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盛土の品質をリアルタイムに
評価する振動ローラの自動運転 安藤ハザマ

▶概　　　要

建設業では就労者の高齢化や就労人数の減少が進んでおり，

建設現場での生産性向上や省人化が求められている。その解決

策の一つである建設機械の自動運転は，事前に指定した作業内

容を自動かつ無人で施工することから，生産性の向上および省

人化に寄与することが可能である。

本システムは，ダム工事や造成工事において用いられる振動

ローラの締固め作業を自動運転する技術である。

▶特　　　徴

①走行経路の自動生成

遠隔地にある自動運転制御用パソコンに，施工条件（始点・

終点の座標，施工幅，レーン幅，転圧回数）を入力することで，

走行経路を自動で生成する。

②締固め作業の自動運転

振動ローラに搭載した GNSS や方位計により，自動運転中

の位置と方位情報を取得し，走行経路上を走行する。無振およ

び有振での走行を指定回数繰り返すことで設定範囲内の締固め

作業を自動で行う（写真─ 1 参照）。

③各種フェイルセーフによる自動運転停止

安全面に配慮し，自動運転中に振動ローラが以下の状態に

なったときに停止する機能を設けている。

・振動ローラと制御用パソコンの通信が途切れた場合

・走行経路からの逸脱量が大きい場合

・振動ローラ搭載のステレオカメラにより人物検知した場合

・車体の傾斜が大きい場合

・車体に衝撃が加わった場合

④有人操作・遠隔操作・自動運転の切替

様々な使用状況を想定し，運転手が搭乗する有人操作と，運

転手が離れた場所で操作する遠隔操作と，無人で行う自動運転

の，3 種類の運転方法を運転席のスイッチで即座に切り替える

ことが可能である。

⑤締固め状態のリアルタイム表示

振動ローラに搭載した加速度センサにより得られる加速度応

答値を用いて，締固め指標の一つである飽和度を算出する。振

動ローラの走行軌跡上に，飽和度に応じて締固め状態を色分け

して，制御用パソコンにリアルタイムで表示する（図─ 1 参照）。

自動で締固め作業を行いながら品質管理を行うことができ，締

固め状態に応じて走行経路を変更することで施工の手戻りを防

止することができる。

▶用　　　途

・ダム工事や造成工事における締固め作業の自動施工

▶実　　　績

・熊本県　造成工事

▶問 合 せ 先

㈱安藤・間　先端技術開発部

〒 107-8658　東京都港区赤坂 6-1-20

TEL：03-6234-3786

写真─ 1　締固め作業の自動施工

図─ 1　飽和度のリアルタイム表示


