
ブロック据付管理システム(ver.S)

　何について何をする技術なのか?

・起重機船の位置決めをGPSを用いて行うことで施工性を向上させる。

・潜水士とブロックの位置をGPSとトランスポンダを用いて把握、施工性を向上させる。

・潜水作業時に潜水士と据付ブロックの位置をトランスポンダにより船上モニタで確認し、

　クレーンオペレーター等の船上作業員が従来目視出来なかった

　潜水士とブロックの接近距離を把握。

・決められた据付位置・施工打合せ通りに施工されているか

　監督員がPC画面を見ながら確認し記録。

・潜水士の減圧深度、減圧時間を船上モニタで確認し、潜水士の安全性を向上

※オプションとして潜水士にCCDカメラを装着させ水中部施工の状況を把握。

　従来はどのような対応していたのか?

・起重機船の位置決めを目印竹等を利用

・潜水士の平面位置は呼吸泡の位置にて確認、深度は潜水士からの連絡で把握。

・潜水士の減圧深度や減圧時間は、潜水士からの連絡で把握

・潜水士からの連絡に施工箇所を把握し、据付位置を図面にて記録。

・潜水士からの連絡で海中の透明度及びブロック据付等の動揺状況を把握。

　どこに適用できるのか?

潜水作業を必要とする港湾工事

・本体ブロック、消波ブロックの据え付け工事   

・基礎捨石の均し工事

・被覆・根固めブロックの据え付け・均し工事

・構造物の維持補修、撤去工事等



　本システムはクレーンジブTOPにGNSSを設置

（または吊りワイヤーに水中位置検出センサー）を 取り付け

ブロック吊り点をブロック中心として事前に登録した設計値への誘導を行います。 

また、設置位置を記録し設置済ブロックの表示を行います。 　

注）クレーンジブTOPにGNSS、吊りワイヤーに水中位置検出センサーを両設置の場合 　　　

ブロックの気中部、水中部の切り替えも可能。

機器構成イメージ

クレーンオペレータ向けの現場背景図面 ＋設計値＋現在(吊荷)位置とその誘導量が 表示される



従来施工と比較して何を改善出来るのか？

・従来は、据付作業を行う起重機船の位置決めは、作業エリアを示す竹竿等を目印にしながら、
作業員または潜水士による誘導で行っていたが、本システムは、GPSを使用して行えるようにした。

・従来は、ブロックの据付作業は潜水士の誘導のみにて行っていたが、

本システムはGPSまたはトランスポンダを使用して潜水士の合図も合せ行えるよう改善。

・従来は、潜水士と吊荷の位置を潜水士が出す呼吸泡の位置とクレーンフックの位置

から推定していた為　海流等が発生すると誤差が大きかったが、

本システムはトランスポンダを使用することで正確に位置を把握できるようにした。

（潜水士とブロック等　個々の水深も目視にて把握。）

・従来は、水中状況を潜水士からの連絡にて状況を把握してたが、潜水士に取付けたCCDカメラの

映像を確認し水中の透明度、施工時にブロック等の動揺状況を目視にて把握出来るように改善。

・従来は、減圧表を使用して減圧深度、減圧時間を設定していたが、

本システムは、モニターにて潜水士の潜水深度、潜水時間を確認

PCへ潜水深度、回数、潜水時間等を入力すると自動で減圧深度、減圧時間が設定される。

・従来は、潜水士の減圧深度、減圧時間は潜水士からの連絡でしか把握できなかったが、

本システムは、船上のモニタで潜水士の減圧深度と減圧時間を把握できるようにした。

クレーンオペレータ向けの現場背景図面 
座標表示

現在(吊荷)位置

設計値

誘導量が 表示される

広範囲表示の例 注）背景は現場のCAD図面を表示可能



当初設計システム　（モニター）

ブロック形状は事前に任意の形状の登録が可能（１０パターン）
　　 

備考）
オプション機能として潜水士に水中位置検出センサーを取り付け、潜水士位置と吊荷との距離監視
および画面表示内に潜水位置を表示することも可能です。

水中位置検出装置とは
Link Quest社製USBL(Ultra Short Base Line)方式測位装置
海洋電子(株)製SSBL方式 位置検知装置
を指します。

本システムで使用するGNSSはその目的精度に従い
D-GPS/RTK-GPSとどの精度にも対応しています



実施工状況1 平成30年度　御前崎港防波堤(東)(改良)根固工事

今回の施工はトランスポンダ2基（予備2基）　
対象物(根固ブロック）1基
潜水士1基

今回はCCDカメラは使用しておりません。

潜水士 背中に取付

根固ブロック中心部に取付

固定金具内にトランスポンダ固定

固定金具をセンターに入れ

吊金具へ玉掛フックを掛け玉掛



実施工状況2　（船上）

ＧＰＳ

トランスポンダを取付けた
根固ブロック

トランスポンダ取付1箇所
（ブロックの中心部）

水中施工状況確認

GPS

ジャイロコンパス

無線用アンテナ

モーションセンター



実施工状況3　（水中）

潜水士　トランスポンダ装着
根固ブロック据付状況

根固ブロック設置完了
玉掛フック取外状況

玉掛フック取外
トランスポンダ回収状況

据付完了状況

洗掘防止材敷設 根固ブロック据付



実施工状況4
画面1 ブロック据付システム用ＰＣ

画面2

据付予定位置現在のブロック位置

誘導距離 前後・左右にて表示

ブロックと半径7ｍ以内に接近すると注意表示

ブロックと半径5ｍ以内に接近すると警報表示

据付位置

1段目

2段目

3段目

4段目

5段目

6段目

7段目

迄の積重ね据付

設定可能。

据付ブロック№表示

据付位置№4-25



実施工状況5

画面3 トランスポンダ制御用ＰＣ

潜水士の位置及び水深

ブロックの位置及び水深

潜水士の位置

根固ブロックの位置

船体の位置・方向



本システムにて確認された潜水士の水深及び潜水時間を把握し

PCへ潜水深度、回数等をを入力すると自動で減圧深度、減圧時間が設定される。

※）別機材、水位測定装置を用いても潜水作業計画・記録は作成出来ます。

画面4 潜水作業計画・記録用ＰＣ

水位測定装置（Ａ）エアーコントロール装置 水位測定装置（Ｂ）

オプション装備品

CCDカメラ

オプション装備品

潜水士とクレーンオペレーター

との無線通話機



期待される効果

・GPSを使用することにより、起重機船の位置決め作業の効率が向上した。

・GPSまたはトランスポンダを使用してブロックの据付作業の効率　精度が向上した。

・GPSまたはトランスポンダをを使用することによりブロック据付完了後の管理が省力化が図れた？

・複数の潜水士にて施工する場合は潜水士個々の位置、水深等が把握出来　安全性が向上。

・トランスポンダを最大16個使用（1台のシステム）

様々な形状に合せたブロック設置管理が可能となる。

・トランスポンダを使用し正確に位置を把握できるようしたことで、

潜水士とブロック等の位置関係が目視にて把握し安全性が向上した。

・潜水計画の潜水深度、潜水時間、潜水回数が把握出来るので

入力すると自動で減圧深度、減圧時間が設定されることで、安全性が向上した

・船上のモニタで潜水士の減圧深度と減圧時間を把握できるようにしたことで、安全性が向上した。

・自動で潜水日報を作成できるようにしたことで、省力化が図れた。

・オプション装備品を加える事により、より施工性と安全性が向上。

適用条件

①自然条件 

・波高1.5m以下（ジャイロコンパス・モーションセンサーの補正能力）、風速10m/s以下（理想）

②現場条件 

・GPS測位が可能な範囲（荒天状況）

③技術提供可能地域 

・制限なし

④関係法令等 

・高気圧作業安全衛生規則

適用範囲

①適用可能な範囲 

・水深50m以下（潜水士を含む作業が無ければ500ｍ耐圧）

②特に効果の高い適用範囲 

・透明度の低い水域 

 ・水深の大きい場所

 ③適用できない範囲 

・GPS測位が適用できない範囲 

・送受波器とトランスポンダの離隔が100m以上 

・水深50m以上

 ④適用にあたり、関係する基準およびその引用元 

・高気圧作業安全衛生規則

・送受波器とトランスポンダのビーム幅120°/通信距離1,000ｍ/測位精度0.25°斜距離精度0.20ｍ 

（別紙にて精度記載）



（中精度モデル）

本工事使用モデルはTC1500HA

測位精度0.25°

斜距離精度0.20ｍ

本モデルTC1500HA



留意事項

①設計時 

・GPS衛生受信が影響される天候時は誤作動する場合がある。

・GPS測位が適用できることを確認する。

・送受波器を作業に支障のない位置に設置する。 

・予め設計座標及び設計図面等を1ヶ月前にメーカーに入力手配を行う。 

・送受波器電波障害が想定されるので(起重機船は特に高い鋼材部材が多い為） 

　艤装後の試運転調整は十分に行う。

・送受波器と潜水士との間に障害物がない位置に送受波器を設置する。

②施工時 

・トランスポンダが岸壁等に近い場合は超音波の乱反射で位置誤差が大きくなる場合がある。 

・潜水士の減圧管理及びブロック誘導　指示にタイムラグが起こる場合がある。

・安定した電源を確保する。

・適応条件の①を超える施工状況化ではジャイロコンパス・モーションセンサーの補正が

正確に作動しない場合がある。

・適応範囲事項にて、送受波器とトランスポンダのビーム幅120°

　/通信距離1,000ｍ/測位精度0.25°斜距離精度0.20ｍを超えると誤差が生じる事場合がある。

・トランスポンダを衝撃が少ない場所に取付する。(緩衝材等を使用し超音波検出部を被せない)

・トランスポンダを対象物に2箇所以上設けると方向性又は角度も管理可能となる。

（今回の施工は対象物の真中に設置し位置を管理致しました。）

③維持管理等 

・運用中はトランスポンダの充電状況を確認する。(使用最大時間は60時間以内とする)

・運転後のトランスポンダ　バッテリー交換は60時間毎に行う。

（バッテリー交換は、必ずメーカーへ出し行う）

・送受波器とトランスポンダの運転時間が1,500時間又は、2年以上経過したら

必ずメーカーにて作動確認検査を行う事。

・作業環境の整備（基本的に全て防水）

精密機器・機材が多数あり、機器と機材との接続部も多数あるので

極力、（精密機械・機器）潮風・雨等を防げる環境施設で作動のお願い。


