
シールドにおけるAI方向予測システム～概要～
シールドシステム概要（例：泥水式）

ﾃﾞｰﾀ
学習区間 本掘進ﾃﾞｰﾀを対象

使用ﾃﾞｰﾀ 5ｓ毎のﾃﾞｰﾀを5ｃｍ毎にまとめて取得

AI
ﾓﾃﾞﾙ

目的変数 水平・垂直・方位偏差

説明変数 187項目の説明変数を定義

ｱﾙｺﾞﾘｽﾞﾑ ｻﾎﾟｰﾄﾍﾞｸﾄﾙﾏｼﾝによる回帰手法

予測頻度 1ﾘﾝｸﾞ単位

ｼｽﾃﾑ
ｼｽﾃﾑ構成 ｸﾗｳﾄﾞｻｰﾊﾞ内で予測、画面表示を実施

評価方法 評価用の画面を掘進管理室に表示

シールドAI方向予測システム 方向予測AIモデル

シールドシステム概要（泥水式）

操作ｼﾐｭﾚｰｼｮﾝによる方向予測方向予測画面

高品質な線形を描く



シールドにおけるAI方向予測による掘進の効果

先進性
リアルタイム

方向予測
（AIモデル）

過剰な施工管理や無
理な方向制御の低減

シールドマシン掘進の
操作自動化

現場の人員
密集低減

有効性

作業指示に係る作業時間 計画線形に対する偏差 施工の安全性の向上

線形精度の向上

蛇行修正セグメント使用頻度低減

セグメント搬送計画・作業手順の見直し
不要
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波及性

トンネル中心点の偏
差と方向を目的変数

としている

様々な地盤条件、
断面形状、掘進延
長などに適用可能

経験の浅い掘進管理
者やオペレーターで

も掘進可能

担い手不
足の解消


