
フィジカルAI・ロボティクスについて

令和8年2月18日
建設施工における現場作業者支援のDXに関するWG（第12回）

〔建設分野のフィジカルAI活用推進WG（第１回）〕
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AIロボティクス戦略の策定に向けた検討体制
AIロボティクス戦略の策定に向けた検討を進めるため、内閣官房副長官補の下にAIロボティクスに関する関係府省連絡会
議及び連絡会議幹事会を設置し、合わせて経済産業省に有識者で構成するAIロボティクス戦略検討会議を設置する。
AIロボティクス戦略検討会議では戦略素案および実装ロードマップ案を策定し、関係府省連絡会議では戦略素案を踏
まえながら議論を行い、戦略および実装ロードマップを策定し、毎年戦略や実装ロードマップのフォローアップを行い、必要
に応じて更新する。
本関係府省連絡会議において取りまとめた戦略は、今後日本成長戦略会議の AI・半導体WG へ報告していく。

AIロボティクス関係府省連絡会議
【局長級】議長：副長官補内政担当（阪田補）
【幹事会】議長：副長官補付内閣審議官ヘッド
• 戦略検討会議で検討した戦略案と各分野の実装ロードマップを議論し、決定。その
後、戦略のフォローアップと、実装ロードマップの更新を毎年実施。

• 政府として政府調達や業所管の関係省庁が責任をもって実装ロードマップ（10年
程度）を策定・履行する中長期の枠組みとして関係府省連絡会議を設置。

AIロボティクス戦略検討会議
• ロボットを活用する各分野を代表する有識者の意見を把握し、AIロボティクス戦略素
案および実装ロードマップ案を年度内にとりまとめ、関係府省連絡会議に提示する。

• 経産省が事務局、関係省庁もオブザーバーとして参画。

AIロボティクス戦略素案の提示

日本成長戦略本部
高市総理大臣を本部長に、以下全ての国務大臣で構成

日本成長戦略会議

・来夏に新たな成長戦略を決定

・来夏までに新たな成長戦略案をとりまとめ

AI・半導体
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AIロボティクス戦略検討会議
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アカデミア（ロボット工学）、メーカー・SIerやスタートアップ、各需要分野の有識者からなる検討会を経産省に設置。
１月～３月にかけて集中的に開催し戦略の素案を検討する。

大阪大学大学院基礎工学研究科 教授原田 研介
株式会社浅井農園 代表取締役CEO浅井 雄一郎
早稲田大学理工学術院創造理工学部建築学科 准教授石田 航星
大阪市消防局 警防部警防課 副課長伊藤 学
九州電力株式会社テクニカルソリューション統括本部DX推進本部 DX推進部長岩淵 宏信
株式会社デンソー 社会イノベーション事業開発統括部 統括部長加藤 充
東京大学大学院情報理工学系研究科付属情報理工学研究センター 講師河原塚 健人
株式会社安川電機技術開発本部 AIロボティクス統括部長久保田 由美恵
株式会社ローソンインキュベーションカンパニーオープン・イノベーションセンター センター長佐久間 大輔
株式会社ピアトゥー 代表取締役社長杉田 真志
PwCコンサルティング合同会社 執行役員・パートナー瀬川 友史
ロボット革命・産業IoTイニシアティブ協議会 事務局長芹沢 哲
花王株式会社 ロジスティクス部門戦略企画部 部長田坂 晃一
立命館大学 総合科学技術研究機構 教授建山 和由
TELEXISTENCE株式会社 代表取締役CEO富岡 仁
ALSOK株式会社 機器開発部 部長橋本 和憲
一般社団法人日本ロボット工業会 会長、川崎重工業株式会社 代表取締役社長執行役員橋本 康彦
国立研究開発法人国立環境研究所社会システム領域システムイノベーション研究室 室長藤井 実
東京理科大学 先進工学部 機能デザイン工学科 教授森 武俊
ジャパンマリンユナイテッド株式会社 代表取締役専務執行役員兼商船･海洋･エンジニアリング事業本部長勇崎 雅朗

参考資料



建設分野のフィジカルAI活用推進の検討体制（案）

建設分野のフィジカルAIの展望(仮称)

ICT導入協議会

建設施工における現場作業者支援のDXに関するWG
（パワーアシスト、ドローン、XR等を推進）

建設分野のフィジカルAI活用推進WG

建設分野の省人化・生産性向上の更なる躍進のため、AI・ロボットの開発・普及の推進にむ
け、重点対象事業、開発・普及の方向性などを、展望としてとりまとめる。

↓ 議論の内容にフィジカルAIを追加して名称を変更

最新の技術開発動向（シーズ）と現場実態（ニーズ）とを掛け合わせ、対象事業と方向
性の展望をまとめる（R8春）

産学官の有識者（会長：建山先生）

R8.2.18～

（R8春 中間まとめ）

フィジカルAIのピッチイベントを開催（3/17：公募中2/27〆）し、技術シーズと
現場ニーズの棚卸し

※各部局等の取組と連携 R8.2.25



AI×インフラ分野 ～建設分野におけるフィジカルAIの活用促進～

重点対象分野(イメージ)

※Open Platform for Earthwork with Robotics and Autonomy

■土木施工
（自動施工、運搬、施工管理など）

■維持管理
（除草、除雪、点検など）

■災害対応
（現地調査、運搬など）

自動施工の高度化 運搬作業の自動化

除草作業の自動化 除雪作業の自動化

現地調査の自動化 運搬作業の自動化
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●建設分野における将来的な担い手不足への対応のため、AIやロボット等を活用した「フィジカルAI」による省人化・効率化
が期待される
●建設分野へのフィジカルAI技術の導入に向け、産学官による検討を通じて、実装が見込まれる技術の現場実証、データ標
準化・収集、技術基盤の高度化とともに、業務プロセスの改革も視野に入れ、フィジカルAIの研究開発・活用を推進
・本取組の推進に向け、産学官関係者参画のもと、建設分野におけるフィジカルAI技術の活用に向けた WGをR8.2に開催し議論を加速
・また、多様な分野の企業・機関が集うピッチイベントをR8.３に開催し、技術シーズと現場ニーズの共有も実施

■ロボット・センシング系開発・導入方策
○フィジカルAIを建設分野で導入するため、以下に取り
組む
・業務プロセス（AI活用を前提とした業務プロセス）
の改善
・人の作業をロボットが自律・半自律で行うインフラマ
ネジメント
・直轄現場での実証及び評価
・データの標準化、技術基準類およびデータ連携基
盤を整備

実施内容(イメージ)

■建設機械系開発・導入方策
・既存の建設機械（車両系も含む）にAIやセンサー
を組み込み、人が認識・判断している作業を補完・代
替
・土研が整備・公開している自動施工技術基盤
（OPERA※）を活用し、AIの実装を含む技術開発
を促進し、自動化建設機械の高度な自律化を実現

OPERAを中心とした自動施工フィジカルAI開発（イメージ）



スケジュール（案）

フィジカルAIピッチイベント公募

建設分野のフィジカルAI活用促進WG（第１回） 【本日】

R8.2.05

2.18

フィジカルAIピッチイベント公募一次〆切

フィジカルAIピッチイベント開催

2.16

3.17

建設分野のフィジカルAI活用促進WG（第２回）春

建設分野のフィジカルAIの展望中間とりまとめ春

フィジカルAIピッチイベント公募二次〆切2.27

ICT導入協議会2.25

（3下旬 AIロボティクス戦略策定〔 第２回関係府省連絡会議(局長級) 〕）



設置規約の改定について（案）

備考改定案現行項目
建設分野のフィジカルＡＩ活用推進ワーキンググルー
プ設置規約

建設施工における現場作業者支援のＤＸに関する
ワーキンググループ設置規約

名称

建設分野の省人化あるいは生産性向上、また、職場
環境改善等の実現に向けて、環境状況把握技術、
フィールドロボティクス、作業者や管理者への支援技術
等の活用とともに、仕事のプロセス変革も視野に入れ
た改善方策を検討するため、有識者からなる「建設分
野のフィジカルＡＩ活用推進ワーキンググループ」（以
下、「本ＷＧ」という。）を設置する。

i-Constructionが目指す生産性向上や、建設作業
の効率化・高度化・省力化、あるいは働きやすい環境
の構築、及び安全性の向上等の実現に向けて、人間
拡張技術導入等による建設現場のＤＸ推進のため、
産学官の関係者が一堂に会する「建設施工における
現場作業者支援のＤＸに関するワーキンググループ」
（以下、「本ＷＧ」という。）を設置する。
本ＷＧは、現場作業者支援技術の活用効果等に関
する定量的な評価指標や現場実証手法を提示する
とともに、将来に向け、我が国として取り組んでいくべき
技術開発や制度整備等について議論し、現場作業
者の業務・働き方の変改に寄与するＤＸ推進の支援
を行うことを目的とする。

【目的】
第１条

～改定の趣旨～
●省人化や生産性向上、職場環境改善等の目的達成のためには、特定技術の活用に限らず、他の
選択肢や仕事の仕方の変革も視野に入れる

（建設機械自動化をはじめ、ドローン等調査、機械設備の振動データ等による異常検知、ＸＲ等の視
覚等支援技術といった技術活用に限らず、施工プロセスや施設設計の変革も視野に入れた検討）
●日本国政府として、国際情勢も踏まえた「フィジカルAI」の推進



設置規約の改定について（案）
備考改定案現行項目

本ＷＧでは、前条に係る改善方策の検討を通じ、主
に次の助言を行う。
・効果が期待される検討対象
・新たな技術の効果的・効率的な開発・導入方策
・その他、必要な事項

本ＷＧの役割は、建設施工における現場作業者支
援のＤＸ推進に関して、以下について助言を行う。
・現場作業者支援技術の適用効果が見込まれる具
体的な作業内容（ユースケース）、評価手法等に関
する事。
・その他、必要な事項

【役割】
第２条

本ＷＧの委員は、各専門分野の有識者（別紙１）
とし、国土交通省が委嘱する。
２ 委員の任期は１年以内とし、再任を妨げない。
３ 本ＷＧにＷＧ長を置き、本ＷＧに属する委員の
うちから、事務局が指名する。
４ ＷＧ長に事故があるときは、本ＷＧに属する委員
のうちから事務局があらかじめ指名するものが、その
職務を代理する。（副ＷＧ長）
５ ＷＧ長は、本ＷＧの議事を整理する。
６ 本ＷＧの開催については、定足数は設けない。
７ 学識者を除く各委員は、やむを得ない事情により
ワーキングを欠席する場合、代理を以てその任に充
てることができる。
８ 検討状況に応じ、適宜、委員を追加することがで
きる。
９ 本ＷＧの事務局を国土交通省大臣官房参事
官（イノベーション）グループ施工企画室に置く。

本ＷＧの委員は、各専門分野の学識者（別紙１）
とし、国土交通省が委嘱する。
２ 委員の任期は１年以内とし、再任を妨げない。
３ 本ＷＧにＷＧ長を置き、本ＷＧに属する委員の
うちから、事務局が指名する。
４ ＷＧ長に事故があるときは、本ＷＧに属する委員
のうちから事務局があらかじめ指名するものが、その
職務を代理する。（副ＷＧ長）
５ ＷＧ長は、本ＷＧの議事を整理する。
６ 本ＷＧの開催については、定足数は設けない。
７ 学識者を除く各委員は、やむを得ない事情により
ワーキングを欠席する場合、代理を以てその任に充
てることができる。
８ 本ワーキングの事務局を国土交通省大臣官房参
事官（イノベーション）グループ施工企画室に置く。

【構成】
第３条



設置規約の改定について（案）
備考改定案現行項目

（現行どおり）本ＷＧは、原則、公開するものとする。ただし、特段の
理由があるときは、本ＷＧを非公開とすることができる。
２ 前項ただし書の場合においては、議事要旨を公
開するものとする。
３ 前２項の規定にかかわらず、本ＷＧ、議事要旨
の公開により当事者若しくは第三者の権利若しくは
利益又は公共の利益を害するおそれがあるときは、
本ＷＧ、議事要旨の全部又は一部を非公開とする
ことができる。

【議事の
公開】
第４条



建設分野でのフィジカルAI活用にむけてピッチイベントを開催

•多様な分野の企業・機関が集うピッチイベントを開催し、各種の技術シーズと現場ニーズを共有し、フィジ
カルAI活用の方向性、開発・導入や実行体制に係る方策の検討を開始

令和８年２月５日プレスリリース

【次第】 （想定）
1. 本取組の概要説明【国土交通省】
2. ピッチセッション【プレゼンテーション】
3. 意見交換【全参加者】

想定するピッチ内容
■シーズサイド（ロボティクス企業・AI ソフトウェア開発企業等）
建設施工やインフラ維持管理等にAI を活用し効果が高かった事
例や保有技術。

■ニーズサイド（建設関係者からの発表）
建設施工やインフラ維持管理等においてフィジカルAI 技術活用が
求められる現場実態。
建設施工やインフラ維持管理等におけるロボット化やAI 化の取組
（例：自律測量ロボ（UAV含む）を使用し自動で測量データ
取得し施工管理した事例など）、フィジカルAI 技術の活用に向け
た課題やニーズ等。



フィジカルAI・ロボット技術の活用事例

道路局資料



○点検支援技術性能カタログは、国が定めた標準項目に対する性能値を開発者に求め、開発者から
提出されたものをカタログ形式でとりまとめたもの。 （令和７年４月に新たに60技術を追加して、合計
375技術）

画像計測

・橋梁 ：81(13)技術
・トンネル ：41 (3)技術
・土工 ： 8 (-)技術

・4(-)技術

＜主な掲載技術＞

データ収集・通信

ﾄﾞﾛｰﾝによる損傷把握 ﾚｰｻﾞｰｽｷｬﾝによる変状把握

・橋梁 ：47(8)技術
・トンネル ：27(2)技術
・土工 ： 3 (-)技術

非破壊検査

AEｾﾝｻを利用した
PCｸﾞﾗｳﾄ充填把握

レーダーを利用した
トンネル覆工の変状把握

・橋梁 ：73(10)技術
・トンネル ：19(1)技術

計測・モニタリング

光ﾌｧｲﾊﾞｰｾﾝｻｰよる
橋梁モニタリング

トンネル内附属物の
異常監視センサー

センサー

トンネル
照明

（H３１．２ ～） （Ｒ５．１１ ～）【橋梁・トンネル】 【土工】

スマートフォンで取得した画像
によるポットホール検知

□：ポット
ホールを検知

MMS※1を活用した
斜面・のり面点検

衛星SAR等を活用した
道路土工点検及び防災点検※2

ひび割れ率・わだち掘れ量・IRI

【 舗 装 】

・45(16)技術

（Ｒ４．９ ～）

・27(7)技術

ポットホール・区画線の摩耗・建築限界の超過・標識隠れ

【 道 路 巡 視 】 （Ｒ５．３ ～）

※（）内は今回新たに追加された技術数

AIによる自動判定

スマートフォンで取得した画
像と加速度による路面性状
測定

ドライブレコーダーで取得した
画像による区画線の摩耗判定

※1 MMS(モービルマッピングシステム)
※2 国土地理院ウェブサイトより出典

性能カタログ（掲載状況）



ICT・AIを活用した道路巡視の効率化・高度化技術

Before After

パト車での道路巡視時に
人が目視で道路の異常・変状を確認・把握

①道路の異常・変状を人が目視確認
（ポットホール、道路附属物の異常・変状、建築限界 等）

標識が街路樹に
隠れている

舗装点検の現地確認、資料作成を人手で実施

①舗装点検の現地確認は徒歩（道路脇）での目視確認が基本
②膨大で煩雑な舗装点検結果の集計・とりまとめ作業

２名乗車し
目視で確認

舗装現地点検
は目視が基本

画像データをAI解析

一般車に取り付けたスマホで道路を撮影し、
AIによる損傷状態の解析で点検業務を効率化

電子地図への表示による判定結果の可視化

走行車両からのスマホ撮影、AI解析、判定結果の電子地図
表示により調査の効率化、定量化、可視化

人による目視を基本に異常・変状を確認・把握している道路巡視および舗装点検について、AI・
ICT技術の導入により、現地確認、資料作成等の効率化・高度化を図る。



画像認識ＡＩによる直轄管理橋のデータベース活用事例

〇〇橋(橋梁ＩＤ：00000)

◯変状や補修補強部の画像を入力 ⇒ 画像認識AIが過去のDBから点検データの類似画像を出力

◯技術者は、出力された写真から、DBを使って点検調書や補修履歴を逆引きが可能

⇒ 例：修繕後の再劣化事例の検索と反映や、ある変状の５年後や５年前の姿の確認から診断の参考へ

直轄定期点検

確認した

い変状の

画像

AIによりDBから
類似画像を出力

過去の類似事例の調書等を参考にすることが可能

抽出された点検

結果の画像

画像認識AI点検した結果、確認したい

変状の写真

入力

橋梁DB

DBから類似事例の点
検・補修履歴を出力

抽出された点検結果
から事例を選択



フィジカルAI・ロボット技術の活用事例

国総研資料



インフラ整備におけるフィジカルAIの開発促進

○３Kかつ人手が不足する建設現場の省人化が急務の中、現場条件が多様で一品生産、様々な作業が混在す
る建設工事には、フィジカルAIロボットが有効な手段となる。

背景・問題点

○開発を効率的に進めるため、協調領域を明確にし、産官学の協力体制の構築、学習用データ収集・蓄積の検
討を行い、建設現場を３割省人化することに貢献する。

目 的

○フィジカルAIの開発は開発途上であるが、日進月歩
かつ多くの費用が必要であり、開発状況を見極めた協
調領域の設定と開発目標の設定を早期に行う必要があ
る。

研究開発の目標（技術的課題）

○フィジカルAIの研究開発状況を調査し、建設分野で
の適用性を確認する。
○建設分野における開発を産官学で一体的に行うため
の協力体制を構築する。
○先行して開発を進めるロボット（工種）を特定し、
学習データの標準仕様や、効率的な収集方法、蓄積・
共有方法等の協調領域の設定と検討を行う。

研究内容・研究成果

○研究協力は建設分野以外のロボットやAI開発者等に
も参加を呼びかけるとともに、協調領域として検討した
成果や収集したデータは公開し、開発エコシステムを構
築する。

研究成果の社会実装の方針

産官学による協議体で方向性を検討

建設現場の
リアルデータ

シミュレーション
環境

LLM/VLM/VLA
の学習データ

学習用データ
バンク

蓄積するデータを共通化するため、標準
仕様を作成

汎用基盤
モデル

全産業
共通

建設作業
データ

協調領域

建設用フィ
ジカルAIロ
ボット

競争領域

大量かつ質の高いデータを蓄積する必要がある

公共工事の成果物としての納品



フィジカルAI・ロボット技術の活用事例

地方整備局資料



トンネル工事工事・業務名：
令和７年１０月～令和８年５月活用時期：
遠隔操作・自動掘削機能搭載 自由断面掘削機（実証実験中）技術の種類：
山岳トンネルでの機械掘削工法の実証実験活用場面・方法：
無し（実証実験のため）
山岳トンネル機械掘削工法の現場において、掘削粉塵が発生する
自由断面掘削機の施工を無人化すること。
• 遠隔操作では運転手が安全および良好な環境下で作業を行う
ことを目指す。

• 自動運転は運転手の感覚に頼る搭乗操作と比較し、平滑な切
羽面を形成することが可能とする。

確認された効果：
(期待される効果)

実証実験として施工者が作業の合間に実施している。活用したきっかけ
工事期間中、工程に支障にならない時期に再度実証実験を予定。今後の活用予定：

フィジカルAI・ロボット技術の活用事例



フィジカルAI・ロボット技術の活用事例（関東地整）

活用状況写真：

無人掘削の試験状況 遠隔操作ブース

遠隔操作状況
アシストシステム（デジタルツイン）



フィジカルAI・ロボット技術の活用事例
令和6年8月（市との合同防災訓練）
令和6年9月（町との合同防災訓練）
令和6年7月・令和7年7月（大学オープンキャンパス）

活用時期：

自律４足歩行ロボット等を用いた状態把握技術の概要：
災害時などの危険区域において人に代わりロボットが状況把握する活用場面・方法：
• 四足歩行ロボットは、人が近づけない箇所でも調査可能（映像、三次元点
群）であり、階段や傾斜等も走破が可能。

• 3Dスキャナーやカメラを取り付けて運用したが、赤外線カメラや360度カメラ
など、搭載できるものは多く、汎用性がある。

確認された効果：
(期待される効果)

現場ニーズ「ロボティックスと3次元データ活用により状態把握支援できる技術」
に対し、技術シーズ「自律4足歩行ロボット等を用いて状態把握できる技術」が
マッチングしたもの

活用したきっかけ:

遠隔操作で、操作性も優れたロボットであることが確認出来た。
今後は購入価格の低減やリース等の展開に期待したい。

今後の活用予定：

市との合同防災訓練（R6.8）

子供からも大人気

町との合同防災訓練（R6.9）



階段斜路の点検状況（令和6年8月 佐野市との合同防災訓練）

フィジカルAI・ロボット技術の活用事例

Spot

BOXカルバート内部の点群

活用状況写真：

測量状況

点検状況

BOXカルバート内の点検状況（令和6年8月 佐野市との合同防災訓練）

点検状況

SPOT内蔵カメラ

防災訓練時の広報

宇都宮大学オープンキャンパスでリクルートに活用

点群

西那須野道路の工事測量で活用



フィジカルAI・ロボット技術の活用事例

トンネル工事工事・業務名：
令和７年10月～12月活用時期：
AIを活用した発破パターン設計システム技術の種類：
トンネル工 発破掘削作業で活用活用場面・方法：
発破パターンを自動で修正するシステム技術の概要：
熟練技能者が従来、基本となる発破パターンから、地山の硬軟と形状
に応じて経験的に穿孔、発破を行っていたが、本技術 は、地山評価
指標や切羽形状から発破パターンを自動で作成するシステムである。
・ パターン作成から穿孔（コンピュータージャンボ使用）まで1連の作業
を技能労働者の熟練度に依存せずに実施できる
・ 孔数低減効果、鏡面の平滑化効果、余掘り低減効果がある。

確認された効果：
(期待される効果)

工事受注者からの提案活用したきっかけ
本工事では、未定であるが、他現場で運用予定今後の活用予定：



フィジカルAI・ロボット技術の活用事例

活用状況写真：
発破パターン
をジャンボへ
転送
⇒穿孔状況

切羽写真撮影



フィジカルAI・ロボット技術の活用事例

ダム本体工事工事・業務名：
令和７年２月～令和１１年３月活用時期：
AIを用いた自律修正プログラム
AIによる画像認識技術を活用した安全機能の搭載

技術の種類：

自律型コンクリート打設システム（ケーブルクレーンの自律化）技術の名称：
コンクリートの運搬・放出で活用活用場面・方法：
フックブロックにカメラを搭載し、取得したカメラ画像に対しリアルタイムに
「AIによる画像認識技術」を用いることで、作業員・建機の有無やバ
ケットからの水平方向の離隔距離を認識する。
計画との差異や要因を認識し、次以降の放出位置を微修正すること
が可能な、自律修正プログラムを開発する。
• 安全性の向上に寄与した。

確認された効果：
(期待される効果)

工事受注者からの提案活用したきっかけ
他の現場へ技術を展開予定今後の活用予定：



フィジカルAI・ロボット技術の活用事例

活用状況写真：



フィジカルAI・ロボット技術の活用事例
砂防堰堤工事工事・業務名：
令和５年８月～７年３月活用時期：
４足歩行ロボット技術の種類：
現場内の巡視や日々の出来高管理で活用活用場面・方法：
当現場では、次世代衛星通信サービスと光回線を用いたインターネッ
トサービスを使用。ロボット本体と通信機器を連携、通信速度は約
300Mbps前後、携帯電話回線や5G通信を使用。 ロボットは地上
型レーザースキャナ、SLAMレーザースキャナ、GNSS測量機、360度カ
メラを搭載しており、目的に応じて計測機器を変更しながら対応。
以上により、広範な現場での高精度で安全な3次元測量実施、3D
データを用いた朝礼・打合せ等、重機の遠隔操作（出来高ヒートマップ
を活用した遠隔管理等）を実施。

確認された効果：
(期待される効果)

工事受注者からの提案活用したきっかけ
作業員に評判が良く（安全、生産性向上、品質向上）、今後も同
様の作業で使用予定

今後の活用予定：



【例】フィジカルAI・ロボット技術の活用事例

活用状況写真：



フィジカルAI・ロボット技術の活用事例

橋梁下部工事工事・業務名：
令和７年１０月～令和８年２月活用時期：
ＡＩ技術活用による保護具の装着チェック技術の種類：
朝礼時、休憩後の保護具確認作業で活用活用場面・方法：
装置筐体に内蔵されたタスク特化型ＡＩカメラにより保安具が正しく着
用されているかをＡＩにより短時間で高精度に判定し、着用の乱れや
金具の留め忘れも検知して着用者に警告を発出。チェックした記録を
電子データで保存することも可能で、万が一、事故が起きた場合も安
全対策の実施状況をデータで確認することができる。また、どんな現場
でも単管クランプですぐに設置できる。
• 安全用具着用の確認に要する時間が短縮され、省人化につながっ
た。

• 確認者がいなくても安全用具の着用を確実にチェックできて、安全
用具、保護具未使用による不安全行動の排除や作業員の安全
意識向上に大きく寄与した。

確認された効果：
(期待される効果)

工事受注者からの提案活用したきっかけ
作業員に評判が良かったので、今後も同様の作業で使用予定今後の活用予定：



フィジカルAI・ロボット技術の活用事例

活用状況写真：

モニター映像

本体拡大写真

＜正しく装備されている場合＞

「OKです。」

＜ハーネスが装備されていな
い場合＞

「ハーネスを着用し
て下さい。」

声でお知らせ！

保護具着用チェック状況



フィジカルAI・ロボット技術の活用事例

区画線工事工事・業務名：
令和７年４月～令和８年２月活用時期：
ロボットによる自動墨出し技術の種類：
区画線墨出し施工で活用活用場面・方法：
CADデータを読み込み、搭載したカメラやレーザーセンサーにより自動で
位置を把握しながら、障害物を回避して墨出しを行う。円弧や円周な
どの複雑な図形にも対応可能。
• 手作業と比べ作業効率が約３倍向上し、大幅な省人化につながっ
た。

• ミスや手戻りの減少により、工事全体の効率化、工期短縮が図れ
た。

• 利用した作業員にも評判が良く、会社の宣伝にも寄与した。

確認された効果：
(期待される効果)

工事受注者からの提案活用したきっかけ
今後も同様の作業で継続使用(適用拡大)を予定今後の活用予定：



フィジカルAI・ロボット技術の活用事例

・自律走行と自動印字技術で墨出し作業を効率化
・直線、曲線、補助線、番号など、複雑な印字パターンの表現が可能

・レーザー測位とAI経路制御で、高精度印字を実現
・クラウドと連携し図面管理や作業進捗の確認

活動状況写真：国道において路面標示「ゆずりあい」ゾーンの墨出し状況



フィジカルAI・ロボット技術の活用事例

土木研究所資料



•土研では、排水機場の設備点検を想定し4足歩行ロボットによる計測、目視点検の実証を実施。
•施設内の移動に支障は無く、９割の点検項目の判定を支障無く実施し、ロボットの適用環境（移動、計器
類の向き修正等）が整えられた条件下では、２割の点検項目を代替可能と確認

•R８年5月に排水機場の実際の年点検において、人と4足歩行ロボットの協働点検の実証を計画。

〔実証に使用した4足歩行ロボット〕

点検状況歩行ルート

9割が判定
可能

2割を
代替可能

〔点検判定結果〕

〔対応可能点検項目数〕


