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「建設機械の安全装置に関する技術」における要求事項（リクワイヤメント）（案） 

 

テーマ：建設機械の安全装置に関する技術 

 

◆適用範囲 

本要求事項（リクワイヤメント）は、「土工機械起動時」に「搭乗式のドラグ・ショベル及びローラと、人／物（人形体／非人形体）の接触危険

性がある場合」において、静止している人／物（人形体／非人形体）を検出し、警報または機械の起動・作動の停止に係る安全補助装置に適用する。 

＜検出対象物＞ 

静止した状態の以下の対象物。 

 人：人形体 

物：非人形体（人／物が識別できる装置にのみ） 

＜機能要求＞ 

以下のいずれかを有していること。 

 運転動作支援機能：機械と人／物（人形体／非人形体）の接触危険性がある場合において、 

静止している人／物（人形体／非人形体）を検出し、視覚的または聴覚的な信号で運転員に警報を提供し、運転員が接触を回避するための運転動作を促すことが可能な機能。 

 運転動作介入機能：機械と人／物（人形体／非人形体）の接触危険性がある場合において、 

静止している人／物（人形体／非人形体）を検出し、衝突の防止または回避作動を自動的に提供し、運転員が接触を回避するための運転動作に介入することが可能な機能。 

 

ただし、運転動作介入機能を持つ安全補助装置に関しては、厚生労働省の【機能安全による機械等に係る安全確保に関する技術上の指針 （平成 28 年厚生労働省告示第 353 号）】を満たす装置であること。 

＜取付け型＞ 

土工機械への安全補助装置取付け方法は、以下のいずれかとする。 

 土工機械製造業者が製造段階で取付けられた内蔵型 

 安全補助装置を販売あるいはレンタルしている業者によって取付けられた後付け型 

＜取付け可能とする土工機械＞ 

搭乗式のドラグ・ショベルもしくはローラに取付け可能なものとし、施工パッケージ型積算基準の代表機械規格を参考とし、以下の規格の機械を対象とする。 

 ドラグ・ショベル：バケット容量山積 0.8m3(平積 0.6m3)級 

 ローラ：タイヤローラ 運転質量 8～20t級 

 

なお、上記の規格以外のドラグ・ショベルあるいはローラを対象としている安全補助装置についても試験及び評価を適用することが可能であるが、その場合、使用した機械の規格を試験結果報告書に記載する必要がある。 

＜機能実行範囲＞ 

図 1に一般的な土工機械の作業フローを示す。 

本試験方法及び評価方法で対象とする安全装置機能の実行範囲は、図 1 の実線部分とし、機械起動時（土工機械周辺の安全確認を行った運転員

が、機械に搭乗した直後から、作業開始直前までの期間）に、要求機能を実行することとする。それ以外の作業においては、既に規定あるいは実

施するべき安全対策を行うことを想定している。 

 

  
図 1 一般的な土工機械の作業フロー 
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「建設機械の安全装置に関する技術」における要求事項（リクワイヤメント）（案） 

要求事項 評価方法 

要求項目 確認項目 確認内容 評価指標 提出資料 

要求機能 

運転動作支援機能 ＳかつＢ領域で警告（視覚・聴覚）する ☆  試験結果報告書 

 申請書 
ＳかつＡ領域で警告（視覚・聴覚）する ☆☆ 

運転動作介入機能 ＳかつＡ領域で機械の運転操作装置が作動しない ☆☆☆ 

検出性能 

検出面積率（％） ＳかつＡ・ＳかつＢ領域ごとに、被験体姿勢「直立」及び「屈み」での検

出試験を行う。 

決められた被験体設置箇所での検出確認試験を２回実施し、２回とも検

出があった箇所のみ採用となる。 

 

検出面積率＝試験検出面積／必要検出面積（％） 

 

 ＳかつＡ領域の「直立」姿勢での検出面積率 

（「直立」ＳＳＡ（％）） 

 ＳかつＡ領域の「屈み」姿勢での検出面積率 

（「屈み」ＳＳＡ（％）） 

 ＳかつＢ領域の「直立」姿勢での検出面積率 

（「直立」ＳＳＢ（％）） 

 ＳかつＢ領域の「屈み」姿勢での検出面積率 

（「屈み」ＳＳＢ（％）） 

 試験結果報告書 

 製図 

姿勢変化検出精度（％） ＳかつＡ・ＳかつＢ領域ごとの検出面積率の試験において、被験体姿勢

「直立」と「屈み」で２回検出した面積における検出箇所数と、「直立」

かつ「屈み」で検出できている面積における検出箇所数の割合を、検出

面積率試験の結果を用いて算出する。 

 

姿勢変化検出精度＝「直立」かつ「屈み」の検出箇数／ 

「直立」、「屈み」の検出箇所数（％） 

 ＳかつＡ領域の姿勢変化検出精度 

（ＡＣＳＡ（％）） 

 ＳかつＢ領域の姿勢変化検出精度 

（ＡＣＳＢ（％）） 

 試験結果報告書 

人と物（人形体と非人形体） 

の識別率（％） 

※識別する装置のみ 

検出面積率の試験で、人形体の「直立」姿勢で検出した箇所（人形体検

出箇所数）に対し、非人形体で「検出確認を行い（非人形体検出箇所数）、

識別率を算出する。 

 

人と物の識別性能＝（１－非人形体検出箇所数／人形体検出箇所数） 

×100（％） 

 人の識別あり（ステージ２の装置） 

（Ｓ２） 

 

※ 識別しない装置は、ステージ１（Ｓ１）として評価

する。 

 申請書 

 識別技術の内容

及び付加条件 

作動の確実性 

土工機械起動時の装置起動有無

（それを確認できる何かしらの

表示ができる） 

安全補助装置は、少なくとも左の事項含む永続的監視機能を備えている

ことが望ましいことから、機能有無について、申請書、試験、ヒアリン

グ等で確認を行う。 

 有／無 

 各表示、発信方式 

 試験結果報告書 

 申請書 

 その他根拠とな

る資料 装置が正常に作動していること

を発信（視覚・聴覚）する機能

の有無（例えば、表示灯） 

装置の正常に作動していない場

合に警告（視覚・聴覚）する機

能の有無 

過検出の抑制有無 
評価対象範囲外での検出有無 評価対象範囲外に被験体を６箇所設置し、検出有無を確認する。  有／無  試験結果報告書 

経済性 
初期投資およびメンテナンスの

概略費用 

試験結果報告書に記載する。  適宜  試験結果報告書 

耐環境性能 
適宜 試験結果報告書に記載する。  適宜  試験結果報告書 

 


