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การร่ัวไหลของผลผลิตฟิชช่ัน หรือ สารกัมมันตรังสีจากเคร่ืองปฏิกรณ์นิวเคลียร์ หรือ เคร่ืองปฏิกรณ์ปรมาณูวิจัย เป็น

อุบัติการณ์ท่ีทุกคนไม่พึงปรารถนา และ ไม่สามารถคาดเดาได้ รวมท้ังเป็นเหตุการณ์ท่ีทุกคนไม่อยากให้เกิดข้ึน ด้วยเหตุน้ีจึงจำเป็น

ต้องมีอุปกรณ์ท่ีแม่นยำในการตรวจสอบ และ ช่วยในการดูแลด้านความปลอดภัยของเคร่ืองปฏิกรณ์นิวเคลียร์ หรือ เคร่ืองปฏิกรณ์

ปรมาณูวิจัย โดยการตรวจสอบอย่างสม่ำเสมอมีความจำเป็นอย่างมากสำหรับเคร่ืองปฏิกรณ์ เพ่ือให้แน่ใจว่าสภาพของเคร่ือง

ปฏิกรณ์มีความปลอดภัยต่อ ประชาชน และ ส่ิงแวดล้อม ในระหว่างการเดินเคร่ืองปฏิกรณ์ ด้วยเหตุน้ีการประยุกต์ใช้เทคโนโลยี

ข้ันสูง เช่น โดรน หรือ หุ่นยนต์ใต้น้ำ ในการตรวจสอบการร่ัวไหลของผลผลิตฟิชช่ัน หรือ สารกัมมันตรังสี จึงมีความสำคัญมาก

สำหรับความปลอดภัยทางนิวเคลียร์และรังสีของเคร่ืองปฏิกรณ์ ในปัจจุบันมีงานวิจัยท่ีใช้โดรนในการเก็บตัวอย่างส่ิงแวดล้อมใน

อากาศ และ มีการใช้หุ่นยนต์ใต้น้ำในการดำเนินการตรวจวัดการร่ัวไหลของผลผลิตฟิชช่ันจากแท่งเช้ือเพลิง การประยุกต์ใช้โดรน

และ หุ่นยนต์ใต้น้ำ สามารถสำรวจหาผลผลิตฟิชช่ัน และ สารกัมมันตรังสีท่ีร่ัวไหลออกสู่บ่อปฏิกรณ์ หรือ ส่ิงแวดล้อมได้อย่าง

แม่นยำ และ ถูกต้อง การตรวจสอบด้วยโดรนหรือหุ่นยนต์ใต้น้ำน้ีสามารถทำได้อย่างสม่ำเสมอ และ ใช้การควบคุมระยะไกลได้

นอกจากน้ันยังสามารถรายงานผลการวัดได้แบบต่อเน่ือง โดยสามารถรายงานผลไปยังผู้ปฏิบัติงาน หรือ เจ้าหน้าท่ีควบคุมเคร่ือง

ปฏิกรณ์ได้อย่างรวดเร็ว โดยท่ัวไปแล้วโดรน และ หุ่นยนต์ใต้น้ำท่ีใช้ในการตรวจสอบด้านความปลอดภัยของเคร่ืองปฏิกรณ์สามารถ

เคล่ือนท่ีได้อย่างคล่องตัวโดยสามารถเคล่ือนท่ีในแนวแกน x, y และ z และหมุนได้ 360 องศา หลักการทำงานของโดรน และ หุ่น

ยนต์ใต้น้ำ จะใช้กล้องและมีเซนเซอร์และหัววัดรังสีสำหรับตรวจจับการร่ัวไหลของผลผลิตฟิชช่ัน และ สารกัมมันตรังสี โดยหุ่นยนต์

อยู่ในระยะท่ีกำหนด และจะทำการเช่ือมต่อกับการควบคุมระยะไกล รวมท้ังกำหนดเส้นทางในการตรวจสอบไว้ล่วงหน้าโดยมีระดับ

ความแม่นยำในการระบุตำแหน่งสูง หลังจากท่ีได้ข้อมูลจากการตรวจสอบจะส่งข้อมูลไปยังผู้ควบคุมโดรน หรือ หุ่นยนต์น้ำ ซ่ึงการ

ใช้เทคโนโลยีข้ันสูงน้ีสามารถลดการได้รับรังสีของผู้ปฏิบัติงาน และ สามารถเพ่ิมประสิทธิภาพในการตรวจวัดการร่ัวไหลของผลผลิต

ฟิชช้ัน และ สารกัมมันตรังสีได้อย่างถูกต้องแม่นยำ
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