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高濃度放射能物質の管理のためのロボット技術(遠隔操作)による 

放射能可視化システムの開発 

 

○石井 秀司、清水 裕行、谷口 一雄 株式会社テクノエックス 

 

福島県の地域復興実用化開発等促進事業費補助金で実施しているロボットとガンマカメラを組み合わせた

3次元放射能可視化手法について昨年度および今年度の開発内容を報告する。現状の空間線量率の 2次元汚染

マップでは、3次元的な汚染部や線源種類の特定はできず、住民等の不安も必ずしも解消しきれない。そこで

発表者発明のマルチコリメータ方式ガンマカメラを用いた 3 次元放射能濃度分布計測法とロボット技術によ

る無リスク計測法の開発を行っている。同時に放射能濃度分布可視化により、空撮や高 BG雰囲気下での汚染

物や高濃度集積物の特定+処理＋管理する技術の開発を目指している。 

ロボットに搭載したマルチコリメータ方式ガンマカメラの複数撮像から、高濃度の放射能対象(場所、汚染

物等)の濃度分布の 3 次元取得技術と、それを可視化管理する技術の開発を行っている。補助事業開始の昨年

度は、上空からの高濃度放射能領域の可視化管理(ドローン)、高濃度放射能集積物の可視化管理(高所作業車な

どの活用)、高線量下での放射能可視化管理(小型作業ロボット)に対して、適合した装置・技術を開発した。 

1．上空からの高濃度放射能可視化管理 (ドローン)  

ドローンと高精度 GPSおよび有線給電システムを組合せた系に、超軽量(8Kg )のマルチコリメータ方式ガ

ンマカメラを組合せた、完全自動飛行による高濃度放射能領域の上空からの可視化管理(特定)技術を開発する。

この実現のために、超軽量ガンマカメラ、高精度 GPS利用システム、長時間計測（概ね 1時間以上）を可能

とする長時間安定給電可能な有線給電システムを開発した、 

2．高濃度集積汚染物の可視化管理 (高所作業車などによる活用) 

高濃度放射能の可視化は、一度に多くの対象の放射能濃度を把握できる点と対象内部の濃度分布も測定可能

な特徴を持つ。高濃度汚染物の迅速測定が望まれているフレコンバッグや伐採木材の中から高濃度汚染物や内

部分布を 3次元把握できるシステムを開発している。2台のガンマカメラの「視線」の交差により、精密に 3

次元放射能分布が取得可能な「立体視」ガンマカメラと 3次元濃度分布測定アルゴリズムを開発した。 

3．高線量下での高濃度放射能可視化管理(小型地上走行車)  

ロボット利用が最も切に望まれるのは、帰宅困難地域や廃炉等での作業である。報告者の放射線遮蔽に関す

る技術とノウハウを利用した、高線量下でも 3次元放射能濃度分布可視化可能な小型のガンマカメラとカラー

カメラの開発を行った。またこれを搭載可能な大荷重(300kg)な油圧モータ駆動の地上走行車を開発した。 

 

図 1．開発した有線給電ドローン 図 2．立体視ガンマカメラ  3．耐放射線ガンマカメラとカラーカメラ 
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