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【 出展内容 非接触式温度計による河川水温観測システム 】
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非接触式温度計による河川水温観測システム

⼀級河川（直轄管理区間）の⽔温観測は、⽔質調査時の⽉１回の観測を
基本としており、河川環境を把握するために⼗分な⽔温データが取得され
ていない。⿂類の⽣息への影響を把握するためには、⽔温25℃以上や10℃
以下の累積時間、夏季の最⾼・最低⽔温、標準偏差など⽔温の時間変化を
観測する必要があり、⽉１回の観測では影響を把握することができない。
また、気候変動に伴う⽔温上昇による⿂類の⽣息環境の変化など将来予測
の推定もできない。

今後の気候変動の影響を含めた河川環境の把握のため、⽔温連続データ
を取得することを⽬的に河川⽔温の継続した観測を⾏うことが必要である。

⼀⽅で、⽔温の⻑期間に及ぶ連続的な観測は、安定的な観測が求められ
るとともに、その点検やデータ回収など管理コストが課題となる。⾮接触
式⽔温機器は管理コストの⼤幅な縮減が期待できる反⾯、河川では、陸上
から⽔⾯への斜⽅向観測、洪⽔等で変動する流⽔が対象、降⾬や⽔蒸気等
の影響を受ける条件となるため、現状においては連続観測で適⽤できる観
測機器がない。

■ 非接触式水温機器の開発に関する背景及び課題の認識
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非接触式温度計による河川水温観測システム

■ 開発の目的

⾮接触により連続観測が可能であり、維持管理が容易な既存技術を活⽤
した⾮接触式⽔表⾯温度連続計測システムの開発及び、現地実装するため
の設計仕様、標準図、メンテナンスマニュアルを作成する。

■ 開発の目標

【 令和5年度 】
東京建設コンサルタントのかすかべ環境防災研究センターの実験⽔路

で接触型⽔温計との⽐較を⾏い、照射⾓度や適⽤可能な距離、降⾬によ
るバイアス、⽔温検知の感度分析等を⾏い条件の絞り込み、現場におけ
る課題を整理する。

【 令和6年度 】
令和5年度の実験⽔路での実証結果を踏まえ、実河川で現場実証を実施

し、データの解析、精度検証からアルゴリズム検討、設計仕様、維持管
理⼿法等を検討・取りまとめる。
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非接触式温度計による河川水温観測システム

現地踏査の結果を踏まえ、多摩川の⽥園調布（上）観測所において昨年
度と同様に放射温度計及びIRカメラによる実証実験を⾏った。⽐較対象と
する接触式の⽔温計は⽔位追従式とし、また、⽔温への影響要因を踏まえ、
気温、濁度、湿度の観測も併せて実施した。

機器設置状況は以下のとおりである。
現地実証実験は令和6年8⽉1⽇から令和7年1⽉28⽇の期間で実施した。

機器設置状況

■ 多摩川における実証実験及びデータ解析
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非接触式温度計による河川水温観測システム

【 放射温度計 】
機種 ︔ クリマテック社 精密放射温度計 CAP-SI-411
特徴 ︔ ⾚外放射温度計の基本原理をそのまま測定する。

温度範囲が広く、消費電⼒が⼩さい。

【 IRカメラ 】
機種 ︔ FLIR社 FH-SERIES R
特徴 ︔ ⾚外線による温度感知を野外でも実現している。

⽕⼭⽕⼝付近の温度計測を⽬的として気象庁に導⼊実績がある。

放射温度計 ＩＲカメラ
クリマテック社 CAP-SI-411 FLIR社 FH-SERIES R

■ 実証実験の観測機器
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非接触式温度計による河川水温観測システム

データ配信については共同開発チームである東建エンジニアリングで開発し
た「Iotクラウドサービスわかるくん（NETIS︓QS-200050-A）」を使⽤した。

■ データ配信技術
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非接触式温度計による河川水温観測システム

■ システム構成 【 放射温度計 】

計測制御通信装置は、放射温度センサより放射温度・センサ温度を、
湿度センサより気温・湿度を、各々10分周期で取得し装置内のSDカード
に記録すると共に、内蔵している通信装置により携帯電話網のLTE回線
を介しクラウドへ観測データをアップロードする。

放射温度計のシステム概要

放射温度センサ

温湿度センサ

計測制御
通信装置

ソーラーパネル

蓄電池充電制御装置

DC12V

LTE網 わかるくん

SD Card
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非接触式温度計による河川水温観測システム

■ システム構成 【 IRカメラ 】
制御PCは、10分毎にIRカメラより、固定位置温度計測結果・エリア内最⾼最低点温度・

輝度・IR画像・可視光画像を取得、装置付属SDのカードに保存すると共に、制御PCに接続
しているモバイルルータで携帯電話網のLTE回線網を介して、クラウドへ観測データ（エリ
ア内最⾼最低点温度・輝度を除く全データ）をアップロードする。

固定位置温度以外の場所の温度をIR画像から求める場合は、計測毎に出⼒されるエリア
内最⾼最低点温度・輝度を使⽤して輝度温度係数を求め、当該係数を利⽤して画像中の任
意の位置の輝度情報から温度の計測も可能である。

IRカメラのシステム概要

IRカメラ

制御PC

モバイルルータ

電源装置

DC5V

DC12V

AC100V

LAN

LTE網 わかるくん

SD Card
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非接触式温度計による河川水温観測システム

■ 非接触式水温計の河川における基本性能

全データ、昼間のデータ、夜間のデータともに、放射温度計・IRカメラの双⽅
共に平均値で±2℃の範囲であるが、相関図及びヒストグラムに⽰す通り概ね10℃
以下の低温時に測定誤差が多く⽣じ、特にIRカメラにおいて、25℃程度でも測定
誤差が⽣じている。

非接触式水温計と実測した表面水温との相関

検証・分析方法影響因子

水温と同時に濁度を連続観測し、濁度と非接触及び接触式温度計の差分の関係を分析した。濁 度

近傍の気象観測所の風速と非接触及び接触式温度計の差分の関係を分析した。風 速

可視光カメラ・赤外線カメラの画像から日射(ハレーション有無等)による水温変化を分析した。日 射
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非接触式水温計の±2℃超過温度帯

⽔位観測誤差の影響因⼦を以下のように想定し検証を⾏った。
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非接触式温度計による河川水温観測システム

■ 濁りの影響

放射温度計、IRカメラともに濁度が⾼くなるほど測定誤差が⼩さくなる。
⼀⽅、濁度が⼩さい場合に測定誤差が⼤きくなる傾向を⽰した。
濁度が⾼いほど粒⼦が多く含まれ⾚外線放射が多くなることから、観測精度が

向上するためと推測される。
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非接触式温度計による河川水温観測システム

■ 風の影響

観測地点近傍の気象庁(⽻⽥)の⾵速と⽔温の測定誤差の関係を下図に⽰す。
⾵速と測定誤差の間に明確な関係は⾒られず、⾵による⾮接触式⽔温計の測定

誤差への影響はないと推測された。

風速と想定誤差の関係 【 放射温度計 】 風速と想定誤差の関係 【 IRカメラ 】
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非接触式温度計による河川水温観測システム

■ 水面反射の影響

太陽光が強く反射している部分の測定温度が⾼くなっており、⽇光の反射の影
響が⽰唆された。

機器の設置にあたっては、南向きの設置とならないような⼯夫が必要であると
考えられる。

令和6(2024)年10月11日 14:00 令和6(2024)年10月30日 13:10
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非接触式温度計による河川水温観測システム

■ 補正式の検討

試験結果のとりまとめ結果より、放射温度計・IRカメラともにリクワイヤメン
トで⽰される±2℃の精度を超過するデータも散⾒される結果となった。

今後の実運⽤に向けて、気候変動による影響を捉え⽣態系への影響等の基礎情
報とするためには、何れの観測機器においても更なる精度向上が必要になる。

そこで、⾮接触機器により観測された⽔温に気温をパラメータにして補正する
アルゴリズムを作成した。

⾮接触機器とボタン⽔温計による接触観測の⽔温との差について、同時刻の気
温により１次式・２次式で近似する２ケースに分けて分析を⾏った。
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非接触式温度計による河川水温観測システム

■ 補正式の検討

その結果、以下に⽰す補正式を得た。
放射温度計𝑇௥௔ௗ௜ ൌ 𝑡௥௔ௗ௜－0.1348𝑡௔௜௥ ൅ 3.8631
IRカメラ𝑇ூோ ൌ 𝑡ூோ－0.1884𝑡௔௜௥ ൅ 3.8702

Tradi ︓ 補正後の放射温度計温度(℃)
tradi ︓ 補正前の放射温度計温度(℃)
TIR ︓ 補正後のIRカメラ温度計温度(℃)
tIR ︓ 補正前のIRカメラ温度計温度(℃)
Tair ︓ 現地測定気温(℃)

補正結果を下図に⽰すが、標準偏差が0.67℃以内(3σ＜2℃)に収まっている。
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非接触式温度計による河川水温観測システム

■ リアルタイム配信手法

今回の実証実験では、リアルタイム配信⼿法としてNETIS登録されている「わか
るくん情報配信サービス（QS-200050-VE）」で対応した。

本システムは、開発チームである株式会社東京建設コンサルタント及び株式会
社東建エンジニアリングの共同開発によるシステムであり、LTE回線を⽤いて安価
に情報配信ができるシステムである。

実証実験に際し、放射温度計及びIRカメラのデータを取り込めるようシステム
を改良し、リアルタイム配信が問題なく稼働することを確認した。

なお、補正式については、「わかるくん」のシステム上で画⾯上での操作によ
り係数変更を可能とした。

リアルタイム配信データ確認画面 補正式係数変更画面
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非接触式温度計による河川水温観測システム

■ 機器設置に係る標準図
機器設置については、放射温度計を対象とし、AC100Vの電源確保が可能な⽔位

観測局舎等に併設するパターンとソーラーパネルとバッテリで電源供給し橋梁欄
⼲等に単独設置するパターンを想定し、各々の標準図を作成した。

単独設置・ソーラーパネル＋バッテリ局舎併設・AC100V電源
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非接触式温度計による河川水温観測システム

■ 維持管理マニュアル
保守点検については、以下の総合点検及び維持管理点検の実施を想定する。

総合点検 ︔ 年1回で出⽔期前(5⽉頃)の低⽔時での実施を推奨
維持管理 ︔ 3ヶ⽉毎で年4回の実施とするが内1回が総合点検で対応

保守点検内容⼀覧表
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非接触式温度計による河川水温観測システム

■ 技術開発成果

1. ⾮接触式⽔温計（放射温度計、IRカメラ）を⽤いた現場実証により、いずれの
機器についても河川における連続観測への適⽤性が確認された。

2. 測定誤差のリクワイヤメント（±2℃）に対し、機器による測定結果でバラツ
キも散⾒されたが、気温をパラメータとして3σの管理精度の中で±2℃以内に
補正するアルゴリズムを開発した。

3. 陸上（局舎）、橋梁からの試験を⾏い、いずれの場合でも観測できることを確
認し、設置⽅法、システム系統について標準図を作成した。

4. 実験中の機器の状況も踏まえ、維持管理の基本的な考え⽅をとりまとめた。

■ 実運用に向けた今後の留意点

1. 本研究において、放射温度計・IRカメラの双⽅共に今回のリクワイヤメントに
⽰される±2℃の測定誤差とするためのアルゴリズムについて開発した。

2. アルゴリズムについては、本研究における実験条件から導きだされた気温をパ
ラメータとした式であるが、その係数については機器の個別の特性、観測環境
に影響を受ける可能性もあることから実運⽤に移る前に試験観測を⾏い、設置
する箇所の環境特性にあわせて設定することが望ましい。

3. ⾮接触⽔温計については、相応の歴史を有するものの、河川での適⽤性の実証
は、今回の⾰新的プロジェクトが初めてであり、今後の技術⾰新、知⾒の蓄積
結果をフィードバックし機器性能の更なる向上を⾏うことが望ましい。
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非接触式温度計による河川水温観測システム

達成状況要求事項
〇︓2種の機器で陸上、橋梁からの観測が可能であることを確認・陸上、橋梁等から⾮接触による観測が可能な機器

〇︓現場実証により連続的に計測できることを確認・平常時の表⾯⽔温を連続的に計測できる機器

△︓本実験期間中の気温は-1.1℃〜36.6℃であった（機器使⽤上問題
はない）。・使⽤温度範囲︓-10℃〜40℃

△︓本実験期間中の⽔温は8.7℃〜32.1℃であった（機器使⽤上問題
はない）。・測定温度範囲︓0℃〜40℃

〇︓補正式を適⽤することで±2℃以内になる。・測定誤差 ︓±2℃

〇︓現場実証により10分間隔で観測できることを確認・10分間隔の観測が可能な機器

〇︓気温計も併設して観測できるシステムとして標準図を作成した。・地点の気温を同時に把握することが可能な機器

〇︓現場実証により夜間でも観測できることを確認した。・夜間でも観測が可能である機器

〇︓耐雷機能としてSPDを設置するシステムとして標準図を作成し
た。・耐雷機能を有するシステム

〇︓予備電源を敷設するシステムとして標準図を作成した。・予備電源の確保が可能なシステム

〇︓使⽤した機器のデータをNETIS登録技術である「IoTクラウド
サービスわかるくん（QS-200050-VE）」で配信できるシステムと
した。

・固定式観測で⽔温及び気温データをインターネット等で送信可能
なシステム

〇︓補正式を作成した・⾯的に取得した観測値から確定値への補正⽅法

〇︓ライフサイクルコストで優位であることを確認した。・維持管理を含めたライフサイクルコストが接触式⽔温機器より優
位であること。

■ 要求事項(リクワイヤメント)の達成状況
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非接触式温度計による河川水温観測システム

■ 実河川（筑後川水系）での試行運用結果

令和7年度に筑後川⽔系において、接触式⽔位計と⾮接触式⽔位計の同時観測に
よる試⾏運⽤を全5地点で実施した。

当 該 結 果 を 以
降のスライドに
⽰すが、各地点
での観測時間が
短かった事と補
正係数の検証が
⾏えなかった。

そこで、令和8
年度も引き続き
筑後川⽔系での
試⾏運⽤を計画
している。
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非接触式温度計による河川水温観測システム

■ 実河川（筑後川水系）での試行運用結果
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非接触式温度計による河川水温観測システム

■ 実河川（筑後川水系）での試行運用結果
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非接触式温度計による河川水温観測システム

■ 実河川（筑後川水系）での試行運用結果
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非接触式温度計による河川水温観測システム

■ 実河川（筑後川水系）での試行運用結果
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非接触式温度計による河川水温観測システム

■ 実河川（筑後川水系）での試行運用結果
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非接触式温度計による河川水温観測システム

■ 実河川（筑後川水系）での試行運用結果
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非接触式温度計による河川水温観測システム

■ 実河川（筑後川水系）での試行運用結果

28



非接触式温度計による河川水温観測システム

■ 実河川（筑後川水系）での試行運用結果
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非接触式温度計による河川水温観測システム

■ 実河川（筑後川水系）での試行運用結果
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非接触式温度計による河川水温観測システム

■ 実河川（筑後川水系）での試行運用結果
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九州建設技術フォーラム２０２６

【 出展内容 道路パトロールシステム＋堤防点検システム 】
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道路パトロールシステム

■道路パトロールシステムとは
 国道事務所が管理する国道・自動車専用道の維持管理を行うために、

道路パトロール車に道路巡回員が乗車し、道路巡回を行う。
 道路巡回により道路の異常、破損等を確認した場合、事務所に連絡

を行い対処を要請する。
 道路巡回中に、落下物の撤去、軽微な損傷（ポットホール）の措置

を行う。

■道路巡回における課題
 道路巡回は、走行車両から人間が目視で行うため、見落としが発生

しやすい。
→ 車線の多い場所での落下物やポットホール、歩道上の縁石・平板

ブロックの損傷及びくぼみ、防護柵の軽い損傷やデリニエーター
の損傷

 道路の異常、損傷等の度合いにより、現場での判断が困難な場合、
事務所に連絡し判断をゆだねる必要があるが、移動無線・電話だけ
では状況を伝えにくい。
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道路パトロールシステム

■カメラ画像を利用した道路パトロールシステム
 道路巡回の効率化、高度化を目的として、道路パトロール車にカメ

ラを搭載する。
 カメラ画像をリアルタイムにクラウドに伝送し、現場と事務所での

情報共有を可能とする。
 撮影した画像は、一定期間蓄積し管理瑕疵等への対応に利活用する。

クラウド

LTE通信

アクセス
映像の閲覧

リアルタイムに現場映像を共有

事務所
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道路パトロールシステム

【 道路パトロール車へのカメラ搭載状況 】

【 撮影映像の例 】

左カメラ 右カメラ
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道路パトロールシステム

■ リアルタイム映像共有システムの構築
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道路パトロールシステム

■ リアルタイム映像共有システムの構築
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道路パトロールシステム

■ 巡回日誌作成支援システムの構築

道路巡回日誌作成（これまで）
・道路の異常（落下物、ポットホール、施設等）を、巡回員が⽬視で確認・⼿書き記録・写真撮影を

⾏い、帰庁後、巡回⽇誌を作成(所定のエクセルに⼊⼒)している。
・また、事象については、⽇誌の情報を、維持⼯事に引き継ぐ。

巡回作業に時間がかかる、事象情報もアナログ、省力化が求められる

道路巡回日誌作成支援システム
・タブレットに搭載したシステムを利⽤し、道路の異常（落下物、ポットホール、施設等）を、

現場で写真撮影し、事象内容をシステムに記録。
・ 現場での登録内容は、リアルタイムでクラウドにアップロード。
（通信状況が不安定な場合、通信が安定な場所で⾃動でアップロード）

・ 巡回⽇誌は、巡回終了後に⾃動編集されたものを確認し、提出可能。
・ 過去事象もシステムにあるため、維持⼯事への引き継ぎも容易であり、

事象の解析も容易にできる

巡回作業時間の短縮、事象情報もデジタル化、省力化を実現

システム化による業務DX
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道路パトロールシステム

■ 巡回日誌作成支援システムの構築

40

タブレット
事象登録
写真撮影

GPS
（位置情報）

LTE回線
クラウド
●Web・DB

サーバ

パトロール⾞両

クラウド

SIM
（通信機能）

※LTE回線が圏外の場所があるので、タブレット
に登録事象・写真を蓄積しておいて、回線確⽴後、
クラウドにアップロードする機能を搭載。
→ 安定した事象登録の実現

クライアント
Webアクセス
巡回⽇誌作成

出張所・
道路管理事務所

※巡回時に登録した事象等の情報を元に実施を⾃動作成
事象はクラウドに蓄積され、統計解析を⾏うことも可能

39



道路パトロールシステム

■ AI活用による支援システム構築・試行
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道路パトロールシステム

■ 落下物検知システム（AI活用）
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道路パトロールシステム

■ 落下物検知システム（AI活用）
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道路パトロールシステム

■ポットホール検知システム（AI活用）
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道路パトロールシステム

■ポットホール検知システム（AI活用）
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道路パトロールシステム

■ポットホール検知システム（AI活用）
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道路パトロールシステム

■舗装ひび割れAI判定
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道路パトロールシステム

■舗装ひび割れAI判定
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道路パトロールシステム

■舗装ひび割れAI判定
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道路パトロールシステム

■パトロール映像共有システム

道路巡回時に車載カメラで取得した全走行映像に位置情報を付与した『映像データ』を蓄積し、
クラウドを介して現場と事務所の間で道路巡回状況を効率的に共有できるシステム

【システム概要】

①リアルタイム映像共有機能
巡回時及び事故・事象・災害対応時
に現場映像をリアルタイムに共有

関係者全員が各自で現場状況を
確認し、迅速に対応できる

②映像蓄積確認機能
撮影した映像を蓄積し蓄積映像を局内で共有 巡回後に見つかった事象を即座に確認できる。

※映像に付与される位置情報により、
任意位置からの再生が可能

※事前に設定した区間の映像を蓄積し
重点的に経過観察を行うことが可能。
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現場（車両） クラウド 所内（事務所・出張所）

所外

道路パトロールシステム

■パトロール映像共有システム

事務所職員
PC

出張所職員
PC

カメラ
（映像）

タブレット
（位置情報付加・

映像送信）
・GPS内蔵
・LTE(SIM)

クラウドサーバ
（映像蓄積

表示コンテンツ）

●タブレットで映像撮影開始・終了の操作
●車載カメラとタブレットはUSBで接続
※タブレット内蔵カメラでの撮影も可能

(徒歩巡回や車両が近づけない場所の撮影可)

職員端末(ブラウザ)
（映像確認）

クラウドサーバのため、緊急時及び
休日・夜間、事務所の外からも閲覧
可能

端末(ブラウザ)
（映像確認）

【システム構成・イメージ】

※赤線は通信を示す

●職員は、自分のPCでシステムに
アクセスすると、映像を確認できる。

必要機器：車載カメラ・タブレット（GPS付、LTE回線）・クラウドサーバ

位置情報付
映像ファイル

URLを指定

WEBページ
送信

設定された期間の
過去映像を蓄積

タブレット撮影

車載カメラ

車載カメラ撮影

LTE経由で
位置情報付の
映像ファイルを送信

HD画質の
映像を送信

50



現場（⾞両） 道路パトロールシステム
（クラウド）

事務所等RI2MAPシステム

道路パトロールシステム

■パトロール映像共有システム
【RI2MAPSシステム連携イメージ】

道路パトロールシステムでは、巡回を行った際に発見した事象を、現場でタブレットから登録している。
これらの情報は、通信回線（LTE回線）を経由して、リアルタイムにクラウドサーバに情報が送信される。
RI2MAPS連携では、クラウドで処理を行った情報を所定のフォーマットでRI2MAPS用のサーバに転送を
行う。

＜道路パトロールシステムが保持する情報(連携可能データ)＞
・事象位置（緯度経度、路線/キロポスト） ・措置状況
・事象内容（ポットホール、落下物、施設破損等々） ・写真
・事象映像

送られた情報を
処理して
サイトに反映

職員PC

・ポットホール等
発見した事象の
内容や写真を
タブレットから登録

事象登録作業

事務所・出張所内

送られた事象情報を
転送

・事象位置
・事象内容等事象情報を

送信

RI2MAPサイト

道路パトロールシステム
サイト
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道路パトロールシステム

■パトロール映像共有システム

【機器仕様】 【概算費用】
<タブレット端末機器仕様>

仕様項目

インテル Core Ultra 5 プロセッサー 135U相当CPU

16GB相当メインメモリ

SSD 512GB相当ディスク容量

ワイヤレスWAN・LTE対応通信性能

10.1型 WUXGA（1920×1200ドット）相当ディスプレイ

USB 3.2 Gen.1 Type-Aポート×1以上インターフェース

Windows11OS

バッテリーパック 交換可能なもの電源装置

GPS機能内蔵その他

<⾞載カメラ機器仕様>
仕様項目

映像出力：UVC1.1準拠
外部出力端子：USB2.0 Type-A

インターフェイス

Full HD/30p,10p、
HD/30p,10p、VGA/30p,10p

解像度/フレームレート

約1230万画素総画素数

IP65(USBプラグ部分除く)防塵/防水性能

<クラウドサーバ仕様>
仕様項目

6CPU(Intel Xeon E5)相当以上CPU

12GB以上メインメモリ

OS領域：100GB相当以上
ディスク容量

データ保存領域：1.8TB以上※1

250Mbps以上の帯域保証ネットワーク

※1 解像度：1280×720 フレームレート：15fpsの映像を2400時間蓄積

【 初期整備費用 】
備考金額単位数量単価項目区分

300,000 式1300,000 

クラウド構築
⇒・OSインストール調整

・データベースインストール
・ミドルウェアインストール

作業費
250,000 式1250,000 

ソフトウェア設定等(サーバ)
⇒・ソフトウェアインストール

・ソフトウェア設定
・データベース設定
・初回試験調整

20,000 台120,000 

ソフトウェア設定等(端末)
⇒・ソフトウェアインストール

・ソフトウェア設定
・クラウドサーバとの試験調

整
570,000 小計

費用算定機種
Panasonic
ToughBook
FZ-G2

425,000 台1425,000 タブレット本体

機器費

30,000 台130,000 バッテリー(交換用)

45,000 台145,000 カーアダプタ（車内充電用）

費用算定機種
Xacti
CX-WE100

56,000 台156,000 車載用カメラ

14,000 台114,000 カメラ取付部材費
3,500 台13,500 通信回線初期費用

573,500 小計
285,000 式1285,000 一般管理費(機器調達)

諸経費 550,000 式1550,000 一般管理費(作業・クラウド)
20,000 台120,000 一般管理費(作業・タブレット)

835,000 小計
1,978,500 合計

【 年間運用費用 】
備考金額単位数量単価項目区分

134,000円/月1,608,000 式11,608,000 クラウド利用料
運用費 6,650円/月79,800 式179,800 通信回線利用料

1,687,800 小計
1,687,800 合計

道路パトロールシステムを運用する際の機器仕様および概算費用は以下の通り。

52



道路パトロールシステム

■パトロール映像共有システム
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道路パトロールシステム

■パトロール映像共有システム

道路パトロールシステムは、タブレット内蔵カメラも利用できるため、タブレットを使った
映像の共有も可能となっている。
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堤防点検システム

■道路パトロールシステムを応用した堤防点検システム開発

道路パトロールシステムは、前のスライドで示したように、車載カメラに加えタブレット
内蔵カメラも利用して映像データの共有及び蓄積が可能である。
さらに、ひび割れAI判定機能については、堤防点検における天端亀裂の確認・管理に応用
可能であり、当社内で技術開発を進めている。

堤防点検における天端亀裂確認事例【 従来手順 】 ひび割れAI判定による天端亀裂確認【 開発中 】
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九州建設技術フォーラム２０２６

【 出展内容 水位観測カメラ＋水位観測データ異常検出 】
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⾃治体における防災情報システムでは、テレメータ観測設備で⾬量・⽔位デー
タを、河川監視カメラ設備で画像データを収集し、当該データをWebコンテンツ
等して提供している。

これらのテレメータ観測設備や河川監視カメラ設備は、整備費⽤が⽐較的⾼額
であり、管理河川全体を網羅していない課題がある。

さらに、⽔位センサーとして利⽤されているリードスイッチ・⽔圧・⽔晶等の
接触型⽔位計では、正確な⽔位観測が⾏えない出⽔が多発しており、また、超⾳
波・電波等の⾮接触型⽔位計については、橋梁等への取付けが⼀般的であり、設
置場所の制約が⼤きい。

そこで、管理河川全体に⽔位観測設備を設置するため、低コストなカメラによ
る画像から⽔位データを取得するシステム開発を⾏った。

【 システム開発の背景 】

水位観測カメラシステム 57



低コストカメラの画像から⽔位等を取得・伝達できるシステム

（精度）
① 1cm単位で⽔位観測が可能（観測可能であれば画素数は問わない）
② 常時10分観測（画像撮影・演算処理・システム表⽰までの時間）
③ 夜間でも⽔位観測が可能（観測可能であれば最低被写体照度は問わない）

（維持管理）
① カメラ機器が安価で交換作業等が容易（1基10万円以下を⽬標）
② 5年以上メンテナンスフリー
③ 通信コストが安価

【 開発技術 】
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【 技術の概要 (メカニズム・精度等) 】

⽔位観測カメラシステム(以下 本システム と⾔う)の標準構成イメージを図-3に⽰す。

本システムは、監視カメラを⽔位センサーとして利⽤するもので、ソーラーパネルとバッテリによる
再⽣可能エネルギーで電源供給する。

静⽌画像データ伝送には、携帯電話網の現⾏世代(LTE/3G)を利⽤するものとし、パブリック・クラ
ウド・サービスの仮想サーバで静⽌画像データを収集・管理すると共に、複数⼿法の画像処理及びAI
処理で⽔際線を検出し⽔位観測データに変換する。

観測精度としては、監視カメラのレンズ性能及び撮像画素数より、⽔際線を判読する被写体の位置で
監視カメラ画像の1ピクセルが1cm以下の分解能となる距離かつIR(⾚外線)照明の照射可能距離以内を
保つ事により、昼間・夜間を問わず1cmの観測精度を確保する。

なお、カメラ機器(カメラ本体・通信制御器・電源・通信制御器・収納箱を全て含む)で10万円以下の
条件より、監視カメラと被写体との距離が最⼤で30m程度となるため、本システムの監視カメラ画像
データは、あくまで⽔⾯検出を優先とし流況監視への利⽤を限定する。

水位観測カメラシステム

画像式水位計

カメラ

画像AI処理
【仮想サーバ】

LTE/3G網

【 SORACOM 】

クラウド等

チャージ

コントローラ D
M

Z等

静止画像伝送

図-3  本システム標準構成イメージ図

管理サーバ
【仮想サーバ】

ソーラー

パネル

バッテリ

通信制御装置

上位・関連

システム等
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【 ⾰新的なソリューション等 】
本システムでは、従来の画像処理(エッジ検出・2値化・差分)に加え、AI(機械学習・深層学習)の全5

パターンの処理で⽔際線を検出するマルチ処理を想定した。
このマルチ処理を採⽤する理由として、⽔位観測を⾏う場所や同⼀地点でも流況変化等により相性が

良い処理⼿法が変わるため、適切な⼿法を適宜切替えて運⽤するソリューションを開発した。

【 実証実験の内容・⽅法 】
実証実験地点については、直下流にテレメータ⽔位観測所が設置されている。
そこで、監視カメラを設置し、実際にLTE/3G回線で静⽌画像データを当社試験環境のサーバへ送信

し、画像AI処理による⽔位観測を実施した上で、直下流の⽔位観測データとの⽐較評価を⾏った。
なお、AI処理についても、直下流の⽔位観測データを教師信号として⼀定期間の利⽤した。

【 イニシャルコスト、ランニングコスト 】
画像式⽔位計は、1基当り『 イニシャル︓13.5万円 』・『 ランニング︓1.5万円/年 』(通信費)を予

定している。
イニシャル(=機器費)については、電源をソーラーパネルとバッテリとしたため、1基10万円以下の

条件を満⾜していないが、商⽤受電及び停電対応が不要となり、施⼯性及び信頼性が向上した。
ランニング(=通信費)については、⽔⾯の変動等を考慮し画像処理優先で移動平均⽤に複数枚を送信

するため、若⼲⾼額となっている。

水位観測カメラシステム

項目 10基 100基 1000基

カメラ 4.5万円

通信ユニット 4.0万円

ソーラー・バッテリ 5.0万円

ランニング 通信費 1.5万円 1.5万円 15万円 150万円 1,500万円

1基当り

表-2  イニシャルコスト・ランニングコスト内訳表【 ソーラーパネル・バッテリで運用 】

区分
整備規模

イニシャル 13.5万円 135万円 1,350万円 13,500万円

費用
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水位観測カメラシステム

水位観測カメラシステム構築業務  実証実験設備設置事例

水位観測カメラ実証実験設備 設備構成

1

4

設備設置個所

カメラ被写体
(左岸側ピア)

28m
2

3

設備設置状況(右岸側から望む) 設備設置状況(上流橋梁から望む)  設備設置状況(橋梁の左岸アバットから望む)  設備設置状況(橋梁の下流左岸から上流を望む)

観測カメラ ソーラーパネル

機器収容ボックス

バッテリ通信制御装置

チャージ
コントローラ
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⽔位判読システムの概略

タイムラプスカメラ LTE回線(Soracom) クラウド(さくらインターネット)

画像の収集

画像前処理 Collor ? Yes グレースケール化
可視画像
IR画像

Noトリミング 解析範囲
の画像

グレースケール画像

+フィルタ

+フィルタ

⽔⾯判読

深層学習

Sobel

t [n-1] t [n]

ー 差分画像

AQC
⽔⾯判読⼿法

⽔⾯推定(pixcel座標)

⽔位(m)⽔位推定 座標変換
(Pixcel→m)

Cany

2値化

Laplacian

ガウシアンフィルタ
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エッジ検出による⽔位の推定の⼿順
1. y方向のエッジ検出を行い、正となる箇所は0とする

 上から見て、ピア→水際となる場合は、白から黒に変化するため、黒→白
となるエッジは無視する。

2. 正負反転し、logをとる

 水際のエッジはピアが濡れている等するとエッジが弱くなるため

3. 水平方向に和をとる

 輝度勾配の和。エッジが強い個所が大きな値となる

4. 水位の履歴から水際になりそうな箇所を中心とするガウス分布を作成する。

これをフィルタとしてかけ、この値が最大となる箇所を水際線の位置とする。

5. 水際線の位置から水位に換算する

 水際線位置と水位関係のデータセットを作成し、回帰モデルを作成

水位観測カメラシステム 63



エッジ検出による⽔位の推定

輝度勾配(Sobel)の値(グラフ⻘線)では⽔⾯以外にも強い場所が検出される。
⇒前時刻の⽔位から、⽔⾯のあると予想される範囲にフィルタ(グラフオレンジ線）

を設定し、⽔⾯の期待値(⻘xオレンジ)から⽔⾯を推定（グラフ緑線）

ガウシアンフィルタの標準偏差は
最終的に最適化したものを⽤いた。
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低い⽔位の段原観測
所⽔位の値が信頼で
きない

ピアのエッジを誤検知

エッジ検出による⽔位の推定
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全体的に下流⽔位観測所の⽔位観測データよりも⾼めの結果。
⇒下流⽔位観測所⽔位と実証実験の⽔位は完全には対応していな
い︖
⇒絶対圧式⽔位計を⼤正橋付近に設置した。

9:00の結果

エッジ検出による⽔位の推定
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絶対圧式⽔位計の設置

下流⽔位観測所と実証実験対象の⽔位が完全には対応していない可能性があるため、
絶対圧式⽔位計を実証実験の監視カメラ付近に設置した。

⇒このデータを⽤いて、再度検証を⾏う予定である。
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ディープラーニングによる⽔位の推定
 画像を⼊⼒し、絶対圧式⽔位計の⽔位を予測するネットワークを構築

 バックボーンに、Efficient Net B4、出⼒を全層結合する形

 学習済みデータに対しては3cm程度、未学習のデータについては
6cm程度の平均誤差となった

https://ai.googleblog.com/2019/05/efficientnet-improving-accuracy-and.html

学習済みデータ テストデータ

カメラ画像
(トリミング） ⽔位
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ディープラーニングによる⽔位の推定

テストデータに対する検証
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エッジ検出＋ディープラーニングによる⽔位の推定
 ディープラーニングによる⽔位予測結果をエッジ検出にかけるフィルタに⽤いる

→ エッジ検出では、ガウシアンフィルタを過去の⽔位からの予測に基づいていた。
エッジ検出×DLに基づくガウシアンフィルタ
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エッジ検出＋ディープラーニングによる⽔位の推定

絶対圧式⽔位計が使える1cm以上の⽔位のみに着⽬すると、
図中緑(DL+EDGE)と⻘(観測値）の平均誤差2cmとなった。

深層学習のみでは、観測値の上下にがたがたした結果であったが、
エッジ検出と組み合わせることで、⽔位の上昇・下降を滑らかに追従している。
ーーーーーーーーーーーーーーーーーーーーーーーーーーーーーーー
＝仕様の1cm単位の計測はできているが、観測精度は±2cm程度であった。

⽋測期間⽋測期間
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2021/7/21  0:00〜 14:00

0時 1時 2時 3時 4時

5時 6時 7時 8時 9時

10時 11時 12時 13時 14時
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2021/7/21  15:00〜 2021/7/22 4:00

7/21 23:00なし

15時 16時 17時 18時 19時

20時 21時 22時 23時

0時 1時 2時 3時 4時
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2021/7/22  5:00〜 12:00

5時 6時 7時 8時 9時

10時 11時 12時

夜間は低⽔位時を除き、⽔⾯を良好に検出可能であることが確認できた。
⽇中は⽔⾯での反射の影響と、⽔⾯付近が暗くなる傾向があり、誤検出がたび
たび⽣じている。

カメラの設置位置・⽅法を⾒直すことで、昼間の精度向上は可能と考えられる。
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【 実装化に向けた必要な整備 】

(1) サーバ整備
本システムでは、現地の画像式⽔位計の画像データを収集し、画像AI処理により⽔位データを作成す

ると共に、オートクオリティチェックを経て河川管理情報システムに配信し、本システムの管理情報を
Webコンテンツとして閲覧するため、以下のサーバが必要となる。
なお、200台を超える場合は、基本的に200台毎に本構成を追加する事となり、カメラ台数で端数が

⽣じる場合、カメラ10台毎に画像AI処理サーバが1台(40万円/年)が追加となる。
ここで、本サーバを仮にAWSの仮想サーバとして運⽤する場合の概算費⽤(年額)を、下表-4に整理し

ている。

No. 項目 実装機能・スペック等 概算費用

(1) 画像データ収集

(2) 画像処理・AI処理による水位データ作成

(3) 画像データ・水位データの管理サーバ保存

(4) CentOS・4vCPU・8GB・200GBを20台分

(1) 画像データ・水位データ蓄積(本システム)

(2) オートクオリティチェック実施

(3) 関連システムへのデータ配信

(4) 本システム管理用Webコンテンツ閲覧

(5) CentOS・4vCPU・8GB・200GBを2台分

表-4  本システム実装化に向け整備が必要なサーバ一覧表

1

2

画像AI処理サーバ
(カメラ×200台対応)

管理サーバ
(カメラ×200台対応)

800万円/年

80万円/年
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(2) 観測システム導⼊⽅法・交換スペース
現地の画像式⽔位計については、監視カメラ及び

通信ユニット等を画像処理対象が映る場所に設置す
るため、現地に鋼管柱を設置し、カメラ等の機器を
装柱する事になる。
今回の実証実験で設置するカメラ・通信ユニッ

ト・ソーラーパネル・バッテリ等と同様の機器を鋼
管柱に装柱した事例写真を⽰す。
なお、本設置事例は、あくまで簡易的な構造であ

るため、実際の設置の際に現地状況に応じて施⼯⽅
法を調整する必要がある。
また、サーバ関係については、今回の実証実験中

は、弊社内に物理的なサーバを設置し、ソフトウェ
ア環境構築及び動作確認と観測精度評価を⾏うため、
導⼊作業等が不要である。
これらのサーバを外部に整備する場合、機器を設

置するラック等のスペースを確保し、サーバ設置作
業及びシステム・インストール作業を⾏う事になる
が、サーバ×2台のため施⼯が容易で、交換スペース
も既に確保されている。
なお、クラウド環境を利⽤すれば、これらの実環

境構築が不要であり、短期間でシステム整備が可能
となるが、前記で⽰したようにクラウド環境の利⽤
料⾦が発⽣する。
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水位観測カメラシステム

設置⽅式（案）
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水位観測カメラシステム

設置⽅式（案）
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水位観測カメラシステム

設置⽅式（案）
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水位観測カメラシステム

センサー種別による設置場所への適合性を下表に整理した。
弊社の実証実験では、監視カメラによる⽔際線の判読を採⽤している。
この⽅法であれば、⽔際線が判読可能であれば、どのような設置場所にも対応可能であり、カメラ画⾓を
⼯夫する事で観測精度の向上も期待される。
また、量⽔標や⽔圧式⽔位計の場合、基本的に必須となる定期的なメンテナンスも、監視カメラ画像より
⽔際線を判読する本システムであれば不要となる。

単断面 複断面
広い

高水敷
単断面 複断面

広い
高水敷

○ △ △ × × △ × ×
アームを伸ばして水面到達が条件
アーム最大長が概ね3m程度

○ △ △ × × △ × ×
アームを伸ばして水面到達が条件
アーム最大長が概ね3m程度

量水標
判読

△ △ ○ ○ △ × × ×
量水標設置及び維持管理が必須
土提への量水標設置が難しい

水際線
判読

○ ○ ○ ○ △ △ △ △
土堤で水際線が判読可能か要検証
カメラ画角の工夫で様々な場所に対応可能

接触型 △ △ ○ ○ △ △ △ △
保護管の施工が必須
低水路へのセンサー設置が望ましい

水圧

水位計センサー種別による設置場所への適合性

センサー種別

センサー設置場所

備考

橋梁 樋管等

コンクリート護岸 土堤

非接触型

電波

超音波

カメラ
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【 商品化 (⼜は⼊⼿) に向けた必要な整備 】
機器は、汎⽤品及び弊社グループ企業の(株)東建エンジニアリングが製造・販売している市販品を利

⽤するが、家電量販店で⼊⼿可能な製品ではないと想定される。

【 保守・サポート体制 】
本システムの保守について、下表-5のように提案する。
ここで、保守体制については、⽇常点検や障害等の連絡を受付け、必要に応じて社内の関係者へ連絡

し対応を周知する⽅針とする。
また、点検結果については、四半期毎に保守報告書として取りまとめて報告すると共に、年度末に当

該年度の統括報告を⾏うものとする。

No. 項目 点検・保守内容 概算費用

1 機器保守点検 年1回・サーバ×2台・カメラ×200台 720万円 

2 日常点検 月1回・サーバリモート点検・水位データ確認 270万円 

3 緊急点検 障害発生時に随時・年10回程度を想定 330万円 

1,320万円 

表-5  本システム保守一覧表

合計(税込み)
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水位観測カメラシステム 【 水面判読試行結果 2022年9月19日 瀬野川 】83
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水位観測カメラシステム 【 水面判読試行結果 2022年9月19日 二河川 】84
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水位観測カメラシステム 【 水面判読試行結果 2022年9月19日 沼田川 】85
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⽔位観測システム（インターネット公開）
簡易型河川監視カメラでリアルタイムに撮影したカメラ画像を元に⽔際線を判読し⽔位に換算、⽔位観測
データとして公開する。

緑の線
AIによる⽔際線
⾚い線
AI＋エッジによる⽔際線

水位観測カメラシステム 【 令和6年度 試行運用 リアルタイム処理 】

観測地点︓
⽔内川 志割橋

判読対象︓
コンクリート護岸
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⽔位観測システム（インターネット公開）
簡易型河川監視カメラでリアルタイムに撮影したカメラ画像を元に⽔際線を判読し⽔位に換算、⽔位観測
データとして公開する。

観測地点︓
⽔内川 志割橋

判読対象︓
コンクリート護岸

緑の線
AIによる⽔際線
⾚い線
AI＋エッジによる⽔際線

水位観測カメラシステム 【 令和6年度 試行運用 リアルタイム処理 】 90



観測地点︓
三篠川 実重橋

判読対象︓
コンクリート護岸
※右岸

⽔位観測システム（インターネット公開）
簡易型河川監視カメラでリアルタイムに撮影したカメラ画像を元に⽔際線を判読し⽔位に換算、⽔位観測
データとして公開する。

緑の線
AIによる⽔際線
⾚い線
AI＋エッジによる⽔際線

水位観測カメラシステム 【 令和6年度 試行運用 リアルタイム処理 】 91



観測地点︓
美波羅川 三ツ⼜橋

判読対象︓
橋脚

⽔位観測システム（インターネット公開）
簡易型河川監視カメラでリアルタイムに撮影したカメラ画像を元に
⽔際線を判読し⽔位に換算、⽔位観測データとして公開する。

緑の線
AIによる⽔際線
⾚い線
AI＋エッジによる⽔際線

水位観測カメラシステム 【 令和6年度 試行運用 リアルタイム処理 】 92



観測地点︓
新安川 新芦⽥橋

判読対象︓
コンクリート護岸
※複断⾯

⽔位観測システム（インターネット公開）
簡易型河川監視カメラでリアルタイムに撮影したカメラ画像を元に⽔際線を判読し⽔位に換算、⽔位観測
データとして公開する。

緑の線
AIによる⽔際線
⾚い線
AI＋エッジによる⽔際線

水位観測カメラシステム 【 令和6年度 試行運用 リアルタイム処理 】 93



観測地点︓
⾼屋川 栄橋

判読対象︓
⼟堤護岸

⽔位観測システム（インターネット公開）
簡易型河川監視カメラでリアルタイムに撮影したカメラ画像を元に⽔際線を判読し⽔位に換算、⽔位観測
データとして公開する。

緑の線
AIによる⽔際線
⾚い線
AI＋エッジによる⽔際線

水位観測カメラシステム 【 令和6年度 試行運用 リアルタイム処理 】 94



水位観測カメラシステムを応用した水位観測データ異常検出

⽔位観測カメラシステムで開発した⽔際線判読による⽔位観測技術を応⽤し、⽔位観測設備
の各種⽔位計による⽔位観測データの異常検出機能の開発及び試⾏を⾏った。
当該システムの機能イメージを以下に⽰す。
なお、⽔際線判読による⽔位観測技術は、静⽌画像データでの運⽤を前提として開発してい
るため、CCTVによる動画像から⽣成した静⽌画像に加え、簡易型河川監視カメラの静⽌画像
にも対応しているため、既存インフラストラクチャーの有効活⽤が可能となる。

⽔位観測データ異常検出処理フロー ⽔位観測データ異常検出結果事例
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九州建設技術フォーラム２０２６

【 出展内容 水理模型実験・数値解析を活用した流木捕捉施設の計画・設計技術 】
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平成29年7⽉九州北部豪⾬では、⼤分県が管理する筑後川⽔系花⽉川⽀川
⼩野川において、洪⽔による浸⽔被害に加え、橋梁に流⽊が集積・閉塞した
ことで洪⽔流が阻害され、堰上げによる被害が発⽣した。また、流域には⼭
腹崩壊等による倒⽊が残存し、その後の出⽔による流⽊流出も懸念されたこ
とから、再度災害の防⽌・軽減を⽬的として流⽊捕捉⼯の整備が計画された。

⼀⽅、河川区域内に設置する流⽊捕捉施設は全国的にも類似事例が少なく、
施設形状と流⽊捕捉効果の関係に関する知⾒や完成施設の効果検証データも
⼗分ではなかった。こうした中、災害関連事業として緊急性を確保しつつ、
効率性・確実性の⾼い施設計画を⾏う必要があったことから、⽔理模型実験
等を活⽤した施設諸元・配置の検討に取り組んだ。

【 技術開発の背景 】
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■概要

水理模型実験・水理解析を活用した流木捕捉施設の計画・設計技術

外岸側に計画する貯木施設へ上流側から流水・流木を分流し，下流側スリットで流木のみを捕捉する分派型の流木捕捉工

小野川の概要
■一級河川筑後川水系花月川の支川
■流域面積33.9km2，流路延長約10km

日田市

宮崎県

大分県

熊本県

福岡県

佐賀県

長崎県

鹿児島県

小
野
川
↓

検討範囲
（流木捕捉工 計画箇所）

日田市

中津市
東峰村

原案

透過部

囲曉堤

貯木池

流入部
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（貯木地）

（囲繞堤）

←小野川

水衝部となる囲繞堤
上流端に流木が衝突

流木捕捉に伴う貯木池内の水位
上昇による右岸堤内地への越流

貯木地の設置により左岸側へ寄った
河道法線の影響による水衝部

■水理模型実験・数値解析による施設形状の検討

水理模型実験・水理解析を活用した流木捕捉施設の計画・設計技術

①流⼊部形状
⇒流⽊を効率的に貯⽊池へ誘導

②囲曉堤
⇒排⽔性の向上

③スリット
⇒捕捉性能＋再流出抑制

④排⽔路
⇒貯⽊地内の⽔位上昇抑制

⽔
理
模
型
実
験
・
数
値
解
析

最終形状 捕捉率︓8割程度

原案 捕捉率︓2割程度

平⾯⼆次元流況解析により囲曉堤延⻑の検証
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■水理模型実験・数値解析による施設形状の検討
 捕捉率を向上させるため、「流入部の低水路線形」に着目

水理模型実験・水理解析を活用した流木捕捉施設の計画・設計技術

正面越流型（階段形状）

斜め越流型（階段形状） 斜め越流型（スロープ形状）

捕捉率︓70.1%

捕捉率︓76.4% 捕捉率︓71.6%

• 囲曉堤上流端部が水衝部になることを回避

するため、囲曉堤を短縮した。

• 越流形状は、原案の横越流型に対し、正

面越流型及び斜め越流型による改良を

行った結果、河道の主流部を貯木地側へ

導水する形状とすることで、流木の流入

量が増大した。

• 斜め越流型において、流木捕捉率は

76.4％となり、大幅な測率向上につな

がった。
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■水理模型実験・数値解析による施設形状の検討
 階段形状からスロープ形状への変更による捕捉率低下に関する考察実験

水理模型実験・水理解析を活用した流木捕捉施設の計画・設計技術

• 同じ斜め越流型でも階段形状に比べて施

工性や維持管理面で有利と考え、スロー

プ形状についても改良実験を行った結果、

予想を下回る捕捉率となった。

• その理由について考察するため、流向及

び河道水位等について比較計測したとこ

ろ、特に底面付近においてスロープ形状

に比べ階段形状の方で河道へ戻る流向が

確認された。

• その効果が縦断図に示すように、流入部

における河道水位の上昇をもたらし、貯

木地への流木流入に寄与しているものと

考えられた。

●PIV解析（表面）及びリボン設置（底面）による確認状況

底⾯ 底⾯

表⾯表⾯
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■水理模型実験・数値解析による施設形状の検討
 貯木地内の水位上昇抑制、及び効率的な集積方法に関する考察実験

水理模型実験・水理解析を活用した流木捕捉施設の計画・設計技術

• 貯木池内の水位上昇抑制のため、効率的に排水できる様囲曉堤の下流側をスリット化したが、河道側の縦ス

リットへの流木の引っ掛かりが、貯木地全体での効率良い一様な集積を妨げていた。

• その防止策として、囲繞堤下流の縦スリットの位置を河道側へ約5m移動させた。

• その結果、貯木地途中で集積が生じる等の現象が改善されると共に、貯木地面積の増大も相俟って右

岸堤防での越水防止も可能とした。

31.0m

26.3m

約5m

捕捉率︓77.0%

縦スリット位置の移動

捕捉率︓32.2%

流⽊が堆積する。
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■水理模型実験・数値解析による施設形状の検討
 貯木地内の水位上昇抑制に関する考察実験

水理模型実験・水理解析を活用した流木捕捉施設の計画・設計技術

163

165

167

169

171

200 240 280 320 360
標

高
（
T.
P.
m

）

縦断距離（m）

■排水路の設置により、

更なる水位低下

排水路無

排水路有（L=65m）排水路有

（L=90m）

排水路有

（L=40m）

L=65m

右岸堤防高

• 超過洪水発生時等の貯木地内の水位上昇を抑制するため、右岸側に排水路を設置した。

• 排水路の設置により流れが左右に分散し、流木が疎らに堆積することで、排水効果に加えて水位上昇

の抑制効果が確認された。

• 工事費や維持管理を考慮し、水理的効果を確保できる最小限の延長を検討した結果、衝撃波の反射位

置を踏まえ、排水路延長を65mとした。

L＝90m

排水路(65m)

排水路(40m)

跳水

跳水

衝撃波

排⽔路(65ｍ)

排⽔路(40ｍ)

衝撃波が反射
せず排水路に
流れ込む

衝撃波

衝撃波が反射して左岸に
向かう流れが卓越
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■模型実験による流木捕捉性能の向上確認
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■最終形状・完成写真

水理模型実験・水理解析を活用した流木捕捉施設の計画・設計技術

底版保護工

7.0m
5.0m

横スリット①
B=5.0m、H=7.0m、＠=3.0m

横スリット②
B=20.0m、H=5.0m、＠=3.0m

縦スリット
B=75m、H=3.0m、＠=3.0m

排水路
B=5.0m、H=1.8m、I=1/56

流入部(階段形状)
H=0.35m＠3=1.05m

落差工

No.21No.13
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水理模型実験・水理解析を活用した流木捕捉施設の計画・設計技術

■令和5年7月出水における流木捕捉効果

①

②
①

約20m

3m

5.0m

流木捕捉状況
下流側の花月川合流点までの区間において2つの橋梁が

あるが、その上下流で大きな流木は確認されていない。

合流点直上流の橋地点 約1.1km下流の橋地点

②
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