


１．開発背景

導⽔路トンネル・⽔路トンネルの調査点検
 点検調査は調査員による近接目視による手法が一般的であるが，小断面か

つ⻑距離の施設が多く，点検者への負担が⼤きい．

調査ロボットの活⽤によって効率化が期待調査ロボットの活⽤によって効率化が期待

出典︓https://www.yon-c.co.jp/hydro/hydro.html
人員目視による調査



１．開発背景

【類似技術との比較】
ドローン

・⾶⾏時間が短く、⻑距離トンネルでの適⽤が難しい

浮体型ロボット
・⽔流がないと調査不可、機体の制御が難しい

⾶⾏船型ロボット
・風況によって，機体の制御が難しい

⾛⾏型ロボット
・路面を⾛⾏するため安定した⾛⾏制御と⻑距離⾛⾏可能



２．開発内容

■開発内容
 ⾛⾏型の調査ロボット︓「⾃⾛式⽔路トンネル調査ロボット（プロトタイプ）」を開発
 国⽴⼤学法人佐賀⼤学（伊藤研究室）と共同開発

2022年度︓導⽔路トンネルと鉄道トンネルにて，試験調査．性能確認済
2023年度︓カルバートボックスでの試験調査．適⽤範囲の拡⼤検証

■本装置の「強み」
 一般的な人員目視による概略点検の代替が可能（調査の省人化・効率化）
 点検者の点検作業に対する負担低減
 点検結果記録の電⼦化（全線）．次回点検以降の重ね合わせ



２．開発内容

ロボット全景

計測部

⾛⾏部

■ロボットの概要
➢ロボットは，⽔路内を⾃律⾛⾏し，坑内壁面の⾼精細な画像を取得可能
➢取得画像から，AIによるひび割れ検出および展開図作成が可能

項目 仕様
適用断面 目安：SL幅2.5〜6m以下 ※現場条件を要確認
機体寸法 全⻑910mm×全幅700mm×全高1310mm

（高さ内訳：走行部460mm＋計測部850mm）
重量 約210kg（走行部150kg・計測部60kg）
走行速度 最高約2km/h
電源 バッテリ駆動
稼働時間 最大約3時間（最⻑計測距離⽚道：3km）
適用水深 200mm以下
カメラ解像度 2,400万画素（ひび割れ検出最小幅：0.1mm）
リモコン操作 見通し200mの範囲は手元のリモコンで操作可能



２．開発内容

計測ユニット搭載部

距離センサー

シャフト部は
地上高240mm
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LIDAR

トンネル⾛⾏イメージ

※LiDAR（Light Detection and Ranging）：レーザー光を用いて物体までの距離を測定する技術

■⾛⾏部
 LiDARによりトンネル壁面との位置関係を連続的に把握し，トンネル中央部を維持しながら⾃律⾛

⾏が可能



２．開発内容

■試験調査︓導⽔路トンネル
 性能確認︓⽔路トンネル内を⾃律⾛⾏可能であるか
 トンネル幅（インバート）︓約2.4m〜2.8m
 ⾛⾏速度︓約1.5〜2km/h，約1kmの⾃律⾛⾏試験（往復）を実施し，トンネル

中央部に沿って⾃律⾛⾏できたことを確認（曲線区間あり）

検証状況



２．開発内容



２．開発内容

■計測部
➢計測カメラ（一眼レフ）を半円形状に配置し，坑内壁面の⾼精細な画像を撮影
➢照明を搭載することで，暗い坑内でも⾼精細な画像を取得可能
➢計測カメラとは別で，広角のビデオカメラを前後に配置し，坑内全体の状況を撮影可能

インバート面状況（前後）も概略確認が可能



２．開発内容

3次元モデル作成も
可能

展開画像イメージ（変状出⼒後）

展開画像イメージ（変状出⼒前）

※オプション機能

■AIによるひび割れ検出
 撮影画像から，AIによってひび割れを⾃動検出，展開画像に反映．
 展開図の作成（写真，DWG形式）と帳票（エクセル）が可能．
 取得画像から，sfm（Structure from motion）解析によって3次元モデルも作成可能



２．開発内容

■試験調査︓カルバートボックス
 性能確認︓本技術のカルバートボックスへの適⽤性検証

検証状況

カルバート仕様に改造



２．開発内容



２．開発内容

ひび割れを反映させた展開画像
解析前

解析後

チョーキングと撮影画像（AI判定）は一致 写真展開図とAIひび割れ調査結果の重ね合わせ



２．開発内容

➢調査実績を増やして調査技術のノウハウを蓄積し，
より高性能な技術に改良していくことを目指す

DWG形式出⼒

帳票データ




