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まえがき 

この規格は，工業標準化法第 12 条第 1 項の規定に基づき，社団法人日本工作機械工業会 (JMTBA) 及び

財団法人日本規格協会 (JSA) から，工業標準原案を具して日本工業規格を制定すべきとの申出があり，日

本工業標準調査会の審議を経て，経済産業大臣が制定した日本工業規格である。 

これによって，JIS B 6194:1997 は廃止され，この規格に置き換えられた。 

この規格は，著作権法で保護対象となっている著作物である。 

この規格の一部が，特許権，出願公開後の特許出願，実用新案権又は出願公開後の実用新案登録出願に

抵触する可能性があることに注意を喚起する。経済産業大臣及び日本工業標準調査会は，このような特許

権，出願公開後の特許出願，実用新案権又は出願公開後の実用新案登録出願に係る確認について，責任は

もたない。 

JIS B 6190 の規格群には，次に示す部編成がある。 

JIS B 6190-2 第 2 部：数値制御による位置決め精度試験 

JIS B 6190-4 第 4 部：数値制御による円運動精度試験 

JIS B 6190-7 第 7 部：回転軸の幾何精度試験 
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Test code for machine tools－ 
Part 4:Circular tests for numerically controlled machine tools 

 
序文 

この規格は，2005 年に第 2 版として発行された ISO 230-4 を基に，技術的内容及び対応国際規格の構成

を変更することなく作成した日本工業規格である。 
 

1 適用範囲 

この規格は，数値制御工作機械の二つの直進運動軸を同時に制御して円運動させたときの両方向の真円

度，平均的な両方向の半径偏差，真円度，及び半径偏差の精度試験方法及び通則について規定する。この

規格に用いる測定器は，JIS B 6191 の 6.63 による。 

この規格の目的は，数値制御工作機械の輪郭性能の測定方法を提供することである。 

注記 この規格の対応国際規格及びその対応の程度を表す記号を，次に示す。 

ISO 230-4:2005，Test code for machine tools－Part 4: Circular tests for numerically controlled machine 

tools (IDT) 

なお，対応の程度を表す記号 (IDT)は，ISO/IEC Guide 21 に基づき，一致していることを示

す。 
 

2 引用規格 

次に掲げる規格は，この規格に引用されることによって，この規格の規定の一部を構成する。この引用

規格は，その 新版（追補を含む。）を適用する。 

JIS B 6191 工作機械－静的精度試験方法及び工作精度試験方法通則 

注記 対応国際規格：ISO 230-1，Test code for machine tools－Part 1 : Geometric accuracy of machines 

operating under no-load or finishing conditions (MOD) 
 

3 用語及び定義 

この規格で用いる主な用語及び定義は，次による。 

3.1  

設定円経路(nominal path) 

工作機械の作業領域内の指定した平面，中心位置及び直径（又は半径）で運動する円経路又は 90°以上

の数値制御でプログラムされた円弧経路。 


