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項 目 要   約 

１．研究の概要 

 

本研究では、ガンマ線の飛来方向を検出可能な検出器を開発し、こ

れを搭載した複数のロボットの連携により、単一センサーでは得られ

ない広視野・迅速・安価な放射線源探査を実現するロボットシステム

(Cooperative Operation Robot system for RAdiation Source 

Exploration: CORRASE、コラッセ)を開発することを目的とする。福島

第一原子力発電所（1F）現場への投入に資することを目的として、線

源探査を行う小型ロボットに放射線計測機器を搭載したシステムを3年

間の計画終了時に完成させるための研究を行うことを目的として、以

下の項目を行う。 

１）指向性検出器開発 

 ２）画像・情報処理技術開発 

 ３）ロボット制御システム開発 

 ４）実証試験 

２．総合評価 Ａ 
・独自の多面型指向性検出器VPCを搭載した自走可能な3次元マップ計

測システムを開発し、モックアップ試験までを実現したことは高く評

価ができる。 

・ロボットシステムには既存技術を組み合わせ、ピンホールカメラの線

量計測により少ないチャンネル数で通信負担を軽減しているなど、安

定で迅速に動作する連携システムが工夫されており、今後の実用を考

える上で評価ができる。 

  

Ｓ）特筆すべき優れた成果があげられている 

Ａ）優れた成果があげられている 

Ｂ）相応の成果があげられている 

Ｃ）部分的な成果に留まっている 

Ｄ）成果がほとんどあげられていない 

 

 


