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１．はじめに 
近年，国土交通省で推進しているインフラ分野の DX(ﾃﾞ

ｼﾞﾀﾙ･ﾄﾗﾝｽﾌｫｰﾒｰｼｮﾝ)に伴い，砂防分野においても砂防施設
の点検や災害調査等に無人航空機「UAV（Unmanned Air 
Vehicle）」が活用されている．また，一部の機能を特化さ
せた機体も開発されており，今後さらに活用の幅が広がる
ことが期待される． 
越美山系砂防事務所でも，定期点検および臨時点検で

UAVの活用を進めている．管内の一部の施設では，UAVのみ
での点検を実施しており，効率的で安全な点検作業が可能
となっている．一方で，点検に使用される可能性が高い汎
用的な機種（以下，汎用機）を活用した砂防施設点検には，
課題があることも確認されている． 
本発表では，汎用機で確認された課題に対して，機能特

化した機体の適用性について実証実験を実施したので結
果と期待される効果について報告する． 
 

２．長時間・長距離飛行に特化した機体の活用 
2.1 汎用機における課題 
UAV を活用した施設点検では，１フライトあたりの飛行

時間が長い方が複数の施設を同時に点検でき，点検員の移
動やUAVの飛行準備が削減できるため，点検作業の効率化
を図ることができる.しかし，汎用機の多くはバッテリー
駆動が基本となるため，最大飛行時間 30～40 分程度と短
い（表１参照）．実際の点検では，汎用機の飛行時間は仕様
の時間よりも短くなる傾向が見られるため，撮影を１フラ
イト10～20分程度で完了させる必要がある．そのため，汎
用機の飛行時間では，操縦地点周辺の限られた施設しか点
検できず，効率化における課題となっている．そこで，長
時間・長距離飛行に特化した機体で点検の効率化を図るこ
とを目的に実証実験を実施した. 

表１ 代表的な汎用機の仕様 

 

2.2 長時間・長距離飛行に特化した機体の実証実験 
2.2.1 実験手法 
実証実験には，長時間・長距離飛行に特化した「GLOW.H」

（図１参照）を使用した． 

 
図１ GLOW.Hの仕様 

実証実験は，人力点検では時間を要し，汎用機で到達で
きない距離にある，揖斐川流域徳山ダム上流の砂防施設を
対象に実施した．飛行ルートは，徳山ダム堤体付近の離着

陸地点から徳山白谷の砂防施設までを往復する移動距離
10km以上のルート（図２参照）とした．実証実験は全て自
律飛行で行い，ダム湖区間を目視飛行，徳山白谷内は補助
者を配置した目視外飛行（レベル３飛行相当）とした．飛
行中に撮影した映像は，LTE通信や衛星通信により，Web会
議システムでリアルタイム配信した． 

 
図２ 飛行ルート図 

2.2.2 実験結果 
離陸から着陸までの往復1.5時間の飛行により，計画

ルートの自律飛行および点検用撮影を完了した.撮影映像
は，臨時点検に必要な解像度を有していることを確認し
た（図３参照）.１フライトで10km以上の飛行ができた
ことから，臨時点検時には操縦地点から離れた複数の施
設を連続的に点検できると考えられる． 

 
図３ 実証実験実施状況 

実証実験時の滞空時間と燃料の残量より，燃料満タン
時（カメラ搭載）は約2.5時間の飛行が可能であること
を確認した．標高や渓流の線形に沿った自律飛行が実施
できたため，起伏に富む砂防渓流内においても，目視
外・自律飛行による点検が可能であると考えられる．リ
アルタイム配信により，遠隔地から砂防施設の状況を確
認できたため，将来的には遠隔操縦による点検が可能に
なると期待できる．また，2.5時間の飛行が可能であるこ
とを確認したことから，長い滞空時間を活かした災害調
査におけるリアルタイムの映像配信や，高ペイロードを

出典：国土地理院地図 

撮影映像 モニター画面 
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活かしたUAV測量への活用も期待できる． 
なお，機体が大型であり運搬が難しく，内蔵される小

型発電機（ガソリン使用）による騒音や飛行までの準備
時間がデメリットとなるため，短時間のフライトには汎
用機の方が適していると考えられる． 
 

３．近接撮影に特化した機体の活用 
3.1 汎用機における課題 
汎用機の多くは障害物センサーが5ｍに固定されてお

り，これより地物に近付いた飛行や撮影が難しい.そのた
め，詳細調査など，より細かい変状の確認が必要な場合
は人力点検による補足点検が必要となる.そこで，近距離
撮影に特化した機体により，より詳細な点検をUAVのみ
で実施可能かの検証を目的とした実証実験を実施した. 
3.2 近接撮影に特化した機体の実証実験 
3.2.1 実験手法 
実証実験には，障害物センサーの作動距離を 5ｍ未満に

設定可能な機体「Skydio2」（図５参照）を使用した． 

 

図５ Skydio2の仕様 
実証実験は，揖斐川流域ナンノ谷の「ナンノ谷第2砂防

えん堤」（図６参照）を対象とした．障害物センサーを0.8
ｍに設定し，堤体に向かって前進させ，安全にホバリング
するか確認した．また，堤体に近接した状態で写真を撮影
し，汎用機の写真との解像度の違いを比較した．  

  
図６ 対象施設位置図 

3.2.2 実験結果 
Skydio2 による近接撮影は，目視点検と同じ距離での撮

影が可能で，汎用機では点検が困難な部位を目視点検と同
等の精度で点検が可能なことが確認できた（図７参照）． 

 
図７ 撮影写真の比較 

そのため，人力点検と併用せず，UAV のみで効率的な定
期点検が可能となる．また，水通し直下などの部位にある
変状も，安全に詳細な点検を実施することが可能となる． 
なお，施設に近接すると撮影範囲が狭くなるため，撮影

の効率性は低下する．また，安全面から近接撮影の自律飛
行は難しい．よって，近接撮影が必要な箇所に対して，ス
ポット的に適用することが効果的となる． 
 

４．望遠撮影に特化した機体の活用 
4.1 汎用機における課題 
臨時点検では，土砂移動に伴うアクセス路の途絶によ

り施設に到達できない場合がある．遠望撮影では施設と
の距離が遠いため，汎用機の写真では解像度が不足し，
細部が確認できない．そこで，望遠撮影に特化した機体
で臨時点検の効率化を目的とした実証実験を実施した. 
4.2 望遠撮影に特化した機体の実証実験 
4.2.1 実験手法 
実証実験には，光学ズーム20倍撮影が可能な機体

「Matrice 300 RTK」（図８参照）を使用した． 

 
図８ Matrice 300 RTKの仕様 

実証実験は，揖斐川流域ナンノ谷の「ナンノ谷第2砂
防えん堤」下流左岸に操縦地点を設定し，350ｍ，600ｍ
上流の「ナンノ谷砂防ダム3号」，「ナンノ谷第1砂防え
ん堤」（図６参照）を望遠20倍により撮影し，汎用機の
写真との解像度の違いを比較した． 
4.2.2 実験結果 
Matrice 300 RTKによる望遠撮影画像では，数百ｍ先の

施設に大きな変状がないこと，堆砂状況に変化がないこ
とを確認するための十分な解像度であることが確認でき
た（図９参照）． 

  
図９ 撮影写真の比較 

そのため，アクセス路寸断により施設近傍まで近づけ
ない場合においても，施設概査を安全に実施することが
可能となる．また，施設点検だけでなく渓流点検にも適
用できるため，臨時点検の効率化が可能となる． 
なお，機体が大型のため，臨時点検に毎回持ち込むこ

とは難しく，豪雨や地震の規模が大きい場合のみ現地へ
携行するなど，運用面での工夫が必要である． 
 

４．おわりに 
本発表では，汎用機の性能で点検が困難な事象において，

機能特化した機体を活用することで点検が可能であり，施
設点検の効率化や安全性の向上が図れることを確認した． 
一方，機能特化した機体には，それぞれ汎用機と比較し

たデメリットもあり，汎用機と機能特化した機体を組み合
わせることで，施設点検のさらなる効率化と安全性の向上
に寄与すると考えられる． 

汎用機 Skydio2 

汎用機 Matrice300RTK 
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