
 

令和３年度 除雪現場の省力化による生産性・安全性の向上に関する取組 

プラットフォーム 『     』 < 第９回 > 

 
 

日時 ：令和３年７月２７日（火）13：30 ～ 
    会場＋WEB 会議  

 
 
 
 
 
 
Ⅰ．開 会 
 
Ⅱ．挨 拶               国土交通省 北海道開発局 建設部部長 石塚 宗司 
 
Ⅲ．事務局報告及び提案 
  １．プラットフォームメンバー・オブザーバーの紹介  

         

Ⅳ．関係機関の取組状況等 

１． 令和２年度の実証実験結果、令和３年度の取り組み 

（除雪機械の高度化推進グループ） 資料 A 

２． 準天頂衛星受信機最新動向（UpDate）＆７機体制に向けた政府の動き 

   （ 一般財団法人 宇宙システム開発利用推進機構）    資料 B 

  ３．最新の映像鮮明化ＡＩシステム         （株式会社 岩崎） 資料 C 

５．その他の情報提供 

・除雪トラックの作業装置操作の自動化について   （北陸地方整備局） 資料 D 
    ・空港除雪の省力化・自動化の取り組みについて 
          （国土交通省航空局 航空ネットワーク部空港技術課）      資料 E 
 
Ⅴ．総 括 
 
Ⅵ．閉 会 
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除雪現場の省力化による生産性・安全性の向上に関する取組プラットフォーム
第９回ＰＦ会議 出席者名簿（構成員・オブザーバー）

（構成員）
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行政（機械） 北海道開発局 事業振興部 機械課 課長 山梨 高裕
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東京航空局  空港部 機械課 専門官 山口 哲也
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行政（道路管理者） 北海道 建設部 建設政策局 維持管理防災課 維持担当課長 今井 健

北海道 経済部 産業振興局産業振興課 産業振興課長 安田 直樹

（産業振興局産業振興課ＩＴ産業係） （課長補佐） （村上 浩）

行政（道路管理者） 札幌市 建設局 土木部 雪対策室 雪対策室長 八木 直之

道路管理者 東日本高速道路株式会社 北海道支社 技術部長 市川 敦史

研究機関 寒地土木研究所 寒地交通チーム 上席研究員 畠山 乃

寒地土木研究所 寒地機械技術チーム 上席研究員 片野 浩司

（研究員） （新保 貴広）

関係団体等 一般社団法人 日本建設機械施工協会 北海道支部 事務局長 石塚 芳文

関係団体等 一般社団法人 建設コンサルタンツ協会 奈良 照一

関係団体等 担当部長 松岡 繁

関係団体等 アイサンテクノロジー 株式会社 研究開発知財本部長 細井 幹広

関係団体等 株式会社 ＮＩＣＨＩＪＯ 札幌営業部 部長 鈴木 幸弘

関係団体等 協和機械製作所 製品開発部 次長 森本 貴之

株式会社 岩崎 執行役員 後藤 紫郁

（株式会社 岩崎 企画開発部 システム企画課） （課長） （金子 和真）

関係団体等 SoftBank株式会社 ｸﾗｳﾄﾞｴﾝｼﾞﾆｱﾘﾝｸﾞ本部 IoTｻｰﾋﾞｽ統括部 担当部長

関係団体等 ALES（株） システム開発本部 

（オブザーバー）

行政（道路管理者） 東北地方整備局 企画部 施工企画課 係長 佐々木 浩二

行政（道路管理者） 東北地方整備局 道路部 道路管理課 係長 宇庭 裕之

行政（道路管理者） 東北地方整備局 道路部 道路管理課 係長 和田 学

行政（道路管理者） 北陸地方整備局 企画部 施工企画課 課長補佐 笠原 邦昭

行政（道路管理者） 北陸地方整備局 道路部 道路構造保全官 中田 光

行政（道路管理者） 北陸地方整備局 北陸技術事務所 北陸雪害対策技術センター 雪害対策官 三浦 義則

行政（道路管理者） 北陸地方整備局 北陸技術事務所 雪害防災減災課 課長 松村 潤

行政 北海道 総合政策部 航空局 航空課空港計画G 主幹 佐竹 利治

行政 北海道 総合政策部 航空局 航空課空港計画G 主査 樫村 玲生
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関係団体 先進モビリティ株式会社 代表取締役社長
青木 啓二

（欠席）
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除雪現場の省力化による生産性･安全性の向上に関する取組 プラットフォーム i-Snow

１．令和２年度の実証実験結果

資料 Ａ

除雪機械の高度化推進グループ
（北海道開発局・寒地土木研究所）



のこれまでの取組

①投雪作業の自動化

【知床峠での実証実験】令和元年度まで
①より高度な投雪作業の自動化 ⇒ シュート装置による投雪をより細かく自動制御（投雪方向や距離）
②周辺探知技術による安全対策 ⇒ 人が周辺に近づいた場合にアラーム等で警告するシステム

【一般道での実証実験】
③吹雪時の映像鮮明化 ⇒ 吹雪による視程障害の発生区間において、映像処理後の鮮明度や

走行速度の違いによるタイムラグ等を検証（札幌近郊の国道で実施予定）

右投雪 左投雪

ブロワ装置の
自動制御（左右）

②周辺探知技術による安全対策

③吹雪時の映像鮮明化

ブロワ装置

右投雪 左投雪

シュート装置

アラームや
回転灯で警告

平成30年度

令和元年度

※予め設定した位置での動作
（投雪方向、距離）を検証

準天頂衛星「みちびき」
によるガイダンスシステム

準天頂衛星「みちびき」
によるガイダンスシステム

前送り

1

◇除雪機械の高度化推進グループ◇



のこれまでの取組 ◇除雪機械の高度化推進グループ◇
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▼令和２年度の取り組み▼令和元年度までの取り組み

①標識（警戒・案内）
②防護柵

③

①

④

⑤

⑦
⑥

⑧⑨

①

② R38 狩勝峠④

①

①

障害物

電線・電柱・一般車両（冬期間通行止め）等の障害物なし

電線・附属物・一般車両
等に注意しながら投雪

標識や付属物を避けな
がら投雪

①標識（警戒・案内）
②防護柵
③電線・電柱
④視線誘導柱
⑤道路照明

⑥防雪柵
⑦砂箱
⑧対向車両
⑨追い越し車両

障害物

R334 知床峠
イメージ

2
知床峠は、冬期間通行止めで一般車両無し、
障害物が少ないので、左右の投げ分けなどの
比較的単純なシュート操作

一般道峠は、雪堤の高さが日々変化し、障害
物が多いので、複雑なシュート操作が可能か
実証試験が必要



◆狩勝峠（実験場所）
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KP116.7 KP118.2

KP118.7

旭川開建 帯広開建

自動制御区間
（L側）

L=1.5km

狩勝峠頂上

富良野市

旭川市 美瑛町

狩勝峠

◇除雪機械の高度化推進グループ◇

【勾配、線形等】
・縦断勾配最大４．８％（頂上付近）
・曲線半径最小２００ｍ

R38 狩勝峠

除雪条件
・対向車、追越し車両あり
・防雪柵と電線を避けるシュート投雪



知床峠の実証実験成果を活かし、雪堤の高さが日々変化し、障害物が多い中で、複雑なシュート操作が可能か
実証試験を実施。
⇒①シュート自動制御安定性試験
⇒②３D- LiDARによる雪堤高さ検知シュート制御試験
⇒③周辺探知技術による安全対策の試験

⇒前・後方：ミリ波レーダによる車両検知試行 ⇒後方：AI物体認証機能を有した接触防止システムの試行

★②雪堤高さ検知シュート制御試験★

除雪作業の影響度（外気温、雪・ｼｭｰﾄ）
雪堤高さの変化に応じた自動制御の検証等
（令和3年1月18日～1月22日）

★③安全対策の試験★

３DカメラとAI物体認証機能
を有した接触防止システム
(令和3年1月18日～1月22日)

◆R02d狩勝峠の実証実験
◇除雪機械の高度化推進グループ◇
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★①シュート自動制御安定性試験★

３Dマップの登録位置での動作確認
(令和3年1月18日～1月22日)

雪堤高さ検知制御の概念図

前・後方：車

ミリ波レーダによる車両検知
(令和3年1月18日～1月22日)

後方：人、車

投雪の高度化ポイント
①防雪柵と電線の間へ投雪
②標識類を全て避ける
③一般車両がある中での投雪



【目的】雪堤の高さが日々変化する中、一般車両や障害物を避けながら高度な自動制御が可能か検証
【結果】予め３Dマップに登録した操作どおりの、シュート方向、キャップ角度の自動制御（習い制御）を確認
【今後】自動制御とオペレータの連携改善、制御用地図作成の効率化

◆①シュート自動制御安定性実験（一般道）

5

駐車場手前の歩道部約１００ｍの区間で実施

◇除雪機械の高度化推進グループ◇

※習い制御
オペレータの手動による操作を、除雪装置の姿勢と車両位置座標

とともに記録し、そのデータを３Dマップ上の反映させ、同一箇所
で同じ動作を再現させる自動制御方式

防雪柵の天端と
電線の間のスペース
を狙って投雪

標識を避けるた
めに、支柱の前
で一旦停止、
シュートを前方
へ向け、前送り
除雪する。標識
通過後に左投雪
へ制御する。



◆①シュート自動制御安定性実験（一般道）
◇除雪機械の高度化推進グループ◇

歩道部習い制御状況

防雪柵の上、
電線の下に投雪

歩道部習い制御状況（車載カメラ）

（参考）車道部除雪状況（手動）

①自動制御とオペレータの連携
ガイダンス装置からの指示がモニタ表示のため、画面から目を離していると気が
つかない。（停止位置、装置の自動操作完了など）
・音声によるガイダンスの追加を検討
②除雪装置微調整機能
雪質や風の影響等で、投雪距離や方向が変わり、微調整のため手動操作を
行うと、自動制御が解除される。
・微調整機能の追加を検討
③制御用３Dマップデータ作成
自動制御用の３Dマップデータの作製に、非常に時間と手間が必要
（100m程度の作製に４日）
・自動制御用データ作成の効率化

習い制御の課題

6



◆①シュート自動制御安定性実験（一般道）

7

◇除雪機械の高度化推進グループ◇

除雪車からの投雪が逆風により大
きく舞い上がり、運転席からの前
方視界が不良
このとき、ガイダンスシステムの
歩道端部（縁石）の表示に沿って
走行することにより、歩道端から
外れることなく走行が可能であっ
た。
このことにより、ガイダンスシス
テムの有効性が確認できた

車道

タイヤ痕

歩道

タイヤ痕

ガイダンスシステムの有効性

★ 参考 ガイダンスシステムの有効性

除雪車

ガイダンス画面例
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雪提高さに合わせ
目標線の上に投雪

雪提造成の目標線
（3D地図に設定）

◆②雪提高さ検知シュート制御試験（シュート制御のイメージ）

3D-LiDARにより雪提高さを計測し、雪提高さの変化に合わせて、造成の目標線上に
投雪するように『シュート投雪角度（キャップ）』を制御する。

シュート投雪角度を
制御

３D-LiDAR計測による点群映像

高さ計測後の
投雪目標線

◇除雪機械の高度化推進グループ◇

高さ計測後の
投雪目標線

3D地図上の
雪提造成の目標線

高さ計測後の
投雪目標線

路肩

雪提
3D地図上の

雪堤造成目標線



◆②雪堤高さ検知検証試験 ◇除雪機械の高度化推進グループ◇

【目的】３D-LiDARによる雪堤高さ検知シュート制御機能を、実際の雪堤にて検証
【結果】雪堤の起伏に合わせ、雪提造成目標線の目印に沿った投雪がされ良好な結果
【今後】車道における検証、及び、装置動作の最適化を検討

9

峠下の落合駐車帯で実施

雪堤造成目標線

起伏のある雪堤を作製

概ね雪堤の起伏に合わせた投雪を確認



◆②雪堤高さ検知検証試験 ◇除雪機械の高度化推進グループ◇
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車両の姿勢データから、キャッ
プの制御が、1秒間に複数回
行われていることを確認

これは機械寿命が短くなる程
の頻度であり、今後の検討が
必要

巻き上げた雪煙（左写真）があっても、
問題なく制御

0 １ 2 3 4 5 6 7 8 9 10
経過時間（秒）

３D- LiDAR雪煙等対策

課題

・ノイズフィルタ（外れ値除去）
・シュート旋回方向から求めた投雪方向の
点群を雪堤高さ計算に用いない機能を追加



◆③周辺探知技術による安全対策

３DカメラとAI物体認証機能
を有した接触防止システム寒地土木研究所と共同試験

ミリ波レーダによる車両検知
(令和3年1月18日～1月22日)

【目的】供用中の一般道において、除雪作業中に周辺探知技術が安定して機能するか検証する。
【内容】【車両の検知】（前方・後方）：A＝ミリ波レーダ

【人・車両の検知】（後 方）：B＝３DカメラとAI物体認証機能を有した接触防止システム
検証：A⇒対向車、追い越し車両の検知精度、曲線区間の適用性、効果的な設置場所・個数等

：B⇒教師データの取得、人・車両の検知精度、動作温度等
【今後】実証実験結果により、安全対策機器の仕様を作成し、実機導入に繋げたい。

【知床峠の試験結果】
◆検知範囲内１０ｍ程度の検
知可能
◆転倒状態、ヘルメット無し
状態は検知レベル低下
◆教師データが夏場の作業員
を想定しているため、想定外
のものは検知レベルが低下

今冬【狩勝峠での検証内容】
◆精度向上のため、教師データの取得
◆人・車両の精度、動作温度 11

今冬【狩勝峠での検証内容】
◆対向車、追い越し車両の検知精度
◆曲線区間の適用性等

【寒地試験道路の試験結果】
◆視程50m以下の吹雪時に100m以上手前から車両
探知可能
◆ガイダンス情報に未探知・誤探知がなく、オペレー
タはガイダンス情報に従いながら、障害物の１０ｍ
以上手前で安全に停止可能であることを確認

◇除雪機械の高度化推進グループ◇



◆③周辺探知技術による安全対策 ◇除雪機械の高度化推進グループ◇
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寒地土木研究所
寒地機械技術チーム

・障害物探知ガイダンスの検証実験を踏まえ、ガイダンス機能を一部改良し、公道走行実験を実施。

・公道走行実験の結果、カーブ区間における車両検出に課題はあるものの、複数車線においても除雪
車前方の車両を検出し、車両が接近した時の警告情報は、除雪車オペレータの安全運行に有効であ
ることを確認。

・R2年度i-Snow実証実験における、安全対策技術の検証に本ガイダンスシステムを提供し、後方車
両の検知実験を実施。

前方障害物探知ガイダンスの公道走行実験

▲前方障害物探知ガイダンスによる走行実験

ガイダンスモニター

ミリ波レーダ

ガイダンス画面（警告時）

ミリ波レーダ

運転室内

後方接近車両

▲i-Snow実証実験における後方車両検知状況

文字サイズ：小 文字サイズ：中 文字サイズ：大

オペレーターへの
通知方法の改良

・画面の点滅：画面色を注意喚起時は黄色に、警告喚起 時は赤色に画面を点滅させるように変更
・警告音の追加：黄色と赤色条件時に、それぞれ別の警告音を出すように変更

★ミリ波レーダによる車両検知



◆③周辺探知技術による安全対策 ◇除雪機械の高度化推進グループ◇

寒地土木研究所
寒地機械技術チーム

前方障害物探知ガイダンス画面車載カメラの映像

警報対象車両

警報対象車両

対象車両
までの距離

・第２車線＋左0.75mを警報幅に設定
・0ｍ～30ｍ：警告（赤）
・30m～60m：注意（黄）
・60m～ ：通常（青）

警報幅

除雪トラックによる前方障害物探知ガイダンスの公道走行実験

一般国道３３７号石狩市生振大橋付近（R500）令和３年２月１０日

★ミリ波レーダによる車両検知
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◆③周辺探知技術による安全対策 ◇除雪機械の高度化推進グループ◇

寒地土木研究所
寒地機械技術チーム

ｉ－Ｓｎｏｗ実証実験 ロータリ除雪車後方の接近車両検知実験

一般国道３８号狩勝峠（R1000） 令和３年１月２２日

後方障害物探知ガイダンス画面車載カメラの映像

・路側帯1.25m～追越車線を警報幅に設定
・0ｍ～20ｍ：警告（赤）
・20m～40m：注意（黄）
・40m～ ：通常（青）

登坂車線

追抜車両１

警報幅

追越車線

対向車線

登坂車線追越車線対向車線 路側帯路側帯

追抜車両２

追抜車両１
追抜車両２

直近障害物
までの距離

警報幅

後続車両
パトカー

後続車両
パトカー

★ミリ波レーダによる車両検知
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◆③周辺探知技術による安全対策 ◇除雪機械の高度化推進グループ◇

★３DカメラとAI物体認証機能を有した接触防止システム 雪上における認識試験

15

これまで、カメラ1台を車両後方上部に設置(Right)
車両近傍の映像取得が出来るように中段に増設(Left)

横臥位 横方向は認識せず、縦に近いと認識

体の一部 少ないと認識せず、全部でなくても認識

顔が見えず、シルエットが人
型でないと認識せず（推測）

車両の前の人物認識せず

シルエットが重なっても認識

これまで、夏場の作業員を
想定した教師データ

今後、雪上における教師デ
ータも活用

精度向上に期待



【吹雪時の映像鮮明化試験】

◆一般道の実証実験 ◇除雪機械の高度化推進グループ◇

16

【目的】令和元年度実証した鮮明化機器2機種にて、実運用イメージの実機搭載試験を実施
【内容】視界不良が発生する頻度が高いR231、R337（石狩市）を維持管理する工事にて

12月～3月にかけて機械3台に搭載して「耐久性」「使用感」「改良要望」等の検証
検証機械：除雪トラック、凍結防止剤散布車、パトロールカー 各1台

【結果】厳冬期の除雪現場の使用環境で問題なし 夜間、吹雪時の使用感は良好 仕様書を作成

吹雪時でも１００ｍ先
の車、付属物を視認可
能！！

鮮明化

令和元年度の試験状況

凍結防止材散布車

パトロールカー

除雪トラック

除雪トラック

パトロールカー

凍結防止材散布車



除雪現場の省力化による生産性･安全性の向上に関する取組 プラットフォーム i-Snow

２．令和３年度の取り組み

資料 Ａ

除雪機械の高度化推進グループ
（北海道開発局・寒地土木研究所）
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(4)自動制御用３Dマップデータ作成
・Ｒ４実働配備向け、未整備区間
の３Ｄマップデータ作成

i-Sｎow

H30ブロワ投雪の自動化

R01シュート投雪の自動化（マップ制御）

R02 〃 （雪堤高検知制御追加）

R03 〃 （不感地帯対策追加）

R04投雪自動化精度向上

実証実験目標

(5)映像鮮明化技術
・実働配備 全道展開

周辺探知技術

習い制御

映像鮮明化技術

雪堤高さ検知

令和３年度の取組み

(1)シュート投雪自動制御改良
・自動制御時微調整機能追加
・習い制御用ﾃﾞｰﾀ作成期間短縮化
・雪堤高さ検知ｼｭｰﾄ制御精度向上

(2)みちびき不感地帯対策検討
・不感地帯の対策方法を検討

（１）シュート投雪自動制御改良【場所；国道38号狩勝峠（富良野側）、期間；令和4年１月中旬～2月中旬を予定】
① 雪質や風の影響による、投雪距離の変化に対応するため、自動制御時の除雪装置の微調整機能を追加
② 習い制御用データ作成期間の短縮化の検討 ③ その他精度向上のための改良

（２）みちびき不感地帯対策検討【重要課題】
除雪区間には樹木、ビル、高架、トンネル等が影響し、様々な不感地帯が存在することから、加速度センサー等を用いた車両慣性航法

システム(INS)、路車間通信、磁気マーカーなど、現場条件、施工性、コスト、メンテナンス性を考慮した対策方法を検討

（３）安全対策機能改良（周辺探知技術）
① 画像によるAI物体認識機能を用いた接触防止システムについて、伏せた人物を認識できないなど課題もあるため、改良を検討
② ミリ波による車両検知について、曲線部では走行車線外を誤認識するなど課題もあり、更なる精度向上を検討

（４）実働配備に向けた調査検討
「ロータリ除雪車（除雪装置自動制御付）」の実働配備（Ｒ４年度予定）に向けた、自動制御用３Ｄデータ未整備区間のデータを作成

（５）吹雪時の映像鮮明化技術の検証（全道展開）
・全道の除雪機械を対象に、今年度一部で実働配備を予定。運用後の検証も実施。

(3)安全対策機能改良
・画像によるAI物体認識機能を
用いた接触防止システム改良

・ミリ波レーダ車両検知改良

18



i-Sｎow

H29（2017） H30（2018） R01（2019） R０2（2020） R０3（2021） R０4（2022）

準天頂衛星

省力化メニュー
• ３Ｄマップデータ(1)(2)
（ＭＭＳ、ＬＰ）

• 運転支援(1)
（除雪ナビ、衛星測位補完）

• 除雪装置(2)
（ロータリ装置、投雪装置）

• 安全対策(3)
（周辺探知、画像鮮明）

オペレータ作業

・打ち上げ（４機体制）

• 衛星測位情報
• 不感地帯の把握

• 映像鮮明化技術調査検討(3)

知床峠
実験
(1)(2)

(２)作業装置操作 【知床峠】 【一般道】

(３)安全確認（障害物等） 【知床峠】 【一般道】

(４)車両運転（操舵・加減速）

(１)自車位置の把握 【知床峠】 【一般道】

• 支援ナビ市場調査(１)(２
)

• 周辺探知技術市場調査
(３)

４月延期⇒11月運用開始

知床峠
実験
(1)(2)

• 衛星不感地帯の補完技術(1)及び周辺探知技術の検討(3)

• ３Dマップデータ取得（知床峠） (１)(２) • マップデータ取得（一般道） (１)(２)

～Ｈ３０ 知床峠

R0１～R０2 知床峠

R03以降 一般道

• 運転支援ガイダンスと投雪装置制御システム開発改良(1)(2)

実働配備

一般道実験(3)

一般道
実験
(1)(2)(3)

映像鮮明化実働配備

一般道
実験
(1)(2)(3)

一般道実験(3)

一般道
実験
(1)(2)(3)

令和３年度の取組み

●「ロータリ除雪車（除雪装置自動制御付）」の実働配備（Ｒ４年度予定）に
向けた、自動制御用３Ｄマップデータ作成

● 映像鮮明化装置の実働配備（Ｒ３年度冬から運用開始）
19



1

一般財団法人 宇宙システム開発利用推進機構

衛星測位事業本部QBIC推進チーム

松岡 繁

2021年7月27日

準天頂衛星受信機最新動向(UpDate）
＆ 7機体制に向けた政府の動き

第9回i-Snow委員会 資料　B



１．受信機の最新動向(Update）

1-1.CLAS受信機
1-2.RTK受信機(低価格）
1-3.SLAS受信機
1-4. L6デコーダー

2.  準天頂衛星7機体制に向けた状況報告
IPNTJ全国大会2021セミナー・特別講演会（抜粋）
「準天頂衛星システムに関する最近の動向について」

内閣府宇宙開発戦略推進事務局
準天頂衛星システム戦略室 小暮室長代理

2



MSJ U-blox

価格

JRC

ＣＬＡＳ受信機の7月時点の最新価格動向

3

W90×D90×H30mm

RTK

30✕40mm

AsteRx4

Septentrio

AsteRx m3

mosaic

L6Ⅱ

1-1.CLAS受信機の紹介

ビズステーション



ＤＧ－ＰＲＯ１ＲＷＳ RWP
@79,800

DG-PRO1RWS・アン
テナ・グランドプレーン
のワンパッケージ、

4



1-2.RTK受信機（低価格）

RTF500 DG-PR01

129×90×50mm 60×35×20mm

110×142×40mm
48.5×50×10.8mm

5



1-3.SLAS受信機

古野電気株式会社 u-blox ポジション株式会社
ソニーセミコンダクタ
ソリューションズ(株)

株式会社コア

Cohac∞ QZNEO

マルチGNSSタイミング
モジュール「GT-88」

NEO-M8L GSU-141 CXD5603GF

株式会社「フォルテ

ＦＢ２００３

6



•製品名：マルチGNSSタイミングモジュール「GT-88」
•メーカー：古野電気株式会社
•対応信号：L1C/A（衛星測位サービス）、L1S（サブ
メータ級測位補強サービス）
•発売年月：2019年4月

マルチGNSSタイミングモジュール「GT-88」

マルチGNSS基準周波数発生器「GF-8805」

•製品名：NEO-M8L ※L1S対応版
•メーカー：u-blox
•対応信号：L1C/A（衛星測位サービス）

L1S（サブメータ級測位補強サービス）
•発売年月：2014年12月（当初L1C/Aに対応

2018年4月よりL1Sにも対応）

•製品名：GSU-141
•メーカー：ポジション株式会社
•対応信号：L1C/A（衛星測位サービス）

L1S（サブメータ級測位補強サービス）
•発売年月：2015年9月

（当初はL1C/A対応、2019年1月よりL1S対応）

•製品名：CXD5603GF
•メーカー：ソニーセミコンダクタソリューションズ(株)

•対応信号：L1C/A（衛星測位サービス）
L1S（サブメータ測位補強サービス）
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Allystar launches QZSS L6D and L6E decoder
https://www.gpsworld.com/allystar-launches-qzss-l6d-and-l6e-decoder/

August 23, 2019
Allystar Technology（深圳華大北斗科技）

L6D,L6E

L1/L2
or

L1/L5

HD9310オプションC

1-4.L6デコーダ―

8

https://www.gpsworld.com/allystar-launches-qzss-l6d-and-l6e-decoder/


PX1126C-01

PX1126C-02

QZSS L6E RawData
Decorder for
Asia-Oacific MADOCA

QZSS L6D RawData
Decorder for
Japan CLAS

1-4.L6デコーダ―
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IPNTJ全国大会2021セミナー・特別講演会（抜粋） 10



IPNTJ全国大会2021セミナー・特別講演会（抜粋） 11



IPNTJ全国大会2021セミナー・特別講演会（抜粋） 12



IPNTJ全国大会2021セミナー・特別講演会（抜粋） 13



IPNTJ全国大会2021セミナー・特別講演会（抜粋） 14



IPNTJ全国大会2021セミナー・特別講演会（抜粋） 15



IPNTJ全国大会2021セミナー・特別講演会（抜粋）
16



IPNTJ全国大会2021セミナー・特別講演会（抜粋） 17



IPNTJ全国大会2021セミナー・特別講演会（抜粋） 18



19

リアルタイム
位置・時刻情報
(X,Y,Z,T)

～ 利用シーン例

ＱＺＳのさらなる進化に期待！
19

1 10

未来投資戦略２０１８.pptx
未来投資戦略２０１８.pptx
未来投資戦略２０１８.pptx
Ｇ空間社会の想像図.ppt


最新の映像鮮明化AIシステムについて 株式会社岩崎

・R2年度実証試験（石狩国道）に参画させていただきました
・さらにニーズも見えて、弊社にて最新のシステムを開発し、ご提案して参ります。

実証（石狩国道)凍結防止剤散布車

実証（石狩国道)パトロール車

現場のご意見

自社にて開発

AIを用いた画像中
の物体認識技術

吹雪教師映像

の収集

鮮明化処理

プロセス

映像鮮明化
AIシステム

・オリジナル色調の鮮明化
・車、人、矢羽、信号の検知
・障害検知時の警告

鮮明化映像から危険を早期に自動検知し警告を行うで、

更なる安全性を確保！

Ｒ２年度実証試験（石狩）への参画

資料 C



鮮明化装置に対する

オペレータさん
のご意見

・思ったより見やすい（鮮明化されている）
・夜はモニタが明るすぎる
・吹雪いたら、設置してある車両に先頭を走ってもらった
・夜間はカラーの方が良い、矢羽の緑点滅を確認したい
・モニタ（鮮明化）は吹雪や霧の必要なときのみＯＮでよい
・鮮明化モニタを凝視はできない、が危険は早めに察知したい
・鮮明化モニタは運転手の視線方向に近い位置がのぞましい
・対向車を早めに認識したい（ブレード作業車）

最新の映像鮮明化AIシステム

映像鮮明化 車両・人・信号等の自動検知 近接アラート

最新の映像鮮明化AIシステムについて 株式会社岩崎



最新の映像鮮明化AIシステムについて 株式会社岩崎

鮮明化

映像の

比較

鮮明化

映像から

物体を

自動検知

近接時の

アラート

実映像（視界不良）

既存装置による鮮明化 岩崎による鮮明化

車両の検知 人の検知 信号、対向車の検知



最新の映像鮮明化AIシステムについて 株式会社岩崎

機器構成と設置について（凍結防止剤散布車の場合）

カメラ鮮明化AIシステム

モニタ

モニタ

後部座席スペースに設置 フロントガラス内側上部に設置 助手席前に運転席向きに設置

配線類、補助機材を専用
の収納ケースにまとめて、
現地設置作業を簡素化



令和３年２月１８日
記 者 発 表

＜問い合わせ先＞
国土交通省 北陸地方整備局 北陸技術事務所 （北陸雪害対策技術センター）

副所長（機械） 浦澤 克己 （うらさわ かつき）
電話 ０２５－２３１－１２８１（代表）

＜同時発表記者クラブ＞
新潟県政記者クラブ
新県政記者クラブ
新潟県内専門紙

• 北陸技術事務所では、悪条件での除雪作業において、除雪オペレータが
運転しながら行っている作業装置*1操作の自動化*2を進めています。

• 今年度は、新たに、除雪トラックの「フロントプラウ」と「グレーダ装置」の自
動化を実施しています。

• 今回、同除雪トラックによる作業装置操作の自動化に関するデモンストレ
ーションを公開しますので、お知らせします。

雪のトップランナー

除雪車の作業装置操作の自動化を公開します！
～ 初心者でもベテラン並みの除雪を ～

配付をもって解禁

*1 作業装置
道路脇に雪を寄せる装置（フロントプラウ）／路面の圧雪を削り取る装置（グレーダ装置）
交差点等に雪を残さない装置（サイドシャッタ）

*2 作業装置操作の自動化
目標とした位置で自動的に作業装置を動かすこと

（イメージ）

日 時 ： 令和３年２月２５日（木） １３：３０～ 受付（１４：００開始）

場 所 ： 国営越後丘陵公園事務所

長岡市宮本東方町字三ツ又1950番1 (別紙１ 参照)

その他
① 天候等により中止する場合がありますので、取材につきましては、事前申し込みとさせていただきます。
２月２４日（水）１２時までに、（別紙２）により、ＦＡＸにて申し込みをお願いいたします。

② 新型コロナウイルス感染症拡大防止のため、マスク着用、手指の消毒をお願いいたします。
（※マスクは各自でご用意ください。）

みやもとひがしかたまち み つ また

除雪トラックによる除雪作業

なお、この作業装置操作の自動化により、除雪オペレータの負担軽減、除

雪作業の安全性向上が図られ、担い手確保に寄与することも期待されます。

資料　D



除雪車の作業装置操作の自動化を公開します！
■日 時：令和３年２月２５日（木）１４時００分～１５時１５分
■場 所：国営越後丘陵公園事務所 駐車場
■内 容：除雪トラックのデモ走行（フロントプラウ、グレーダ装置、サイドシャッタの操作自動化）
■参加者：１４名 マスコミ５社（NHK、NST［フジ系列］、新潟日報、日刊建設工業新聞、新潟建設新聞）

長岡市役所、東日本高速道路㈱新潟支社、除雪受注者
※新型コロナウィルス感染拡大防止対策で参加人数を制限して開催

■次 第：・除雪トラックの概要説明
・作業装置操作の自動化の開発説明
・デモ走行（国営越後丘陵公園事務所駐車場内）

■作業装置操作の自動化（用いる技術及びデータ）

概要説明 ライブ配信映像
（装置作動状況＋運転室内）

国営越後丘陵公園事務所駐車場内でのデモ走行



Ministry of Land, Infrastructure, Transport and Tourism

空港除雪の省力化・自動化の取組について

航空局 航空ネットワーク部 空港技術課
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背景・目的

凍結防止剤散布車プラウ除雪車 スイーパー除雪車 ロータリー除雪車

省力化・自動化 対象車両（案）【運転操作、運転支援、除雪装置操作】

現在、我が国の空港では、2030年の訪日旅客6,000万人の目標達成に向けて、所
要な機能強化が進められている一方で、生産年齢人口の減少に伴う労働力不足が
顕在化しおり、供給面での制約が懸念されている。 航空局では、この課題に対応す
るため、官民が役割分担しながら、IoT、AI、自動化技術等の先端技術を活用した”航
空イノベーション”を推進し、今後の我が国航空輸送の拡大を支えていく方針としてい
る。

空港運用分野においては、除雪作業の労働力不足が懸念されており、省力化・自
動化が求められている。航空局では、空港除雪作業の省力化・自動化を進めるにあ
たり、空港制限区域内において実証実験を行うことで、実装に向けた課題を抽出する
ことを目的とする。
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空港内の除雪作業は、次のような隊列を組んで実施する。
※場所や状況によっては、隊列は組まず除雪作業を実施することもある。

プラウ除雪車
ロータリー除雪車

スイーパー除雪車
凍結防止剤散布車

空港除雪について
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自車位置測定技術について、空港制限区域内において降雪・積雪状況で、実際
運用する速度(最高40km/h）で実証実験を実施した。実証実験で使用する装置は、
航空局で定める公募要領により実証実験参加者を公募し、その中から選定した。

公募要領の設定、実証実験参加者の決定及び実証実験結果の評価は、空港除
雪の省力化・自動化に向けた実証実験検討委員会を開催し決定した。

令和２年度の実証実験概要

1. 実験方法

１) 場 所 ： 新千歳空港ノースナイトステイエプロン

２) 方 法 ： 200m×98mのフィールド内において車両を走行し、データ取得

３) 車 両 ： 一般車両

2. 期 間 ： 令和３年２月２日（火）～令和３年２月５日（金）

3. 検証内容

１）精 度 : 停止時の位置精度、移動時の位置精度、電波の干渉有無

２）耐久性 : 気温による影響、防水性能、耐振動性能

３）その他応募者から提案事項 : LTE通信を用いた映像伝送試験
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新千歳空港 制限区域内のエプロン 19,600㎡ （200m×98m）

4

実験場所

44番 45番 46番

44～46番スポット
にて実験フィール
ドをつくり、実験車
両を走行させた。

実験フィールド

走行ルート

フィールド状況写真
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№ 実証実験参加者 自車位置測定技術 方式等

1) （株）エルムデータ
RTK-GNSS
（実験フィールド内に基地局を設置）

２)
• パナソニックシステムソリュー

ションズジャパン（株）
• (株）三英技研

RTK-GNSS
（みちびきを含むGNSS航法衛星から送信される信
号のうちL1周波数帯利用）

３)
• アイサンテクノロジー（株）
• （株）建設技術研究所
• （株）マップフォー

• 高精度３次元地図とLiDARのスキャンマッチングに
よる位置推定

• GNSS及びIMUを用いた複合航法システム
上記技術の環境に応じた切り替えとフュージョン

４) （株）NTTドコモ 北海道支社

• RTK-GNSS
（docomo IoT高精度GNSS位置情報サービス対応）
• 準天頂衛星みちびき対応CLAS
• （参考）航空機向け次世代SBAS

• 【追加提案】LTE通信を用いた映像伝送

実証実験参加者・装置概要
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写真1．車両外観 写真2．アンテナ

写真3．車両搭載機材 写真4．表示モニタ（タブレット） 写真5．基地局

（株）エルムデータ
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写真1．車両外観 写真2．アンテナ

写真3．車両搭載機材 写真4．表示モニタ（タブレット）

車両前方
メインアンテナ

車両真ん中
サブアンテナ

パナソニックシステムソリューションズジャパン（株）
（株）三英技研
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写真１．車両外観 写真2．アンテナ・LiDAR

写真3．車両搭載機材 写真4．表示モニタ

アイサンテクノロジー（株） ・ （株）建設技術研究所
（株）マップフォー
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写真1．車両外観 写真2．アンテナ

位置精度検証の使用機材・設置状況

写真3．車両搭載機材 写真4．表示モニタ（ノートPC使用）

（株）NTTドコモ 北海道支社①
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写真1．車両後部座席
通信機器

写真2．取付センサ

【追加提案】LTE通信を用いた映像伝送試験の装置

写真5．映像伝送確認用のPC画面写真2．車両後部座席（カメラ）

写真3．北除雪センター

写真4．北除雪センター内の設置機材

（株）NTTドコモ 北海道支社②
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①実験結果概要 （路面積雪なし）

企業名 降雪有無

誤差［㎝］ 耐久性（○：問題無 ×：問題有）

停止時 移動時 気温 防水 振動
電波
影響

1) ㈱エルムデータ
(a)降雪無 2.2 2.8 ○ ○ ○ ○

(b)降雪有 2.5 3.0 ○ ○ ○ ○

2) パナソニックシステムソリュー
ションズジャパン㈱
㈱三英技研

(a)降雪無 2.2 2.0 ○ ○ ○ ○

(b)降雪有 2.4 2.3 ○ ○ ○ ○

3) アイサンテクノロジー㈱
㈱建設技術研究所
㈱マップフォー

(a)降雪無 1.5 3.0 ○ ○ ○ ○

(b)降雪有 2.0 3.0 ○ ○ ○ ○

4) ㈱NTTドコモ 北海道支社

(a)降雪無

RTK 5.5 3.1 ○ ○ ○ ○

CLAS 1.5 3.4 ○ ○ ○ ○

SBAS 52.4 13.7 ○ ○ ○ ○

(b)降雪有

RTK 6.2 2.7 ○ ○ ○ ○

CLAS 1.4 1.9 ○ ○ ○ ○

SBAS 71.6 40.8 ○ ○ ○ ○

積雪なしの路面状態写真
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企業名 降雪有無

誤差［㎝］ 耐久性（○：問題無 ×：問題有）

停止時 移動時 気温 防水 振動
電波
影響

1) ㈱エルムデータ
(a)降雪無 4.1 2.3 ○ ○ ○ ○

(b)降雪有 17.4 5.8 ○ ○ ○ ○

2) パナソニックシステムソリュー
ションズジャパン㈱
㈱三英技研

(a)降雪無 1.5 5.9 ○ ○ ○ ○

(b)降雪有 ― ―

3) アイサンテクノロジー㈱
㈱建設技術研究所
㈱マップフォー

(a)降雪無 1.8 6.0 ○ ○ ○ ○

(b)降雪有 ― ―

4) ㈱NTTドコモ 北海道支社

(a)降雪無

RTK 6.4 6.9 ○ ○ ○ ○

CLAS 1.7 6.5 ○ ○ ○ ○

SBAS ― ―

(b)降雪有

RTK ― ―

CLAS ― ―

SBAS ― ―

積雪ありの路面状態写真

②実験結果概要 （路面積雪あり）



実験結果概要（LTE通信を用いた映像伝送試験）

【リアルタイム映像伝送の結果整理】
本実験を通じて行った映像伝送の結果を下記に示

す。別拠点で映像伝送結果を確認しながら実験を
行ったが、大きなトラブル等はなく、スムーズな映像
伝送、遠隔監視を実現できた。

実証実験場所

映像伝送確認場所
（北除雪センター）
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日付 回 前カメラ（Zao-S） 後カメラ（Zao-S） 全体カメラ（Live-U）

2/2 1 ○ ○ ○

2/3

1 ○ ○ ○

2 ○ ○ ○

3 ○ ○ ○

2/4

1 ○ ○ ○

2 ○ ○ ○

3 ○ ○ ○

2/5 1 ○ ○ ○



今後の取組概要：2022年度以降の取り組み（案）

○省力化については、実証実験により安全面も含む実運用における課題等の検討を進め、 2022年度に一部エリア、
一部車両において導入を目指す。

○このため2021年度は、2020年度に実施した自車位置測定技術を活用したガイダンスシステム及び運転支援となるモ
ニターシステム等の実証実験を行う。

○自動化については、早期導入を目指し除雪機メーカー及び車両メーカーの技術開発動向を踏まえた検討を進める。

2021 2022 2023 2024 以降

空港除雪
省力化
自動化

省力化・自動化に向け必要なインフラ・車両仕様・実証実験等 継続的な検討

インフラ
検討

運用ルール検討 車両仕様検討 実証実験

【第1段階：省力化（運転支援）】

実車装着
実証実験

特定エリア・特定車両
での一部導入予定

【第2段階：自動化】 技術動向を踏まえ検討していく。

自動運転に関する
技術動向を踏まえ
実証実験の実施予定

委員会
○空港除雪の省力化・自動化に向けた実証実験検討委員会

省力化・自動化に向けた実証実験の確認、インフラの必要性、運用評価の検討・助言

検討内容
実証実験

【省力化実証実験】
・周囲視認モニターの実装・評価
・運転支援ガイダンスの検証（R2実験活用）
・実証実験における課題抽出・検討（ｼｽﾃﾑ構築）

【自動化検討】
・高速道路での隊列走行技術等の市場調査
・シャシ製造メーカ等への技術動向調査
・要素技術に関する実証実験の計画

【省力化導入】
・2022年に省力化の一部導入（特定エリア・特定車両）及び導入拡大
・導入の拡大に向け、共通仕様及び性能規定等整備
・省力化に関するFUの実施

【自動化実証実験】
・要素技術を活用した段階的な実証実験
・除雪装置の自動化との連携
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