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NEDO災害対応無人化システム研究開発プロジェクト
千葉工業大学 (株)移動ロボット研究所

小型高踏破性遠隔移動装置
狭隘空間先行探査型移動ロボット

Sakura「櫻」

NEDO研究計画
千葉工業大学 （株）移動ロボット研究所

①小型高踏破性遠隔移動装置の開発

・狭隘空間先行調査型移動ロボット

・重量計測器搭載型移動ロボット

・移動ロボット組込制御システム

・遠隔・自動充電システム

・遠隔除染システム

②汚染マッピング技術

・汚染マップ作成のためのインタフェース

・汚染状況マップ作成オフライン解析

・ガンマカメラ搭載メカニズム








