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資料１－２ 



建設ロボットの特徴 ～一般製造業と比較して～ 

 
 
 
 

 
• 作業対象物は土岩などの自然物． 
• 作業環境は屋外で多様． 
• ロボット自身が広い現場を移動． 

建設現場  
 
 
 
 

• 作業対象物は形や物性が固定． 
• 作業環境は屋内で一定． 
• ロボットは固定位置で作業可． 

工場生産 

機械制御 
の高度化 

状況に応じて高度 
な対応を行う機能 

• 経年的に確実に減少していく就労者 

• 需要に拘わらず制約されるインフラ整備予算 

• 産業として求められる海外展開競争力 

• さらなる省力化，効率化の追求 

• 産業としての海外展開力の育成 

建設産業の置かれている状況と建設ロボットへの期待 

＋ 

建設ロボットへの期待 

• 建設ロボットの開発と普及の促進 
• システム化した海外展開技術の開発 

建設ロボットの導入を前提とした 
建設工事全体のシステム化の推進 

2 ロボットが作業し易い条件・環境 



機 械 制 御 技 術 の 高 度 化 
個別要素技術の開発（情報化施工） 
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建設機械 建設ロボット 

位置認識 

実用化 部分的自動化機械 

作業装置制御 

誘 導 

対象物評価 

作業対象物の
形状認識 

部分的自動化機械 実用化 

安全制御 

群制御 

TVカメラ 

検査ユニット 
超音波探触子 

真空吸盤 
写真提供：東京ガス 
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火薬使用 
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施
工
条
件
・
環
境 

時間・場所 

計画時に想定した施工条件 

実際の施工条件 
精緻なマネジメント 

良好 

柔軟な対応に 
よる最適化 

不確定要因の多い建設工事では，現場の状況を把
握し，それに対応して柔軟に対応することにより，
資材，エネルギー，労力の最適化を図ることがで
きる． 

建設施工全体のシステム化 

建設工事全体のシステム化のイメージ 
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採土場 

劣悪 

GPS衛星 DGPS 

運搬道路 
DGPS 

DGPS 

CCDカメラ 

DGPS 

CCDカメラ 

土砂投入ホッパ 

破砕機 

CCDカメラ ベルトコンベア 

LAN（光ケーブル） 

LAN（光ケーブル） 

船積場 

意志決定支援システム 

現場事務所 監視局 

現場施工にフィードバック 

重機位置・ホッパ投入情報 

海上保安庁ビーコン局 

GPS受信アンテナ 

情報・通信技術による施工の精緻化 

破砕機 

ストックヤード 



建設ロボット技術に関わる研究開発特徴 

• 実施工で確実に役に立つ技術 

• 高度さより実用性重視 

現行の建設ロボットの強みである一方，一般的に
研究開発に継続性が担保されないことが課題． 

売
り
上
げ
に
占
め
る
研
究
費
の
割
合 

製造業 

運輸･通信･公益 

全産業 

建設業 

4.1% 

3.3% 

0.8% 

0.4% 
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★売り上げ高に対し極めて低い研究費の比率★ 

極めてレアなケース 
雲仙普賢岳PJ 5 

• 建設分野の研究開発に対す投資は低い． 

• 建設ロボット開発のための予算は少な
く，実工事プロジェクトの中で開発せ
ざるをえない． 

 

建設業ハンドブック2014（一般社団法人日本建設業連合会）・総務省「科学技術調査研究」より 



雲仙普賢岳 砂防事業・無人化施工技術 

1990年11月 噴火，1991年5月火砕流発生 
死者・行方不明者：43名 

20年にわたる現場での実用
的な技術開発の積み重ねが，
緊急時に対応することのでき
る技術を培ってきた ． 

実用的技術開発が継続
する仕組みの重要性 6 

福島第一原発における作業で活用 
(東京大学 浅間教授 提供) 

遠隔操作式解体重機 

定置カメラ 

遠隔操作式解体重機 

定置カメラ 

ブーム先端カメラ 

遠隔操作室 

遠隔操作式クレーン 

橋台 橋台 

通信局 

３号原子炉建屋 

光
ケ
ー
ブ
ル 

警戒区域 

ガリ-浸食拡大に起因した 
大規模土石流・大規模崩壊

の可能性  

青色：完成している主な砂防施設 

無人化施工・コントロールルーム 

無人ダンプトラック 無人ローラ 

無人ブルドーザ 

砂防堰堤 

砂防堰堤 

砂防堰堤 

砂防堰堤 砂防堰堤 

平成新山 

溶岩ドーム 

砂防堰堤 

水無川上流域の整備状況 

国土交通省 九州地方整備局 雲仙復興事務所 HPより 



本日のプレゼンテーションのまとめ 

１．建設ロボットの特徴 

• 現場の不確定要因への対応を求められる建設ロボット． 

• 機械制御技術の開発に加え，建設ロボットの活用を前提とした施工全体の
見直しが必要．併せて施工全体のシステム化による合理化の推進も必要． 

 

２．建設分野における技術開発の特徴 

• 建設ロボット開発は実工事プロジェクトの中で進められており，これが
極めて実用的な技術を生み出している． 

• 一方で，各プロジェクト完結型であるため，同じテーマで継続的な技術
開発が行われ難いのが実情．実用的な技術開発が継続される仕組み作り
と研究開発への効果的な投資が必要． 

 

３．将来に向けて 

• 限られた人的資源と予算のもとで社会インフラを維持していくためには，建設
ロボットの導入による省力化と合理化が不可欠． 

• 建設ロボットを組み込んだ建設施工のシステム化による産業としての海外展開
力の向上を目指すことも必要． 

 

 

7 


	建設ロボット導入に関する提言
	建設ロボットの特徴　～一般製造業と比較して～
	機械制御技術の高度化�個別要素技術の開発（情報化施工）
	スライド番号 4
	建設ロボット技術に関わる研究開発特徴
	雲仙普賢岳 砂防事業・無人化施工技術
	本日のプレゼンテーションのまとめ

