
 

㸦ᵝᘧ㸱㸧 

↓人⯟✵ᶵを㣕⾜させる⪅に㛵する㣕⾜⤒Ṕ・▱㆑・⬟力☜ㄆ᭩ 

↓人⯟✵ᶵを㣕⾜させる⪅ 㸸 ○○ ○○ 

☜ㄆ事㡯 ☜ㄆ⤖ᯝ 

㣕⾜⤒Ṕ ↓人⯟✵ᶵの✀㢮別に、10 ᫬㛫以上の㣕⾜⤒Ṕを᭷すること。 ☐㐺 / ☐否 

▱ ㆑ 

⯟✵ἲ㛵係ἲ令に㛵する▱㆑を᭷すること。 ☐㐺 / ☐否 

安全㣕⾜に㛵する▱㆑を᭷すること。 

・㣕⾜ルール㸦㣕⾜の⚗Ṇ✵域、㣕⾜の᪉ἲ㸧 

・Ẽ㇟に㛵する▱㆑ 

・↓人⯟✵ᶵの安全ᶵ⬟㸦フェールセーフᶵ⬟ ➼㸧 

・取ᢅㄝ᫂᭩➼にグ㍕された᪥ᖖⅬ᳨㡯┠ 

・⮬動᧯⦪システムを⿦備している場合には、ᙜヱシステムのᵓ㐀

及び取ᢅㄝ᫂᭩➼にグ㍕された᪥ᖖⅬ᳨㡯┠ 

・↓人⯟✵ᶵを㣕⾜させる㝿の安全を☜保するためにᚲせな体制 

・㣕⾜ᙧែにᛂじた㏣加基‽ 

☐㐺 / ☐否 

⬟ 

力 

一

⯡ 

㣕⾜前に、ḟにᥖげる☜ㄆが⾜えること。 

・周囲の安全☜ㄆ㸦➨三⪅の❧入の᭷↓、㢼㏿・㢼向➼のẼ㇟ ➼㸧 

・⇞ᩱ又はバッテリーのṧ㔞☜ㄆ 

・㏻信⣔⤫及び᥎㐍⣔⤫の作動☜ㄆ 

☐㐺 / ☐否 

㐲
㝸
操
作
の
機
体
※
㸯 

GPS ➼のᶵ⬟を利⏝せず、安定した㞳㝣及び╔㝣ができること。 ☐㐺 / ☐否 

GPS ➼のᶵ⬟を利⏝せず、安定した㣕⾜ができること。 

・上᪼ 

・一定位⨨、㧗ᗘを⥔ᣢしたホバリング㸦回㌿⩼ᶵ㸧 

・ホバリング≧ែからᶵ㤳の᪉向を 90°回㌿㸦回㌿⩼ᶵ㸧 

・前ᚋ⛣動 

・Ỉᖹ᪉向の㣕⾜㸦左右⛣動又は左右᪕回㸧 

・下㝆 

☐㐺 / ☐否 

⮬
動
操
⦪
の
機
体

※
㸰 

⮬動᧯⦪システムにおいて、㐺切に㣕⾜⤒㊰をタ定できること。 ☐㐺 / ☐否 

㣕⾜中に不具合がⓎ⏕した㝿に、↓人⯟✵ᶵを安全に╔㝣させられ

るよう、㐺切に᧯作介入ができること。 
☐㐺 / ☐否 

※㸯 㐲㝸᧯作とは、プロポ➼の᧯⦪⿦⨨をά⏝し、✵中での上᪼、ホバリング、Ỉᖹ㣕⾜、下㝆➼の᧯作を⾜うこと

をいう。㐲㝸᧯作を⾜わない場合には「㐲㝸᧯作のᶵ体」のḍの☜ㄆ⤖ᯝについてグ㍕は不せ。 

※㸰 ⮬動᧯⦪とは、ᙜヱᶵ器に⤌み㎸まれたプログラムにより⮬動ⓗに᧯⦪を⾜うことをいう。⮬動᧯⦪を⾜わない

場合には「⮬動᧯⦪のᶵ体」のḍの☜ㄆ⤖ᯝについてグ㍕は不せ。 

                  

上グの☜ㄆにおいて、基‽に㐺合していない㡯┠がある場合には、下グの⾲に代᭰ⓗな安全対⟇➼をグ㍕

し、⯟✵ᶵの⯟⾜の安全並びに地上及びỈ上の人及び≀件の安全がᦆなわれるおそれがないことをㄝ᫂する

こと。 

㡯┠ 代᭰ⓗな安全対⟇➼及び安全がᦆなわれるおそれがないことのㄝ᫂ 

 

 

 

 

 

グ㍕内容が多いときは、別⣬としてῧ付すること。 


