
添付資料58

OPEN現場「緊急時警報共有システム」HK-120035-A」

追加機能説明：　「概略図」

堆積物の調査

海底地盤の様子

ケーソン積重施工に活用

根固ブロック等の設置に活用

橋脚水面下の状況調査

護岸壁面の状況調査

放水管内調査

水中下構造物内の状況調査



期待される効果
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水中構造物の調査

水中下の護岸構造物を見れる。

「水深の浅い部分で使用できる水中カメラ」

c

a

b

OPEN現場「緊急時警報共有システム」HK-120035-A」

追加機能説明：　「水中カメラ」

雨、水分の多い箇所での使用

何処に使うか 具体的な機能

水深20ｍ程度まで使用できる

接続ケーブルにて、リアルタイム
画像を監視、録画できる。

クレーン先端部へ設置

１、水中構造物の点検

２、水中下の現状把握

ダイバーハンディ型＆単管設置用



「水深150ｍで使用できる水中カメラ」

５、放水管内の点検

４、放水路の点検

b

接続ケーブルにて、リアルタイム
画像を監視、録画できる。

水中下の護岸構造物調査

c

リーモートコントロールで、遠隔
操作

危険な場所でも潜水できる

１、水中構造物の点検

a

水深150ｍ程度まで使用できる 水中構造物の調査

２、水中下の現状把握

３、ダムの湖底堆積状況
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OPEN現場「緊急時警報共有システム」HK-120035-A」

追加機能説明：　「水中ロボットカメラ」

何処に使うか 具体的な機能 期待される効果

吊り下げ型水中カメラ



「水深150ｍで使用できる水中カメラ」

b

3次元データーで地形をを把握 水中下の護岸構造物の現状調
査

c

１、水中構造物の点検

a

水中下の状況を把握 水中構造物の調査

２、水中下の現状把握
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OPEN現場「緊急時警報共有システム」HK-120035-A」

追加機能説明：　「水中ロボットカメラ搭載用ソナー」

何処に使うか 具体的な機能 期待される効果



「高性能ソナー」

b

3次元データーで地形をを把握 水中下の護岸構造物の現状調
査

c

堆積状況の把握 ダム等の湖底堆積物の把握

１、水中構造物の点検

a

水中下の状況を把握 水中構造物の調査

２、水中下の現状把握
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OPEN現場「緊急時警報共有システム」HK-120035-A」

追加機能説明：　「水中ロボットカメラ搭載用高性能ソナー」

何処に使うか 具体的な機能 期待される効果



ＧＰＳ1 ＧＰＳ2

位置情報感知装置

横方向ソナー感知装

縦方向ソナー感知装

○：青色＝位置情報をＧＰＳと連動

○：赤色＝構造物を縦、横方向ソ

添付資料63 機器構成図

吊り下げ式水中カメラと、自走式ＲＯＶ、ＧＰＳ連動の水中ソナー

による位置情報をもとに、ケーソンを所定の設置場所へ誘導設
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OPEN現場「緊急時警報共有システム」HK-120035-A」

実証実験：　「実験位置図」

実証実験船舶

沓形港
2013/06/13

岸壁計測調

2013/06/11 雄忠内漁港

港湾出入口沖100ｍ

基礎コンクリート計測調査

2013/06/1
2

鬼脇漁港

沖1.5km

漁礁探査
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OPEN現場「緊急時警報共有システム」HK-120035-A」

実証実験：　「水中ロボットカメラ搭載用高性能ソナー」

項目

岸壁の状況を高精度ソナーで現状損傷個所を計測した。

実施場所：2013/06/12（水）
鬼脇港

株式会社ダブルクリック　伊　藤　　勝

株式会社中田組　　　　　佐　藤　滋　美

実施日

気象条件

実施場所：2013/06/11（火）
雄忠志内漁港

実施場所 利尻郡利尻町内の外海、岸壁

実施場所：2013/06/13（木）
沓形港

参加者

参加者

内容

2013/06/11（月曜日）～2013/06/13（木曜日）

快晴、気温28℃～30℃、うねりなし

雄忠志内漁港出口より１００m外海、水深-5m程度の水中基礎コンク
リートをリアルタイムに映像を確認しながらスキャン計測

沖合1.5kmの地点、2012年度施工した海面下-95ｍ下のケーソン現状
を計測した。

水中ロボット 水中ロボット

水中トラポン（水中下位置情報） ロボットカメラコントロール観測機器



ＲＯＶ水中カメラ設備 添付資料66



「高性能ソナー」

b

3次元データーで水面下のコンク
リート構造物を確認した。

水中下の構造物の現状を確認
記録した。

c

コンクリート構造物の乱積状況を
確認した。

制作したコンクリート構造物の積
重ねを確認した。

１、水中構造物の点検

a

水中下の構造物の場所までＧＰ
Ｓ連動の水中位置情報で誘導し
て、目的の構造に到達を確認し
た

目的の水中構造物の位置を確
認した。

２、水中下の現状把握
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OPEN現場「緊急時警報共有システム」HK-120035-A」

実証実験結果

確認事項 具体的な内容 効果



「高性能ソナー」

b

3次元データーで水面下のコンク
リート構造物を確認した。

水中下の構造物の現状を確認
記録した。

c

コンクリート構造物の乱積状況を
確認した。

制作したコンクリート構造物の積
重ねを確認した。

１、水中構造物確認

a

水中下の構造物の場所までＧＰ
Ｓ連動の水中位置情報で誘導し
て、目的の構造に到達を確認し
た

目的の水中構造物の位置を確
認した。

２、場所：鬼脇港沖合1.5ｋｍ
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OPEN現場「緊急時警報共有システム」HK-120035-A」

実証実験結果

確認事項 具体的な内容 効果



潜水士による人力施工を軽減で
きる。
潜水士の安全を確保できる。

「高性能ソナー」

追加機能説明　：　「水中ロボットカメラ（ＲＯＶ）＆ＧＰＳ（地上部）＆高性能音響ソナー（水中部）」

b

水面上はＧＰＳで公共座標を計
測、水中下は高性能ソナー位置
情報システムとｄａｔａを連動させ
て、設計通りの施工ができる。

水中下の目的物の公共座標を
確認しながら施工ができる。

c

捨石投入作業後、音響ソナーで
現地盤を確認。
目的の施工基面を形成できる。
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OPEN現場「緊急時警報共有システム」HK-120035-A」

何処に使うか 具体的な機能 期待される効果

１、水中への捨石投入作業

a

水中下の状況をＲＯＶ水中カメラ
画像を確認しながら施工出来
る。

目的物の状況を確認しながら施
工ができる。

位置情報取得 ソナー船舶側 トラポン

ＧＰＳ

1）、ランプウエイ台船より捨石投入

2）、捨石投入後、機械均し時にＲＯＶで画像を見ながら施工

3）、従来は潜水士による荒均しを⇒荒均し作業は機械施工

4）、潜水士による本均し作業

高性能音響ソナーによる計測



潜水士の負担が軽減できる。
潜水士の安全を確保できる。

３、ケーソン据付

「高性能ソナー」

追加機能説明　：　「水中ロボットカメラ（ＲＯＶ）＆ＧＰＳ（地上部）＆高性能音響ソナー（水中部）」

４、漁礁据付

b

水面上はＧＰＳで公共座標を計
測、水中下は高性能ソナー位置
情報システムとｄａｔａを連動させ
て、設計通りの施工ができる。

水中下の目的物設置場所の公
共座標を確認しながら施工がで
きる。

c

目的の場所に根固ブロックを設
置できる。
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OPEN現場「緊急時警報共有システム」HK-120035-A」

何処に使うか 具体的な機能 期待される効果

１、根固ブロック据付

a

起重機船オペレーター席より、水
中下の状況を、吊下式水中カメ
ラ、ＲＯＶで画像を確認しながら
施工出来る。

目的物の状況を確認しながら、
安全且つ、正確に施工ができ
る。

２、被覆ブロック据付

位置情報取得ソナー トラポン

ＧＰＳ

ＧＰＳ（公共座標）連動トラポン

起重機船場の観測機器ＲＯＶ
水中カメラと計測モニター
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OPEN現場「緊急時警報共有システム」HK-120035-A」

追加機能説明　：　水深１００ｍ付近の設置場所にコンクリート構造物を設置する技術
「水中ロボットカメラ（ＲＯＶ）＆ＧＰＳ（地上部）＆高性能音響ソナー（水中部）」

何処に使うか 具体的な機能 期待される効果

１、深層部ケーソン設置

a

起重機船オペレーター席より、水
中下の状況を、吊下式水中カメ
ラ、ＲＯＶで画像を確認しながら
施工出来る。

目的物の状況を確認しながら、
安全且つ、正確に施工ができ
る。

２、目的物位置確認据付

「高性能ソナー」

b

水面上はＧＰＳで公共座標を計
測、水中下は高性能ソナー位置
情報システムとｄａｔａを連動、計
画位置に構造物を設置できる。

水中下の目的物設置場所を、公
共座標で確認しながら施工がで
きる。

c

目的の場所に構造物を設置でき
る。

潜水士が潜水できない深層部へ
の施工ができる。

位置情報取得ソナー トラポン

ＧＰＳ

ＧＰＳ（公共座標）連動トラポン

起重機船場の観測機器ＲＯＶ
水中カメラと計測モニター

インターネットネット

水面より上はＧＰＳで計測

水面下はＧＰＳデータ連動のソナーで計測



潜水士が黙視できない場所でも
計測、確認ができる。

「高性能ソナー」

追加機能説明　：　「水中ロボットカメラ（ＲＯＶ）＆ＧＰＳ（地上部）＆高性能音響ソナー（水中部）」

b

高性能ソナーで被害状況を計測 巾、長さ、深さ等の数値を計測で
きる。

c

暗い構造物の場所でもＬＥＤライ
トで状況を記録できる
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OPEN現場「緊急時警報共有システム」HK-120035-A」

何処に使うか 具体的な機能 期待される効果

１、岸壁維持管理

a

既設岸壁の状況を記録 潜水時間いとらわれることなく調
査ができる。

２、護岸補修管理

位置情報取得ソナー

ＲＶＯ側 トラポン

位置情報取得ソナー

船舶側 トラポン

ＧＰＳ

計測用トラポン



「現状ソナー計測」
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OPEN現場「緊急時警報共有システム」HK-120035-A」

出来形計測方法

ソナーによる現況計測

現状計測方法

レベル＆標尺による計測

ＲＶＯ＆高性能 ソナーによる計測方法

水深が深い場所でも計測が可能



　１、概要

　 出雲川の橋脚洗掘状況を構成の３次元カラーイメージングソナー（アジマスドライブ881Ａ）

を活用して洗掘状況を計測。

実施日：　平成24年12月11日（水曜日）

　２、計測機械

1 式

1 式

1 台

1 式

1 式

φ 30ｍｍ×1500ｍｍ×2本

アジマスドライブ 型式：881Ａ本体　（接続ケーブル40ｍ）
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OPEN現場「緊急時警報共有システム」HK-120035-A」

追加機能説明：　「　３次元カラーイメージングソナー」

「計測システム全体説明」

計測用器具：ソナー先端固定器具 アングル金具

制御ＰＣボックス ノートＰＣ１台・専用３次元解析システム

発電機（ホンダガソリン燃料） 0.9kv（ＥＵ9i型）　

計測用器具：支持ポール

アジマスドライブ881A本体

制御ＰＣボックス

計測システム全体概略図

３次元計測イメージ3Dビューワ ＣＡＤ鳥瞰図
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OPEN現場「緊急時警報共有システム」HK-120035-A」

洗掘状況計測

「計測状況写真」
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OPEN現場「緊急時警報共有システム」HK-120035-A」

洗掘状況計測

「計測3次元システム取込み状況」

ソナー計測画面（コンクリートブッック 周波数） 1000KHz レンジ10M Pulse Length10

2次元

ソナー計測データから、ＣＡＤ図面作成
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