
ローターによる姿勢制御を⽤いた
橋梁点検⽤レールカメラの実⽤化

橋梁の維持管理に着⽬すると、全
国約73万橋の橋梁のうち、7割以上
となる約52万橋が市町村道にあり、
建築後50年を経過した橋梁の割合は、
10年後には50％と増加します。⼀⽅
で、橋梁は国が定める統⼀的な基準
で5年に⼀度、近接⽬視による全数監
視を実施しなければなりません。
橋梁下⾯の点検には、橋梁点検⾞、

クレーン⾞などの点検⾞両が⽤いら
れていますが、点検⾞両は台数が限
られ⼈件費も⼤きく、停⾞スペース
確保のため⾞線規制が必要です。こ
のため、点検装置の改善の必要があ
ると考えられます。

本研究では、低コストで簡便に橋梁下⾯の撮影検査
を⾏うことができるレールカメラを開発しました。
レールカメラは、レールの⽚⽅をプロペラ推⼒で⽀え
たもので、⼿持ち重量が、レール部半分とロッドの重
量のみとなり軽減されます。また、レールの⽀持条件
は両持ちとなるため、剛性に対する要求が低く軽量な
部材が使⽤可能です。さらに、ロッド上部にGPSを設
置し、各種センサを搭載することで撮影場所の正確な
位置情報を記録できます。レールカメラは、ベース機
から有線で給電できるためドローンと⽐較してバッテ
リーの容量による使⽤時間の制約がありません。航空
法の規制も受けません。

本事業は、競輪の補助を受けて実施しました。

実証実験の様子

レールカメラの概要

レールカメラの特徴

１。橋梁点検車などの特殊車両を使用しないためコスト削減！
２。プロペラで重量の約半分を負担するため、手持ち重量が軽減！
３。点検車両を用いていないため、検査のための車線規制が不要！
４。ロッドに搭載したＧＰＳで撮影箇所の位置情報を記録！
５。有線による電源供給のため、長時間使用が可能！
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詳しくは、ホームページへ https://iwamotolab。wixsite。com/iwalab


