
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

１．はじめに 

現在進められてきている国土交通省の総合技術開発

プロジェクト「ロボット等によるＩＴ施工システムの

開発」(2003-2007、５箇年計画)においては、 

①３Ｄ施工管理技術の開発 

②遠隔操作ロボット等による施工技術の開発 

の２テーマが国土技術政策総合研究所および（独）土

木研究所によって実施されている。 

また、平成 18 年 10 月 3 日～5 日、早稲田大学にて

開催された「国際建設ロボットシンポジウム 2006」に

おいても、テーマとして、「建設産業をリードするロボ

ット技術（RT）&情報技術（IT）」が掲げられたように、

RT と IT の利用によって高度な省力化・自動化・ロボ

ット化の可能性があることが強調されてきている。 

施工技術総合研究所（ＣＭＩ）は、RT や IT について

の技術研鑽により関係各機関と連携しながら、各種の

現場ニーズに対応してきた。ここでは、高度な建設ロ

ボットの実現に必要な建設機械の RT 及び IT の現況を

紹介する。 

２．建設機械 RT の現況 

これまでの建設機械ロボット開発については、工種

別で見ると、土工、シールド工、舗装工などで多くの

開発事例が報告されている。また、建設機械の自動化

という側面からは、締め固め作業を行うローラ、掘削・

押土作業を行うバックホウ・ブルドーザなどの土工機

械に加えて、ダンプトラックや不整地運搬車などの運

搬機械などの自動化が図られてきており、最近では、

クレーンの自動化・無人化などの開発事例も見られる

ようになってきている。ブルドーザー3 次元制御シス
テムやアスファルトフィニッシャ 3次元制御システム
などがその例である。 
また、災害復旧工事などにおける無人化施工技術が

着実に進展してきている。元々は、火山災害に起因す

る土石流などの２次災害のための対策工事を目的とし

ていたが、その対象範囲が徐々に広がって、崩壊の恐

れのある急傾斜斜面、ガスや水蒸気等の爆発の恐れの

ある土工事などに適用されるようになってきた。 

図－１にＣＭＩが現在までに開発してきた建設機械ロ

ボットのシステムを示す。 

①過酷な作業負荷の軽減 

・過重な壁面清掃作業を軽減する「壁面清掃ロボット」

で、壁面形状変化にも追従可能な作業ロボット。 

・トンネル覆工の点検のため、高速・リアルタイムに

打音データを取得・解析できる「トンネル覆工点検

ロボット」。 

②効率化、および品質の確保 

・排水性舗装の機能を維持するため、20km/h の高速作

業が可能な「舗装用清掃作業ロボット」。 

・構造物の機能回復のため、劣化・損傷したコンクリ

ートを効率よくはつり取る「ウォータージェットは

つりロボット」。 

・出来形／品質を設計と比較し、施工結果をその場で

判断しながら施工可能な「IT 施工システム」。 

③災害復旧支援 

・地下水路トンネル内などを無人で点検する「点検用

飛行船ロボット」。 

・土砂崩壊箇所で埋没車両を検知する「埋没車探査ロ

ボット」。 

④安全の確保 

・橋梁のタワーなどを磁石車輪で登坂して点検、タッ

チアップを行う「磁石車輪ロボット」。 

・傾斜 60 度の急斜面でも高速除草が可能な「急斜面除

草ロボット」。 

３．建設機械「IT」の現況 

建設ロボットは、屋外の施工現場で作業を行うなど

の建設現場特有の施工環境から、建設ロボット特有の 
要素技術の開発に支えられて発展してきた。作業の安

全を確保するため、遠隔操縦技術、映像利用技術、情

報通信技術によって遠隔化が実現し、また、災害現場

の環境を把握するための現場計測技術（火山性ガス、

地形計測）として各種情報取得・利用技術が開発され

てきた。 
これからの建設ロボットは、目覚しい技術開発が進

んでいる情報利用技術（IT）によって、設計情報の利
用、ロボット周辺の状況把握技術（外界センサ）の利

用が進み、高度化を目指して研究されつつある。 
現在、3D-CAD，測量器等の IT機器を利用した情報化
施工の例を挙げると以下のようなものがある。
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図―１ ＣＭＩにおける建設ロボット開発 

 

①GPS出来形管理システム 
②GPS 又はトータルステーションを用いた動態観
測システム 

③締固め自動管理システム 
④締固め度管理システム 
⑤油圧ショベル法面掘削制御システム 
⑤に関した事例を写真－１に示した。これは、掘削

工を対象として開発された情報化システムである「バ

ックホウ法面施工支援システム」を使用し、国土交通

省中部地方整備局管内の直轄工事において導入効果の

検証を目的とした実証実験の状況である。 
４．CMI におけるロボット開発 

施工技術総合研究所は、様々な場面、様々なニーズ

に応え、これからも、RTと ITの高度利用のコンセプ
トのもと、関係各機関と連携しながら建設ロボットの

開発を進めていく所存である。 

写真―１ 丁張りレスのバックホウ作業 
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