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１．はじめに 

 iPhone12Pro に初めて LiDAR(Light Detection And 

Ranging) 搭載されて以降，モバイル端末による 3D ス

キャンが可能となり,従来に比べて手軽かつ安価に 3D

モデリングや計測が可能となったことから,土木分野

において利用される機会が多くなっている． 

 このモバイル端末による 3D データ取得技術（以下モ

バイルスキャン）にて現地状況を把握することで設計

成果の現場不整合リスク低減,合意形成ツールとして

活用が可能であると考えるため,設計段階においてモ

バイルスキャンの利活用に関する検討を行った． 

２．現状の課題 

設計段階で現場不整合等の確認を目的とした3Dモデ

リングを行う場合,現地情報把握には位置精度,寸法精

度,モデルの再現性（ビジュアル）が重要である.しかし

「Scaniverse」をはじめとする多くのモバイルスキャ

ンアプリは,端末の GPS情報を基に位置情報を付与する

ため,別途 GCPなどを使用し位置合わせを行う必要があ

る. 

本検討では,この位置合わせ作業を不要とすること

が可能な,RTK(Real Time Kinematic)測位を利用したモ

バイルソリューションである「OPTiM Geo Scan」と

「PIX4Dcatch RTKワークフロー（以下PIX4Dシリーズ）」

について情報を整理した上で,「PIX4D シリーズ」にて

現場検証を行った結果を整理する. 

３．「OPTiM Geo Scan」と「PIX4D シリーズ」の特徴 

「OPTiM Geo Scan」と「PIX4D シリーズ」はいずれも,

国土交通省が定める出来形管理要領の一部に準拠して

おり,NETIS システムに登録されている簡易測量技術で

ある.両者は LiDAR 機能が付いた iPhone や iPad などの

モバイル端末を利用し,位置寸法精度が高い 3D データ

を取得する点は同じであるが,取得データ,点群生成の

ロジック,データ取得方法,取得可能範囲などが異なる

(表-1). 

「OPTiM Geo Scan」は地上に GNSS レシーバー(写真-

1)を置きそれをスキャン範囲に入れることでモデルに

位置情報を付与するのに対し,「PIX4D シリーズ」は RTK

ローバー(写真-2)で受信した位置情報を直接端末に記

録する.また取得可能な情報は,「OPTiM Geo Scan」は点

群のみであるのに対し「PIX4D シリーズ」は点群＋SfM

※1 による 3D モデルの生成が可能である.点群のみでは

クラックや錆など詳細な部分までの判断が困難である

が,SfM の場合は複数枚の写真からモデル化を行うため,

ビジュアル面でのモデル再現性が高い. 

以上より本検討では,設計段階の活用検討を目的と

するため ,データ取得の手軽さ ,リアルな現地状況の

把握等を考慮し「PIX4D シリーズ」にて現場検証を実

施した.

表-1 「OPTiM Geo Scan」と「PIX4D シリーズ」の特徴 

OPTiM Geo Scan PIX4D シリーズ 

測位方法 ネットワーク型 RTK ネットワーク型 RTK

位置合わせ GNSS レシーバーを地上に

配置し,それをスキャン

範囲に入れ,モデル自体

の位置合わせ行う 

RTK ローバーと端末を一

体型にし,アプリを介し

て,撮影位置情報を写真や

LiDAR に付与する 

取得データ 点群 点群,写真 

出力データ 点群 点群,3D モデル,オルソ 

モデリング

可能範囲

LiDAR 照射可能範囲（5m 以

下） 

※別途 Advance オプショ

ンにて 35m までスキャン

範囲を広げることは可能

であるが,その場合は三

脚固定型となる.

30m 以上 

※ただし距離に応じたモ

デリング精度は未検証

技術的特徴

iPhoneLiDAR などに GNSS

を利用して高精度な位置

情報を付与する. 

LiDAR 照射可能範囲（5m 以

下）の点群データに加え,

デバイスの写真データか

ら SfM 処理を行い,点群と

3D モデリングが可能 

写真-1 GNSS レシーバー 写真-2 RTK ローバー 



 

 

 

３．PIX4D シリーズの現場検証 

検証は現地に赴き，「PIX4D シリーズ」を使用しデー

タ取得,データ処理をした上でアウトプットのモデル

検証を行った． 

 

(1)データ取得から SfM 処理までの流れ 

現場では「PIX4Dcatch」(アプリ)と「viDoc RTK rover」

「iPhone」（デバイス）」を使用し,データ（点群＋写真）

取得を行う(写真-3).取得したデータは「PIX4Dcloud」

にアップロードを行うか,オリジナルデータをローカ

ル PC に取り込み「PIX4Dmatic」にて SfM 処理を行うこ

とで,3D モデルを作成することが可能である.今回の検

証では複数データのマージや出力拡張子の関係で後者

の方法にて SfM 処理を行った.また,データの受け渡し

にはクラウドフォルダ「box」を使用した.(図-1) 

 

写真-3 現場のデータ取得状況 

 

図-1 本検証の「PX4D シリーズ」データ処理の流れ 

(2)現場検証 

「PIX4D シリーズ」の検証は,コンクリート構造物（閘

門躯体）や河川堤防,道路など異なる構造物を対象にモ

デル化を行った.以下に検証した結果を記す．（写真-4） 

・特徴点を多く含む堤防法面や条件護岸工,階段工,閘

門躯体はデータ欠損なくモデル化できた. 

・閘門上屋はデータが欠損した. 

・手すりなどの細い構造物については湾曲が発生し,そ

の傾向は撮影距離が遠いほど顕著である. 

・道路ラインが線形を再現できない箇所が発生した. 

・対象範囲は 0.75ha 程度に対して現場作業 2 時間,マ

ージまでを含めたデータ処理に 1 週間程度を要した． 

 

 

写真-4 3D モデリング結果 

４．考察 

 検証結果から,河川堤防やコンクリート構造物など, 

特徴点を多く含む構造物では「PIX4D シリーズ」を利用

することで簡易的に 3D モデリングが可能である.一方

でデータ処理時間を踏まえると比較的小規模エリアに

適していると考える.本検証にてデータ欠損や湾曲が

発生した構造物における考察については以下の通りと

し,引き続き再検証を実施する. 

・閘門上屋のデータ欠損は,撮影角度が限定されていた

ことに加え,背景が青空であったため特徴点数が不十

分であったと考えられる.撮影角度や撮影地点に自由

度がある場合や曇り空時に再度検証を行う. 

・手すりなどの細い構造物は,SfM で計算する点群密度

が低い,または密度にばらつきが生じたことが原因で

湾曲が発生したと考えられる.部材形状をはっきりと

認識させるよう,より近接撮影を行うことで点群密度

の向上と点群密度の統一を図る撮影手法を検証する.

併せてレーザー計測機器による点群データ取得の有

効性も検証する. 

・道路ラインが線形を再現できなかった原因は,類似写

真が連続したため,特徴点マッチングが適切に行われ

なかった可能性がある.今後 1 枚の写真に周辺の特徴

点を多く含める形でデータ取得し,再検証を行う. 

用語の説明 

※1 SfM(Structure from Motion)とは,複数の画像から

特徴点を抽出し,カメラの位置や姿勢,物体の形状など

から 3次元の物体や構造を推定する手法. 


