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高性能橋梁点検システム『橋竜』の開発と提案
ロボット技術導入による橋梁維持管理業務の高度化・効率化と
更なる安全性向上に向けて

友　野　洋　平

日本にՍかる橋梁は様々，大小合わせておよそ 67 ສ橋，橋のण໋は一般的に 50 年ఔと言われており，
67 ສ橋のうち，今後े数年で 47ˋがण໋をܴえる。橋梁の大ن模補修やՍけସえには多ֹのඅ用がֻ
かり，増大するインフラݕ・管理ध要に対し，ক来的には࿑ಇྗෆもݒ೦されている。

補修による長ण໋化を進めているものの，補修Օ所を特定するにもඅ用対効Ռの課題がり，その対策
として҉中模ࡧの実情がજ在しているのが現گである。

限られた時ؒと༧ࢉでより多くの橋梁ݕを効率良く進めることがٸ務となっている。
キーワードɿ橋梁ंݕ，ԕִૢ作，؍測データ，แׅ管理，ひびׂれ計測

1．はじめに

これまでの橋梁ݕは橋梁のܻ下にݕһが入り込
ΉҝのԾ設吊り場を設ஔしたり，人がるόスέッ
トタイプの橋梁ंݕを用しݕ作業を行って来
た。

֎部ڥによっては，
①  長大橋での場合，補修ݸ所の特定をするҝには

大なඅ用と時ؒがֻかる。
　（අ用対効Ռの課題）
②  アーν，トラスなどෳࡶな構造の橋において，ό

スέットタイプでは鉄骨などがׯবし進入ग़来な
い部分も多くある。

　（ݕ範ғの限定）
ᶅ  橋梁ܻ高が高くόスέット上で立ちഅなどの設備

が必要となる場合もある。
（作業の増大ݥة）　
本報告はこれらの課題と題をղܾする新しい技

術であり，今後のインフラ維持管理分野にԙいて؍測
データの電子化からݕாථྨのまとめ整理，保存ま
でแׅした省ྗ化によるコストダンの実現を可能と
している。

2．高性能橋梁点検システム「橋竜」

今回紹介する「橋ཽ」（以下「本システム」という）
（写真─ 1）は，人のわりにアームઌに取りけ
たԕִૢ作Ӣ台カメラ（写真─ 2）でࡱӨした؍測

ө૾を֬ೝ分ੳすることで，従来工法に対し省ྗ化と
高い安શ性をఏڙすることが可能となった。

Φϖレータはキャビン内のૢ作੮でϞχターと
3%C( をಉ時に֬ೝしながらジϣイスティックでૢ作
し，多関節アームとෳࡶな鉄骨橋梁との接৮を回ආ
し，アームઌのԕִૢ作Ӣ台カメラஔを橋梁下
部চ൛まで༠ಋૢ作を行う。（Φϖレーシϣン補助
ஔɿ3%C(，ࢹカメラ，ٴび接৮防止センサー）

ݕ作業の内༰は静止ը，ಈը，これらの࠲ݕඪ
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データまでキャビン内でリアルタイムで֬ೝすること
がग़来，その場でデータ化された݁ݕՌから報告書
作成として必要なフΥームのまとめを行うことがग़来
る（写真─ 3）。

また，記録した࠲ݕඪデータは数年後のݕ時に
ಉ͡࠲ඪにアームを༠ಋすることが可能で，今まで難
しかった定でのܦ年ྼ化の؍測や補修工事後の֬ೝ
など様々なௐࠪに活用することが期ग़来る。

3．  本システムの期待効果

（1）品質の向上（図─ 1）
①人ؒによる計測データではなく，自ಈ的に電子

データ化され，信པ性の高いデータऩ集が可能。
　（信པ性の֬保）
② 3 ඪ情報を記録保存しているҝ，数年後で࠲元࣍

もಉ͡ݕϙイントを୳ࠪ可能。
（年ྼ化のビジϡアル化ܦ）　
ᶅ高性能カメラの近接ը૾より，コンクリートচ൛

ଛইのݕと記録が可能で，ઐ用ιフトによりひ
びׂれղੳを行うことがग़来る。

ᶆ事務所内でのଛই図とࣸਅ台ாの作成をスピー
ディーにまとめることが可能。

　（事務作業の効率化）

（2）作業安全の向上
多関節伸ॖアームを運転੮よりԕִૢ作にてૢ作す

ることがग़来るҝ，人ؒが直接橋梁下部等へ立ち入る
ことがແく，མ・転མ災害をະવに防止し，またෳ
にԙいても防止することނまれ事ڬな橋梁鉄骨とのࡶ
が可能となった（写真─ 4）。

（3）現場効率の向上
従来のݕにൺ人һݮがग़来，また道路੍ن設

ஔ作業のみで直ちにݕ作業に取りֻかることが可能
であり，作業効率向上を図ることがग़来る。

4．装置の概要（図─ 2，3，表─ 1）

（1）安全装置
①  第 1 アーム最大ટ回ܘ 5 m 以上の最大転倒Ϟー

メント時に自ಈఀ止（転倒防止ஔ）
②  第 1，第 2 アームの作業੍ܘ御（ટ回੍限ஔ）
ᶅ  構造物とカメラӢ台部とのিಥ防止（超Ի接৮

防止ஔ）
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ᶆ  構造物とアーム接৮防止（接৮防止ࢹカメラ 5
台）

ᶇアームະ֨納ܯ告ஔ（֨納Ґஔݕஔ）
ᶈ  アトリΨーશுग़しݕஔ　（ジャッキイ

ンターϩックஔ）
ᶉ橋梁ݕ作業ܯ告౮（LE% （告౮ܯ

5．おわりに

本システム高性能橋梁ݕシステム「橋ཽ」には様々
な機能を搭載しているが，今後はߋに「ひびׂれղੳ」
の機能アップを図り，かつচ൛コンクリートなどのണ
ݕ機能を備した成の高い橋梁ݕシステム
の構築にਪ進し今後ӹ々要ٻされる社会インフラݕ
のध要に対応していく所存である。

■特許取得と NETIS登録
2006 年 7 月特ڐ申後，従来のݕ作業にൺ 2（

࣭），C（コスト），%（工期），4（安શ性）などから
高いධՁを受け実を積み重Ͷて来た。

特に，Տ川෯の大きい山ַ橋梁，ෳࡶな構造橋梁な
どでのݕは，ध要も多く 2009 年 8 月に NETI4 に
ొ録された。

特ొڐ録番号　第 5002756 号
NETI4 ొ録番号　)K-090007-A
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フレーム関
　　フϩントアトリΨーுग़෯　1700 mm
　　リアアトリΨーுग़෯　　　950 mm
アーム

第 1 アーム長 4000 mm ʙ 5200 mm
第 1 アームى෬֯ ʵ5 ʙ˃ 63 （˃対地֯）

第 1 アームટ回֯
0 ʙ˃ 90 （˃ं྆後方 0 と˃し時
計回転方向を正）

第 2 アーム長 3585 mm ʙ 8000 mm

第 2 アームટ回֯
ʵ45 ʙ˃ 215 第˃ 1 アームઌ
方向を 0 と˃して時計回転
方向を正

第 3 アーム長 3600 mm ʙ 7400 mm

第 3 アームى෬֯
0 ʙ˃ 180˃

（第 2 アームとの相対֯）
第 4 アーム長 371 mm ʙ 2511 mm

第 4 アームى෬֯
0 ʙ˃ 90˃

（第 3 アームとの相対֯）
そのଞ仕様

パιコン
ϊート PC2 基
デスクトップ PC 基

レーザーڑ計 L%4-5
超Իセンサー OM7-14
ωットϫークカメラ（ࢹ用） ##-)CM100  ##-)CM110
ࡱݕӨカメラ 438
発電機 :%(3000（3LVA）
カメラӢ台 PTC-103)6-23N
安定化電ݯ 4V3-3000
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