
 

平成２３年度（社）日本建設機械化協会研究開発助成 

助成対象研究開発決定のお知らせ 

 

                          平成 24 年１月 11 日 

                                               （社）日本建設機械化協会 

 

 （社）日本建設機械化協会（ＪＣＭＡ、会長 辻 靖三）は、平成 23年度

の研究開発助成対象研究開発を平成 23年 12月 22日及び平成 24年１月 10日

付けで決定しましたのでお知らせいたします。 

 

 この「研究開発助成」は建設事業の機械化を推進し、もって国土開発と経済

発展に寄与することを目的として優れた研究開発・調査研究に対して助成する

制度で、本年度は第５回目となります。 

 

 本年度は、研究開発助成審査委員会（委員長 岸野佑次 東北大学名誉教授）

において過日厳正な審査を行い、今般応募 22 件の中から『複雑作業への適用

を目的とした無人化施工における車載・環境カメラの可動性効果の検証とその

半自動コントロール手法に関する基礎的研究（早稲田大学創造理工学部：助手 

亀﨑允啓氏）』、『フィードバック変調器による油圧駆動型建設機械の精密位

置決めの容易化（神戸大学大学院工学研究科：教授 横小路泰義氏）』、『動

電式加振器のコンクリート構造物地震時損傷評価への応用（東北大学大学院工

学研究科：教授 鈴木基行氏）』及び『回転表面波機構を用いた防塵防水型レ

スキューロボットの開発（東京工業大学大学院理工学研究科：卓越教授 広瀬

茂男氏）』の４件（研究の概要は別紙のとおり）に対し助成することに当協会

会長が決定しました。 

 

 

問い合わせ先： 

(社)日本建設機械化協会 鈴木 
〒105-0011 東京都港区芝公園 3-5-8 
TEL:03-3433-1501 FAX:03-3432-0289 

 

 

 

 



平成 23 年度 

(社)日本建設機械化協会 研究開発の概要 
 

○複雑作業への適用を目的とした無人化施工における車載・環境カメラの可動性効果

の検証とその半自動コントロール手法に関する基礎的研究 

早稲田大学創造理工学部 助手 亀﨑允啓氏 

 

＜研究開発の概要＞ 

 

本研究では以下の調査，開発および評価を行う。 

(1)調査 ズーム・アングルが調整可能な可動式カメラによる映像調整の必要性を検

証する。手動カメラ制御装置によって調整されたカメラ映像とそのときの作業状況を

記録しておく。また、その効果の検証として固定カメラと可動カメラでの施工効率な

どの違いを比較する。 

(2)開発 (1)の結果から制御に必要な汎用性の高い特徴量を抽出し、作業状況に応じ

て適応的にアーム・アングルを制御する半自動化コントロール手法の試作・実装を行

う。 

(3)評価 実証実験は VR シミュレータを用いて行うこととし、制御対象のカメラは車

載カメラ 1台と環境カメラ 3台とする。①ズーム・アングル制御なし、②ズーム・ア

ングル他者手動制御、③ズーム・アングル自己手動制御、④ズーム・アングル半自動

制御の 4パターンで作業パフォーマンスの違いを検証する。瓦礫撤去作業などを模し

たタスクを行い、作業効率(時間)や作業品質(細かさ，過負荷，誤接触など)を評価す

る。 

 

 

 

＜審査委員会における評価＞ 

 

次世代の遠隔操作技術開発の基礎となる研究であり、新規性及び発展性が特に高い

ことが評価された。 



平成 23 年度 

(社)日本建設機械化協会 研究開発の概要 
 

○フィードバック変調器による油圧駆動型建設機械の精密位置決めの容易化 

神戸大学大学院工学研究科 教授 横小路泰義氏 

 

＜研究開発の概要＞ 

 

 本研究では、申請者らが開発した不感帯要素モデルを内包するフィードバック変調

器を、小型建設機械に実際に適用し、比較的低コストで初心者でも容易に精密位置決

めが可能となる建設機械となりうることを検証する。 
フィードバック変調器は石川（現在大阪大学）らによって提案された手法であり、

本来離散的な出力状態しか取れないアクチュエータ（極端な場合，正方向にＯＮ、逆

方向にＯＮ、ＯＦＦの 3状態）を疑似的に連続入力として扱えるようにするものであ
る（図１）。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

＜審査委員会における評価＞ 

 

 初心者でも精密位置決めが可能となる技術開発として意義が高く、特に発展性が高

いことが評価された。 

図１．フィードバック変調器のブロック図 



平成 23 年度 

(社)日本建設機械化協会 研究開発の概要 
 

○動電式加振器のコンクリート構造物地震時損傷評価への応用 

東北大学大学院工学研究科 教授 鈴木基行氏 

 

＜研究開発の概要＞ 

 

東日本大震災では，三陸沖から茨城県沖にかけて連動型地震が発生したと考えられ

ており、これによって強い揺れが東北地方と関東地方の広域に及んだ。各地の地震観

測波の多くは卓越周期が 0.5秒よりも短周期にあり、一般的な鉄筋コンクリート (RC) 構
造物の固有周期 (0.5～1.0秒) から逸れたために、橋梁、建物、住宅では、倒壊などの
甚大な構造物被害が回避されたと考えられる。 
しかし、今回の震災では連動型地震による強い揺れが広域に及んだため、膨大な数

の RC構造物にひび割れが見られた。震災からの長期的な社会の復興と再生が進めら
れる中で、東北地方の過酷な環境作用に対する耐久性や耐震安全性を確保するために

は、被災構造物の構造安全性と損傷レベルを把握した上で、適切な補修・補強を早期

に施すことが望まれる。RC 構造物では，ひび割れ注入による簡易補修から断面修復
工まで損傷レベルに応じて補修工法が大きく異なるため、地震時最大応答に基づいて

損傷レベルを評価する必要があるが、地震後にはひび割れが閉じるなど、通常行われ

る目視による外観調査では RC構造物の損傷レベルを適切に評価することができない。 
本研究は、機械部品の精密検査などに用いられる動電式加振器のコンクリート構造

物地震時損傷評価への応用を検討する。このような点検手法の機械化によって、これ

までの目視点検では判断できないコンクリート断面内のひび割れ範囲を明らかにし、

地震時最大応答に基づく被災構造物の損傷レベルと構造安全性の評価と、適切な補修

工法の選定が可能になる。 
 
 
 
＜審査委員会における評価＞ 
 
被災地の補修・復旧に貢献する研究として必要性が高いとともに、発展性に優れて

いることが評価された。 
 



平成 23 年度 

(社)日本建設機械化協会 研究開発の概要 
 

○回転表面波機構を用いた防塵防水型レスキューロボットの開発 

東京工業大学大学院理工学研究科 卓越教授 広瀬茂男氏 

 

＜研究開発の概要＞ 

 

 回転軸の回転運動によって、その軸のラジアル方向とアクシャル方向への 2つの波
動運動を生成し、それによって回転軸アクシャル方向への波動運動を生成する「回転

表面波機構」で推進するレスキューロボットを開発し、これを汚泥が散乱するような

劣悪な災害現場での人命救助作業に活用できる実用機とするものである。 
 
 
 
＜審査委員会における評価＞ 
 
移動機構として新しい試みであり、必要性の高さが評価された。 

 



 

別紙資料 

 

１．研究開発助成の趣旨 

 本事業は、社団法人 日本建設機械化協会の定款及び事業計画に基づき

建設事業の機械化を推進し、もって国土開発と経済発展に寄与することを目

的として、優れた研究開発・調査研究に対して助成することを目的とします。 
 

２．助成対象者 

①大学、高等専門学校及びこれらの附属機関に属する研究者及び研究グ

ループ 
②法人格を有する民間企業等の研究者及び研究グループ 

 

３．応募期間 

 平成２３年８月１日 から 平成２３年１０月３１日 
 

４．研究期間 

 平成２４年２月から平成２５年３月末 
 

５．成果の発表 

 平成２５年１１月頃開催予定の「建設施工と建設機械シンポジウム」にて発

表 

６．選考の方法 

 応募資料に基づき、研究開発助成審査委員会において選考 
 

７．平成２３年度 研究開発助成審査委員会委員 

 委員長 岸野佑次  東北大学 名誉教授 

 委員  阿部雅二朗 長岡技術科学大学 工学部 教授 

     太田秀樹  中央大学研究開発機構 教授 

     川本伸司  社団法人日本建設機械化協会 建設業部会長 

     木川田一弥 社団法人土木木学会 建設用ロボット委員会 

     藤野健一  独立行政法人土木研究所技術推進本部 

           先端技術チーム 主席研究員 

     見波 潔  社団法人日本建設機械化協会 事務局長     

     吉田 正   国土交通省関東地方整備局関東技術事務所長 


