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１. はじめに  

大成建設㈱・ソイルアンドロックエンジニアリング㈱・大成ロテック㈱が近
年開発してきた「T-iCompaction」（図-1）は，「転輪型 RI 計器」を用いること
で移動しながら非破壊で盛土などの締固め度を計測できる品質管理システムで
ある。T-iCompaction は振動ローラに搭載して走行しながら計測を行えるため，
計測作業の省力化や自動化，施工範囲全面の計測管理が可能である。 

2020 年度には T-iCompaction を自動化振動ローラ「T-iROBO® Roller」に搭
載して，270 ㎡の施工範囲で自動転圧と自動計測を行った結果を報告した 1)。
その後，本技術は複数の実施工現場での実証実験を行い，実施工への本格的な展開に向けたデータの蓄積と，装置・
システムの改良を行ってきた。 
本稿は，改良によって，より汎用的なシステムへと進化した T-iCompaction の最新状況について報告する。 

 
２. 改良項目 

 T-iCompaction の改良内容は，① Land XML データに基いた曲線部の自動走行への対応，② 搭載機構の改良，
③ 有人搭乗操作を行う振動ローラでの計測への対応，の 3 項目であり，いずれも T-iCompaction をより広範な現
場条件，使用条件で運用することを目指した。このうち，①については別稿に譲り，本稿では②，③について示す。 

 

３. 搭載機構の改良 

 これまで転輪型 RI 計器は振動ローラの前後輪の中間ほどに取り付けていた
（図-2）。これは装置のコンパクト化を狙った配置であったが，搭載できる振動
ローラの機種が限定されることや，凸部を走行する場合に計器が邪魔になる問
題があった。今後の実施工現場への展開を考えると，従来の配置はメリットよ
りもデメリットが大きいと判断し，これの改良に取組んだ。 
 新しい搭載機構（図-3）は，振動ローラ機体後部に取付けて牽引する格好に
することで，計器を格納した状態での地上高を 50cm 確保した。これにより，
勾配変化や段差のある場所を計器を取付けた状態で通過可能となった。 
この新しい搭載機構によっても従来と同様の計測性能を得られることを確

認するため，試験盛土を用いた実験を行った。試験盛土は C-80，およびローム
の 2 材料により構築し，この上で転輪型 RI 計器による計測を行い，湿潤密度と
含水量の計測結果を砂置換法による計測結果と比較した。また，参考のため従
来型の RI 計器である透過型 RI 計器による計測を行った。砂置換法を基準とし
て転輪型，透過型の計測結果を比較した結果を図-4 に示す。 
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図-1 T-iCompaction 

 
図-2 従来の搭載機構 

 

図-3 新しい搭載機構 
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 転輪型，透過型ともに，砂置換法を基準として湿潤密度は±0.1 g/cm3，含水
量は±0.05g/cm3にほぼ収まっている。これは転輪型の従来の搭載機構による計
測性能と同等である。転輪型と透過型それぞれの標準偏差（表-1）の差異は母集
団（C-80 とロームの合算値）の平均値に対して１～2％程度であり，同程度と
言える。 
 
４. 有人搭乗操作を行う振動ローラでの計測への対応 

 T-iCompaction はもともと自動化振動ローラに搭載して用いる想定で開発し
てきた。然し，締固め度の全面管理が可能である本技術の特長を有人搭乗運転
のみで施工をする現場においても享受したいという需要から，有人搭乗機でも
T-iCompaction を用いることが出来るシステムを開発した。 
 図-5 に有人型システムの構成を示す。本システムは 1 台のタブレット端末を
基幹とし，計器やその昇降装置，GNSS や外部との通信機器などをすべて接続
する。有人型システムでは T-iCompaction を重機に搭乗するオペレータが操作
を行うため，タブレット端末上で動作する GUI（グラフィカル・ユーザ・イン
ターフェース）を作成した（図-6）。GUI 上には自機位置を示すアイコンと，計
測値を示すマーカ，計測結果や操縦支援のための各種情報が表示され，計器の
操作も GUI 上に配置されたボタンにより可能である。 
 一連の計測操作は次のように行う：オペレータが GUI 上の「計測開始」ボタ
ンを押下すると計器が計測面上に降り，その地点から計測が開始される。オペ
レータが振動ローラを前進すると，GNSS により取得した座標に基き，2m 進行
するごとに計測値が GUI 上にプロットされる。GUI 上には車両の走行速度が表
示され（図-6 中「イ」），一定速度で計測が行えるよう支援する。「計測終了」ボ
タンを押下すると，計測を停止し，計器が格納される。続けて隣のレーンの計測
を行う場合は，隣のレーンの始端に向かい，「計測開始」を押下して，同様に計
測を行う。また，このとき GUI 上には 1 つ前のレーンの走行軌跡からの「離れ」
が表示され（図-6 中「ロ」），オペレータはこれを一定値に保ちながら走行でき
るよう支援する。こうして計測した結果は，時間や座標の情報と共に，計測と同
時にネットワーク上のサーバにアップロードすることが可能であり，帳票作成
などの効率化に寄与する。 
  
５. まとめ  

 T-iCompaction のソフトウエア・ハードウエア両面の改良を行った。これによって汎用性が向上し，有人操作を
行う通常の振動ローラを含む様々な機体に適用可能となった。加えてクラウドサーバを活用することで，計測デー
タをリアルタイムで共有可能とすることで，一層の作業効率化・省力化の可能性が広がった。著者らは引き続き T-
iCompaction の改良に努め，現場適用を目指す。 
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図-5 有人型システム構成 

 
図-6 GUI 

表-1 計測精度比較 

 
 

 
図-4 計測値相関図 
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