
 

ドローンを活用した上野遊水地巡視の 
試行について 

 
松本 壮央1・岡田 雄一郎2 

 
1大和川河川事務所 王寺出張所 （〒636-0002 奈良県北葛城郡王寺町王寺1-13-8） 

2木津川上流河川事務所 管理課 （〒518-0723 三重県名張市木屋町812-1） 

 
木津川上流河川事務所では4つの遊水地を整備し、管理運用している。遊水地は平時において

農地として利用され一般道も存在するため、出水時において遊水地に洪水が流入する前に職員

等による車両巡視を行い、遊水地内に人がいる場合は退避を呼びかけている。遊水地運用に伴

う水難事故防止のため、巡視の確実性が求められる一方で、巡視員の責任や負担は相当である。   
そのような状況を改善すべく、確実な巡視と労力軽減を図るためドローンを活用した巡視の

現地実証実験を行った。本稿では、ドローンを活用した上野遊水地巡視の実証実験結果及び今

後の課題と展望について報告を行うものである。 
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1.   現状と課題 

  
国内の河川は3万以上ともいわれ、出水頻度の増加、

経験豊富な技術者の高齢化、河川管理施設の老朽化とい

った様々な課題に直面している。木津川上流河川事務所

では、これらの課題解決策の1つとして、巡視行為の無

人化を目指した。河川管理における様々な巡視行為があ

る中、まずは上野遊水地における出水時巡視の省人化を

目指して、ドローンを活用した巡視の実証実験を行った。 
木津川上流河川事務所では長田遊水地（55.1ha）、木

興遊水地（70.0ha）、新居遊水地（61.2ha）、小田遊水

地（62.2ha）の計4つからなる上野遊水地（図－1）を整

備している。普段は農地として利用され、一般道も存在

するが、遊水地への越流が予想される場合は危険なため、

退避を呼びかけている。 
現行巡視は、冠水する遊水地内に残る人がいないか、

越流が始まるまでに計3回、2人組の2班体制で車両巡視

により目視確認している。（図－2）巡視員は、遊水地

への越流が始まるまでの限られた時間の中で、自身の安

全確保にも留意しながら、多くの人員と時間を割いてい

る。また、限られた時間の中では、車両移動ができる一

部の道路から見える範囲しか確認できない。特に夜間と

もなると、一層確認できる範囲が限定的となっている。

（写真－1）このように、上野遊水地の出水時巡視は、

時間や体制が限られるなかでも確実な安全管理が求めら

れる。 
 

 
（図－1 上野遊水地） 

 
 

 
（図－2 巡視スケジュール） 

 
 

 
（写真－1 懐中電灯による出水時巡視） 
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これらの課題解決のため、カメラ搭載ドローン、赤外

線カメラ、スピーカーを活用し、赤外線カメラの特性、

最適な撮影方法、自律飛行の安全性ドローン遠隔監視の

方法、避難勧告誘導方法の実証実験を行い、遊水地巡視

の新たな選択肢になり得ることを確認した。（表－1） 
 

（表－1 成果及び課題） 

 

 

 
 

（写真－2 可視カメラ（左）と赤外線カメラ（右）による画

像の比較） 

 
本稿では、2021年度の成果を基に、2022年度に実装を

想定し出水時にドローン巡視実験を行った成果について

報告するものである。 
 

2.   実験概要および実験結果 

 

(1) 第1回実証実験 

a) 課題 
昨年度の実証実験の課題として、以下の２点につ

いて、課題解決のため実験を行った。 

・スピーカー搭載ドローン（写真－3）の耐風性能

及び人（被写体）を発見した際のスピーカーを

使った呼びかけ等、人発見時の対応方法の検証 

  ・ドローン飛行が困難な気象条件時の効率的な代替

巡視手法の検討 

 

 

(写真－3 スピーカー搭載ドローン) 

 

 

 

b) 実験概要 

上記の課題を本番同様の巡視手順（写真－4）で確認

し、運用上の課題確認のための実績を得る。また、ドロ

ーン飛行困難時の代替巡視手法を検証する。 

実験内容は、スピーカー搭載ドローンの耐風性能の検

証として、台風通過後の比較的風が強いタイミングで実

施し、機体性能以下の強風時（7m/s以下）の条件下にお

いて、昨年度実証した撮影条件により赤外線画像を取得

し、画像判読への影響を検証した。 

次に、人（被写体）を発見した際のスピーカーを使っ

た呼びかけ等、人発見時の対応方法の検証として、昨年

度検証の飛行コースに、人発見時の対応（自動航行を停

止し、ホバリング状態でスピーカーを使った呼びかけを

実施）を加えて、バッテリー消費に伴う予定コースの残

量や、一旦帰還する場合の所要時間等を検証した。 

最後に、ドローン飛行困難時の効率的な代替巡視手法

として、赤外線暗視スコープ等の複数の機器の判読距離

を確認し、代替手法においても高度化を図れるよう検討

した。 
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（写真－4 遠隔巡視の状況） 

 

 

c) 実験結果 

スピーカー搭載ドローンの耐風性能の検証としては、

強風による影響を確認すべく、令和4年台風14号通過直

後の比較的風が強い条件で4回の飛行巡視を実施した。  

飛行可否は、前年度の実証実験で整理した運用手順

（案）で規定する地上風速（7m/s以下）を目安に判断し

た。強風時（地上風速7m/s以下）では、機体は安定飛行

可能で、赤外線画像の精度に影響は少ないことを確認し

た。（写真－5） 

 

（写真－5 強風時の赤外線画像） 

 

 

 次に、人（被写体）を発見した際のスピーカーを使っ

た呼びかけ等、人発見時の対応方法の検証としては、 

人（被写体）発見時に直ちに自律飛行を停止し、ホバリ

ング状態でスピーカーを使った呼びかけが実施できるこ

とを確認した。人発見時の対応（本検証ではホバリング

約1分間）により、バッテリー消費量が多くなり、予定

飛行ルートを全て完了することができなかった（図－

3）。また、現場巡視班が人を見落とした際に遠隔監視

班が見落としを指摘した際の位置情報を共有することが

難しいことが分かった。 

さらに小田・新居コースの飛行において、離発着場所

から最も距離が離れている新居遊水地東側の飛行時にプ

ロポ映像伝送に不具合（電波干渉により時折映像が固ま

る）が確認された。 

 

 

(図－3 ドローン飛行結果) 

 

 

ドローン飛行が困難な気象条件時の効率的な代替巡視

手法の検討としては、下記の機器を用いた場合の「人」

判読可能範囲を確認した。（図－4） 

(図－４ 代替手法に用いる検討機器一覧) 

 

現行巡視で用いられている懐中電灯で人を判読できる

範囲は約50ｍであり、巡視ルートに沿った範囲のみの確

認となり、遊水地全体でみると判読できない面積が大き

く、人を発見する上で確実性に課題がある。 

人を判読できる範囲が約150mの赤外線暗視スコープ

（写真－6）を用いた場合、判読できない面積は若干あ

るものの遊水地内を網羅的に確認することが可能となる。 

人を判読できる範囲が約360mの赤外線暗視スコープを

用いた場合、上野遊水地内全体を漏れなく確認すること

が可能となる。 
人を判読できる範囲が約360mの赤外線暗視スコープを

用いた効率的な遊水地巡視ルートを新たに設定すること

により、2人×1班で現行巡視と同等の所要時間（約65
分）で全遊水地の網羅的な巡視が可能となり、高度化と

省人化を図ることが可能となる。（図－5） 
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(写真－6 暗視スコープでの判読状況) 

 

 

 

 

(図－5 赤外線暗視スコープの確認範囲) 

 

 

(2)第2回実証実験 

a) 課題 

第1回実証実験の課題として、以下の３点があり、

その課題解決のため、第2回実験を行った。 

・新居遊水地東側の飛行時にプロポ映像伝送に不

具合（電波干渉） 

・現場巡視班と遠隔監視班（集中管理センター）

での円滑な場所の共有や指示方法の検討 

・バッテリー消費量が多くなり予定飛行ルートが

完了できなかった場合の対応 

b) 実験概要 

第1回試行で確認された新居遊水地東側の飛行時

プロポ映像伝送の不具合（電波干渉）を防止するた

め、出来る限り伝送距離が短くなるよう下図のとお

り小田・新居巡視ルートの離発着場所を変更した。

（図－６）  

 

 

 

（図－６  離発着点変更） 

 

 

 次に現場巡視班と遠隔監視班（集中管理センタ

ー）での円滑な場所の共有や指示方法の検討の背景

として、ドローン巡視の際の人発見時には、直ちに

自動航行を停止し、マニュアル操作により対象者へ

接近しスピーカーでの呼びかけを行う必要がある。

しかし、現場巡視班は、ドローン操縦、離発着地点

周辺の安全管理、ドローンの安全飛行確認およびモ

ニターによる遊水地内の追い出し対象者の確認など

多くの作業がある。特に雨天時等の気象条件によっ

ては、遊水地内の人の見落としが発生することも懸

念される。 

そこで、現場巡視班が人を見落としてしまった場

合でも、遠隔監視班（集中管理センター）から的確

な指示により、再確認等により漏れなく巡視が可能

な体制を確保する必要がある。 

第2回試行では、遠隔監視班とリアルタイムの飛行

位置や映像を共有した上で、遊水地内の飛行ルート

に番号を付与した図面（図－7）を用いて、トラン

シーバー等による現場との円滑な場所の共有と指示

が可能か確認した。 
 また、バッテリー消費量が多くなり予定飛行ルー

トが完了できなかった場合の対応について検討した。 

c） 実験結果 

新居遊水地東側の飛行時にプロポ映像伝送に不

具合（電波干渉）としては、離発着場所の変更後

の実証実験では、新居遊水地東側の飛行時でもプ

ロポ映像は安定し、不具合（電波干渉）は解消さ

れた。 

現場巡視班と遠隔監視班（集中管理センター）

での円滑な場所の共有や指示方法の検討としては、

遊水地内の飛行ルートに番号を付与した図面によ

り、リアルタイムの飛行位置の共有と再確認が必

要な場所の遠隔指示を円滑に実施でき、人の見落

とした場合の補完が可能であることを確認した。
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（写真－7）ただし、第 1 回試行時と同様に人発見

時対応により、バッテリー消費量が多くなり、予

定飛行ルートを全て完了できない結果となった。 

 
 

（図－7 番号を付与した図面） 

 

 

 

（写真－７ 遠隔指示） 

 

効率的な残コースの巡視方法として、2回の実証実験

でのドローン巡視にかかる所要時間より、残コースが2

コース以上の場合はドローンによる再フライト（バッテ

リー交換時間含む）、1コースのみの場合はドローン運

搬車両を用いた車両巡視の方が効率的であることが分か

った。 

 

3.   考察 

 
実装を想定した出水時のドローンを活用した実証実験

では、人（被写体）を発見した際のスピーカーを使った

呼びかけ、人発見時のホバリングの有効性、遠隔指示を

円滑に実施できることを確認出来、ドローンによる遊水

地巡視にかかる技術的な課題は解消された。 

また、ドローン飛行困難時の代替巡視手法として赤外

線暗視スコープが有効なことがわかった。 

ドローン巡視により省人化・効率化・高度化が可能な

一方で、実装に向けた体制づくりが今後の課題となる。 

 

4. 今後の課題と展望 

 
(1) 今後の課題 
     本研究で検討した結果、技術的な運用は可能になっ

た一方、今後は以下の二つの課題に取り組んでいく必要

がある。 

 一つは、機材の確保である。政府機関等における無人

航空機の調達においてはサイバーセキュリティ上のリス

クの観点から外国産ドローンの調達が難しい状況にある。 

もう一つは、ドローンを操縦する人材の確保である。

当事務所の職員で操縦を想定した場合、異動等により継

続的な操縦者の育成と機材の確保が課題となる。 

 

(2) 展望 
実装に向けた体制づくりとして、機材を保有し、上野

遊水地の出水時に参集可能な操縦者を確保できる協力者

をサウンディングしていくことになる。 

サウンディングを行うための最初の一手として、これ

までの実証実験の成果を広く広報し、木津川上流河川事

務所がどのようなニーズを抱えているか様々な業態の企

業等に知ってもらうことが必要だと考えている。広報の

第1弾として、三重県内の測量業に携わる方が多く参加

される技術セミナーにおいて、取り組み紹介を令和5年5

月に実施予定である。これらの広報を進めた上で、体制

を確保する方法（災害協定や公募等）について検討して

いく。 

 
※本稿は著者の前所属である近畿地方整備局木津川上流

河川事務所における所拳内容を取りまとめたものである。 
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 2022年度 「ドローンを活用した上野遊水地巡視の実

証実験」 
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