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（１）研究開発の⽬的・概要

トンネル全断面点検・診断システム（最終イメージ）
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（１）研究開発の⽬的・概要

トンネル全断面点検・診断システム（ガントリータイプ）
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（２）研究開発の内容・達成⽬標・期待される成果
Step1.  既存点検技術の高度化・高精度化Step1. 既存点検技術の高度化 高精度化

Ⅰ. 画像によるひび割れ⾃動認識技術【東急建設】
・ひび割れとコンクリート表⾯の汚れなどを⾃動識別
・測定結果を点検表や展開図として出⼒するシステム・測定結果を点検表や展開図として出⼒するシステム

Ⅱ. コンクリート変状の⾃動識別技術【東京⼤学】
・浮き、はく離の位置や深さを検出
・ひび割れの深さや⽅向を推定する打⾳検査システム
・環境⾳の影響に対し頑健性を有する打⾳検査システム
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Step2. 迅速かつ安全に点検可能なシステム開発
（２）研究開発の内容・達成⽬標・期待される成果

Ⅲ. 多様なトンネル形状に適合可能なフレキシブルガイドフレーム【湘南⼯科⼤学】
・トンネル形状や障害物に合わせて変形するフレキシブルガイドフレーム構造
・ガイドフレームを利⽤した点検・補修作業を可能にする移動機構

Ⅳ. トンネル全断⾯点検・診断システムの開発【東急建設】
・開発した画像および打⾳点検技術のユニット化
ガ び⾛・ガイドフレームおよび⾛⾏ユニットの開発
・点検データフォーマットおよび操作⽤インターフェイスの開発
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Step3. 点検・設計・補修の総合管理システム
（２）研究開発の内容・達成⽬標・期待される成果

Ⅴ. コンクリート物性検査システムの研究開発
【東急建設・湘南⼯科⼤学】

・⾼精度な強度推定システム
削孔粉を利⽤した中性化 CL計測システム

・LCCの最⼩化
・受注の機会創出
発展的なシステム構築

維持管理のシームレス化

専門家

・削孔粉を利⽤した中性化、CL計測システム
・危険箇所のたたき落とし装置開発

・発展的なシステム構築

Ⅵ. 補修⼯法を提⽰するエキスパートシステムの研究開発
【東急建設・東京理科⼤学】

補修技術のデ タベ スを作成・補修技術のデータベースを作成
・補修技術選択の補修技術の推論アルゴリズムを構築
・エキスパートシステムの製作と妥当性検証
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【従来⼿法】 【提案⼿法】【維持管理フロー】

（２）研究開発の内容・達成⽬標・期待される成果

一 次 点 検

【変状区間の抽出】

【従来⼿法】 【提案⼿法】【維持管理フロ 】

判 定
応急対策 要健 全

⇒点検スピード重視

※はく落の危険性が高い場合はたたき落しを実施

二 次 点 検

より詳細な点検 要

※はく落の危険性が高い場合はたたき落しを実施

二 次 点 検
【定量的データ取得】

⇒ 点検精度重視

点検・補修
データの管理

も曖昧

判 定
対策不要

【対策工の選定 設計】
⇒ 正確な補修判断

対策 要

a

【対策工の選定・設計】

対策工の実施
【将来実施イメージ】
⇒ 補修コストの削減

効果の確認

必要に応じて実施

Point：従来のトンネル維持管理フローに沿った点検システム
点検 ～ 設計(検討) ～ 補修を一括管理可能な点検システム

【最適な施工方法】



（３）研究開発においての意気込み

１）効率と精度を高めた点検システム１）効率と精度を高めた点検システム

２）多様なトンネル形状に適合可能なフレキシブルガイドフレーム２）多様なトンネル形状に適合可能なフレキシブルガイドフレ ム

３）点検データから最適な補修方法が選定可能な一括管理システム

これらの技術を融合・相互補完させたこれらの技術を融合 相互補完させた
新しい維持管理システムの構築
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