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０．市場化プロジェクト体制とJQAの活動

１．HWコンソ事業者向けの安全化対応の支援
→ 東芝、THK、パナソニック

２．安全化対応ガイドの作成（AIST、eSOL、JQA）
→ 未活用分野へこれからロボットを投入しようとするメーカ・SIer・(事業者）にむけ、

求められる安全レベルの合意形成プロセスの提案と関連情報の提供

生活空間で使用するロボット
人・ロボットの協働作業を前提としたロボット

社会課題の手段としてのロボット活用

ロボットの未活用分野への普及のためにも
安全なロボットを開発して行くことは必要不可欠

様々なロボットが提案される

人とロボットの共存環境

プロジェクトにおけるJQAの活動
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１．HWコンソ事業者向けの安全化対応の支援

安全化対応の支援（東芝、THK、パナソニック）

出所： 国際ロボット展NEDOブース 東芝フライヤ 出所： THK SEED-Solustions Webページ
安全化対応ガイド コンテンツ案

出所： パナソニック トピックス Webページ

ロボット・ロボット用サブシステムを対象として、関連する規格の要求事項の共有や
リスクアセスメント・安全要求仕様の確認等を事業者と共に実施
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２．安全化対応ガイドの作成（AIST、eSOL、JQA）

安全化対応ガイドに関する議論（活動の流れ）

NEDO市場化PJ
ソフトコンソ 安全ガイドチーム

RRI WG3
安全調査検討委員会

議論テーマ

課題
検討結果

メーカ ユーザ

ディスカッション ディスカッション

AIST eSOL JQA

安全化対応
ガイド

サービスロボットの課題に即した、安全機能を中心とした開発プロセスの提案と
ロボットの安全機能の開発に必要な周辺情報を発信する

NEDO市場化PJ JQA（ソフトコンソ）

プロセス検討 HWコンソ支援 関連情報の調査

サービスロボット
（パブリックユース）に着目
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２．安全化対応ガイドの作成（AIST、eSOL、JQA）

課題：サービスロボットのイメージが
メーカとユーザで共有できていない

作り手側のアプローチ 使い手側のアプローチ

それぞれの思いを共有する
－ロボットにできること
－ロボットにしてほしいこと

そして、役割分担と責任を明確にする

【注記】作り手をメーカ、使い手をロボットサービス事
業者とした場合、SIerは作り手からみればユーザであり、
使い手から見れば作り手の両側面を有すると見られる。
最終的なサービス受益者はこの絵には含まれない。
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２．安全化対応ガイドの作成（AIST、eSOL、JQA）

作り手のアプローチ：求められる安全レベルの合意形成プロセスの提案（１）

安全機能を中心としたシステムレイヤー

基本的な安全機能を含む
プラットフォーム

市場が求めるアプリ性能

独立性を有するセパレーション
（上段の機能不全が

下段に影響伝播しない）

安全機能とアプリ機能の分離イメージ

活用イメージ 安全機能例：速度超過や衝突
回避のための動力断

搭乗型ロボット
自律移動式

荷物搬送ロボット

移動マニュピレータ

ドローンベース

オープンソースSWと安全プラットフォームを活用したロボットのシステム構成
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２．安全化対応ガイドの作成（AIST、eSOL、JQA）

作り手のアプローチ：求められる安全レベルの合意形成プロセスの提案（２）

ユーザーからのフィードバックを前提としたイタレーションでの開発プロセスを提案

コンセプト検証
フェーズ

現場実証
フェーズ

業務実証
フェーズ

安全プラットフォームによる一般的な危険源へ
の対応とオープンソースSWを活用したアプリ
性能の開発

フィードバックに基づき
アプリ性能の作り込み

オープンソース
SWの活用

アプリ性能と
プラットフォームの整合化

安全プラット
フォーム

アプリ性能

ロボット

安全プラット
フォーム

アプリ性能

ロボット

安全プラット
フォーム

アプリ性能

ロボット
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２．安全化対応ガイドの作成（AIST、eSOL、JQA）

今まで
求められる安全性

ユーザは、「安全なロボットが欲しい」
メーカは、求められる安全性がどの程度がはっきりし
ないまま、ロボット単体で安全性を実現しようとする

⇒ その結果、制約多・コスト高、メーカも苦戦

⇒ サービスロボットが普及しない

RRIガイドライン※
が契機となり

求められる安全性

リスクコミュニケーションで求める安全性を決め、
メーカとユーザでその安全性を実現する

⇒ サービスロボット単体での安全目標が下がる
（メーカの負担が軽減される⇒コスト低減）

⇒ サービスロボットが普及する

これから
ロボット単体で

実現

ユーザ側で
実現

ロボット単体で
実現

JIS Y1001はロボットサービス事業者が安全を確保するために実施すべき
安全管理・マネジメントについて規定した新しい規格

JIS
Y1001の
期待効果

https://www.jmfrri.gr.jp/content/files/Open/2016/SWG2GL.pdf※RRIガイドライン：

ロボットの残留リスクを踏まえ、
ロボットサービス安全マネジメントシステムを構築する

使い手側のアプローチ

対策なし 対策なし

https://www.jmfrri.gr.jp/content/files/Open/2016/SWG2GL.pdf
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２．安全化対応ガイドの作成（AIST、eSOL、JQA）

使い手のアプローチ

JIS Y1001に基づいたユーザ主導のロボット運用PDCAで
ロボットサービスのパフォーマンスを向上する
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２．安全化対応ガイドの作成（AIST、eSOL、JQA）

関連情報の提供

これからロボットを投入しようとするメーカ・SIer・(事業者）にむけて
安全化対応に関する情報を発信する

＜基本的な情報＞

 安全開発の原則（リスクアセスメント、本質安全／機能安全）

 関連規格の情報

 ロボット関連ハンドブックのマッピング

＜応用・提案＞

 開発プロセス／ロボット安全運用マネジメント

 ロボット開発の困難さ（不確定要素、レガシーの活用など）

 ロボット制御ソフトウェアの特徴（分散／集中、同調／協調）

 安全対応技法（要求の獲得、SysML／SafeML）

 COTS

 スキル
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３．まとめ

１．HWコンソ事業者向けの安全化対応の支援

東芝、THK、パナソニックとの活動概要を紹介

２．安全化対応ガイドの作成（AIST、eSOL、JQA）

コンテンツの概要を紹介

ソフトウェアコンソーシアムにおける安全に関する取組

JQAは安全なロボット導入の普及・展開に寄与して行きたい



ご清聴ありがとうございました


