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研究結果の概要 

１．目的 

 本研究では，壁面走行ロボットと AI を併用し，非破壊試験に精通

していない技術者でもインフラ施設の診断が可能なユーザーフレン

ドリーな技術を開発することが目的である。 

２．コンクリート試験体 

 構造物管理者へのヒアリングを通じて，ニーズの高いと考えられる

コンクリート橋脚の表層部の浮き・剥離を評価対象とすることにし

た。浮き・剥離をスチレンボードにより人工的に模擬した欠陥を内部

に埋設した大型のコンクリート壁試験体（長さ 6m×高さ 3m×幅

0.3m）を，写真１に示すとおり作製した。 

３．壁面走行ロボット 

 写真２に新たに製作した壁面走行ロボットを示す。橋脚表面に砂

などが付着している場合でも登攀できるように，従来の壁面走行

ロボットにおける駆動力系統（プロペラ，モータおよびホイール）を

変更した。 

４．実橋梁での走行 

 写真２および写真３に，実橋梁での走行状況

を示す。従来の壁面走行ロボットでは登攀が困

難であった橋脚（写真２）でも走行することが

可能になった。加えて，写真３に示すように，

桁高のある橋脚でも登攀できる能力があるこ

とがわかった。 

５．点検結果 

 壁面走行ロボットに取付けたビデオカメラ

でコンクリート面を録画し，写真４に示すオル

ソ画像を自動で作成する方法を構築した。 

 

今後の展開 

① 鋼球打撃部の改良 

② AI（機械学習）によるユーザーフレンドリーな診断手法の検討 

③ 社会実装（県内・県外への普及） 
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