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１．はじめに
 道路橋の老朽化による交通システムの脆弱性が表面化し

ている昨今では，少子高齢化による技術者不足や，点検にか

かる費用の増大も相まって，効率的で省力化された点検技

術の導入が喫緊の課題となっている．

三次元点群データを用いた橋梁点検(福地, 2021)では，

360 度カメラで撮影された動画データより 3D 点群データ

を生成，画像より構造物表面の損傷の特定，発注者指定様式

による点検調書作成までの工程を一気通貫のクラウドサー

ビスで実現することで点検業務の大幅な省力化を実現する

ことができる．

 そこで本稿では，イリノイ大学アーバナシャンペーン校

の土木工学およびコンピューターサイエンス教授である Dr. 
Mani らが共同設立した Reconstruct Inc.により提供するク

ラウドサービス(Jacob J.Lin, 2021)を活用し, これら橋梁の

定期点検支援技術の開発を行った検討結果を述べる．

２．点検対象橋梁
点群化による定期点検支援技術の対象となる橋梁は，単

純プレテンション方式 PC 中空床版橋で河川と交差してい

る道路橋である．本橋梁は，桁下面と水面の間の高さが低く，

橋梁点検車の使用が困難である．平素の定期点検ではゴム

ボートによって実施しているが，ゴムボートを使用しても

桁下面を近接目視点検する場合にはボート上に起立せねば

ならず，作業として不安全であり点検効率も高くない方法

であるとから，ドローンを使用した点群化による点検が適

当であると判断された．さらに本橋梁が第三者被害予防措

置点検の対象ではないことからも，定期点検支援技術の利

用が適当である．

第１図 対象橋梁

３．点検手法
3.1 360 度カメラによる動画撮影 

3D 点群データの元となる動画撮影では，橋梁の構造形式

や桁下状況により，徒歩もしくはドローン（第 2 図）による

動画撮影を使い分けて用いる事ができる．従来の点検で使

用してきた仮設足場や橋梁点検車，ボートなどの設備を要

することなく，現地での点検日数の短縮でき，仮設費用を低

減することが可能となる．

撮影に用いるカメラは 360 度カメラが基本となる．撮影

の際には撮影ルートに死角ができないように留意し，蛇行

しながら橋梁全体を撮影する．添架物等でやむをえない場

合には死角となる場所を記録する．
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第 2 図 動画撮影に用いる 360 度カメラとドローン 

 
3.2 クラウドサーバーへのアップロードと三次元点群デ

ータの生成 
 撮影された動画をクラウドサーバーにアップロードする

と，3D 点群モデル，3D メッシュモデル，2D オルソフォト

が生成される．これらのモデルは，動画データをクラウドサ

ーバーへアップロード後，数時間～半日程度で自動生成さ

れ，閲覧することができる．さらに，これらのモデルは BIM
モデルと統合することで，点検対象橋梁の 3D 点群モデルに

よる現状をBIM モデルによる設計情報に重ね合わせて比較

することが可能となる． 
 

 
第 3 図 生成された 3D 点群データ 

 
3.3 損傷の記録 
 生成された橋梁の点群データをウェブビューア上で点検

する．点検者は，任意の視点よりオルソフォトを生成し，点

検対象の 3D 点群と 3D 点群上に正確に配置された高解像度

画像上に損傷状況を記録する．これにより，現場での野帳へ

の記録作業を省略できる．記録には，注釈や測定値などの文

字情報に加えて PDF，DOC，XLS，JPG などを添付する形

で 3D モデル上の任意の位置にマークを落とす機能を有す． 
 

 
第 4 図 オルソ画像上での損傷記録 

 

3.4 点検調書作成 
 記録された損傷は，点検調書ともリンクされ，各自治体の

点検調書様式の損傷図および損傷写真としての出力が可能

となる． 
 

 
第 5 図 損傷図（その 5）の出力イメージ 

 

 
第 6 図 損傷写真（その 6）の出力イメージ 

 
４．結果および考察 
 三次元点群データによる橋梁点検支援技術の導入により，

現場でのドローンによる動画撮影は 30 分程度で完了し，デ

ータ収集の大幅な効率化が可能となった．クラウド上の 3D
点群モデルを用いたリモート目視点検作業では，過年度点

検の損傷に加えて新規損傷も検出できており，高精度の点

検作業が可能であることが確認された．これらの結果より，

条件が整えば三次元点群データによる橋梁点検は，その精

度を犠牲にすることなく，効率化が可能であるといえる． 
 
５．おわりに 
 三次元点群データの利用により現場作業が効率化され，

点検精度も従来の目視点検程度の精度であることが確認さ

れたが，今回検証されたのは点検作業に関するもののみで

あった．三次元点群データは，BIM モデルとの統合するこ

とにより，設計情報と合わせて比較・検証が可能である。ま

た，点検データや調書類は BIM 運用プロセス国際標準であ

る ISO19650 シリーズに準拠したクラウドサーバー上に保

存されているため，次回点検時に過去点検との比較が容易

となり，長期的な橋梁点検・維持管理の効率化が期待される． 
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