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In 2015, Pro. Dr. Mukaidono, IGSAP chairman, Emphasized the Importance 

of Collaborative Safety/Safety 2.0 and its Application Development
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安全・健康・ウェルビーイングを追求する
協調安全の応用範囲は広い

各委員会の活動は以下をご参照ください

https://institute-gsafety.com/about/committee/

IGSAP組織と体制・仲間づくり
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IGSAP建設委員会 安全性向上と生産性の向上
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河田孝志, 建設業における労働安全衛生(OSH)と生産性の向上, 農業食料
工学会誌, 84巻3号 p. 123-129 2022年5月.

建設委員会での活動は以下の論文をご参照ください



IGSAPモノづくり委員会（2024年1月29日発足）

モノづくり委員会での活動は以下をご参照ください

モノづくり委員会新聞記事
https://institute-gsafety.com/news/20240227-2475/

幸せの量産
https://toyotatimes.jp/report/shareholders_2021/157.html

協調安全の事例
https://www.automaatioseura.fi/site/assets/files/4501
/sias_2024_paper_23.pdf
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日本発信型のサービスロボティクス運用の取り組み
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Safety2.0とロボティクスにおける社会実装

https://www.meti.go.jp/press/2023/1
1/20231113001/20231113001.html

https://www.aist.go.jp/aist_j/
news/pr20200902_2.html

ISO 31101
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産業用ロボット技術をサービス領域の世界へ

サービスロボティクスにおける社会実証

https://answers.khi.co.jp/ja/connected-society/20220527j-01/

川崎重工 労働人口不足
サービス分野への社会実証＠羽田イノベーションシティ

「情報処理」Vol.65 No.5（May 2024）「デジタルプラクティス」
人とロボットが共存・協働・協調できる空間の社会的価値の考察─川崎
重工Future Lab HANEDAの挑戦─
https://www.ipsj.or.jp/dp/contents/publication/58/DP6505-S05.html



サービスロボット運用の検証（世界初）
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Safety2.0とロボティクスにおける社会実装

• Documents Structure of ISO 31101

ISO 31101 lists about 30 documents for ASSMS

          
   

        
   

       
                    

          
     

           
          

   

             
              

           
    

             

      

     
   

      
        

        
       

        
       

        
       

        
       

    
       

       
        

(n) : Clause number of ISO 31101 https://www.automaatioseura.fi/site/assets/files/4501/sias_2024_paper_37.pdf



9

ヒアリング結果と採用したSafety2.0技術

レストラン従事者の要望と視点

ロボットが誰もがいつでも、気づいたときに気軽に止められる

＜視点：ウエルビーイング＞
・お客様の満足度が働く喜び
・レストランスタッフの働きやすさ

提案する安心停止の要件

▽安全ための停止機能
動力遮断しない一時停止

▽利用ハードルを下げる工夫
・無線によるリモート操作
・停止操作のマンマシンインターフェイス性向上
スイッチの押しやすさ
通信デバイスの状態表示の視認性確保
手首および腕部に装着可能で軽量なデバイス

▽ロボット動作軌道逸脱の最小化
・プログラム停止方式
・再開時の軌道をそのまま再現

第42回日本ロボット学会学術講演会1A3-04 
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安心停止スイッチの応用行動モデル（提案）

応用行動分析のモデル化

安心停止

確実不確実

利益

不利益
事故（大損害）

（非常停止：後始末が大変）

②気楽に押しても良いし、押しても
損はない
（まだ経験はなし/安全行動分析）

③気楽に押して良いし、押し
ても損はない（経験あり）

④良さを理解すると、どん
どん使う方向で改善が進む

（報酬的）

①押しても損をしないよう
システム側で工夫

安心停止スイッチの要件＝「行動の結果が確実に利益を生むような設計」

第42回日本ロボット学会学術講演会1A3-04 
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人とロボットの協調・コミュニケーション技術とその効果

人の行動に着眼した協調技術の適用評価

確からしさ

報酬性

安心停止スイッチ適用結果のまとめ
検証結果（N＝８）

従事者全員
A:管理者
B:スタッフ ▽確からしさと報酬性：1象限にプロット

職種・経験に関わらず高い傾向を確認

▽同じ人物で非常停止と安心停止を比較した場合
多くの場合は確実性と利益性が向上することを確認

▽ベテラン2名（図中A4，B4の被験者）
・非常停止，安心停止ともに高い評価
非常停止スイッチを押すタイミングを心得ている

・経験やスキルで
確実性に関しては優位性が出ないケースあり
→使い分けて活用

第42回日本ロボット学会学術講演会1A3-04 



協調におけるデジタルテクノロジーの可能性
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生産性の持続的向上と人の負担軽減を両立するデジタルツインを開発

https://www.aist.go.jp/aist_j/press_release/pr2023/pr20230131/pr20230131.html
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高度な連携
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技術と運用
（人・仕組み・マネージマント）

これからの一人ひとりが多様な幸せ（well-being）を実現できる社会

https://www8.cao.
go.jp/cstp/society
5_0/society5_0.pdf




