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遠隔技術TFのミッション

現状の遠隔技術では困難と思われるものへの備えや
TMIの事例でも強調されているように、現在進行中の計

画が困難に遭遇したときの方法を予め考えておくことが
重要である。そこで、研究開発推進本部の各プロジェクト
の中で、実現が困難な、または困難になる可能性のある
遠隔技術に対して最新の遠隔技術やソリューションおよ
びバックアッププランを検討、提案していくものとする。

※検討にあたっては遠隔技術の共通基盤となり得るNEDOのプロジェクトな

どとの連携も視野に入れて推進
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TFTFメンバーメンバー
氏名 所属・役職

淺間 一（主査） 東京大学 大学院工学系研究科 精密工学専攻 教授

中村 仁彦 東京大学 大学院情報理工学系研究科 知能機械情報学専攻 教授 → 対災害ロボティクス・タスクフォースと連携

田所 諭 東北大学 大学院情報科学研究科 応用情報科学専攻 教授

大道 武生 名城大学 理工学部 機械システム工学科 教授

横小路 泰義 神戸大学 大学院工学研究科機械工学専攻 教授

松日楽 信人 芝浦工業大学 機械機能工学科 教授

比留川 博久 （独）産業技術総合研究所 知能システム研究部門 研究部門長

川妻 伸二 （独）日本原子力研究開発機構 福島技術本部 復旧技術部 技術主席

藤野 健一 （独）土木研究所 技術推進本部 先端技術チーム 主席研究員

杉本 孝信 経済産業省 資源エネルギー庁 原子力政策課 原子力政策担当企画官

北島 明文 経済産業省 製造産業局 産業機械課 課長補佐

水野 俊晃 文部科学省 研究開発局 原子力課 課長補佐

安田 年廣 （株）東芝 原子力システム設計部 主幹

米谷 豊 日立ＧＥニュークリア・エナジー（株） 原子力設計部 メカトロニクス設計グループ グループリーダー主任技師

細江 文弘 三菱重工業（株） 原子力機器設計部 装置設計課 課長

加瀬 隆明 三菱電機特機システム（株） 東部事業部 新事業推進室 新事業推進担当部長

津久井 慎吾 トピー工業（株） サイエンス事業部 環境システム部 クローラーロボットグループ 主幹

藤川 正剛 （株）アトックス 常務取締役 技術開発センター長

植木 睦央 鹿島建設(株） 機械部 企画グループ長

北原 成郎 （株）熊谷組 土木事業本部 機材部 担当部長

田中 勤 東京電力（株） 原子力・立地本部 部付

吉野 伸（事務局） 東京電力（株） 技術開発研究所 機械システム技術グループマネージャー

2012/9/10現在

※オブザーバー 文部科学省（研究振興局基盤研究課）、総務省、（財）製造科学技術センター、（社）日本ロボット工業会 アドバイザー 東京大学

今後の検討テーマに応じて、メンバーを追加予定。
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遠隔技術遠隔技術TFTFの中心的な活動の中心的な活動

建
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各PJ

・遠隔技術の経験 ・専門的知識
・世界的な先端技術

遠隔技術TF：有識者の知見、専門メーカの技術等、国内外の叡智を結集し課題解決をサポート。

・代替の解決策・技術等
バックアッププラン提案

解決技術の完成を目指し

仕様策定・公開

研究機関などの選定

国内・海外研究機関

仕様の提示

特定の課題に対し、研究や技術選定により問題解決を図る。

・解決策を含んだ、最新
遠隔技術を提案

課題がある
作業に対し

今の遠隔機器で
は課題が大きい
作業に対し

有識者など

提案相談

・
・
・

・
・
・

・
・
・



１，２号原子炉建屋 屋上階調査
１号屋上階調査ロボットの必要性１号屋上階調査ロボットの必要性

瓦礫撤去前に線量調査やカバー解放にあわせてダストサンプリングを行なう必要が

あるが、屋上階（オペフロ）は水素爆発により躯体（壁，床，天井）に著しい損傷が

あり、人・既存ロボット共にアクセス困難
１号屋上階（カバー設置前）必要な装置必要な装置

・遠隔飛翔型ロボットなど

必要な機能必要な機能

・瓦礫上での線量測定

・ダストサンプリング

２号屋上階調査ロボットの必要性２号屋上階調査ロボットの必要性

被ばく低減対策のため実施する屋上階除染を行なう条件として、線量測定は必須

な条件。しかし、クインスによる床面の測定は実施したものの、天井・壁面並びに

機器表面の測定まで実施できていない。

必要としている技術必要としている技術

・遠隔飛翔型ロボット、遠隔壁面移動ロボットなど

必要な機能必要な機能

・天井面・壁面・機器表面での線量測定

２号屋上階
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技術検討状況①技術検討状況①
１，２号原子炉建屋１，２号原子炉建屋 屋上階調査屋上階調査

技術課題の提示 課題解決に向けた議論
・技術調査※

・技術選定
仕様策定 技術公募

東電

・１号、２号屋上階の床、
壁面等の線量測定

・１号屋上階のダスト
サンプリング

・小型ヘリコプター
・飛行船
・ワイヤー懸垂機構

調査先
・小型ヘリコプター
東北大・ﾍﾟﾝｼﾙﾊﾞﾆｱ大
千葉大、日立ＧＥ

・飛行船

ｴｲ･ｲｰ･ｴｽ、トピー工業
・ワイヤー懸垂機構
中央大

現在、策定中

滑車

ワイヤ

測定器

電動リール

オペフロ

建屋鉄骨

ペンシルバニア大

自律飛行小型ヘリ

最大径:56cm 重さ:1.3kg

（株）ｴｲ･ｲｰ･ｴｽ

小型飛行船

全長:3.6m 最大径1.6m

ワイヤ懸垂機構

※技術調査の結果は

参考資料１参照

・小型ヘリ

・小型ヘリ＋

ｸﾛｰﾗｰﾛﾎﾞｯﾄ

小型ヘリコプター例 飛行船例

遠隔技術TF



S/C内水位測定・水中遊泳ロボット用共通基盤技術
サプレッションチャンバ（Ｓ／Ｃ）内水位測定の必要性サプレッションチャンバ（Ｓ／Ｃ）内水位測定の必要性

Ｓ／Ｃ内の水位とトーラス室内の水位から格納容器の漏えい箇所を絞り込むことが

できるが、Ｓ／Ｃ内の水位を遠隔で測定する手段がない。

必要な装置必要な装置

・鉄製曲面移動ロボット

必要な機能必要な機能

・Ｓ／Ｃの外から内部の水位測定

トーラス室
材質:炭素鋼

Ｓ／Ｃ

水中遊泳ロボットの必要性水中遊泳ロボットの必要性

今後、水で満たされた格納容器や圧力容器の内部などを水中遊泳ロボットで調査す

ることが想定されるが、水中にてロボットの自己位置を特定する技術など基盤的な技

術がない。

必要な装置必要な装置

・水中遊泳ロボット

必要な機能必要な機能

・自己位置検知技術

・長尺ケーブル処理技術

・形状・水流検知技術

制御装置
長尺ｹｰﾌﾞﾙ処理装置

PCV

RPV

・自己位置検知
・形状/水流検知
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技術検討状況②技術検討状況②
S/CS/C水位測定・水中遊泳ロボット用共通基盤技術水位測定・水中遊泳ロボット用共通基盤技術

技術課題の提示 課題解決に向けた議論
技術調査
技術選定

仕様策定

東電、プラントメーカー

・サプレッションチャンバ
(S/C)内の水位測定

・最適な測定法調査へ
・遠隔自動化調査へ

・水中遊泳ロボット ・各要素技術調査へ

・自己位置検知技術

・長尺ケーブル処理技術

・形状・水流検知技術

調査体制構築中

技術公募

詳細は次ページ

遠隔技術TF
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共通基盤技術調査体制の構築共通基盤技術調査体制の構築

S/C内の水位

測定ロボット

水位検知技術
の調査・評価

移動体も含め
た実現性評価

水中遊泳ロボット 水中自己位置
検出技術の調
査・評価

長尺ケーブル
処理技術の調
査・評価

形状・水流検知
技術の調査・評
価

移動体も含め
た実現性評価

遠
隔
技
術
Ｔ
Ｆ
で
報
告

0 1st 2nd 3rd 4th
ＷＧ１

ＷＧ１

ＷＧ２

目的：短期間・少人数で特定技術の調査・評価をする。

活動：有識者の知見・ネットワークを活用し、特定技術の情報収集・評価をする。

体制：ROBOTAD※と連携すると共に、ワーキング（WG）を設置し、技術調査を分担する。

各WGに主査（有識者）を配置する。

仕
様
策
定
後
、
公
募
へ

※学会横断的組織「対災害ロボティクス・タスクフォース」 国内外の有識者と連携 アンカーマン：中村仁彦東大教授

ＲＯＢＯＴＡＤ

ＲＯＢＯＴＡＤ

ＲＯＢＯＴＡＤ

5th week
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Nathan Michael



Pelican

Nathan Michael
Pelican 56cm 0.5kg

56cm 1.3kg 
0.5

15 40

Mini Surveyor

Mini Surveyor



Mini Surveyor

150

cm kg kg

AR-Drone2.0 Parrot 4 53 0.4 0.0 12

Pelican Ascending
Technologies

4 54 1.3 0.5 15

Falcon8 8 84 1.8 0.5 17

MK-6 MK-Kopter 6 56 1.0 1.0 15 12m/s

MK-8 8 77 1.3 1.5 15

MS-06 6 77 1.7 1.1 15

MS-12 12 77 2.5 1.5 15

1 42 0.4 8

GE 2 30 0.7 0.6 6



GPS

or

or

He
He

Air



1.8m 0.2kg

SkyProbe-J
5.5m 2.5m

18 m3
3kg

1

SkyProbe Mini 
3.6m 1.6m

4.6 m3
1.5kg

1

GPS



1 ( )

2

Skycam

TV
Skycam

23kg 92cm 40km/h



2.7 2.7m


