
GNSSステアリングシステム
衛星測位システムによる地盤改良機誘導システム

本システムは、GNSS＊1により施工計画位置に機械を高精度に誘導できるマシンガイダンス機能と従来からの
施工管理情報に施工位置情報を組合せた総合管理システムです。地盤改良の品質、出来形3次元可視化システム
「3D-ViMaシステム」とともに使用することもできます。
本システムは、当社独自の機械撹拌工法である「RASコラム工法」、「RMP-MST工法」、「SCM工法」に適用する
ことができます。

＊1 GNSS（Global Navigation Satellite System）とは
汎地球測位航法衛星システムのことを言い、リアルタイムで地球上の
位置を高精度に測位できるシステムです。GNSS測位には単独測位
（カーナビなど）、相対測位等の方法があります。

＊2 RTK-GNSSとは
施工機に搭載した移動局の他に事務所等に設置した基地局により、
移動局の位置情報をリアルタイムに算出することができます。一般
的な精度は水平2～3cm、鉛直3～4cm程度となります。

•マシンガイダンス機能ではRTK-GNSS＊2により高精度に機械を誘導できます。
• 誘導員と施工機の接触事故の危険を低減できます。
•施工管理機能により施工の進捗状況をリアルタイムで把握できます。
• 深層混合処理、中層混合処理の各工法に応じた施工管理機能が付いています。
• 外部モニターにより施工機から離れた場所でも進捗状況を確認できます。
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3D-ViMaシステム

施工管理データ／帳票出力

各種帳票や可視化システムである「3D-ViMa
システム」に適用できます。

移動局の位置情報をリアルタイムに算出しモニターに表示します。
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ICT建設機械認定とは：
ICT施工の中小企業等への普及拡大に向け、従来の
建設機械に後付けで装着する機器を含め、必要な
機能等を有する建設機械を認定し、その活用を支援
する制度です。

2022-63-2-5-1-0

ICT建設機械認定



〒102-8236 東京都千代田区九段北4-2-35
TEL.03-3265-2456　FAX.03-3288-0896

URL. www.raito.co.jp   E-mail. gijyutsu@raito.co.jp

施工技術本部

主要機能

適用範囲

主な機器構成

マシンガイダンス機能（誘導画面例）

RASコラム工法

RMP-MST工法
（深層混合処理工法）

SCM工法
（中層混合処理工法）

施工管理機能（施工管理画面例）
選択した施工杭（ブロック）から5m以内に近づくと
誘導ポップアップを表示します。

施工管理項目をリアルタイムで表示・記録します。
SCM工法では施工ブロックを細分化し羽切回数や
スラリー量が規定値に達したかどうかを判別します。
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適用工種

最低計測必要衛星数

無線LAN到達距離

GNSS基地局～移動局距離

RASコラム工法、RMP-MST工法、SCM工法

6基以上

100～200m

200m（MAX）

2016年6月現在

精度維持のため

子機使用範囲
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運転席モニター

プラントや現場事務所
からでも外部モニター
で進捗状況を確認でき
ます。
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