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ケ 状況

写真-３ ロボット投入状況

写真-４ 模擬体計測結果

写真-５ 壁面清掃状況

写真-６ 壁面清掃後状況

写真-７ 高位常用洪水吐の管
口部（ベルマウス）光学カメラ
画像と音響カメラ画像の比較
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60cm
45cm

35cm

剥落部
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10ｃｍ四方の突起物

直径10ｃｍの突起物（白色）

10ｃｍ小判型の突起物
（茶色）

重力式コンクリートダムである．ダム堤頂の標高は 290m，ダム上流側の壁面

は標高 210m まで 1:0.2 の勾配を有し，それ以深では 1:0.6 の勾配となる．現場

実証を行った 11 月は非洪水期であり，水面高は標高 283m 程度に調整されて

いた．現場実証試験の調査項目は５項目であり，①ダム堤体コンクリートの

浮き・剥離などの状況確認（水深約 20m），②ひび割れ，突起物や剥落部をあ

らかじめ設けた模擬体の変状確認（水深約 17m），③高位常用洪水吐の状況確

認（水深約 48m），④低位常用洪水吐の状況確認（水深約 93m），⑤ダム最深

部付近の状況確認である．必須とされたのは①～③の項目であり，④，⑤に

ついては任意であったが，継続して本ロボットにより調査を行った． 

４．現場実証試験の結果  

 ロボットの空中重量は約 80kg であり，写真－３に示すように堤体上からク

レーンにより吊り降ろして水面に浮かべたあと，玉掛けを解除し水中に投入

した．調査時のダム湖水の透明度は高く，水深約 20m において計測用カメラ

によりダム堤体の鮮明な画像を取得でき，コンクリート打継目の視認も可能

であった．水平方向に約 50m ロボットを走らせ調査したが，画像取得できる

範囲内で浮き・剥離などは確認できず，調査した箇所は健全であると判断で

きた．次に，水深約 17m に設置された模擬体の鮮明な画像を計測用カメラで 

取得し，調査後に，画像内に写りこませたグリーンレーザ（間隔 10cm）を長

さの基準として模擬版の外形，ひび割れ，突起物や剥落部の寸法を算出して図

化した（写真－４）．模擬版が緩やかな斜面に設置されていたため，版に直角

に画像を取得できず，模擬版長さ（実際は 2m）の計測誤差が大きくなったが，

その他は概ね少ない誤差で計測できた．また，斜面であるダム堤体面は薄く堆

積物で被覆されている箇所が多く，写真－５に示すように清掃を行うことで，

写真－６に示すような堆積物を除去した清浄な壁面とすることができた．清浄

な壁面に対して打音検査を行い，機械駆動のハンマーで壁面を叩いた音を取得

することができたが，明らかな浮き・剥離箇所がなく，健全部のみで打撃音を

取得したため，結果の評価はこれからの課題である．鋼材の肉厚計測について

は，実証時に機器の不具合が生じ測定できなかった．水深約 48m の高位常用

洪水吐では，管口部（ベルマウス）を光学カメラと音響カメラで撮影し形状を

比較した．写真－７に示すように，光学カメラと音響カメラの形状は概ね一致

しており，本ロボットに搭載した音響カメラによって水中の透明度が悪い場合

にも構造物を視認できる可能性が示唆された．また，水深約 93m の低位常用洪

水吐では鋼管内に進入し，管内底部に木や葉が堆積していることを確認した． 

最後に，ダム最深部と推定される水深約 127m まで潜航して堆砂や沈木を確

認し，潜水士では難しい大水深域まで調査が可能であることを確認した． 

５．まとめ  

 開発した水中調査ロボットは，現場実証試験において，事業化について可能

なレベルであり，現場適応性および経済性について現行より優れる技術である

と評価された．今後は，実証試験で得られた成果をもとに，より本技術の適用 

範囲を広げていく予定である．現場実証試験において，格別のご配慮をいただ 

いた国土交通省，（一財）先端建設技術研究センター，実証現場をご提供いただ 

いた相模川水系広域ダム管理事務所ほか，多大なご協力をいただいた関係各位に紙面を借りて謝意を表す． 

ｸﾞﾘｰﾝﾚｰｻﾞ
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