールド試験制限事項】 

 降雨時、風速 5m(max)以上は不可 

 水平面部（床版・桁等）以外は不可 

【準備機材等（主催者側で用意すべきもの）】 

 立ち入り禁止区画用柵等（カラーコーン・ポール等） 

 長机（２脚程度） 

 拡声器等 
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(2) 参考資料 
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2.4 橋梁点検ロボットカメラ等機器を用いたモニタリングシステムの創生 

(1) 技術の概要 

研究開発テーマ 橋梁点検ロボットカメラ等機器を用いたモニタリングシステムの創生 

研究責任者 三井住友建設（株） 藤原 保久 

共同研究グループ （株）日立産業制御ソリューションズ 

【概 要】 

① 何をする技術なのか？ 

 橋梁（コンクリート橋）の点検を支援・一部代替する技術 

 構造物を定期モニタリングし、損傷箇所の経年変化を監視する技術 

② 維持管理における当該技術の活用方法の提案 

 近接目視点検の一部置換えとしての活用 

近接目視が困難な部位をロボットカメラで撮影し、損傷状況の把握、ひび割れ幅、長さ

の計測を行うことで、点検精度の向上を図る。 

 定期モニタリング 

経過観察が必要な構造物の損傷に対し、定点観測による損傷の経年変化を監視し、損傷

の進展をモニタリングする。これにより、点検者が近接するために必要な交通規制や足

場等のコスト縮減が図れる。 

（橋梁、法面吹付コンクリート等、その他の道路施設等） 

 

③ 当該技術を構成する個別技術（フィールド試験対象） 

 高所型、懸垂型ロボットカメラ 

 操作タブレット端末 

 レーザースキャナー 

 デジタルカメラ 

④ 当該技術を構成する個別技術（開発中の技術） 

 画面表示の現行 HD（ﾊｲﾋﾞｼﾞｮﾝ、100 万画素）を FHD（ﾌﾙﾊｲﾋﾞｼﾞｮﾝ、200 万画素）化 

 

【フィールド試験内容】 

① 試験項目 

 橋梁点検ロボットカメラによる桁側面・下面、支承部、添加管、橋脚の損傷調査 

 

② 当日の確認が可能な項目 

 現場作業内容（橋梁形式等点検環境への適応性、点検カメラの種々の機能） 

 

③ 後日の確認が可能な項目 

 点検結果のアウトプット 

 

【フィールド試験制限事項】 

 降雨時は点検不適（タブレット端末が濡れると操作不能なため。） 

 風速が 10m/s 以上の場合は点検不可 

【準備機材等（主催者側で用意すべきもの）】 

 安全柵（カラーコーン、コーンバー） 

 大型モニター、電源 
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(2) 参考資料 
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2.5 橋梁など道路インフラの点検支援システムの研究開発（可変ピッチドローン） 

(1) 技術の概要 

研究開発テーマ 橋梁など道路インフラの点検支援システムの研究開発 

研究責任者 （株）デンソー 加藤 直也 

共同研究グループ ヒロボー（株）、（株）岩崎 

【概 要】 

①  何をする技術なのか？ 

 従来の高所での点検作業において、足場設置、高所作業車、ロープアクセスなどの 

人のアクセスを最小限にすることを狙った、UAV による点検スクリーニング技術。 

 

②  維持管理における当該技術の活用方法の提案 

 ハイピア橋梁、超幅広橋梁など、全面直接目視点検が高額になると見積もれる橋梁 

に対して、全面近接飛行撮影を行う。 

 影データは、クラウドを通してデータセンターに接続され、そこで損傷を抽出し、位置

の特定が行われる。 

・ さらに、ディープラーニングなどを用いて、損傷種、重要度を判別する。 

 以上により、点検作業者による直接目視や第 3者被害を想定した叩き落とし工数を 

低減する。 

 

③  当該技術を構成する個別技術（フィールド試験対象） 

 抗風定位性能に優れる可変ピッチプロペラを用いたマルチコプター型 UAV 技術 

 点検橋梁の３Dデータに、損傷情報を属性化する技術 

 コンクリートのひび割れを抽出し、デジタル化する技術 

 

④  当該技術を構成する個別技術（開発中の技術） 

 非 GPS 環境下における Waypoint 自動航行技術（試作開発中） 

 コンクリートひび割れ以外の損傷についても抽出・デジタル化する技術（試作開発中） 

 

【フィールド試験内容】 

①  試験項目 

 高画素カメラを UAV に搭載し、床版裏や橋脚に近接して、写真を撮影する。 

 被写体からの一定距離定位性能を確認。 

 損傷個所のカメラ撮影機能の確認。 

 クラウドとのデータ交換性能の確認 

②  当日の確認が可能な項目 

 データセンターからの損傷抽出結果の受信確認 

 簡易３Dデータへの損傷属性化の確認（状況によって、当日確認不可の可能性あり）。 

③  後日の確認能な項目 

 点検調書作成 

【フィールド試験制限事項】 

 降雨時と最大風速が橋梁直下飛行に影響を与える状況では不可と判断する。 

【準備機材等（主催者側で用意すべきもの）】 

 40 インチ程の LCD モニター（ノート PC の表示を行うので、D-Sub 用の映像入力端子が

あるもの） 

 電源（装置の電池及びノート PC 充電用。合わせて用意して頂く LCD モニターの電源） 

 長机（2脚程） 

 拡声器 
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(2) 参考資料 
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3 フィールド試験工程計画 

3.1 全体工程 

表 5 全体工程表 

日付 時刻 右岸側作業 左岸側作業 

4 月 9 日(日)  見学会実施判断（事務局） 

4 月 10 日(月) 09:00～15:00 デンソー 

4 月 11 日(火) 
09:00～12:00 富士通★、日本電気 （作業予備日） 

13:00～15:00 日本電気、新日本非破壊検査★ 富士通★ 

4 月 12 日(水) 09:30～15:20 関係者見学会★ （作業予備日） 

4 月 13 日(木) 
09:00～12:00 三井住友建設★ 新日本非破壊検査★ 

13:00～15:00 新日本非破壊検査★ 三井住友建設★ 

4 月 14 日(金) 09:00～15:00 （見学会予備日）（目視点検） （作業予備日） 

 事務局は試験日の天気予報を確認し、見学会の実施を判断する。 

 降雨等の予想に基づき試験を中止する場合は、関係者への連絡を行う。 

 作業時には事務局が立ち会い、各務原市、自衛隊基地へ開始・終了の連絡を行う。 

 ★印の作業は歩道上交通規制あり。 

3.2 見学会当日スケジュール 

表 6 見学会当日工程表 

時刻 
所要 

時間 
作業内容 備考 

8:00 60 分  （事務局）集合、準備  

9:00 30 分  受付開始  

9:30 10 分  全体説明 事務局 

9:40 50 分 

【技術テーマ①】 

 技術説明（10 分）、実演（30 分） 

質疑応答（10 分） 

日本電気（株） 

10:30 50 分 

【技術テーマ②】 

 技術説明（10 分）、実演（30 分） 

 質疑応答（10 分） 

富士通（株） 

11:20 50 分 

【技術テーマ③】 

 技術説明（10 分）、実演（30 分） 

 質疑応答（10 分） 

新日本非破壊検査（株） 

12:10 30 分  休憩  

12:40 50 分 

【技術テーマ④】 

 技術説明（10 分）、実演（30 分） 

 質疑応答（10 分） 

三井住友建設（株） 

13:30 50 分 

【技術テーマ⑤】 

 技術説明（10 分）、実演（30 分） 

 質疑応答（10 分） 

（株）デンソー 

14:20   （一般参加者）解散  

 60 分  高所作業車を用いた検証作業 開発者、希望者 

15:20   （事務局）解散、片付け  
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4 試験内容の詳細 

4.1 技術検証の目的 

各務原大橋は、歩道幅員が写真-1 に示すように 3m と広く、歩車道境界にフィンバック部

材もあるため、図-2 に示すように大型橋梁点検車（BT400）を利用しても橋梁下面の点検作

業が困難である。 

特に、脚高が 10m 以上と高く、桁下からの点検作業が難しい河川内径間 P2～P9（7×60m

＝420m、写真-2）については、点検足場設置あるいは特殊高所技術（ロープワーク）による

橋梁点検作業が必要となり、コスト面での負担も大きい。 

そのような観点から、河川内径間の橋梁点検に SIP で開発中の飛行ロボットやカメラを用

いた橋梁点検支援を検討する。 

今回のフィールド試験では、A1～P2、P9～A2 の河川敷部（写真-3、4）を利用して、飛

行ロボットやロボットカメラを用いた橋梁点検を行い、従来の点検作業に新技術をどの程度

まで活用できるかを確認するとともに、河川内径間の橋梁点検計画の基礎資料とする。 

 
 

 

 

写真-1 歩道の状況（上流側 P2 付近） 

 

写真-2 河川内径間の状況（P8～P5 付近） 

 

写真-3 左岸河川敷（A2～P9 付近） 

 

写真-4 右岸河川敷（P2～P1 付近） 

図 2 橋梁点検車（BT400）による橋梁点検 

フィンバック部材 
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4.2 各務原大橋の構造的な特徴 

各務原大橋（写真-5）は、平成 25 年度に土木学会田中賞作品賞を受賞した橋梁であり、景

観に配慮した設計が行なわれており、桁下からの景観（写真-6）にも配慮されている。 

橋脚は張出部のない小判型（写真-7）であり、その高さは水面より 10m 程度である。橋脚

天端幅は支点上横桁の幅と同一であり、点検者が橋脚天端に乗り込んで点検するスペースは

設けられていない。（写真-8） 

車道部の標準幅員は 7.5m（0.5＋2@3.25＋0.5）で、上下流とも 3m 幅員の自歩道が整備さ

れ、P5 橋脚と P7 橋脚では、その自歩道幅が 5m に部分的に拡幅（写真-9）されている。自

歩道部の構造（写真-10、写真-11）は、プレキャスト製ブラケットで支持された PC 版構造

である。歩道部 PC 床版下面には排水管と上水管（下流側のみ）が設置され、排水管と上水

管は歩道部ブラケットに設置された支持金具で固定されている。 

 
写真-5 各務原大橋全景（A2～P1 径間） 

 
写真-6 桁下の構造（P9 橋脚付近） 

 
写真-7 橋脚の構造（P2 橋脚） 

 
写真-8 中間橋脚 沓座構造（P8 橋脚） 

 
写真-9 自歩道部拡幅構造（P7 橋脚） 
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写真-10 上流側歩道部桁下（P1～A1） 

 
写真-11 下流側歩道部桁下（P1～P2） 

 

4.3 フィールド試験における確認項目 

各試験参加者は、フィールド試験において図-3 に示す部位の点検を行ない、点検記録を整

理する。点検記録のとりまとめは、別添の「資料取りまとめ要領」に基づくものとする。 

 

 

 

 

 

フィールド試験の点検対象部位と着目ポイントを次表に示す。 

なお、一般的な点検作業で対応可能な橋台、主桁内面、舗装・排水枡・高欄・伸縮装置な

どの橋面施設に関する点検は、フィールド試験対象には含めない。 

  

図 3 点検部位 
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表 7 点検部位と着目ポイント 

部  位 着 目 の ポ イ ン ト 

床版下面 
 PC 版における有害なひび割れ，損傷 

 PC 版継手部の漏水状況と漏水に伴う損傷 

主桁側面・下面 
 PC 部材における有害なひび割れ，コンクリートの損傷 

 PC 鋼材や鉄筋の内部鋼材の腐食に伴うひび割れや錆汁 

支点上横桁 

 PC 部材における有害なひび割れ，コンクリートの損傷 

 PC 鋼材や鉄筋の内部鋼材の腐食に伴うひび割れや錆汁 

 横桁下面の損傷の発生 

ブラケット 
 プレキャスト部材の有害なひび割れ，コンクリートの損傷 

 プレキャスト部材と現場打ち部材との接続部の損傷 

支承 

 鋼部材の腐食発生，ボルト部のゆるみ（隙間の有無） 

 支承ゴム本体の亀裂の発生 

 支承の移動量 

排水管＆支持金具 

 主桁部の排水管貫通部の漏水や損傷 

 縦引き管と横引き管との接続部の漏水 

 横引き排水管の漏水 

 支持金具の腐食や締付けボルトのゆるみ（隙間の有無） 

上水管＆支持金具 
 上水管本体および連結部の損傷の発生 

 支持金具の腐食や締付けボルトのゆるみ（隙間の有無） 

地覆  RC 部材における有害なひび割れ，コンクリートの損傷 

電線管・プルボックス 
 電線管本体の劣化損傷 

 プルボックスの固定部損傷（浮きあがり） 

下部工（橋脚） 

 橋脚天端における泥，塵埃等の堆積の有無 

 橋脚天端における有害なひび割れ，コンクリート損傷の有無 

 橋脚躯体側面における有害なひび割れ，コンクリートの欠落

ち等の損傷の有無 
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4.4 フィールド試験結果の活用 

岐阜大学と各務原市では、今回のフィールド試験結果を踏まえ、各務原大橋の橋梁点検手

法に関する共同研究を平成 29 年度後半に予定している。 

共同研究では、飛行ロボット・ロボットカメラ等の新技術による点検手法を検証し、適用

性や効率性等について従来手法との比較を行うとともに、平成 30 年以降に予定されている

各務原大橋の橋梁点検手法への適用について検討を行う予定である。 

複数の技術の得意な部分の組み合わせにより、合理的な橋梁点検が可能となれば、今後の

橋梁点検へのロボット活用の道も大いに開かれることが期待される。 

今回のフィールド試験結果に関する、今後のスケジュールを以下に示す。 

 

表 8 試験結果活用に関する今後のスケジュール 

日程 実施項目 備考 

4 月 10 日～14 日 フィールド試験  

～5 月末 フィールド試験結果の提出  

～7 月末 試験結果の評価、試行点検手法の検討  

～9 月末 試行点検の実施準備  

～12 月末 試行点検の実施 従来手法＋新技術（複数） 

～3 月末 試行点検結果の整理、点検手法検討  
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5 現場配置計画 

1.1 右岸側現場配置計画 

右岸側における見学会、および開発者による点検作業の現場は以下とする。 

なお、見学会参加者については、車両は別途指定した場所（各務原市総合運動公園の駐車

場）に駐車するものとし、現場周辺への乗り入れは行わない。 

 

 

1.2 左岸側現場配置計画 

左岸側での開発者による点検作業の現場は以下とする。 

左岸側河川敷への車両の乗り入れは、開発者及び事務局以外は行わない。 

 

 

図 4 右岸側実験場所 

図 5 左岸側実験場所 
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6 各種手続等 

6.1 河川敷内作業に係る手続 

フィールド試験にあたり、河川管理者に対して、作業・維持修繕の届出手続を行う。なお、

届出手続については主催者が行う。 

表 9 必要手続（河川一時使用許可申請） 

申請手続項目 申請先 備考 

作業・維持修繕書 国土交通省木曽川第一出張所  

 

6.2 橋梁上歩道の利用に係る手続 

フィールド試験にあたり、以下の２つの技術については、各務原大橋の歩道上における作

業を伴うため、道路管理者（各務原市）への交通制限に関する届出、管轄の警察署への道路

使用許可申請を行う。なお、手続については主催者が行う。 

表 10 歩道上作業を伴う技術 

ＳＩＰ研究開発テーマ 研究機関 

② 
二輪型マルチコプタを用いたジオタグ付近接画像を取得

可能な橋梁点検支援ロボットシステムの研究開発 

富士通株式会社 

沢崎 直之 

③ 
近接目視・打音検査等を用いた飛行ロボットによる点検

システムの研究開発 

新日本非破壊検査株式会社 

和田 秀樹 

④ 
近接目視・打音検査等を用いた飛行ロボットによる点検

システムの研究開発 

新日本非破壊検査株式会社 

和田 秀樹 

 

表 11 必要手続（道路の交通制限願い） 

申請手続項目 申請先 備考 

道路の交通制限願い 各務原市  

 

表 12 必要手続（道路使用許可申請） 

申請手続項目 申請先 備考 

道路使用許可申請書 各務原警察署交通課  

 

6.3 航空法関連許可・承認申請 

(1) 無人航空機の飛行の許可が必要となる空域について 

表 13 許可が必要な飛行制限 

制限項目 飛行計画 許可申請 

(A) 空港等の周辺の

空域 

 飛行場所は空港等の周辺

の空域に該当する。 

 低高度飛行のため空港事務

所への許可申請、通知は不

要。 

 航空自衛隊基地に主催者か

ら開始終了の連絡を行う。 

(B) 地表又は水面か

ら 150m 以上の高さ

の空域 

 飛行高度は橋梁路面の高

さ（地表より約 12m）以

下とする。 

 不要 

(C) 平成 22 年の国勢

調査の結果による人

口集中地区の上空 

 飛行予定地点は人口集中

地区（DID 地区）ではな

い。 

 不要 
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連絡確認先：航空自衛隊岐阜基地 第 2 補給処 企画課運用班 

TEL 058-382-3196 

 

図 6 飛行禁止空域 

 

(2) 承認が必要となる飛行の方法について 

表 14 承認が必要な飛行制限 

制限項目 飛行計画 承認申請 

(1) 夜間飛行  フィールド試験は日中のみの

開催とする。 

 不要 

(2) 目視外飛行  フィールド試験における飛行

範囲は、操縦者の目視可能な範

囲とする。 

 不要 

(3) 人（第三者）又は物

件（第三者の建物、自動

車など）から 30m 以内の

飛行 

 フィールド試験の飛行高度は

橋梁路面の高さ以下とし、路面

上空は飛行させない。 

 人（第三者）から

30m 以内には該

当しない 

 不要 

 フィールド試験では点検のた

め物件（橋梁）に近接するが、

橋梁の管理者（所有者）である

各務原市の共催のもとに飛行

させる。 

 第三者の建物には

該当しない。 

 不要 

(4) イベント上空飛行  フィールド試験参加者は、あら

かじめ申込のあった関係者に

限定されるため、不特定多数が

参加するイベントではない。 

 不要 

(5) 危険物輸送  フィールド試験では、危険物の

輸送は行わない。 

 不要 

(6) 物件投下  フィールド試験では、物件の投

下は行わない。 

 不要 

 

(3) その他の制限 

 基本的に降雨時、強風時には飛行させない。 

 その他の条件に伴う飛行の可否については、フィールド実験主催者あるいは各機体

を飛行させる者が判断する。 
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7 使用機材 

表 15 使用機材一覧 

№ 品名等 規格 単位 数量 備考 

1 高所作業車 12m クラス オペレータ付 台 1 スーパーデッキ 

2 机   脚 2 受付、モニター用 

3 椅子   脚 4 
 

4 テント   張 1 
 

5 カラーコーン   本 26 
 

6 コーンバー L=2m 本 24 
 

7 電源車 N-BOX 台 1 
 

8 電源リール   個 1 
 

9 拡声器   台 1 岐阜大学備品 

10 プロジェクター   台 1 岐阜大学備品 

11 スクリーン  台 1  

12 風速計   台 1 
 

13 モニター用ケーブル RGB 本 1 
 

14 モニター用ケーブル HDMI 本 1 
 

15 ビデオカメラ  台 1  

16 誘導旗   本 4 
 

17 案内看板   基 2 
右岸側会場進入口 

運動公園駐車場 

18 歩道規制用看板  式 1  

その他     

19 イベント保険 50 名分 式 1   
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8 中止判断、緊急時連絡体制 

8.1 中止判断 

下記の条件の場合は、事務局あるいは操縦者の判断によりフィールド試験を中止する。 

 降雨の場合 

 河川が増水した場合 

 風速が 5ｍ/ｓを超える場合 

8.2 緊急時連絡体制 
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9 別添資料 

 フィールド試験結果資料取りまとめ要領 

 各務原大橋一般図 

 


