実証実験対象ロボット　リスクアセスメントシート
	対象ロボット名称
	（型式）
	基本仕様

	
	
	ロボットタイプ: 

	
	外寸：
	質量：

	
	駆動源：

	
	安全機能：

	
	

	
	

	
	

	
	

	
	

	
	

	
	

	
	

	
	

	
	

	
	

	
	

	
	

	
	


リスクアセスメント／リスク低減の表紙
	対象ロボット名称
	実施者
	作成日

	
	(担当者の所属・氏名)

	初回：

第1回改訂：

	ライフサイクル該当段階
	
	分析方法(ツール)
	積算法(一部加算法を適用)

	使用上の制限
	意図した使用
	1 
	リスクの見積/評価基準

算出式:リスク点数(R)＝危害の酷さ(S)×危害の発生確率(Ph)

判定基準 : 3≦R≦6　 十分低い/無視できる(リスク低減は不要)

　　　　   7≦R≦14　低い～中程度/条件付き受容/検討を要する(リスク低減を推奨)

　　　　  15≦R≦44　高い/受容できない(リスク低減が必要)

	
	
	2 
	
	危害の酷さ(S)

4

重大障害(長期間治療)

3

医療措置(短期回復)

2

応急手当で回復

1

無傷/一時的な痛み

危害の発生確率(Ph=F+Ps+A)

晒される頻度/時間(F)

危険事象の発生確率(Ps)

回避可能性(A)

4

連続的/常時

4

高い(起こりやすい)

3

動作中頻繁/長時間

3

ありえる

3

不可能

2

動作中数回/短時間

2

可能性あり

1

まれ/瞬間的

1

低い(まれ)

1

条件付きで可能性あり

危害の発生確率(Ph)

3

4

5

6

7

8

9

10

11

危害の酷さ(S)

1

3

4

5

6

7

8

9

10

11

2

6

8

10

12

14

16

18

20

22

3

9

12

15

18

21

24

27

30

33

4

12

16

20

24

28

32

36

40

44



	
	合理的に予見できる誤使用
	1 
	
	

	
	意図した空間／

時間制限
	1 
	
	


初期リスクアセスメント
	危険源同定
	リスク見積

	段階
	No.
	危険源
	危険状態/危険事象
	危険区域
	対象者
	危害の
酷さS
	危害の発生確率Ph
	リスク
点数R
	備考

	
	
	
	
	
	
	
	
	頻度F
	確率Ps
	回避A
	
	

	
	1
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	2
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	3
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	4
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	5
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	6
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	7
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	


リスク低減後の再リスクアセスメント
	初期リスク分析結果
	リスク低減
	再リスク見積

	段階
	No.
	危険源
	リスク
点数R
	優先
順位
	保護方策
(メーカによる工学的手段)
	危害の
酷さS
	危害の発生確率Ph
	リスク
点数R
	制御関連
部の安全

性能目標
	残留リスク
方策(ユー
ザに依存)
	備考
(参照規格類等)

	
	
	
	
	
	
	
	
	頻度
F
	確率
Ps
	回避
A
	
	
	
	

	
	1
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	2
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	3
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	4
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	5
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	


注:晒される頻度は、一般的にロボットと


人との接近する度合いとなる。


晒される時間とは、ロボットのアクティブ


状態（通電時）に対して見積もる。





リスク低減推奨


リスク低減必要








参考：ＮＥＤＯ生活支援ロボット実用化プロジェクト

　　　①生活支援ロボットの安全性検証手法の研究開発

　　　コンセプト検証ＷＧ

　　　労働安全衛生総合研究所

