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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，一般社団法人日本ロボット工業会（JARA）

及び一般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，厚生労働大臣及び経済産業大臣が制定した日本工業規格であ

る。 

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又は実用新案権に抵触する可能性があることに注意

を喚起する。厚生労働大臣，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

特許出願及び実用新案権に関わる確認について，責任はもたない。 

JIS B 8433 の規格群には，次に示す部編成がある。 

JIS B 8433-1 第 1 部：ロボット 

JIS B 8433-2 第 2 部：ロボットシステム及びインテグレーション 
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 (ISO 10218-2：2011) 

ロボット及びロボティックデバイス－ 

産業用ロボットのための安全要求事項－ 

第 2 部：ロボットシステム及びインテグレーション 

Robots and robotic devices-Safety requirements for industrial robots- 

Part 2: Robot systems and integration 

 
序文 

この規格は，2011 年に第 1 版として発行された ISO 10218-2 を基に，技術的内容及び構成を変更するこ

となく作成した日本工業規格である。 

この規格は，産業用ロボットセル及びラインに統合され，設置された産業用ロボットシステムによって

もたらされる特定の危険源を認識して作成した。 

危険源は特定のロボットシステムに多くの場合特有である。危険源の数及び種類は，自動化プロセスの

特性及び設置の複雑さと直接関係している。 

これらの危険源に関連するリスクは，使用されるロボットの種類及びその目的並びに設置，プログラム，

運転及び保全の方法によって様々である。 

産業用ロボットの用途に伴う危険源のいろいろな特性を認識して，JIS B 8433 規格群の第 2 部は，ロボ

ットのインテグレーション及び設置における安全性の保証のための手引を提供する。産業用ロボットの使

用における安全性は，特定のロボットシステムの設計によって影響を受けるため，同等に重要であるが補

足として，設計，組立及びロボットの使用上の情報のための指針を与えるのが目的である。システムにお

けるロボットの部分のための要求事項は JIS B 8433-1 にある。 

安全なロボットシステム又はセルを提供するには，様々な利害関係者の協力が必要である。利害関係者

は，安全な作業環境を提供するという最終目的に対して責任を共有する存在である。利害関係者は，製造

業者，供給者，インテグレータ及び使用者（ロボットの使用に責任をもつもの）であると認識してもよい

が，全ての者は安全な（ロボット）機械という共通の目標を共有している。この規格の要求事項は，利害

関係者の一人に割り当てられるかもしれないが，同じ要求事項において重複した責任に複数の利害関係者

が関わることもある。この規格を使用するときは，例えば，利害関係者のタスクの割り付けからの処理が

特になかったとしても，同定した要求事項の全てが適用されるかもしれないことに読み手は注意を払う必

要がある。 

この規格は，ロボットだけを対象とする JIS B 8433-1 を補足，追記したものである。この規格には，産

業用ロボットの使用によるインテグレーション，設置及び固有の危険源に対するタイプ C 規格で同定し，

対応する要求事項に対する規格 JIS B 9700 及び ISO 11161 に沿った追加情報を加えている。新たな技術的

要求事項には，JIS B 8433-1 の中で安全関連制御システムの性能，ロボット停止機能，イネーブル装置，

プログラム検証，ケーブルレスペンダントの基準，協働ロボットの基準及び更新された安全設計に対する


