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背景
 導水路トンネルは，都市用水の供給や，内水排除，水質浄化のた

めの注水など，様々な重要な役割を担っており，適切な維持管理
は極めて重要．

 導水路トンネルの老朽化に伴い，腐食が発生している ．

 点検・診断の労力は大きく，効率化が求められる．

画像解析技術および人工知能技術を活用した
維持管理システムの試験的運用＆実装を計画
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北千葉導水路でのフィールド試験

 利根川の下流部と江戸川を結ぶ約２８．５ｋｍの導水路と，水の
汲み上げや排水などを行う機場と，注水施設から構成

 昭和49年に建設され，平成12年より運用開始．運用開始から２０
年が経過．適切なメンテナンスが必要．
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44
北千葉導水事業の背景と目的事業の概要2
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 都市用水 ：首都圏の人口増加等にともなって水需要が増加し、水不足が深刻化。
関東地域は水資源利用率が高く、水源の確保が困難であり、利根川水系全体
のダム等の水資源開発施設との連携による広域的水利用が必要。

 水質の悪化：手賀沼は昭和49年から連続で全国の湖沼ワースト１となり早急な水質改善が
必要。（昭和49年から平成12年までの27年連続でワースト１）

 内水対策 ：手賀川・坂川流域は急速な都市化等により、内水被害が増大。

◆北千葉導⽔路の⽬的（効果）
・都市⽤⽔の供給（利根川全体での広域的⽔利⽤）
・⼿賀沼及び坂川の⽔質浄化
・⼿賀川及び坂川流域の内⽔排除

◆北千葉導⽔路の⽬的（効果）
・都市⽤⽔の供給（利根川全体での広域的⽔利⽤）
・⼿賀沼及び坂川の⽔質浄化
・⼿賀川及び坂川流域の内⽔排除

北千葉導水路は、利根川と江戸川を結ぶ延長28.5kmの流況調整河川である。



北千葉導水路の運用方法

 令和元年度の実績
 第一機場において洪水時に1911万m3のポンプ排水

 江戸川の流量が減少した際に都市用水として6300万m3を東京都心などに
向けて供給(合計71日間)

 手賀沼へ手賀沼貯水量(560万m3)の約24倍にあたる浄化用水(1億3400万
m3 ，毎秒最大8 m3)を注水
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CCDラインカメラによる撮影
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CCDラインカメラによる撮影
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CCDラインカメラによる撮影
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チョーク位置検出手法 – YOLOv7
 深層学習によって画像内の物体を検出・

分類する手法

 One-Stage型の物体検出手法オブジェクト

の領域推定と，推定された候補領域に対

するクラス分類を同時に（単一のネット

ワーク内で）行う

 学習済みモデルが提供されており導入が

容易．最も演算負荷の小さいモデルの重

みを用いても精度よく検出可能
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検出結果①
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検出結果②
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さらなる新手法：UAVによる撮影
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UAVによる撮影の検討

 米国Skydio社：Skydio2の利用
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２３分飛行時間
4K (Sony 1/2.3’’ 12.3MP
CMOS)

撮影用カメラ

f/2.8, 20mmレンズ
4056×3040画像サイズ
775g重量
223mm×273mm×74mmL×W×H
200m最大通信距離
GPS + GLONASS位置推定
GPS + SLAM + Visual
Intertial Odometry

位置補正

魚眼レンズ Sony 1/3.06’’障害物検知用カメラ
－５度～－４０度動作温度範囲



撮影方法と写真の例
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撮影の様子
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様々なパターンの撮影を実施
（動画）



Detection results
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Detection results
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SfMによる点群生成
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SfMによる点群生成
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３次元モデルの生成
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３次元モデルの生成
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損傷位置
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まとめ・今後の課題
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 インフラ分野のDXを推進するためには，AIを含むデータドリブン
アプローチの採用は今後必須となる．

 損傷検出手法について，YOLOv7ベースの手法が機能する
見込みを得て，また解析を実行．

 UAVによる撮影についても，照度と撮影画像の関係性などの
基本的な整理を実現．

 UAVによる撮影画像からSfMで３次元復元することができることを
示した．

 今後，国土交通DPFなどのDPF，デジタルツインシステムと
連携することで高い発展性



ご清聴ありがとうございました．
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