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1． はじめに 

橋梁保全工事においては，既設構造物に沿った設計を

行うため橋梁本体の建設時の施工誤差，補修・補強時の

追加部材，別途設置の橋梁添架物との干渉等を設計に反

映する必要があります。しかし，添架物を含めた橋梁構

造物全体を正確に計測することは困難であり，多大な労

力が求められます。 

より正確な現場計測値を取得し，かつ現場計測作業の

負担を削減する取り組みとして，点群処理ソフトを活用

した現場計測の試行について紹介します。 

2． 点群処理ソフトを用いたデータの一元管理 

3 径間連続箱桁橋において，地上設置型レーザースキャ

ナを用いた 3 次元計測により点群データを取得しました

（図 1）。更に，建設時竣工図より当該橋梁の 3 次元モデ

ルを復元作成しました。作成には V-nasClair 2021.4

を使用しています（図 2）。 

これらは点群処理ソフト TREND-POINT ver.9（福井

コンピュータ㈱）を用いて一元管理できるよう合成処理

を行いました。点群データ上において構造物の代表的な

座標点を選択し，3 次元モデル上で合致する点に選択座

標を付与します。これにより，両者をほぼ同一の座標系

に落とし込んでの作業が可能となりました。その際，Z 軸

方向に 150 mm 程度の誤差（図 3）が見られましたが，

本試行では点群処理ソフト上で手動補正できたため，支

障はありませんでした。誤差が発生した原因としては以

下が考えられます。 

（1）構造物本体に起因する誤差 

現物の構造物本体には建設時の施工誤差や地盤沈

下等の影響により，竣工図との相違が生じています。

このために，建設時竣工図に倣って作成した 3 次元

モデルとの間に誤差が発生したものと考えられます。 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1 点群データ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 2 3 次元モデル 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 3 点群処理ソフト上で発生する誤差 
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（2）点群データの精度に起因する誤差 

3 次元計測時，過年度工事により設置された外装

板・複雑な構造物本体形状によりレーザースキャナに

死角が発生し，座標点が抜け落ちる箇所がありました。 

また，構造物は現場計測中も絶え間なく通過する車

両により恒常的に振動し続けます。同時に，地上設置

型レーザースキャナ自体も地上を走行する車両・歩行

者等の僅かな振動の影響を受けるため，取得座標点が

変則的に重畳し構造物の輪郭に厚みができました。 

これら点群データの取得精度も，誤差を生じた要因

の一つであると考えられます。 

（3）点群処理ソフトに起因する誤差 

3 次元モデルに合致する点群データ上の座標点は，

現状目測によってソフト上で選択しています。今回取

得した不鮮明さの残る点群データでは，無数の点から

正確に合致する 1 点を目視によって探し出すことは

非常に困難です。このため，両者を同一座標系へ落と

し込む際誤差が発生したものと考えられます。 

3． 点群・3 次元モデルデータの活用 

3 次元モデルデータには，橋桁本体と追加設置する足

場材・支持金具を反映しています。点群と 3 次元モデル

データを用いて施工完了イメージを作成し，作業員への

周知会や発注者との協議資料に活用しました（図 4）。ま

た，机上で支障物・干渉物を事前確認し，現場で詳細計

測を行う範囲を限定することができました（図 5）。更に，

点群データ上で簡単な測量を行いました（図 6）。 

このように，点群と 3 次元モデルデータを含む「DX

データ」の長所である，視覚的な明解さと高い再現性が

従来に比べ迅速かつ円滑な協議進行，現場計測作業省力

化に寄与しました。 

4． 今後の改善点 

今後点群処理ソフトでの管理を前提とし，更に幅広く

DX データを活用するためには，より簡易かつ効率的に

精度の高い点群データを得ることが必要です。本試行で

得た問題点の中から，改善案として下記を提案します。 

（1）死角の排除 

点群データ取得において外装板等支障となるものを

一時的に撤去します。また，複雑な形状の構造物に対

し，多角度から 3 次元計測を行うことで座標点の抜け

落ちを防止します。 

（2）座標点の重畳防止 

レーザースキャナを搭載したドローンを採用する，

構造物本体に地上設置型レーザースキャナを据えるな

ど，地上の振動の影響を受けないような 3 次元計測を

行うことで，座標点の複雑な重畳を抑えます。 

 

（3）基準点の設置 

 予め 3 次元モデルと一致させる基準点を決定し，構

造物に基準マークを設置の上レーザースキャナ測量

を実施します。取得した点群には基準マークが反映さ

れるため，座標選択時の誤差の低減が図れます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 4 施工完了イメージ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 5 机上での干渉確認 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 6 点群データ上での測量 

 

5．おわりに 

今回点群データを用いた試行を行いましたが，従来の

現場計測を完全に代替することは難しいことが分かりま

した。しかし，同時に本試行が現場計測作業省力化への

足掛かりになることが期待できました。更にブラッシュ

アップを重ね，この先の現場作業者の負担軽減，並びに

工期短縮の一助となるよう努めて参ります。 

また，併せてご指導・ご鞭撻を頂いた関係者の皆様に

深くお礼申し上げます。 
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