
4 月 5 日 ℃

パネル番号（チャート番号）とひびわれ方向（縦、横、斜）

・幅0.05mm、0.1mm、0.2mm、0.3mm、1.00mmのひびわれを「縦」、「横」、「斜」の方向それぞれに有したひび
われのモルタルのパネルをA1橋台、P1橋脚に配置した。（写真-1、2、3　○：パネル）

試験区分 標準試験

試験で確認する
カタログ項目

最小・ひびわれ精度
色識別性能

株式会社ジャパン・インフ
ラ・ウェイマーク

対象構造物の概要

風速 3.5 m/s

試験場所 福島ロボットテストフィールド

カタログ分類 画像計測技術 カタログ 検出項目 ひびわれ

試験日 令和4年 天候 曇り 14.2

技術番号

技術名
全方向水面移動式ボート型ドローンを用いた橋梁点検支
援技術

開発者名

気温

BR010041

写真-1：A1橋台（9パネル） 写真-2：P1橋脚（起点側）（6パネル）

写真-3：パネル（抜粋A-6 、A-14

A-1 A-2 A-3 A-4
縦 斜 斜 横

A-5 A-6 A-7 A-8 A-9
斜 縦 横 縦 横

A1橋台（正面左からの配置）（写真－１）

A-10 A-11 A-12
横 縦 斜

A-13 A-14 A-15
縦 横 斜

P1橋脚（起点側）（正面左からの配置）（写真－２）



⑤ 後日、撮影画像からひびわれ幅、カラーチャートのRGB値を求める。

開発者による計測機器の設置状況

② 撮影状況（写真-6：A1橋台配置のひびわれモルタルを撮影）

③ 撮影状況（写真-8、9：P1橋脚配置のひびわれモルタルを撮影）

④ 撮影状況（写真-9、-10：カラーチャートの撮影（写真-9：Ｋ１）（写真-10：Ｋ２））

試験方法（手順）

① 撮影機器（写真-5：ボート型ドローン）

技術番号 BR010041

写真-5 写真-6

写真-7 写真-8

写真-9 写真-10



※最小ひびわれ幅・計測精度

比較対象を得るため、
立会者による計測機器の設置状況

真値（ひびわれ幅）

各ひびわれ幅のパネルについて、クラックスケールで計測した値を真値とする。

技術番号 BR010041



※色識別性能

配置はP1橋脚（C1）（写真-12）とＡ2橋台（C2）（写真-13）の2箇所

比較対象を得るため、
立会者による計測機器の設置状況

市販の24色のカラーチャート（写真-11）を使用する。
RGB値はカラーチャートの販売業者提供しているRGB値を真値とする。

技術番号 BR010041

A
B
C
D

① ② ③ ④ ⑤ ⑥

R値 G値 Ｂ値
A-1 43 41 43
A-2 80 80 78
A-3 122 118 116
A-4 161 157 154
A-5 202 198 195
A-6 249 242 238
B-1 25 55 135
B-2 57 146 64
B-3 186 26 51
B-4 245 205 0
B-5 192 75 145
B-6 0 127 159
C-1 238 158 25
C-2 157 188 54
C-3 83 58 106
C-4 195 79 95
C-5 58 88 159
C-6 222 118 32
D-1 112 76 60
D-2 197 145 125
D-3 87 120 155
D-4 82 106 60
D-5 126 125 174
D-6 98 187 166

真  値

写真-11

写真-12 □：C1

写真-13 □：C2



※最小ひびわれ幅・計測精度

技術番号 BR010041

　■カメラ名称：　RX-100M4（SONY製）
　
  　■被写体距離：1.0～2.2　 m　　■照度：　10.6～47.7　ｋＬux　　■風速：　4.1～6.7　 m/s
　
　　■気温：　13.1～13.2　　 ℃
　
　　■焦点距離：　　9～26　　 mm　　■シャッター速度：　　　1/250　　　 秒
 
　　■絞り：  f　　5.0　　　　　　■ISO値：　　自動
 
　　■フォーカス：　 オートフォーカス 　   ■画像Pixel数：  5472×3648

計測結果の比較

ひびわれ幅 計測精度

0.05mm 0.158113883

0.1mm 0.141421356

0.2mm 0.057735027

0.3mm 0.141421356

1.0mm 0.155456318



※色識別性能

　■カメラ名称：　RX-100M4（SONY製）
　
  　■被写体距離：1.0～2.2　 m　　■照度：　10.9～26.3　ｋＬux　　■風速：　2.8　 m/s
　
　　■気温：　12.9　 ℃
　
　　■焦点距離：　　9～26　　 mm　　■シャッター速度：　　　1/250　　　 秒
 
　　■絞り：  f　　5.0　　　　　　■ISO値：　　自動
 
　　■フォーカス：　 オートフォーカス 　   ■画像Pixel数：  5472×3648

計測結果の比較 技術番号 BR010041

A
B
C
D

① ② ③ ④ ⑤ ⑥

C1：開発者撮影 C2：開発者撮影立会者撮影

C1：計測比較 C2：計測比較



3 月 29 日 ℃

橋梁形式：ＲＣ溝橋（ＢＯＸカルバート）

株式会社ジャパン・インフ
ラ・ウェイマーク

21.5

技術番号 BR010041

技術名
全方向水面移動式ボート型ドローンを用いた橋梁点検支
援技術

開発者名

対象構造物の概要

風速 0.1 m/s

試験場所 実橋

カタログ分類 画像計測技術 カタログ 検出項目 ひびわれ

試験日 令和4年 天候 晴れ 気温

試験区分 現場試験

試験で確認する
カタログ項目

動作確認（精度以外）

側面図

写真-1 全体写真

平面図

断面図



水深：30cm

流速：0.476m/s

濁度：14.10FUN

試験方法（手順） 技術番号 BR010041

① 計測機器の搬入（写真-2）

② 計測作業（写真-3：上流側よりドローンを移動準備）

③ 計測作業（写真-4：上流側より溝橋の中空をドローンが撮影・移動中）

④ 計測作業（写真-5：下流側の出口付近でモニターで画像を確認する）

⑤ 後日、撮影した画像から状態の把握をする。

開発者による計測機器の設置状況

写真-2 写真-3

写真-4 写真-5



（１）状況写真

（２）損傷及び損傷写真

①頂版

計測結果の比較 技術番号 BR010041

計測結果

頂版

頂版



　　②側壁

計測結果の比較 技術番号 BR010041



3 月 29 日 ℃

橋梁形式：ＲＣ溝橋（ＢＯＸカルバート）

株式会社ジャパン・インフ
ラ・ウェイマーク

21.5

技術番号 BR010041

技術名
全方向水面移動式ボート型ドローンを用いた橋梁点検支
援技術

開発者名

対象構造物の概要

風速 0.1 m/s

試験場所 実橋

カタログ分類 画像計測技術 カタログ 検出項目 ひびわれ

試験日 令和4年 天候 晴れ 気温

試験区分 現場試験

試験で確認する
カタログ項目

動作確認（精度以外）

側面図

写真-1 全体写真

平面図
断面図



水深：30cm

流速：0.476m/s

濁度：14.10FUN

試験方法（手順） 技術番号 BR010041

① 計測機器の搬入（写真-2）

② 計測作業（写真-3：上流側よりドローンを移動準備）

③ 計測作業（写真-4：上流側より溝橋の中空をドローンが撮影・移動中）

④ 計測作業（写真-5：上流側の入口付近でモニターで画像を確認する）

⑤ 後日、撮影した画像から状態の把握をする。

開発者による計測機器の設置状況

写真-2 写真-3

写真-4 写真-5



（１）状況写真

（２）損傷及び損傷写真

①頂版

計測結果の比較 技術番号 BR010041

計測結果

頂版 頂版 頂版



　　②側壁

計測結果の比較 技術番号 BR010041


