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１．１．１．１．はじめにはじめにはじめにはじめに    

 表面締固めバイブレータは，振動機付きの板でコンクリート表面

を叩打する敷き均し機（図１）で，スラブの仕上げ工法のひとつと

して使用され，不陸の低減，ひび割れの防止，施工の効率化など多

くの効果が期待できる 1)．一方で，その仕上がり品質は表面締固め

バイブレータの施工速度に大きく依存することがわかってきた 2)．

そこで，ビデオカメラとパソコンを使った簡易な構成で，表面締固

めバイブレータの施工速度などを管理する手法を開発したので報告

する． 

２．２．２．２．管理手法管理手法管理手法管理手法    

（１）システム構成と特長 

 表面締固めバイブレータの施工状況（施工速度や仕上げ範囲など）

を確認するためには，その位置を検出する必要がある．そのために

は，GPS や光波測量器，レーザセンサなど様々な方法が考えられるが，

システムの低コスト化や汎用化を目指し，ビデオカメラ一台のみを

用いた手法での施工管理システムの構築を目指すこととした．シス

テムの構成を図２に示す．ビデオカメラで撮影された画像により，

表面締固めバイブレータの施工状況をその場で確認できる．また，

決められた施工速度範囲を逸脱した場合，パトランプおよび警報音

で作業者に知らせることにより，適切な施工速度を保持できる． 

（２）処理フロー 

図３にシステムの処理フローを示す．その概要は以下の通りであ

る． 

① １フレーム分のカメラ画像を取得する． 

② 画像上でマーカー位置を検出する． 

③ 施工範囲周辺の固定マーカー位置から，カメラ自体が傾いた

りしていないことを確認する． 

④ 両端のマーカー位置から表面締固めバイブレータの位置を算

出し，表示する（仕上げ範囲の表示）． 

⑤ Ｎフレーム前のマーカー位置からの移動量をもとに，施工速

度を算出し，表示する（施工速度の表示）． 

⑥ 速度が決められた範囲を越えた場合に警報を発する． 

⑦ 施工が終了するまで，上記①～⑥を繰り返す． 

 事前準備として，カメラの仕様，表面締固めバイブレータ両端の

マーカー位置，施工範囲の大きさなどの設定を別途入力する． 
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図２ 施工管理システムの構成 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３ 処理フロー 
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図１ 表面締固めバイブレータ施工状況 
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３．３．３．３．施工速度の施工速度の施工速度の施工速度の検証検証検証検証    

実際の施工状況を撮影した動画を用いて，本手法で適切に

表面締固めバイブレータの施工速度を把握できるか検証し

た．    

表面締固めバイブレータの表面に位置検出用マーカー（直

径 3.0cm の円形シール）を取り付け，施工範囲全体が見渡せ

る位置からビデオカメラ（200万画素，フレームレート10fps）

で撮影を行った．このとき，画像上の手前から奥側に向かっ

て，秒速約 2.5cm で施工した（図４）．撮影された 0.1 秒ご

との各フレームからマーカー位置を検出し，そのすべてをプ

ロットした結果を図５に示す．表面締固めバイブレータの軌

跡を，ばらつきなく安定して抽出できている様子が分かる． 

次に，ビデオカメラと施工範囲の位置関係（図４参照）か

ら，得られたマーカーの移動画素量を実際の移動量へ換算，

施工速度を算出した．結果を図６に，またその一部を拡大し

て図７～８に示す．グラフにはフレームごと（0.1 秒間隔）

に算出された速度と，その 10フレーム分の平均速度（1.0 秒

平均）をそれぞれ併記する．前者はカメラから遠いほど大き

くなる一方，後者はカメラからの距離に依存していないこと

がわかる．カメラから離れるほど画像上でマーカーは小さく

見え，位置検出の分解能が下がるが，時間平均をとることに

よって算出速度への影響は低減される．平均する時間を長く

するほど算出速度は安定するが，リアルタイム性が低下する．

リアルタイム性と施工速度分解能を両立させるためには，マ

ーカーサイズを大きくして位置検出の分解能を上げる方法

が考えられる． 

４．むすび４．むすび４．むすび４．むすび    

 表面締固めバイブレータの施工速度および仕上げ範囲を，

動画に基づいて管理する手法を考案した．そして，実際の施

工状況を撮影した動画を用いて，実用性について検証した．

その結果，施工速度をリアルタイムで計測，表示できる目途

を得た． 

今後，マーカーの改善などによる速度計測性能の向上や，

仕上げ範囲の表示機能の構築を経て，実施工での実証を行う

予定である．さらに，本システムによる結果と，表面締固め

バイブレータによるコンクリートの品質についての分析を

進め，最適な施工管理を実現できる施工管理システムの構築

を目指したい． 
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図４ ビデオカメラと施工範囲 

 

図５ 動画からの軌跡抽出 

 

図６ 施工速度の算出結果（全体） 

 

図７ 施工速度の算出結果（手前を拡大） 

 

図８ 施工速度の算出結果（奥を拡大） 
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