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1. はじめに  

放射性物質を用いたテロや放射性物質の盗難、紛失への対策のため、ガンマ線源の探知手法の開発

が求められている。被ばく線量の低減等の観点から、線源探知は迅速かつ無人での測定ができること

が望ましい。そこで、無人ビークルと全方向コンプトンカメラを用いた放射線源の探知システムの開

発に取り組んでいる。本発表では、プロトタイプシステムに搭載した 3D-LiDAR による周辺構造物の

認識と環境地図上での線源推定について報告する。 

 

2. 環境地図上での周辺構造物の認識とガンマ線源の推定 

全方向コンプトンイメージングでは、検出器内の相互作用位置と付与

エネルギーから散乱角を計算し、検出器を中心とする球面にコンプト

ンコーンを逆投影することで全方向から検出器に入射するガンマ線の

強度分布(全方向ガンマイメージ)を推定する。全方向ガンマイメージ

の強度は線源強度と幾何効率（立体角）に依存するため、検出器から

とある距離に線源が存在する場合の強度を推定することができる。そ

こで空間内で検出器を移動させてガンマイメージを取得し、各位置か

ら線源強度を推定することで、各位置からの推定線源強度が矛盾しな

い位置に線源が存在すると推定できる[1]。Fig. 1のように全方向コンプ

トンカメラ、3D LiDAR、全天球可視光カメラを無人ビークルに搭載し

たプロトタイプシステムを構築し、ガンマ線源の位置・強度を推定す

る実験を行った。木製の壁で囲われた領域に 137Csを設置し、プロトタ

イプシステムを移動させ複数の点で測定を行った（測定時間 各 10

分）。3D LiDARを用いた SLAMにより得られた環境マップ上で周辺構

造物を認識し、それを避けるように検出器を移動させた。

検出器の移動経路と周辺構造物を Fig.2 に示す。本プロト

タイプシステムにより、周辺構造物を避けながら 137Cs の

線源を推定できることが示された（Fig. 2参照）。今後、周

辺構造物による遮蔽を考慮した線源推定について検討を行

う予定である。 
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Fig. 1 Prototype source  

identification system 

Fig. 2 Moving path of the system, 

surrounding static obstacles, 

and estimated source activity 
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