
12 月 6 日 ℃

BR030069

晴れ

技術名

技術番号

対象構造物の概要

開発者名ハンディスキャナによる点検支援技術（斜面形状等）

　検出項目

試験で確認する
カタログ項目

カタログ分類 カタログ計測・モニタリング技術 3次元座標

動作確認
（精度以外）

コンピュータ・システム株式
会社

天候 m/s8.210.9 風速

現場試験

試験日 令和6年

試験場所

気温

福島ロボットテストフィールド

全体一般図

写真-1 全体写真

写真-2 測定範囲

付録2-5-524



　

①

測定状況（写真-7）（写真-8）

技術番号試験方法（手順）

③

④ ﾌﾞﾛｯｸ配置②（写真-6）

BR030069

②

機器の搬入（ハンディレーザースキャナ、タブレット）（写真-3）

装着状況（写真-4）

ﾌﾞﾛｯｸ配置①（写真-5）

開発者による計測機器の設置状況

⑤

写真-5

写真-3 写真-4

写真-6

写真-7 写真-8
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・計測結果

BR030069技術番号計測結果の比較

付録2-5-526



計測結果の比較 技術番号 BR030069
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計測結果の比較 技術番号 BR030069
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計測結果の比較 技術番号 BR030069
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計測結果の比較 技術番号 BR030069

付録2-5-530



2 月 12 日 ℃

1.対象橋梁の概要

構造形式：2径間連続鋼鈑桁橋

橋長：52.0m

幅員：4.0m 起点 終点

架設年度：1990年

定期点検実施年月日:2023.1.18

定期点検時の判定区分：Ⅱ

終点 起点

技術番号 BR030069

技術名 ハンディスキャナによる点検支援技術 開発者名
コンピュータ・システム株式会
社

風速 1.5 m/s

試験場所 実橋（京都府） 構造物名 橋梁

試験日 令和7年 天候 曇り 気温 6

※対象構造物の一般図、全体写真、計測対象となる部位・部材の写真を記載すること

カタログ分類 計測・モニタリング技術（橋梁） カタログ 検出項目 斜面形状 試験区分 　－

※試験で複数のカタログ項目の確認を行う場合、これ以降の各事項をカタログ項目ごとに記載すること

試験で確認する
カタログ項目

計測精度（性能値）

対象構造物の概要

付録2-5-531



１．機器の構成と設置

① GNSS測量機×３台設置

② データ収集装置×１台

③ 観測

１．機器の構成と設置

① 計測機器装備

② 観測

※計測機器の設置状況が分かるように、写真や図で示すこと

試験方法（手順） 技術番号 BR030069

① 基準点座標測定のため機器設置（GNSSスタティック観測及びトータルステーション観測）

② 座標解析ソフトを使用して、座標値算出

③ RS10測定

④ 計測終了後、点群データを基に解析ソフトを使用し、基準点座標とRS10座標との差分を算出する。

開発者による計測機器の設置状況

比較対象を得るため、
立会者による計測機器の設置状況

※計測機器の設置状況が分かるように、写真や図で示すこと

①計測機器装 ①計測機器装 ①計測機器装

②観測 ②観測 ②観測

①③GNSS測量機（点名：

既設基準点(公共基準点１

①③GNSS測量機（点名： ①③GNSS測量機（点名：

T T

T
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① 開発者による計測データとしてGNSS測量機を用いた、スタティック観測データを真値とする。　観測時間：120分

計測結果：LiDARSLAM機器精度・性能試験記録（資料１)【標定点の成果値】に記載

② 立会者による計測データとしてRS10による点群データ取得観測を実施する。　観測時間：5分30秒

計測結果：LiDARSLAM機器精度・性能試験記録（資料１)【点群上の座標値】に記載

※真値との残差は「点群上の座標値 - 標定点の成果値」とする。

計測結果の比較 技術番号 BR030069

資料

スタティック観測生

データ

RS10観測点群
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