
技術⽐較表 : テーマ設定型（技術公募）「⽔中点検ロボットを使⽤したコンクリートダム堤体の⽔中点検技術」

副機能 ｹﾚﾝ装置による壁⾯清掃
ｱｸｱｼﾞｬｽﾀによる姿勢制御

航⾏補助装置による正確な航⾏
離隔調整⽤ソナーによる堤体と

の離隔距離把握

⾃律制御技術
漏⽔調査（⾊⽔吐出）

損傷個所俯瞰マップ⽣成

離れた場所で映像共有可能
2〜3hの練習で操作可能

移動機能 前後/左右/上下
スラスタ各2基 計6基

左右/上下
スラスタ各4基 計8基

前後/左右/上下
スラスタ各4基 計12基

前後/左右/上下/姿勢
スラスタ2×3+1 計7基

主機能

    画像（動画）取得
 ・画像詳細強化装置
 ・箱めがね

    ラインレーザによるクラック計測

    位置情報把握
 ・TS、ﾄﾗﾝｽﾎﾟﾝﾀﾞによる絶対位置把握

    画像（静⽌画）取得
 ・⾼画質カメラによる撮影
 ・⾼照度ライト（6,000lm）

    レーザーによる損傷把握

    位置情報把握
 ・ある場所を基準点とした相対位置把握

    画像（動画）取得
 ・画像鮮明化装置
 ・均⼀照明機能

    損傷個所⾃動抽出

    位置情報把握
 ・ある場所を基準点とした相対位置把握

    画像（動画）取得
 ・⾼照度ライト(6,000lm)
 ・マルチナロービームソナーによる濁⽔対応

    定規によるひび割れ計測

    位置情報把握
 ・GPS、⾳響測位装置による絶対位置把握

カメラ等仕様 1,920×1,080ピクセル
Full HD(30fps)

5,312×3,552ピクセル
静⽌画（3:2）

1,920×1,080ピクセル
Full HD(30fps)

1,920×1,080ピクセル
Full HD(30fps)

ROV駆動⽅式 発電機からの電源供給
ROV搭載のバッテリ駆動

（地上給電も可能）
ROV搭載のバッテリ駆動 ROV搭載のバッテリ駆動

駆動時間 発電機の駆動時間による
3〜4h程度

（地上給電の場合、無制限）
約2h(1バッテリ当たり) 最⼤4h(1バッテリ当たり)

ROV⼨法 W780×D1,508×H711mm W575×D457×254mm W550×D620×H780mm W410×D639.5×H375mm

ROV重量 約150kg 約16kg 約30kg(バッテリ込みで42kg) 約28kg(バッテリ込み)

NETIS番号 ＫＴＫ-１５００１１-ＶＲ 申請資料作成中 申請資料作成中 ＫＴＫ-２００００７-Ａ

技術概要

・本技術は、潜⽔⼠が⾏っていた⽔中部でのダム堤体や
ゲート設備の点検を、遠隔操縦によりROVを操作し、堤
体上（その他の地上部および⽔⾯上も可）に設置した基
地から点検を⾏うことができる。
・本技術のアクアジャスターをROVに搭載し、⽔流の影
響を受けずに姿勢を制御することで、ぶれのない点検映
像を撮影できる。

・本技術は、写真測量技術を応⽤し、調査箇所の相対位
置を計測することで、従来の調査場所の位置情報の曖昧
さを克服し、クラック幅0.2mmまでを検出することがで
きる。
・⼩型ROVを遠隔操縦できるシステムを搭載し、危険度
の⾼い船上の有⼈作業を、低減することができる。

・本技術は、広範囲・⼤深度・⻑時間のダム⽔中部点検
を可能とし、堤体の点検においては、ROVと堤体⾯の距
離を⾃動で⼀定に保ちながらの点検ができ、付帯構造物
の点検においては、⼿動操作にて点検をすることができ
る。
・本技術の画像鮮明化処理により、⾼い視認性を確保す
ることで点検作業後の解析・診断をサポートする。陸上
からリアルタイムの⽔中部映像が確認できる。

・本技術は、従来潜⽔⼠が潜⽔できず未確認であった深
度領域(⽔深100m以深)を、最⼤⽔深300mまで調査可
能、未確認であった⽔中構造物の点検調査をすることが
できる。
・極細ケーブルおよび遠隔配信機能によるモニターと、
コンパクトな装置の少配線により船上で簡単セットアッ
プすることができる。

副題 ⽔中での姿勢制御が可能となったロボット
「ディアグ」

低コストで実現する三次元データを使⽤した
⽔中構造物点検及び測定

ー ー

開発者 ㈱⼤林組 ㈱セキド
パナソニック

システムソリューションズ
ジャパン㈱

㈱ＦｕｌｌＤｅｐｔｈ

【別紙−２】

技術名称 ⽔中点検ロボット
（アクアジャスター搭載型ＲＯＶ）

⼩型ＲＯＶ及び写真測量技術を⽤いた
⽔中構造物点検（仮）

画像鮮明化技術を⽤いた
ダム維持管理ロボットシステム（仮）

産業⽤⽔中ドローン
ＤｉｖｅＵｎｉｔ300
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副題 ⽔中での姿勢制御が可能となったロボット
「ディアグ」

低コストで実現する三次元データを使⽤した
⽔中構造物点検及び測定

ー ー

開発者 ㈱⼤林組 ㈱セキド
パナソニック

システムソリューションズ
ジャパン㈱

㈱ＦｕｌｌＤｅｐｔｈ

技術名称 ⽔中点検ロボット
（アクアジャスター搭載型ＲＯＶ）

⼩型ＲＯＶ及び写真測量技術を⽤いた
⽔中構造物点検（仮）

画像鮮明化技術を⽤いた
ダム維持管理ロボットシステム（仮）

産業⽤⽔中ドローン
ＤｉｖｅＵｎｉｔ300

ひび割れ確認 −

ひび割れ幅
±20%

（許容値）
ひび割れ位置精度

（⽔平）
±10cm

要求⽔準値
ひび割れ位置精度

（標⾼）
±10cm

要求⽔準値

ひび割れ確認 −

ひび割れ幅
±20%

（許容値）
ひび割れ位置精度

（⽔平）
±10cm

要求⽔準値
ひび割れ位置精度

（標⾼）
±10cm

要求⽔準値

変状確認 −

変状の形状 −

変状の⼨法
（幅（縦、横））

±20%
（許容値）

変状の⼨法
（⾼さや奥⾏き）

±20%
（許容値）

変状位置精度
（⽔平）

±10cm
要求⽔準値

変状位置精度
（標⾼）

±10cm
要求⽔準値

変状確認 −

変状の形状 −

変状の⼨法
（幅（縦、横））

±20%
（許容値）

変状の⼨法
（⾼さや奥⾏き）

±20%
（許容値）

変状位置精度
（⽔平）

±10cm
要求⽔準値

変状位置精度
（標⾼）

±10cm
要求⽔準値

985,391円

（最深度20mでの点検費⽤） （最深度20mでの点検費⽤） （最深度20mでの点検費⽤） （最深度20mでの点検費⽤）

324,923円

（最深度20mでの点検費⽤） （最深度20mでの点検費⽤） （最深度20mでの点検費⽤） （最深度20mでの点検費⽤）

1,000（ｍ2/⽇（6時間））
当たりの点検費⽤

    1,000（ｍ2/⽇（6時間））当たりの点検費⽤
2,389,416円 1,027,511円 1,701,787円

経
済
性

10(点検箇所/⽇)当たりの点
検費⽤

    10(点検箇所/⽇)当たりの点検費⽤
233,801円 62,331円 287,186円

潜⽔可能深度     ⽔中点検ロボットが潜⽔し、点検可能な深度 １５０ｍ １００ｍ ２００ｍ ３００ｍ

要求⽔準値内（ほぼ全数） 要求⽔準値内（ほぼ全数） 要求⽔準値内（ほぼ全数） 要求⽔準値内（⼀部）

要求⽔準値内（なし） 要求⽔準値内（⼀部） 要求⽔準値内（⼀部） 要求⽔準値内（⼀部）

許容値内（ほぼ全数） 許容値内（⼀部） 許容値内（ほぼ全数）

許容値内（⼀部） 測定できない 許容値内（半数以上） 許容値内（⼀部）

10（点検箇
所）当たりの

点検

確認（全数） 確認（全数） 確認（全数） 確認（全数）

確認（全数） 確認（全数） 確認（全数） 確認（全数）

許容値内（ほぼ全数）

要求⽔準値内（ほぼ全数） 要求⽔準値内（⼀部）

要求⽔準値内（⼀部） 要求⽔準値内（⼀部） 要求⽔準値内（半数以上） 要求⽔準値内（⼀部）

許容値内（半数以上） 許容値内（ほぼ全数）

許容値内（なし） 測定できない 許容値内（⼀部） 許容値内（半数以上）

確認（全数） 確認（全数）

確認（全数） 確認（全数） 確認（全数） 確認（全数）

基
本
性
能

コンクリートの変状度合い
の測定精度

変状度合い、変
状位置を測定

1,000（㎡）当
たりの点検

確認（全数） 確認（全数）

許容値内（全数） 許容値内（全数）

要求⽔準値内（全数） 要求⽔準値内（⼀部）

要求⽔準値内（全数） 要求⽔準値内（全数） 要求⽔準値内（全数） 要求⽔準値内（⼀部）

要求⽔準値内（なし） 要求⽔準値内（⼀部） 要求⽔準値内（⼀部） 要求⽔準値内（⼀部）

確認（全数）（最⼩幅0.1mm） 確認（全数）（最⼩幅0.1mm） 確認（全数）（最⼩幅0.1mm）

許容値内（なし） 許容値内（なし） 許容値内（なし） 許容値内（なし）

要求⽔準値内（ほぼ全数） 要求⽔準値内（⼀部）

要求⽔準値内（⼀部） 要求⽔準値内（⼀部） 要求⽔準値内（⼀部） 要求⽔準値内（⼀部）

確認（全数）（最⼩幅0.5mm） 確認（全数）（最⼩幅0.5mm）

許容値内（⼀部） 許容値内（半数以上） 許容値内（なし） 許容値内（⼀部）

基
本
性
能

コンクリートの損傷の測定
精度

ひび割れ幅、ひ
び割れの位置を
測定

1,000（㎡）当
たりの点検

確認（全数）（最⼩幅0.5mm） 確認（全数）（最⼩幅0.5mm）

要求⽔準値内（全数） 要求⽔準値内（⼀部）

10（点検箇
所）当たりの

点検

確認（全数）（最⼩幅0.1mm）
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技術名称 ⽔中点検ロボット
（アクアジャスター搭載型ＲＯＶ）

⼩型ＲＯＶ及び写真測量技術を⽤いた
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：従来技術より優れている項⽬
：従来技術と同等な項⽬

※従来技術：潜⽔⼠による⽔中点検

無 無 無 無

備  考
(⼈員編成）

７⼈
（指揮者１名、記録者１名、ROV操作者１名、

操船者１名、補助員３名）

2⼈
（指揮者兼ROV操作者１名、補助員１名）

＊計測船不要

４⼈
（指揮者１名、ROV操作者１名、

操船者（計測兼務）１名、補助員１名）

６⼈
（指揮者１名、記録者１名、ROV操作者１名、

操船者１名、補助員２名）
＊精査的点検時は、ROV操作者１名増員

ー

そ
の
他

特許 特許実⽤新案の有無 無 無 有 出願中

審査証明 審査証明の有無

環
境

ー ー ー ー ー

ー

施
⼯
性

ー ー ー ー ー ー

安
定
性

ー ー ー ー ー

８１０，０００画素

撮影記録の安定性     撮影記録の安定性が⾼いこと 〇 〇 〇 〇

品
質

撮影記録の鮮明度     撮影記録の鮮明度 ３６０，０００画素 ３６０，０００画素 ９０，０００画素

準備時間     準備時間 ３⽇１時間５０分 １⽇２時間０６分 ９時間０９分 １⽇１時間３２分

５８分 ２時間２２分

1,000（㎡）当たりの作業
時間

    1,000（㎡）当たりの作業時間 ６時間３２分 ８時間２０分 ６時間００分 ８時間３３分
⼯
程

10（点検箇所）当たりの作
業時間

    10（点検箇所）当たりの作業時間 ３５分 １時間１８分

半数以上：
全9箇所の内、5～6箇所が許容値内、もし
くは要求水準内であった

半数以上：
全12箇所（24箇所）の内、6～9箇所（12
～21箇所）が許容値内、もしくは要求水
準内であった

ほぼ全数：
全9箇所の内、7～8箇所が許容値内、もし
くは要求水準内であった

ほぼ全数：
全12箇所（24箇所）の内、10～11箇所
（22～23箇所）が許容値内、もしくは要
求水準内であった

全数：
全9箇所の内、全9箇所が許容値内、もし

くは要求水準内であった
全数：

全12箇所（24箇所）の内、全12箇所（全

24箇所）が許容値内、もしくは要求水準
内であった

＜語句の定義＞

ひび割れ幅、位置の測定 変状度合い、位置の測定

なし：
全9箇所の内、全数が許容値外、全数要求

水準外であった
なし：

全12箇所（24箇所）の内、全数が許容値

外、全数要求水準外であった

一部：
全9箇所の内、1～4箇所が許容値内、もし
くは要求水準内であった

一部：
全12箇所（24箇所）の内、1～5箇所（1～
11箇所）が許容値内、もしくは要求水準

内であった


