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＜事後評価コメント＞

　本研究は、遠隔操作可能な地表移動・小型移動ロボットを開発・実装しており、発
災後の危険な場所での危機管理やデータ取得の際の有効な手法の一つとなるものであ
り、大規模土砂災害発生現場での無人観測技術への活用が期待できる。
　今後は、フィールド試験を十分に実施し定量的な分析を行った上で、砂防現場での
使用を前提とした通信安定性の向上、山間部での長距離通信の信頼性の向上、コスト
低減、本手法を実用化するために必要となる附属設備・周辺機器の開発について検討
を進めていただきたい。さらに、システム全体としての砂防現場での実装実験を実施
するなど、システムの完成度向上を期待する。

＜研究概要＞

　火山噴火や深層崩壊などに伴う大規模な土砂移動現象では，土石流の発生や天然ダ
ムの決壊などによる二次的な災害により被害が拡大する可能性がある．しかしなが
ら，これらの環境は，人が立ち入るには危険な環境である．そこで，本研究では，観
測機器を搭載するための移動ロボットとして，目的とする荒廃渓流まで地表走行で移
動する地表移動ロボットと，飛行ロボットで運搬可能な小型移動ロボットの 2 種類に
ついて研究開発を行い，実環境で試験を行うことで，それぞれの有用性と限界を確認
する．
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