
表１ ロボット動作の解析結果 

写真１ 小型無人飛行機材を用いた狭隘空間での飛行 
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抄録 

日本原子力研究開発機構では、原子力災害対応ロボットの標準試験法 (Standard Test Method : STM) の開発
を進めている。STMではロボットの性能やオペレータの習熟度を評価する「ものさし」を設計・開発する
必要がある。本稿では、我々が現在取り組んでいる原子力災害対応ロボット用の STM に関する開発状況に
ついて述べる。 
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1. はじめに 

 災害対応ロボット用の標準試験法は米国国立標準技術研究所を中心として開発が行われており、その目的
としてはロボット調達の際の選択基準の提供や操作者の訓練への活用等である。これまでに原子力施設にお
ける事故対応で用いられるロボットに関する試験の標準化実績はほとんどない。本講演では、原子力災害対
応ロボット用 STMに係る評価項目選定のため、我々が現在進めている福島第一原子力発電所内の作業映像
からの陸上走行ロボットの動作解析や、作業に必要とされる要素技術の抽出について報告する。また、地上
走行が困難な屋内環境での小型無人飛行機材の試験法として、検討している内容についても併せて報告す
る。 

 
2. 原子力災害対応の標準試験法設計のための基礎的検討 

東京電力(株)のホームページ上で比較的情報量が多い Quince について、公開されている映像から表１のよ
うに動作項目を選定し、その重要度が総作業時間の大小に関係すると考えて映像解析を行った。その結果、
走行・段差走行・サブクローラ角度調整・停止の動作項目が占める割合が大きいことが分かった。今後、作
業効率を低下させる環境要因の分析を行い、原子力施設特有の要因に対するロボットの性能を定量的に評価
するための標準試験法を設計する。 

一方、小型無人飛行機材の STM 設計に繋がる基礎的な実験としてドアスペースの通過などの狭隘空間を
模擬するため、ポールを立ててその間を飛行させる等の試験立案を行っている。(写真 1) 

 
 

 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3. まとめ 

本稿では、原子力災害対応ロボットの STMで評価する項目を選定するため、現場に投入されたロボット
動作の映像解析を行い、利用頻度の高い動作項目の抽出結果について報告した。また、現在開発中の小型無
人飛行機材用 STMの検討状況を紹介した。今後は、今回得られた分析結果や飛行実験結果をもとに原子力
災害対応ロボット用 STMの具体的な設計を進めていく。 
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