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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，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。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。 
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生活支援ロボットの安全要求事項 

Robots and robotic devices-Safety requirements for personal care robots 

 

序文 

この規格は，2014 年に第 1 版として発行された ISO 13482 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，工業分野における製造用途のためではなく，非工業環境においてサービスを提供するため

の新たな用途として近年登場してきた，ロボット及びロボティックデバイスがもたらす固有の危険源を認

識した上で開発された。この規格は，医療用でない生活支援ロボットの安全要求事項に焦点を絞っている。 

この規格は，工業環境だけに特化したロボットに関する安全要求事項を対象とした JIS B 8433-1 を補完

するものである。この規格は JIS B 9700 に沿った追加情報を含むものであり，ISO 13849 及び IEC 62061

において提案されたアプローチを採用して生活支援ロボット及びロボティックデバイスの安全標準を策定

し，人とロボットとの身体的接触の条件について規定している。 

この規格は，JIS B 9700 に規定されている，タイプ C 規格である。 

タイプ C 規格が，タイプ A 規格又はタイプ B 規格の取り扱っている一つ以上の規定から逸脱している

場合は，タイプ C 規格が優先される。 

生活支援の用途におけるロボット及びロボティックデバイスには，人とロボットとの緊密な相互作用，

共同作業などに加え，人とロボットとの身体的接触も求められることが認識されている。 

関連するロボット又はロボティックデバイス，及び対象とする危険源，危険状態又は危険事象の範囲を

この規格の適用範囲に示す。 

危険源が広く認識されている。また，危険源の由来はしばしば，個々のロボットシステムに固有のもの

である。危険源の数及びタイプは，ロボットの用途の性質，装置の複雑さ，及び組み込まれている人間と

ロボットとの相互作用のレベルと直接関連付いている。 

これらの危険源に付随するリスクは，使用するロボットのタイプ，その目的，設置方法，プログラム方

法，操作方法，保守の方法などによって多様である。 

この規格で明らかにする危険源の全てがあらゆる生活支援ロボットに一様に当てはまるということでは

なく，また，所与の危険状態に付随するリスクのレベルが，どのロボットにとっても同じということでも

ない。したがって，安全要求事項・保護方策は，この規格に規定するものとは異なるものとなることがあ

る。保護方策がこの規格に規定する安全要求事項・保護方策を満たさない場合，また，個別の用途が考慮

されている場合は，リスクアセスメントを実施して必要な保護方策を決定する。 

生活支援ロボットの用途による危険源の多様な性質を認識した上で，この規格は，医療用ではない生活

支援ロボットの設計及び製造における安全確保だけでなく，その全ライフサイクルを通じたロボットのイ

ンテグレーション，設置及び使用における安全確保のための指針も提供する。生活支援ロボットを使用す


