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福島第一原子力発電所の圧力容器底部の調査を目的として、回転型多関節アームの先端に直動型多関節アー

ムを取り付けた，全長 15ｍのロボットアームを構成し，基本的動作を実現したのでこれを報告する． 
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1. はじめに 

福島第一原子力発電所の廃炉加速化のためには炉内構造物や燃料デブリの状況把握が重要である．ペデス

タル上部に位置する圧力容器底部の状況把握を可能とする技術の実現を目指して、長尺の多関節ロボットア

ームにより、手先の位置姿勢の制御をしながら、カメラの SfM(Structure from Motion)技術および超音波計測

技術により構造物の状況把握を行うとともに、レーザーを用いた LIBS（Laser-Induced Breakdown Spectroscopy）

技術により物質の分布状況把握を行う遠隔探査手法を筆者らは開発している．本稿では回転型多関節アーム

の先端に直動型多関節アームを取り付けた全長 15ｍのロボットアームの構成と，動作実験について報告する． 

2. 機構構成 

 ワイヤ干渉駆動型多関節ロボットアーム Super Dragon[1]は全

長 10m, 直径 0.2m, 全質量 300kg であり手先部で 10kg の可搬

質量がある．圧力容器底部に到達するためには，格納容器内を

水平にペデスタルまで進入しさらに垂直上方に計測機器を搬

送する必要がある．そこで質量 10kg以下で収縮時におよそ 2m，

展開時に 6m となるワイヤ駆動による 3 段の直動多関節アーム

を開発し[2]，これを Super Dragon の先端に取り付けた． 

3. 動作実験 

 直動アームを収縮した状態で，最先端の回転関節を制御する

ことで垂直状態に立てられることを確認した．次に直動アーム

部を垂直に保持したまま，鉛直上方に 2.8m（2 段）伸展した．

次に回転型多関節アーム部を駆動してアーム全体を持ち上げ，空中に水平保持した．その結果，この姿勢が

機構的に実現可能であることを確かめた（図 1）．このとき延べ長さは 13.7m である．先端部に装備したカメ

ラにより周囲環境を撮影することに成功した．15m（3 段）への伸展動作は今後の課題である． 

4. 結論 

Super Dragon を拡張し，直動型多関節アームを新たに付加することで全長 15m のアームを開発した． 
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図１ 拡張型 Super Dragon アーム 
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