
線量計

広角カメラ４台
（前／後）

高性能カメラ１台

（パン・チルト・

光学ズーム）

有線通信装置
（自動巻取・繰出

機構付）

クローラー

【サーベイランナー本体】

ロボット（サーベイランナー）の概要
～４月18日実施予定の福島第一原子力発電所２号機トーラス室調査で使用予定～

＜ 参考資料 ＞

平成24年４月17日

東京電力株式会社

【仕様】
全長 ：505mm（ﾌﾘｯﾊﾟｰ伸長時 755mm）
全幅 ：510mm
全高 ：830mm（ｸﾛｰﾗｰ部 約165mm）
総重量 ：45kg
昇降段差 ：蹴上235mm（最大）
昇降角 ：45°（最大）
稼働時間 ：５時間（ﾊﾞｯﾃﾘｰ）
走行速度 ：約２km/h（最高）
有線 ：400m光ﾌｧｲﾊﾞｰ

その他機能
・転倒防止機能付き

写真提供：トピー工業株式会社

撮 影 日：平成24年３月１日



原子炉建屋１階 原子炉建屋地下中１階

○ ロボットアクセス予定ルート（４月18日実施予定）
N


