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Abstract 
ᮏ✏࡛ࡎࡲࡣ㸪ࣟ࣎ࡀࢺࢵே㛫࡜ඹ⏕ࡣ࡟ࡵࡓࡿࡍ㸪
㸪ࡣ࡟ࡵࡓࡢࡑ㸪ࡾ࠶Ⅽ୺య࡛⾜࡞㐨ᚨⓗࡣࢺࢵ࣎ࣟ
ᚲせࡘᣢࢆ௦᭰୙ྍ⬟ᛶ㸦irreplaceability㸧ࡀࢺࢵ࣎ࣟ
ࢆ㸺ಶᛶ㸼ࡀࢺࢵ࣎ࣟࡎࡉ࠾࡞ࡶࡾ࡜ࡣࢀࡑ㸪ࡾ࠶ࡀ
ᣢࡿ࠶࡛࡜ࡇࡘ㸪ࢆ࡜ࡇ࠺࠸࡜ㄽࡿࡌ㸬࡟ࢮ࣮ࢸࡢࡇ
ᇶ࡙ࡁ㸪ࣟ࣎࡜ࢺࢵே㛫ࡀ㌟యⓗྠ࡟ㄪ࢖࡞࠺ࡼࡿࡍ
㸪ࣟࡾࡼ࡟㸧ࢡࢫࢱ㸦㌟యⓗㄪᩚ㐠ືࣥࣙࢩࢡࣛࢱࣥ
ᙳ࡟࡜ࡇࡿࡍุ᩿ࡀே㛫࡜ࡿ࠶㐨ᚨⓗ୺య࡛ࡀࢺࢵ࣎
㡪ࢆ࠿࠺࡝࠿ࡿ࠶ࡀㄪࡿ࡭ᐇ㦂ࢆᵓ⠏ࡿࡍ㸬 
 
Keywords ̿ Moral agenct, Irreplaceability, Human 
robot interaction, Bodily coordination motion task, 
Trolley problem  
 

 ࡟ࡵࡌࡣ .1

஫స┦࡜ே㛫ࡕࡓ⚾ࡋከᩘᏑᅾ࡟୰ࡢୡࡀࢺࢵ࣎ࣟ

ࢵ࣎ࣟࡁ࡜ࡢࡑ㸬ࡿࡍ᮶฿ࡃ࡞࠺࠾ࡸ࠸ࡣ⏺ୡࡿࡍ⏝

ࡀ࡟࡞ࡣ࡟ࡿࡍ⏕ඹ࡜ே㛫ࡾ࡞࡜ဨ୍ࡢ఍♫࡟┿ࡀࢺ

ᚲせ࠿㸬ᮏ◊✲࡛ࡢࡇࡣၥ࡟࠸ᚰဴࡢᏛ࡜ேࣟ࣎ࢺࢵ

┦஫స⏝ࡢㄆ▱⛉Ꮫࡾࡼ࡟㏕ࡿ㸬 

ᮏ◊✲ࡢ┠ⓗࡣ㸪ࣟ࣎࡜ࢺࢵேࣥࣙࢩࢡࣛࢱࣥ࢖ࢆ

ඹࡢே㛫࡜ࢺࢵ࣎ࣟࠕࡁ࡭ࡿ㸪᮶࡚ࡗࡼ࡟࡜ࡇࡿࡏࡉ

⏕♫఍࡚ࠖ࠸࠾࡟㔜せࠕࡿ࡞࡜ಶᛶࠖ࡜࡟ࢺࢵ࣎ࣟࡀ

ࡢࡑ㸪ࡋウ᳨࡟ㄆ▱ဴᏛⓗࢆ࠿ࡢࡿ࡞࡜ᚲせࡐ࡞࡚ࡗ

⤖ᯝࠕࢆಶᛶࠖ࡟㛵ဴࡿࡍᏛⓗ࡚ࡋ࡜ࢮ࣮ࢸ࡞ᥦ♧ࡍ

ࢆᨭᣢ࡞㦂ⓗ⤒࡟ࢮ࣮ࢸࡢࡑ㸪࡚ࡋࡑ㸬ࡿ࠶࡛࡜ࡇࡿ

୚ࢆ࡜ࡇࡿ࠼┠ⓗࡓࡋ࡜㸪ேࢡࣛࢱࣥ࢖ࡢࢺࢵ࣎ࣟ࡜

 㸬ࡿࡍタィࢆᐇ㦂ࣥࣙࢩ

 

2. ಶᛶ㸪㐨ᚨⓗ⾜Ⅽ୺య㸪௦᭰୙ྍ⬟ᛶ 

ᡃࡣࠎ㸪ࣟ࣎ࡀࢺࢵ♫఍୍ࡢဨࡅཷ࡚ࡋ࡜ධࢀࡽࢀ

࡚ඹ⏕ࡣ࡟ࡿ࡞࡜࣮ࢼࢺ࣮ࣃࡢ㸪ྛࣟ࣎࡟ࢺࢵಶᛶࡀ

ᚲせ࡛ࡿ࠼⪄࡜ࡿ࠶㸬࡛ࡇࡇಶᛶࡣ࡜㸪ぢࡁືࡸ┠ࡓ

᪉ࡓࡗ࠸࡜௚࡜ᕪู໬࡛࡞࠺ࡼࡿࡁᛶ㉁ࢆᣢ࠺࠸࡜ࡘ

࡞ࡍ㸪௦᭰୙ྍ⬟ᛶ㸦irreplaceability㸧㸪ࡃ࡞ࡣ࡛࡜ࡇ

ࡇ࠺࠸࡜ࡿ࠶Ꮡᅾ࡛࠸࡞ᚓࢀࡉ௦᭰࡟≀Ꮡᅾࡢ௚ࡕࢃ

㸪ࡤࡽ࡞Ꮡᅾࡃຠࡢ௦᭰ࡀ㇟㸪ᑐࡽ࡞ࡐ࡞㸬ࡿ࠶࡛࡜

࠶࡛ࡽ࠿࠸࡞ࡽ࡞ࡣ࡟ᑐ㇟௨ୖࡿࢀࡉ㈝ᾘ࡟༢ࡣࢀࡑ

ࡀࢀࡑ㸪ࡣ࡜ࡘࡶࢆ㸺ಶᛶ㸼ࡀࢺࢵ㸪࡚ࣟ࣎ࡋࡑ㸬ࡿ

㸺㐨ᚨⓗ࡞⾜Ⅽ୺య moral agent㸼࡛࡜ࡇ࠺࠸࡜ࡿ࠶

⾜ᚊⓗ⮬ࡀࢀࡑ㸪ࡣ࡜Ⅽ୺య⾜࡞㸬㐨ᚨⓗࡿࡍ୺ᙇࢆ

Ⅽ⪅࡛ࡾ࠶㸪ࡘ࠿㸪௚ࡢఱ⪅ࡶ௦࡛᭰࠸࡞ࡁ㈐௵ࢆᘬ

ୡ࢔ࣜ࢜ࢡ㸦࠸࡞࠼ࡋ㦂⤒ࡀ⪅௚࡟ࡵࡓࡢࡑ㸪ࡅཷࡁ

ࡋࡶ㸬ࡿ࠶࡛࡜ࡇࡢ୺యࡘࡶࢆ⏺㸧ෆ㠃ୡ࡞࠺ࡼࡢ⏺

㸪ࡁ࡜ࡓࡗࡲࡋ࡚ࡋࢆື⾜࡞཯♫఍ⓗ࠿࡟࡞ࡀࢺࢵ࣎ࣟ

ࡢ࣒ࣛࢢࣟࣉࡾࡓࡏࢃ㈇࡟⪅㸪〇㐀ࢆ௵㈐ࡢື⾜ࡢࡑ

ࡑࢺࢵ࣎ࣟࡢࡑ㸪ࡃ࡞ࡣ࡛ࡢࡿࡍࡾࡓࡋ࡞ࡳ࡜ࡔࢢࣂ

࡛࡜ࡇ࠺࠸࡜ࡿ࠼⪄ࡀࡕࡓ⚾㸪࡜ࡘᣢࢆ௵㈐ࡀࡢࡶࡢ

 㸬ࡿ࠶

⪅Ⅽ⾜ࡢࡑࢆ௵㈐ࡢⅭ⾜ࡿ࠶ࡢࢺࢵ㸪ࣟ࣎ࡕࢃ࡞ࡍ

㸻ࣟ࣎࡟ࢺࢵᖐࡍ㸦ࣟ࣎ࡀࢺࢵ㐨ᚨ୺య࡛࡞ࡳ࡜ࡿ࠶

Ỵ࠺࠸࡜࠺⾜ࡣ࠸ࡿ࠶㸦ࡓࡗ⾜ࢆⅭ⾜ࡢࡑ㸪ࡣ࡟㸧ࡍ

ᐃࡓࡋࢆ㸧ࡀࡢ㸪ࡾ࠶࡛ࡢࡶࡢࡑࢺࢵ࣎ࣟࡢࡑ㸪㸦ྠᆺ

࡛ぢࡌྠࡶ┠ࡓぢศ࠸࡞ࢀࡋࡶ࠿࠸࡞࠿ࡘࡀࡅ㸧௚ࡢ

ࣛࢢࣟࣉࢆࢺࢵ㸪࡚ࣟ࣎ࡋࡑ㸪ࡃ࡞ࡣಶయ࡛ࢺࢵ࣎ࣟ

♫〇㐀఍ࡢࢺࢵ㸪ࣟ࣎ࡃ࡞ࡣ࡛࢔ࢽࢪ࢚ࣥࡓࡋࢢ࣑ࣥ

ࢆ࡜ࡇ࠺࠸࡜ࡿ࠶࡛ࡢࡶࡢࡑࢺࢵ࣎ࣟࡢࡑ㸪ࡃ࡞ࡶ࡛

ゝࡣ࡟࠺㸪௦᭰୙ྍ⬟ᛶࡀ୙ྍḞ࡛ࡿ࠶㸬 

ᮏ◊✲࡛ࡣ㸪௚⪅ࢆ㐨ᚨ୺యࡅཷ࡚ࡋ࡜ධࠊࡣ࡟ࡿࢀ

⬟ᚰ⌮ⓗ࡜㌟య࡞࠺ࡼࡿࡁ஺ὶ࡛࡜ࡕࡓ⚾ࡀ⪅௚ࡢࡑ

ຊࢆᣢ࡜ࡘឤ࠺࠸࡜࠸࡞ࡽ࡞ࡤࢀࡅ࡞ࢀࡽࡌసᴗ௬ㄝ

ࢃྜ࡟ᡭ┦ࠊࡣேࠕ㸪࡚࠸ᇶ࡙࡟సᴗ௬ㄝࡢࡇ㸬ࡃᥐࢆ

ㄪྠ࡞㌟యⓗࡢ࡜ࢺࢵ࣎ࣟࡘᣢࢆ㐺ᛂᛶࡿࡍື⾜࡚ࡏ

㸪ࡾࡓࡏࡉᖐᒓࢆෆ㠃࡟ࢺࢵ࣎ࣟࡢࡑ㸪࡚ࡌ㏻ࢆື⾜

ࠖࡿ࡞࡟࠺ࡼࡿࡍࡾࡓࡋ࡞ࡳ࡜㐨ᚨ୺యࢆࢺࢵ࣎ࣟࡢࡑ
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 㸬ࡿࡍウ᳨࡟㦂ⓗ⤒ࢆ௬ㄝ࠺࠸࡜

 

3. ㌟యⓗㄪᩚ㐠ືࢡࢫࢱ 

௚⪅࡜㌟య㐠ືࢆㄪᩚࡣ࡜ࡇࡿࡍ♫఍ⓗ࡞㛵ಀࢆ⠏

ࡾࡼ࡟࡝࡞ၐྜࡸࢫࣥࢲ㸪ࡤ࠼࡜ࡓ㸬[1]ࡿ࠶࡛┙ᇶࡃ

ྠᮇⓗ࡞㌟య㐠ື࡛࡜ࡇࡿࡍࢆ㸪ෆ㞟ᅋព㆑ࡀ㧗ࡿࡲ㸬

఍ヰ┦ᡭࡾࡓࡋ࣮࣑ࣛࡀ࣮ࣕࢳࢫ࢙ࢪࡢ㸪࡟ࡻࡋࡗ࠸

Ṍࡽࡀ࡞ࡁヰ࡛࡜ࡇࡍṌࡓࡗ࡞࡟ࡻࡋࡗ࠸ࡀ࣒ࢬࣜࡃ

㸪ࡋᮇྠ࡟ព㆑ⓗ↓ࡀ㸪㌟య㐠ື࡚ࡋ㏻ࢆ࡜ࡇࡿࡍࡾ

఍ヰࡀ༠ㄪⓗࡿ࡞࡟ࡢࡶ࡞ሙྜࡿ࠶ࡶ㸬 

࡟⪅௚ࡿࡍ⏝஫స┦ࡀㄪᩚࡢ㸪㌟య㐠ື࡞࠺ࡼࡢࡇ

ᑐࡿࡍ༳㇟࡟୚ࡿ࠼ᙳ㡪࡚࠼⪄ࢆ㸪ୖ グࡢ௬ㄝࠕேࠊࡣ

┦ᡭࡿࡍື⾜࡚ࡏࢃྜ࡟㐺ᛂᛶࢆᣢࡢ࡜ࢺࢵ࣎ࣟࡘ㌟

యⓗྠ࡞ㄪ⾜ືࢆ㏻࡚ࡌ㸪࡟ࢺࢵ࣎ࣟࡢࡑෆ㠃ࢆᖐᒓ

ࡿࡍࡾࡓࡋ࡞ࡳ࡜㐨ᚨ୺యࢆࢺࢵ࣎ࣟࡢࡑ㸪ࡾࡓࡏࡉ

㌟యⓗㄪᩚࠕࡣࠎ㸪ᡃ࡟ࡵࡓࡿࡍウ᳨ࢆࠖࡿ࡞࡟࠺ࡼ

㐠ືࢡࢫࢱ㸦Bodily Coordination Motion task㸧ࠖ ⪄ࢆ

᱌ࡋᐇ㦂⎔ቃࢆᵓ⠏ࡓࡋ㸬ࡣ࡛ࢡࢫࢱࡢࡇ㸪ཧຍ⪅ࡀ

ே㛫㸦ᅗࢆࣝࢻࣥࣁ 1㸧ࢺࢵ࣎ࣟࡣࡓࡲ㸦ᅗ 2㸧ࡶ࡜࡜

㸬2࠺⾜ࢆ㐠ືࡍᅇ࡟ ࡜ࡇࡍᅇ࡟❧⊃ࡣࣝࢻࣥࣁࡢࡘ

㸪ࡋ♧ᣦ࡟࠺ࡼࡿࡍ㸪㐺ᐅ㏫ᅇ㌿ࡣ࡟⪅㸬ཧຍࡿࡁ࡛ࡀ

ྠㄪྠࡸᮇࡣ࡟࠺ࡼࡿࡏࡉᣦ♧࠸࡞ࡋ㸬┦஫స⏝ࡿࡍ

┦ᡭࡀே㛫ࡢሙྜࡣᑐ㠃࡜⫼㠃ࡢ 2᮲௳㸪ࣟ࣎ࡢࢺࢵ

ሙྜࡣ┦ᡭ࡟࠺ࡼࡿࡏࢃྜ࡟ࡁືࡢᅇ㌿᪉ྥࢆኚࡿ࠼

㐺ᛂⓗ࡜࣒ࢬࣜࢦࣝ࢔࡞㸪┦ᡭ࡟࣒ࢲࣥࣛ࡟❧⊃ࡣ࡜

ᅇ㌿᪉ྥࢆኚࡢ࣒ࢬࣜࢦࣝ࢔ࡿ࠼ 2᮲௳࡛ᐇ㦂࠺⾜ࢆ㸬

㛫ࡢ⪅୧ࢆ࡚ࡓ࠸ࡘ㸪ࡣ࡛௳᮲ࢺࢵ࣎ࣟ࡜㸪ᑐ㠃࠾࡞

ࢆࡋ㞃┠ࡢࣉ࢖ࢱ࣮ࢨ࢖ࣂࣥࢧࡀ⪅ᐇ㦂ཧຍ࠿ࡃ⨨࡟

⿦╔࡛࡜ࡇࡿࡍ㸪஫ࡢ࠸ど⥺ࢆ㐽ࡿ㸬ࣟ࣎ࢺࣄࡣࢺࢵ

ᆺࡋ࡜㸪ࡢ♫ࢡࣥࣂࢺࣇࢯPepperࡿ࠸⏝ࢆ㸬 

 

 

ᅗ 1  

 

 

ᅗ 2  

 

4. ศᯒ᪉ἲ 

┦ࡢ⪅㸪ྠᮇ㸪㐨ᚨᛶᖐᒓ㸪୧࡚࠸࠾࡟ࢡࢫࢱࡢࡇ

㛵ࡢ᮲௳౫Ꮡᛶࢆศᯒࡿࡍ㸬㐨ᚨᛶᖐᒓ࡟㛵ࡣ࡚ࡋ㸪

┦஫స⏝ࡿࡍ┦ᡭࡀື⾜ࡢ㐨ᚨⓗ࡟㈐ࡔࡢࡶࡿࢀࡽࡵ

࡭ㄪ࡚ࡌ㏻ࢆၥ㢟ࢥࢵࣟࢺ㸪ࢆ࠿࠺࡝࠿ࡿࢀࡽࡌឤ࡜

࣒࣮ࢤ∭ᚋ㏻᭱ࡧࡼ࠾࣒࣮ࢤ⪅㸪⊂⿢࡚࠼㸬ຍ[3][2]ࡿ

ពᛮỴᐃ࡟ឤ᝟ⓗࡣࡓࡲⓗ⌮ྜ࡚ࡋᑐ࡟㸪┦ᡭࡾࡼ࡟

 㸬ࡿ࡭ㄪࢆᗘ⛬ࡿࡍ

ヨࡿ࠼⪄ࢆἣ≦࣐ࣥࣞࢪ࡞೔⌮ⓗࡣ࡜ၥ㢟ࢥࢵࣟࢺ

⾜ᐇ㦂࡛ࡿ࠶㸬௨ୗ࡞࠺ࡼࡢ≧ἣ㸦ᅗ 3㸧ࡿ࠼⪄ࢆ㸬࠶ࠕ

ࡢࡇ㸪ࡾ࡞࡟⬟ไᚚ୙ࡀࢥࢵࣟࢺࡿ࠸࡚ࡗ㉮ࢆ㊰⥺ࡿ

㸦ᅗࡃ⾜ࡲࡲ ࢆ๓᪉࡛ᕤ஦సᴗ࡜㸧ࡴ㐍ࢆ㊰A⥺ࡢ3

ࡿ࠸࡚ࡋ 5ேࡢసᴗဨࡁࡦࢆẅ࠺ࡲࡋ࡚ࡋ㸬ࡢࡑ⥺㊰

㊰B㸧⥺ࡢ㊰㸦ᅗ3⥺ࡢ᪉୍࠺ࡶࡾ࠾࡚ࡋ㏵୰࡛ศᒱࡣ

ࡣ࡛ 1ேࡀసᴗࡿ࠸࡚ࡋ㸬ศᒱࡢᡭ๓ࢺࣥ࢖࣏ࡣ࡟ษ

࡜ࡿࡍస᧯ࢆࢺࣥ࢖࣏ࡢࡑ㸪ࡾ࠶ࡀᶵ࠼᭰ࡾ 1ேࡀస

ᴗࡿ࠸࡚ࡋഃࡿࡁ࡛ࡀ࡜ࡇࡿࡏࢃ࠿ྥࢆࢥࢵࣟࢺ࡟㸬

࡞㸪ࡕࢃ࡞ࡍ㸽ࠖ࠿࠺࡝࠿ࡁ࡭ࡿ࠼᭰ࡾษࢆࢺࣥ࢖࣏

࡜ࡿ࠸࡟ࡎࡏࢆⅭ⾜ࡶ࡟ 5ேࡀṚ࠺ࡲࡋ࡛ࢇ㸬࣏ࣥ࢖

࡜ࡿࡍࢆⅭ⾜࠺࠸࡜ࡿ࠼᭰ࡾษࢆࢺ 1ேࡀṚࡲࡋ࡛ࢇ

ၥ㢟࣐ࣥࣞࢪ࠺࠸࡜㸪࠿ࡁ࡭ࡿྲྀࢆື⾜ࡢࡽࡕ࡝㸬࠺

 㸬ࡿ࠶࡛
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ᡃࡢࠎᐇ㦂࡛ࡣ㸪㌟యⓗㄪᩚ㐠ື࡞࡟࢔࡛࣌ࢡࢫࢱ

᭰ࡾษࢺࣥ࢖࣏ࡀ㸧ࢺࢵ࣎ࣟࡣ࠸ࡿ࠶ᡭ㸦ே㛫┦ࡓࡗ

㸪5࠸⾜ࢆ࠼ ே࡛ࡃ࡞ࡣ 1 ேࡀṚࡠ≧ἣࢆసࡿ⾜Ⅽࢆ

࠸ࡿ࠶Ⅽ⪅㸦ே㛫⾜ࡾࡼ࡟Ⅽ⾜ࡢࡑ㸪ࡋ᝿ᐃ࡜ࡓࡗ⾜

࡭ࡿࢀࡽࡵ㈐ࠕ࠿ࠖࡁ࡭ࡿࢀࡽࡵ㈐ࠕࡀ㸧ࢺࢵ࣎ࣟࡣ

Ⅽ⾜ࡀࢺࢵ㸬ࣟ࣎࠺ၥ࡟⪅ᐇ㦂ཧຍࢆࠖ࠿࠸࡞ࡷࡌࡁ

ࠖࡁ࡭ࡿࢀࡽࡵ㈐ࠕࡀ⪅ᐇ㦂ཧຍࡋࡶ㸪࡟ሙྜࡿ࠶࡛⪅

ࢀࡽࡏࡉᖐᒓࢆ௵㈐ࢆࢺࢵ࣎ࣟࡣࢀࡑ㸪ࡽ࡞ࡿ࠼⟆࡜

  㸬ࡿ࡞࡟࡜ࡇࡿ࠸࡚ࡋ࡞ࡳ࡜Ⅽ୺య⾜࡞㐨ᚨⓗࡿ

⊂⿢⪅ࡣ࡛࣒࣮ࢤ㸪ᐇ㦂ཧຍ⪅ࡀ㌟యⓗㄪᩚ㐠ືࢱ

㸬࠺⾜ࢆពᚿỴᐃ࠺ྜࡅศࢆ㔠࠾ࡢᐃ㢠୍࡜ᡭ┦ࡢࢡࢫ

2ே࡛ 1000෇ࢆศ࠺࠸࡜࠺ࡅ≧ἣࢆ᝿ᐃࡋ㸪ᐇ㦂ཧຍ

㸬ࡿࡵỴࢆศࡾྲྀࡢᡭ┦࡜ศࡾྲྀࡢศ⮬࡟᪉ⓗ୍ࡀ⪅

┦ᡭࡢࢺࢵ࣎ࣟࡀሙྜ㸪࠾ࢆࢺࢵ࣎ࣟࡋࡶ㔠ࡗࡽࡶࢆ

࡚႐࡞࠺ࡼࡪᏑᅾ࡚ࡋ࡜ぢࡽ࡞࠸࡞㸪ࢆ࡚࡭ࡍ⮬ศࡢ

῭⤒㸬ྜ⌮ⓗࡿ࠶ุ࡛᩿࡞ⓗ⌮ྜࡀ࡜ࡇࡿࡍ࡜ศࡾྲྀ

ேࡣ࡛ࣝࢹࣔࡢ㸪┦ᡭࡀே㛫࡛ࡶ࡚ࡗ࠶┦ᡭࡣ࡟ᣄྰ

ᶒࢆ࡚࡭ࡍࡽ࠿ࡔࡢ࠸࡞ࡀ⮬ศࡾྲྀࡢศࡀ࡜ࡇࡿࡍ࡜

᭱㐺࡛࡜ࡿ࠶ィ⟬ࡿࢀࡉ㸬ࡀࡔ㸪┦ᡭࡀே㛫࡛ࡤࢀ࠶

ከࡢࡃሙྜ㏻ᖖ࡞࠺ࡼࡢࡑពᚿỴᐃ[4]࠸࡞ࡋࡣ㸬  

᭱ᚋ㏻∭ࡣ࡛࣒࣮ࢤ㸪ྠࡰ࡯ᵝ࡞≧ἣ࡛┦ᡭ࡟ᣄྰ

ᶒࡿ࠶ࡀሙྜࡿ࠼⪄ࢆ㸬࡚ࡋࡑ┦ᡭࡀศ㓄㢠ࢆᣄྰࡍ

ࡽࡶࡶ࡟࡞࡟ࡶ࡜ࡶᡭ┦ࡶேࡓࡋỴᐃࢆ㸪ศ㓄㢠࡜ࡿ

㸪᭱ᑡࡣุ᩿࡞ⓗ⌮ྜ῭⤒ࡢሙྜࡢࡇ㸬ࡿࡍ࡜࠸࡞࠼

㢠㸦ࡤ࠼࡜ࡓ 1෇㸧ࢆ┦ᡭ࡟ศ㓄࠶࡛ࡢࡶ࠺࠸࡜ࡿࡍ

࠸࡞࠼ࡽࡶࡶఱࡤࡽ࡞Ꮡᅾ࡞ⓗ⌮ྜ῭⤒ࡀ㸬┦ᡭࡿ 0

෇ࡶࡾࡼ 1෇࡛࡛ࢀࡑࡽࡓ࠼ࡽࡶࡶຠ⏝࡜ࡿࡀୖࡀ⪃

㸪࡜࠺⾜ே㛫ྠኈ࡛ࢆࢀࡇ࡟ᐇ㝿ࡀࡔ㸬ࡿ࠶࡛ࡽ࠿ࡿ࠼

ࡀศ㓄㢠ࡢࡑ 999෇࡜ 1෇࠸࡞ࡰ࡯ࡣ࡜ࡇࡿ࡞࡟㸬ᐇ

㝿࡞࠺ࡼࡢ࡝࡟㢠ࡣ࠿ࡿ࡞࡟㸪ᩥ໬ࡽ▱ࡀ࡜ࡇࡿࡼ࡟

ࡐ࡞㸬[5]ࡿ࠸࡚ࢀ 1෇ࢆᥦ᱌࡜࠺࠸࡜࠿࠸࡞ࡋ㸪┦ᡭ

ࡢ࠺ࡲࡋ࡚ࡋᣄྰ࡚ࡌឤࢆࡾᛣ࡚ࡋᑐ࡟ᕪࡢศࡾྲྀࡀ

㸬࠺ࢁࡔࡽ࠿ࡿࡍࡀ⪅ᥦ᱌ࢆ࠼⪄࠺࠸࡜㸪࠿࠸࡞ࡣ࡛

ุ࡞ឤ᝟ⓗࡃ࡞ࡣⓗ࡛⌮ྜࢆᡭ┦ࡣ⪅㸪ᥦ᱌ࡕࢃ࡞ࡍ

࠿ࢆࢺࢫࢥ࠺࠸࡜ࡿ࡞ࡃ࡞ࡀศࡾྲྀࡢ㸪⮬ศ࠸⾜ࢆ᩿

ࡿ࠶ឤ᝟ⓗᏑᅾ࡛ࡿ࠸࡚ࡋ࡜࠺ࡼࡋ⨩ࢆ⪅ᥦ᱌ࡶ࡚ࡅ

 㸬ࡿ࡞࡟࡜ࡇࡿ࠸࡚ࡋ࡞ࡳ࡜

ධࢆᙺ๭࡛࣒࣮ࢤ∭㸪᭱ᚋ㏻ࡣᐇ㦂࡛ࡢࠎᡃ࡟ࡽࡉ

ࢆᥦ᱌ࡢࡑࡀ⪅ᐇ㦂ཧຍࡾ࡞࡟⪅ᥦ᱌ࡀ㸪┦ᡭ࠼᭰ࢀ

㸬࠺⾜ࡶ࣒࣮ࢤ࠺࠸࡜ࡿࡍỴᐃࢆ࠿࠺࡝࠿ࡿࢀධࡅཷ

ࡣᥦ᱌ࡢ࡛ࡇࡇ࡚ࡋࡑ 900෇ࢆ┦ᡭࡾྲྀࡀ㸪ᐇ㦂ཧຍ

ࡣ࡟⪅ 100෇ࢆศ㓄ࡿ࠶࡛ࡢࡶ࠺࠸࡜ࡿࡍ㸬ࡢࡇᥦ᱌

Ꮡᅾ࡛ࡿ㊊࡟ࡿࡍ⨩࡟ឤ᝟ⓗࡀሙྜ㸪┦ᡭࡿࡍᣄྰࢆ

 㸬ࡿࡍ၀♧ࢆ࡜ࡇࡿ࠸࡚ࡋ࡞ࡳ࡜ࡿ࠶

 

5. ண  

࠾࡟࣒࣮ࢤ∭㸪᭱ᚋ㏻࣒࣮ࢤ⪅ၥ㢟㸪⊂⿢ࢥࢵࣟࢺ

㸪ࡓࡲ㸪࡛࡜ሙྜࡢࢺࢵ࣎ࣟ࡜ሙྜࡢே㛫ࡀ㸪┦ᡭ࡚࠸

ே㛫ࡢሙྜࡣᑐ㠃࡛㌟యⓗㄪᩚ㐠ື࠿ࡓࡗ⾜ࢆࢡࢫࢱ

⫼㠃࡛⾜࠿ࡓࡗ㸪࡚ࡋࡑ㸪ࣟ࣎ࡀࢺࢵ㐺ᛂⓗ࡞ሙྜ࡜

࠺ࢁࡔࡿࢃኚࡀุ᩿࡟࠺ࡼࡢ࡝㸪࡛࡜ሙྜ࡞࣒ࢲࣥࣛ

࡜ㄪ⛬ᗘྠࡢ㐠ືࡣࠎ㸪ᡃࡁᇶ࡙࡟௬ㄝࡢ✲◊㸬ᮏ࠿

㐨ᚨᛶᖐᒓࡣṇ࡟┦㛵ࡋ㸪࡚ࡋࡑ㸪ࣟ࣎ࡀࢺࢵ㐺ᛂⓗ

ࡃ࡞ࡣ࡛࡝࡯ࡋ࠺࡝㸪ே㛫ࡣ࡟ሙྜࡢ࣒ࢬࣜࢦࣝ࢔࡞

㸬ࡿ࠸࡚ࡋ ண࡜ࡿ࡞ࡃ㧗ࡀᗘ⛬ࡢ㸪㐨ᚨᛶᖐᒓࡶ࡚

ྠᵝࡢഴྥࡀ௚ࡶ࡛࣒࣮ࢤࡢぢ࠺ࢁࡔࡿࢀࡽ㸬ࢃ࡞ࡍ

ᣢࢆឤ᝟ࡀ㸪┦ᡭࡣ࠸ࡿ࠶ឤ᝟ⓗ㸪࡚ࡋᑐ࡟㸪┦ᡭࡕ

 㸬ࡿ࠸࡚࠼⪄࡜ࡿࡍࢆุ᩿࡞࠺ࡼࡿࡍ᝿ᐃ࡜ࡿ࠸࡚ࡗ

 

ㅰ㎡ 

ᮏ◊✲ࡣ JSPS⛉◊㈝ ᇶ┙◊✲㸦B㸧 JP15H03151㸪

㸪ᇶ┙◊✲㸦C㸧JP16K02144ࡧࡼ࠾ ࡓࡅཷࢆຓᡂࡢ

 㸬ࡿ࠶࡛ࡢࡶ
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