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福島第一原子力発電所事故対策における
ロボット（遠隔操作化機器）の活用

2011年4月28日

東京電力株式会社
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目的：重機，小型ロボット等の遠隔操作化による各種作業の支援

作業員の被ばく線量低減等、現場作業効率の向上を目的として、長期冷却構
築チーム等のプロジェクトチームを横断する形で遠隔操作化機器の導入や検
討を実施中

ガレキ処理用無人化重機（ロボット技術を適用）

モニタリング用国内外小型ロボット

コンクリートポンプ車の無人化
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Sys1-2施工エリア
（4/18～21）完了

Sys1-3施工エリア
（4/22～26）完了

Sys1-1施工エリア
（4/11～17）完了

Sys2-1施工エリア
（4/10～21）完了

Sys2-2施工エリア
（4/22～）施工中

Sys1-4施工エリア
（4/27～）施工中

Sys2-3施工エリア
（5/1～予定）未着手

Sys1-5施工エリア
（4/30～予定）未着手

無人化重機による屋外ガレキ撤去作業

積み込み

操作車と作業状況

操作車内部

（4/27現在）

施工：大成建設，鹿島建設，清水建設の３社ＪＶ

使用重機
コマツ･･･油圧ショベル３台，クローラダンプ２台
日立建機･･･クローラダンプ１台
キャタピラージャパン･･･油圧ショベル１台，ブルドーザー１台

：処理完了

：施工中

：未着手



3

ガレキ撤去実績

◆Sys1-3 ：１R/B西側周辺 （4/22～26）

施工前 施工後

１実施中
（4/27～）

Sys1-4

3R/B南側周辺

８実施済
（4/22～26）

Sys1-3

1R/B西側周辺

コンテナ
個数ステータス場所

予定
（4/30～）

実施済
（4/18～21）

実施済
（4/11～17）

実施済
（4/6～4/7）

６

１１

３

Sys1-5

3T/B東側周辺

Sys1-2

１R/B北側周辺

Sys1-1

汐見坂厚生棟付近

試験施工

情報棟

予定
（5/1～）

実施中
（4/22～）

実施済
（4/10～21）

ステータス コンテナ
個数場所

１０

２０

Sys2-3

3R/B北側周辺

Sys2-2

3R/B西側周辺

Sys2-1

3/4号開閉所前

合計５９個
（4/27現在）

◆Sys1-2 ：1R/B北側周辺 （4/18～21）

施工前 施工後
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ロボット導入までのフロー

ご提案・ご提供いただいたロボット
（Quince,Packbot,Talon 他）

評価・動作確認
（改造の確証，確認）

運用体制の検討・確立

福島に輸送

（小名浜，広野 等）

福島第一原子力発電所

構内に搬入

試運転・操作訓練

５号機等でのシミュレーション

ロボット操作車
（TEAM NIPPON）

準備

Quince現状

Talon現状

Packbot現状

現場状況・ニーズに合わせて、優先度に応じ
てロボットを含めた現場での対応を検討

必要に応じて、改良等のロボットの調整を実施

発電所構内への持込前に、非管理区域にお
いて操作訓練等の入念な調整が必要

現場（１～３号機等）導入

構造が類似している５号機を利用して、事前の
モックアップ等を実施（高線量区域での被ばくを
低減するため）

待機

ロボット，計測器等
搭載予定
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小型ロボットの使用例について

②

①

①

QinetiQ
（DOE)

屋外のサーベイ等に

利用予定

（マッピング機能付）

Talon

屋内外のモニタリング等

での利用を検討中
Quince

千葉工大

東北大

他

屋内外のモニタリング等

に運用中
PackbotiRobot

利用方法５月以降４月ロボット名メーカー

→運用予定
訓練・調整
＠小名浜

→１F投入

準備中
訓練・調整
＠千葉

運用中＠発電所構内
【実績」

4/1：3u脇屋外ガレキ写真撮影

4/17・18：1～3u
原子炉建屋内現場調査

4/26：1u 原子炉建屋内調査

4/14：産総研（つくば）にて受入

4/22：小名浜にて操作訓練を実施

4/27：ロボット操作車との組合せ

4/E：サイト導入に向けて最終調整

操作性能確認、
各種調整を実施
（4/11,15,21,26）
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（独）日本原子力研究開発機（JAEA）にて開発

ロボット操作車システム（「TEAM NIPPON」）

γカメラ等

計測対象

計測対象

無線

ロボット
計測対象

バックで接近

放射線計測機と

読み取りCCDリフター

画面操作

１．γカメラ等による線源特定

２．ロボットによる線量計測や安全確認

ロボット操作車
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Talon（DOE提供，QinetiQ社製）（自動線量マップ化機能付）

計測した線量データをビジュアル的に確認可能

ＧＰＳによる位置情報

線量計による計測値

DOEより提供されたTalon

線量計のセンサ部分

GPS

屋外の線量測定等に使用予定

（ロボット操作車との併用を検討中）
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Quince（千葉工業大学，東北大学，国際レスキューシステム研究機構等の共同開発）

千葉工業大学HPより抜粋

操作性の確認
対放射線性：１００Sv以上を確認

暗所走行の確認
線量計取付の調整
・・・

屋内外の線量測定等に使用予定

（ロボット操作車等との併用も検討中）

高い走破性能が特徴

４つのサブクローラをもつ低重心ボディ

ガレキ障害物（４０ｍ四方のコンクリートや
木材のガレキの山）を走破

濡れて滑りやすい階段上り下り可能

化学物質が漏洩し，爆発が起きるなどした閉鎖
空間の状況調査のために開発されたロボット

ロボカップ世界大会の運動性能競技会で２回
優勝を果たすなど，世界有数の実績
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（参考）小型ロボットの運用実績

撮影日：平成２３年４月１７日

福島第一原子力発電所 １号機原子炉建屋１階

１～３号機原子炉建屋内
画像・放射線量・温度・湿度・酸素濃度

について、現場調査実施
（4/17・18・26）

• Packbot :2台
– 寸法：0.7×0.53×0.18[m]
– 重量：35[kg]

• 走行能力
– 最高速度：9.3[km/h]

• 連続使用可能時間：4h
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コンクリートポンプ車のリモート操作

原子炉建屋

免震棟

展望台

中継箱

光ｹｰﾌﾞﾙ

照明

社内ﾈｯﾄﾜｰｸ

無線ＬＡＮ
ｱﾝﾃﾅ

全体像監視用ｶﾒﾗ×３台

ｶﾒﾗ

ｺﾝﾄﾛｰﾙﾎﾞｯｸｽ

ﾌﾞｰﾑ

車載計器等確認
用ｶﾒﾗ×７台

遮蔽材

無線LAN

無線中継局舎

通信機械室にて操作

展望台等の離れた場所
からの操作が可能

法面

コントロールボックス

映像

ＭＰ８

ブーム・注水操作の遠隔化，監視映像の伝送等を実施

コンクリートポンプ車計９台のうち、３台について無人化
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コンクリートポンプ車遠隔操作化スケジュール

アーム：５２ｍ級

５月

アーム：７０ｍ級

現場

アーム：６２ｍ級

６月４月

無人化施工

車体改造（遮へい）・整備

独プツマイスター社製
無人化施工

東芝：カメラ
日立製作所：制御
三菱ふそう・三菱重工：車体遮へい

現場運用
（調整中）

無人化施工

車体改造（遮へい）・整備

無人化施工

車体改造（遮へい）・整備

車両補修


