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実証概要
①地上遠隔での完全無人点検の実証、②飽和地盤における空洞検知指標の確立、③複数センサー併用による誤検
知排除と修繕判断の高度化を行い、取得データの3D可視化を含む維持管理の有効性を実地で検証する。

提案技術の概要
管路内から無人で管路背面の初期空洞（飽和）を点検できる新し
い点検技術。点検員は、管路や人孔に立ち入らず、地上から無人
で点検できる技術を確立する。
従来の電磁波レーダーの飽和地盤への適用、および異なる物理
センサーをクロスチェック機能として備え、総合的に背面地盤の健
全・不健全の確実かつ信頼性の高い評価を行える技術を目指す。

提案技術の革新性等の特徴

①効率的な無人点検ロボット技術
管路や人孔に立ち入らず、地上から無人で点検ロ
ボットを遠隔操作できる技術、給電方式は地上から有
線とすることで、時間に制限なく点検できる。
バックアップ機を設けることで、天井走行ロボットの
軽量化を図り、バックアップ機を起点とし、±5m程度の
天井走行が可能となる。

②電磁波レーダーの仕様と適用範囲の定量化
従来の電磁波レーダーをベースとし、適用範囲とさ
れる地下水以浅の空洞点検以外に、地下水以深の空
洞点検が行える電磁波レーダー仕様と適用範囲（土
質・管種・管厚）の定量化が行われている技術

③クロスチェック機能による判定信頼性の向上
電磁波レーダーに加えた、異なる物理センサー（打
音検査、衝撃波探査、温度等）と組み合わせて空洞を
評価し、総合的に背面地盤の健全・不健全の確実か

つ信頼性の高い評価が行える技術
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