
水中ロボット「ラドほたる」開発 

（1）全体計画 

Development of underwater robot " RADHOTAR " 

(1) Overall plan 
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福島第一原子力発電所廃止措置において，原子炉格納容器内部の調査やデブリ回収を補完するための超小型

水中ロボットシステム開発の全体計画について報告する． 
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1. 緒言 

福島第一原子力発電所の廃炉作業に伴う最大の課題は，高放射線環境下である格納容器（PCV）内部の現

状把握である．原子炉建屋内は，水棺されており陸上ロボットでは侵入不可能な場所が存在する為、高耐放

射線性の水中ロボットによる調査・作業が必要となる．現在，重工メーカーを中心にロボット開発[1]が行われ

ているが，それらを補完するための小型水中ロボットシステムを福島県浜通りの企業と連携して開発する． 

2. 研究開発体制 

研究開発体制を図 1 に示す．連携企業は単にロボットの部品製作，制御ソフト作製を分担するだけではな

く，概念検討や評価試験に参画することを予定しており，一部の要素技術だけでなくロボットシステムとし

て全体を統合できる技術の伝承・育成等が期待できる．これにより共同研究先は，自社でロボットシステム

を構築出来る能力を蓄積でき，将来，廃炉や災害対応等のロボットシステムを受注して，設計製作が出来る

可能性が高まると期待している． 

図 1 研究開発体制 

3. 要求仕様 

本研究において開発する小型水中ロボットの主な仕様は以下の通りである． 

・直径 114 [mm]×長さ 300 [mm]，重さ 1.5 [kg]程度 

・高耐放射線性（1×104 [Sv]，PCV 内での使用可能時間約 50 [時間]） 

・画像解析による半自律制御と高操作性マンマシンインターフェース(MMI) 

4. まとめ 

福島県浜通りの企業が連携し，福島第一廃止措置に貢献できるロボット開発を進めている．実証試験等を

通して技術を向上させていきたい． 
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１．福島工業高等専門学校 

 ・概念検討（海外調査等含む） 

 ・低ピッチスラスタ動力性能評価等 

 ・SfM(Structure from Motion)試作 

東京電力 

福島廃炉技術開発推進室 

福島第一に関する情報提供 

２．タカワ精密 

 ・水中ロボット等試作 

３．東日本計算センター 

 ・半自律制御ソフト，MMI 試作 

４．アルパイン 

 ・計画図作成支援 

（制御仕様・画像処理概念含む） 
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