
お 知 ら せ

平成２８年１０月１３日

同時資料提出先

合同庁舎記者クラブ、広島県政記者クラブ、中国地方建設記者クラブ

災害現場で効果的・効率的な調査・復旧に向けて

「次世代社会ｲﾝﾌﾗ用ﾛﾎﾞｯﾄ（災害）説明会」を
開催します

国土交通省では、平成２６年度から『維持管理』『災害対応』など、重点５分野におい

てロボット技術を公募し、直轄現場等１２箇所で現場検証を行いました。

今年３月には、産学官の専門家からなる『次世代社会インフラ用ロボット現場検証委

員会』により、『現場検証・評価の結果』が公表されました。

災害分野（調査・応急復旧）においては「活用を推薦する」評価を受けたものもあり、

災害現場で、ロボットの活用が期待されています。

このような状況を踏まえ、今後、活用促進を図ることを目的とし、防災担当者などを

対象に説明会を開催します。

記

１．開催日時 平成２８年１０月２１日(金)１３時３０分～１６時３０分（予定）

２．開催場所 広島合同庁舎 １号館付属棟２階 大会議室

広島市中区上八丁堀６－３０

３．定 員 １００名程度（防災関係担当者など）

４．内 容 ・次世代社会ｲﾝﾌﾗ用ﾛﾎﾞｯﾄ（災害調査・応急復旧用）の現場検証と
評価結果について

・ｲﾝﾌﾗ用ﾛﾎﾞｯﾄ（災害調査・応急復旧用）説明（開発者による）

○問い合わせ先

国土交通省中国地方整備局 TEL（082）221-9231（代表）(平日昼間）

企画部 施工企画課長 玉田 一雄 （内線３４５１）
たま だ かず お

◎企画部 技術管理課 課長補佐 熊中 龍彦 （内線３４５３）
く まなか たつひこ

(広報担当窓口)

中国地方整備局 広報広聴対策官 坂屋 政之（内線２１１７）
さか や まさゆき

中国地方整備局 企画部 環境調整官 松本 治男（内線３１１４）
まつもと はる お



２．次世代社会ｲﾝﾌﾗ⽤ﾛﾎﾞｯﾄ（災害）について【 13：３0 〜 1４：０0 】
◆次世代社会インフラ⽤ロボット（災害調査・応急復旧⽤）の

現場検証と評価結果について
国⼟交通省 総合政策局

公共事業調整課

〈 休 憩 10分 〉

《 ⽇ 程 》 平成２８年１０⽉２１⽇（⾦）
13：３0 〜 1６：３0

《 場 所 》 広島合同庁舎 １号館付属棟２階 ⼤会議室

開 催 内 容

１． 開会挨拶
国⼟交通省 中国地⽅整備局

施⼯企画課

【広島市中区上⼋丁堀６番３０号】

次世代社会ｲﾝﾌﾗ用ﾛﾎﾞｯﾄ（災害）説明会

３．災害分野（調査・復旧）のロボット説明【 1４：１0 〜 1６：３0 】
○ 開発者（５社）による技術説明

◆災害復旧⽤無線遠隔操縦ロボット
コーワテック（株）

◆低容量型デジタル⾼精細画像伝送システム
（株）熊⾕組

◆災害調査⽤地上／空中複合型ロボットシステム
（株）⽇⽴製作所

◆⽕⼭災害予測⽤リアルタイムデータベースを実現するセンシング技術
東北⼤学グループ（国際航業（株））

◆ＳＰＩＤＥＲを⽤いた⾼密度・⾼精度ＵＡＶ航空レーザ計測
ルーチェサーチ（株）
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災害調査用ロボット技術＿現場検証・評価の結果（概要） 

＜検証現場＞ 
 赤谷地区（奈良県五條市）、雲仙普賢岳（長崎県島原市）、国総研模擬トンネル（茨城県つくば市） 

＜検証方法＞ 

応募のあった技術について、土砂災害、火山災害、トンネル災害を想定した各検証場所におけるフェ

ーズ毎の調査を実施し、適宜、従来の調査手法とも比較し、技術の現場適用性等を評価 

＜対象技術＞ 

１５技術 （実用検証※1：１２技術、要素検証※2：３技術） 

※1 現段階で実現場での利用可能性があると判断される技術であり、実際の使用を想定した現場検証を実施した技術。 

※2 現時点では技術・システムの一部が開発段階にあり、本来の技術・システムとしてではなく、構成する一部の要素技術を用い

たデータ収集や各要素の稼働状況などの確認を目的として現場検証を実施した技術。また、検証現場の使用上、構造上の制約等に

よりシステムとしての検証が行えず、データ収集や各要素の稼働状況等の確認を目的として現場検証を実施した技術。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

＜現場検証・評価の結果のポイント＞ 

今年度の現場検証においては、土砂崩落災害、火山災害、トンネル災害のいずれにお

いても、昨年度より技術レベルの向上が見られ、実際の災害時において活用を推薦でき

る技術が複数あった。 

土砂崩落災害及び火山災害に対しては、無人航空機（ドローン）に「カメラ｣や新たに

「３Ｄレーザスキャナ」を搭載したロボット技術の検証がなされ、設定した発信基地か

ら約１．５ｋｍ遠方の状況把握、被災状況の迅速且つ正確な把握の確認できた。また、

火山災害においては、より厳しい条件下での約２ｋｍ遠方の状況把握、火山灰のサンプ

リングが可能であることを確認した。 

トンネル災害に対しては、クローラ型の調査ロボットを、有線･無線、通信中継によっ

て遠隔操作・情報取得するものであった。一部の技術について、障害物を踏破し、設定

延長７００ｍの往復し、被災状況の把握が可能であった。 

活用を推薦できる技術については、評価結果を踏まえ、活用を促進することにより、

各種災害への対応力が向上することを期待する。 

 

※ 個別技術の評価結果は、別途、国土交通省ホームページに掲載しております。  

桜島 
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災害応急復旧用ロボット技術＿現場検証・評価の結果（概要） 

＜検証現場＞ 

 雲仙普賢岳（長崎県島原市）、栗平地区（奈良県吉野郡） 

＜検証方法＞ 

応募のあった技術を各検証場所において使用し、その結果と従来技術の結果とを比較し、技術の現場

適用性等を評価 

＜対象技術＞ 

８技術 （実用検証※1：７技術、要素検証※2：１技術） 

※1 現段階で実現場での利用可能性があると判断される技術であり、実際の使用を想定した現場検証を実施した技術。 

※2 現時点では技術・システムの一部が開発段階にあり、本来の技術・システムとしてではなく、構成する一部の要素技術を用いた

データ収集や各要素の稼働状況などの確認を目的として現場検証を実施した技術。また、検証現場の使用上、構造上の制約等により

システムとしての検証が行えず、データ収集や各要素の稼働状況等の確認を目的として現場検証を実施した技術。 

 

 

 

 

 

 

＜現場検証・評価の結果のポイント＞ 

今年度の現場検証の「土砂崩落または火山災害における［１］掘削、押土、盛土、土

砂や資機材の運搬等、［２］排水作業の応急対応、［３］遠隔または自動による機械等の

制御に係る情報の伝達」ができる技術・システムのいずれにおいても、昨年度よりも技

術の向上が見られ、実際の災害時において活用を推薦できる技術が複数あった。 

掘削等を行うロボットとしては、汎用重機の運転席に遠隔操作ロボットを搭載するタ

イプが３技術あり、その駆動方式が「油圧・空圧・メカニカル」と異なり、運搬性や作

業性等について各特徴を有し、また、林業用アタッチメントが装備可能な技術もあった。 

また、自律走行による締め固め技術や排水作業の応急対応技術は、十分な実用性が確

認された。 

情報伝達技術として、情報の低遅延･低容量化技術は、低容量で鮮明な画像により、オ

ペレータの疲労感の軽減や無線資源の有効活用が期待できる。また、俯瞰映像を生成す

る技術は、発災直後の危険な狭隘な環境下において、固定カメラや移動カメラを使用せ

ず、遠隔で重機の進入が可能となることは有意義である。 

活用を推薦する技術については、今後、施設管理者等による実機の配備や災害協定の

締結などを通じて、災害への迅速な対応を図ることが重要である。 

 

※ 個別技術の評価結果は、別途、国土交通省ホームページに掲載しております。 
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