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１.はじめに 

舗装のメンテナンスにおいて、表面のひび割れやわだち掘れなどの路

面の状態を把握することが重要である。路面上のひび割れは、専用の路

面性状車や点検員が撮影した二次元の可視画像の情報から検出されてい

る。ひび割れ部の画素の濃淡の違いに着目するため、舗装表面の色調の

違いにより自動検出が困難で、画像から目視で検出する場合は、作業に

長時間を要する点などが課題としてあげられる。 

この度、路面の高さ情報を可視化した三次元画像に着目した走行型路

面検査コンパクトユニット「PG-4」（倉敷紡績製））を開発した。このユ

ニットは小型軽量かつ可搬可能であり、一般車のルーフに取り付けることで、ひび割れ、わだち掘れ、ポッ

トホール、MCI 等の路面性状の情報を効率的に取得することが可能である。本報告では、このコンパクトユ

ニットを一般車に装着し、現道を走行して三次元画像を撮像し、ひび割れを抽出した事例を報告する。 

２.技術概要 

2.1 測定原理 

本システムは図 2 に示すように光切断法を使い、路面に直角に照射されたラ

インレーザーのひび割れなどの凹凸形状の変化を斜めからエリアカメラによっ

て撮像し、レーザーの基線位置（視野範囲の最も輝度が高い箇所）の変化を高

さとして捕らえることで舗装面の精細な三次元形状を計測する。 

2.2 ユニットの仕様 

撮像ユニットには赤外線ラインレーザーとエリアカメラが組み込まれている。

車速計から発生したパルス信号をシャッター信号（トリガー）として入力する

ことで、車両の移動に応じて一定距離ごとに連続撮像を行い、１枚の画像を作

成する。また、撮像時にレーザーの反射強度も同時取得が可能で、図 3 に示す

ように三次元（高さ）画像とともに輝度画像も表示できる。輝度画像は、レー

ンマークなど可視情報と同様の情報が取得できるため、解析時の位置確認などに利用できる。撮像ユニット

の仕様を表 1 に示す。本ユニットはエリアカメラの角度を最小最適に調整し、高さ方向の分解能を 0.5mm

に高精細化している。また、最大 1 秒 10,000 回と高速で断面測定が可能なため、時速 36km で 1mm メッシ

ュのデータ取得ができる。このユニットを車両の後方に 2 台取り付け 1 車線幅を撮像する。 

 

  

 

 

図 2 光切断法の原理 
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図 1 機材を装着した車両 

 

輝度画像         三次元画像（高さ画像） 

図 3 撮像画像 

表 1 三次元撮像ユニットの仕様 

計測速度 10～100 km/hr 

ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞﾚｰﾄ 最大 10,000 断面/秒 

横方向解像度 1 mm 

横方向撮像幅 約 2,000mm 

高さ解像度 0.5 mm 

進行方向撮像間隔 1～4 mm 
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2.3 解析ソフトウェア 

取得した三次元画像を用いて、横断方向の高さ情報から

図 4 に示すようにわだち掘れ量を、深さ・長さをパラメー

タとしてひび割れを、さらに幅・面積をパラメータとして

図 5 に示すポットホールの自動抽出を行うことができる。

また、それらの変状部は、区間ごとに自動集計され、総点

検実施要領（案）1)の点検結果帳票への出力が可能である。 

３.現道での測定結果 

3.1 測定概要 

 場所は、大阪府寝屋川市に位置する中央分離帯の無い車

線幅員 3.5m の平坦な 2 車線道路であった。1 回の撮像で 1

車線分の撮像を行った。測定区間は延長 3km で、区間内に

は信号交差点が 7 箇所、曲線部が 2 箇所あった。撮像時刻

は、4 月の晴天日の 15 時頃実施し、途中数回の信号待ちに

よる停車を含め撮像に要した時間は 20 分であった。 

3.2 ひび割れ抽出結果 

 撮像した三次元画像及びひび割れの自動抽出結果図を図 

6 に示す。図 7 には、図 6 と同位置のデジタルカメラで撮

影した可視画像と手動でトレースしたひび割れ図を示す。 

 三次元画像は、デジタルカメラの画像に比べ、舗装面の

骨材やポットホール部の色調の変化の影響が少なく、クラ

ック及びポットホール部分のみが黒色として識別が可能な

状態であった。 

 図の 1m 四方の範囲のひび割れ長さは、三次元画像によ

る自動抽出結果では、5.24m、デジタルカメラによる手動

トレースでは 5.07m と約 3%の違いであった。 

 作業時間は、表 2 に示すように 1 ㎡当たりで比較すると

手動トレース 60 秒、自動抽出 1 秒以内であった。今回の 1

㎞区間全体では、手動トレースでは 2.9 日、自動抽出では

20 分以内で作業が終了することになり、内業での作業の効

率が大幅に向上することが期待される。 

４．まとめ 

本システムは高さ情報をもとにひび割れやポットホール、

わだち掘れなどの特徴的な形状を高精度で撮像・解析する

自動解析機能を備えており、現道での測定結果から、ひび割れの抽出精度は手動トレースと同等レベル、作

業時間は大幅に向上することが確認された。100km での走行も可能であるため、高速道路でも車線の規制な

しに測定を行えるため、大幅な効率化、コスト削減につながると考えられる。 

今回は密粒アスファルトを対象に実施したが、排水性舗装など舗装種別による適用性についても把握する

予定である。 
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図 4 わだち掘れ量の検出処理結果 

 

図 5 ポットホールの検出処理結果 

  

   三次元画像   ひびわれ自動抽出結果 

図 6 ひび割れ自動抽出結果 

 

図 7 デジタルカメラによる画像と手動でのひ

び割れトレース結果 

表 2 ひび割れに要する作業時間の比較 

 

抽出方法

自動抽出 1 秒以内 1,200 秒 20 分以内

手動トレース 60 秒 72,000 秒 2.9 日

30%ひび割れ部の発生頻度

1m×1m四方 長さ1km×幅4m(想定)
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