
＆ 掘削機 HD-90Vs 



従来技術 ロケータ誘導方式 
 （主にガス管、上下水道管等の埋設工事） 
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ロケータ誘導方式 
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拡孔ﾋﾞｯﾄ 

ﾊﾞｯｸﾘｰﾏ 

埋設管引込の場合 （従来技術） 

※ 車両停止 

到達坑 発信坑 
パイロッドヘッド 

ロケータ 

埋設管 
貫入坑 

                      

引込管 

（ﾃﾞｰﾀｿﾝﾃﾞ内蔵 ） 

ボーリングロッド 

※ 引き込み管径が大きい場合、 少し大きな径で拡孔する 



新技術 

                      

センサー＆発信部 ボーリングロッド 

受信部 

      地面の直下            河川等の水底下         建造物直下  

弾性波 

先端部 ビット  表示画面 
受信器 



※ 引き込み管径が大きい場合、 少し大きな径で拡孔する 

拡孔ﾋﾞｯﾄ 

ﾊﾞｯｸﾘｰﾏ 

埋設管引込の場合 （新技術） 

※ 車両通行可 

引込管 

                      



位置計測システムのしくみ 
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ピッチン グ 上 
 

 
 

 

下 

ヨーイング 左 
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移動距離 
  (ロッド送出し量) 

角度計測 

ロッド先端の位置 

ﾛｰﾀﾘｰｴﾝｺｰﾀﾞ（フィード部） 

加速度センサー 
磁気センサー    

 

                      



位置計測システム概要 

位置計測はロッド先端の掘削ヘッド内にあるセンサーで計測した角度データを地上に送り、掘削機側で計測しています。 

削孔距離と合わせてヘッドの位置を求めます。 

・角度計測：角度の計測は先端のヘッドが静止しているときに行います。 

・伝送：データの伝送は計測したデータをデジタル変換し弾性波に載せて送信します。 

 受信側では受信した弾性波をアンプで増幅した後、データを分離してシリアル通信でＰＣへ送ります。 

・位置表示：ヘッドの角度データと削孔距離から位置座標を計算し、結果をＰＣの画面に表示します。 

ヘッド

計測ユニット
ﾛｯﾄﾞ

受信ﾕﾆｯﾄ

データ処理表示

ユニット

ＰＣ

距離ｾﾝｻｰ

センサー ：加速度、地磁気

データ処理 ：マイクロコンピュータ

送信 ：超磁歪素子

受信 ：超磁歪素子、オーディオアンプ

データ処理 ：マイクロコンピュータ

仕様 
データ計測、送信部 
電源        ： ＤＣ５Ｖ±10％ 
データ取得時間 ： 約15秒 
データ送信時間 ： 約20秒 
データサイクル  ： 40秒以上 
連続動作時間  ： 約25時間（データサイクル60秒、単3エネループハイエンド4本使用時） 

＊周囲環境よって連続動作時間は変化します。） 

受信部 
電源        ： ＤＣ7Ｖ+３Ｖ 
インタフェース  ： RS232C 

プロトタイプ 

                      



位置計測システム 削孔テスト 

                      

受信部表示画面 

削孔時計測 

削孔計画図面 

引込時計測 

38.2m 



位置計測システム表示画像 

                      


