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■ 要  旨 ■

本研究では水中作業終了後に排水状態での測量が可能な大型ドック（水深 6.0m）を用いて、据付精度検証とノ

イズ処理による精度向上を図ることを目的とした。

据付精度の検証に関しては、以下の手順にて行った。消波ブロックの据付位置（図-1）および砂面形成位置を実

物大モデルで作成し、水中ソナーのモニターに表示した。水中ソナー、IMU（慣性計測装置）と GNSS（全球測位衛

星システム）を艤装した船舶を用いて、誘導指示者およびクレーンオペレーターはリアルタイム情報をモニターで確

認しながら、目標位置に消波ブロック設置した（写真-1）。なお、砂の場合には目標形状に投入後、潜水士によって

目標形状に形成した。排水後に地上レーザー測量で作成した点群モデルと施工時に水中ソナーから得たデータを

用いて、設計目標に対する誤差を評価した。 

一方、ノイズ処理による精度向上に関しては以下とした。ドック底面に設置した鋼矢板と方塊ブロックに対して一

定距離を保持可能なレールを設置し、水中ソナーを艤装した台車をレール移動させ、データを取得した。このデー

タを使用し、測定精度向上のためのノイズ処理方法について検討した。

写真-1 消波ブロック据付サイクル 図-1 消波ブロック 3D モデル 
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