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1.開発背景
遮蔽物により

施工中断

盛替が
追い付かない

特殊機材が
必要となる



TS or レーザースキャナで
現況を観測

既設舗装盤

2.システム概要(事前計測作業)



2.システム概要(設計データ作成)

現況観測結果

設計データ 及び 現況データ



各装置からの情報を集約
バルブに制御信号を送信する

制御PC

位置情報を取得

GNSSアンテナ

切削深さを測定

レーザー距離センサ

2. システム概要(機器構成)



幅員5m

延長30m
平均切削深さ

45mm

MC施工におけるTS使用と
GNSS使用の精度比較試験

3. 精度検証試験



3. 精度検証試験

制御PC GNSSアンテナ レーザー距離センサ

大型切削機 3Dレーザースキャナ
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図1 測定結果 図2 施工精度比較

3. 精度検証試験



① 作業の効率化

② 施工精度

4. まとめ

障害物の影響がない

TS盛替不要

TS使用MCと同等



5.今後の展開

① 地中レーダを使用しての運用



5.今後の展開

① 地中レーダを使用しての運用

実際に切削するまで
厚みがわからない

RC床版

既設舗装



上部工がたわむ

5.今後の展開

① 地中レーダを使用しての運用

標高が変化する



5.今後の展開

① 地中レーダを使用しての運用



5.今後の展開

① 地中レーダを使用しての運用

劣化の程度

混合物の
種類

測定環境



As舗装

Co床版

例1 Co床版に凹凸がある場合 例2 Co床版・As舗装共にに凹凸がある場合

当該システムの制御方法

② 制御システムの改良

5.今後の展開



ご清聴ありがとうございました。


