
附帯滑走路（浪江町）

ロボットテストフィールド
（南相馬市）

福島ロボットテストフィールド
（イメージ図）

福島ロボットテストフィールドの活用について

• インフラ点検、災害対応、物流などの分野で使用されるロボット・ドローンの実験場（合計約50ha）として、
平成28年度より南相馬市及び浪江町に整備を開始し、平成30年度より順次開所予定。

• その整備完了を待たず、2つの市町間 約13kmの空域を活用してドローンの実証実験を始めている。

緩衝ネット付き飛行場 滑走路

プラント

水没市街地

瓦礫・土砂崩落道路

ヘリポート

橋梁

トンネル

市街地、住宅、ビル

福島ロボットテストフィールド
（イメージ図）

約13 km

平成29年度予算 ：13.1億円

平成30年度予算 ：34.8億円

【総額76.6億円（28～31年度）
国庫債務負担行為を措置】

資料７
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福島ロボットテストフィールドの施設

福島ロボットテストフィールド緩衝ネット付飛行場

試験用プラント

試験用橋梁 市街地フィールド

水没市街地フィールド

瓦礫・土砂崩落フィールド

水槽

試験用トンネル
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・対象部位に損傷を模擬したテストピースを配置
・環境条件（照度、風速、風向等）を設定
・試験中の準備、調査、撤収等の時間を工程毎に計測
・試験実施後、画像データを取得した場合はテストピース番号と画像データを、画像データを取得できなかった場所
はテストピース番号を標記する。

テストピースの例
0.1～1.0mm幅

（例）コンクリート橋脚のひびわれ、剥離・鉄筋露出を検出する性能を評価

福島ロボットテストフィールドの試験用橋梁
構造形式：鋼単純鈑桁の多主桁と少数主桁、
PC単純プレテンT桁と床版橋

現場を模擬した試験施設における、テストピースを用いたロボットの性能評価の一例

14



福島ロボットテストフィールドに代表される現場模擬環境でのロボットの基盤的性能評価の結
果を、国交省が策定した実現場での要求性能を満たすことのエビデンスとして活用する

国交省が策定した橋梁点検に係る要求性能項目
（赤囲いの部分が、現場模擬環境で実証可能な評価項目）

っっっっっっっＺっっっＺＺ
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通信

給電

カメラ

マルチコプターに関する資格等： 操縦時間：累計　　　　時間 　

天候

動作風速条件 　　～　　     m /s

プロペラ枚数 　　枚

質量 　　　kg (バッテリー含む)

外形寸法 　縦：　　　×横：　　　×高さ：　　m m

品名

製造元

型式・撮像素子サイズ

ストロボ 　無　・　有

打検器 　無　・　有

動作環境温度 　　～　　  °C

レンズ   　　m m

ミッション性能評価結果表（案）

諸元

仕様

本体

品名

製造元

型式

方式 　有線　・　無線（周波数：　　～　　　G H z）

方式 　内蔵バッテリ(飛行時間　　分)　・　有線給電

機能

衝突防止 　無　・　有　（　　　　m 　～　　　　m ）

飛行制御   手動・自動

機体位置情報付与 　無　・　有

防水 　無　・　有

カメラ

記録画像格納方法 　内蔵メモリカード　・　その他（　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　）

撮影位置情報付与 　無　・　有（　自動　・　手動　）

環境

温度／湿度 　　　℃　／　　　　％

風速
測定値 　　　　　m /s

（参考：レベル）

作業必要人数 　　人

設定
本体

G P S 　不使用　・　使用

磁気センサ 　不使用　・　使用

撮影方式 　静止画　・　動画

　（レベル：０、１，２，３）

照度

画像取得領域照度 　　　　　　lux

背景領域照度 　　　　　　lux

（参考：レベル） 　（レベル：０，１，２）

操縦者

特記事項

（参考）性能評価試験の表示例１（基本性能）
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（参考）性能評価試験の表示例２（試験結果、取得データ）

0m /s 3m /s 5m /s 10m /s 3m /s 5m /s 10m /s

ΔＬ（水平面）

ΔＺ（鉛直方向）

　　〇高橋脚上部（近接画像）

〇高橋脚上部（打音）

　〇支承（近接画像） 〇床版（近接画像）

              〇床版（打音）

全箇所・広域 ／ 特定箇所

位置精度

接触角度

工程A(離陸→移動)

工程B(データ取得)

工程C(帰路→着陸)

線幅

データ取得箇所

測定結果

コンクリート床版

・

コンクリート桁

・

鋼桁

・

コンクリート橋脚

・

鋼橋

・

支承

・

沓座

・

鋼桁内

データ

取得性能

U AV飛行経路

・

 データ取得成功箇所

（〇：成功、×：失敗）

近接画像
  0.1m m ・0.2m m ・0.3m m ・0.5m m ・1.0m m

網羅性 　　　／　　　　　　　　　

打検

打検器

先端

　　　　　　　　m m

　　　　　　　　度

網羅性 　　　／　　　　　　　　　

作業時間

機材準備時間 　　　分　　秒 ※備考：組立済機体に対し機体チェック、テスト飛行等を実施

飛行時間

　　 　　　　秒

機材撤収時間 　　　　　　秒 ※備考：機体を梱包し、実験エリアから退避

合計 　　　分　　秒

　　　分　　秒

　　　　　　秒

バッテリ交換時間 　　　　　　秒 （交換して再飛行する場合）

ミッションプロファイル

運動性能

人工流の設定

設定なし 人工流1(送風機1台) 人工流2(送風機2台)

最大変化量

[cm ]

外乱復元時間 [s]

構造物近傍での

安定性能

衝突速度 [m /s]

外乱復元時間 [s]

接触・衝突時の

安定性能

接近距離 　１m 未満（  　cm ） ・ １m  ・　２m  ・ ３m ・ ４m

離着陸点

高さ (m)

時間(分)

8
m
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