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要　　旨

ϩジοΫを࣋ͭిؾ，ి 子γεテϜを自動ंに౥載する

たΊには，機ೳ҆શ֨ن *40	 26262 ΁の४ڌがඞ要であ

る．機ೳ҆શ活動は，֨نに४ڌしたϓϩセεを実行する

ことでγεテϜの機ೳෆશによりҾきىこされる人の݈߁

にରする身ମతなඃ֐を༧๷するたΊのରࡦを͓こなう．

ෳ数のγεテϜがෳࡶにؔ܎する自動ं開発に͓いて機ೳ

҆શ֨نにޮ཰ྑく४ڌするたΊには，֤ γεテϜの୲౰

者が合理తに࿈ܞして׬੒ंશମにわたる機ೳ҆શ活動

を実ࢪするඞ要がある．そこで，׬੒ंશମの中でݸ々の

γεテϜのؔੑ܎を調ࠪして機ೳ҆શ活動ڥ界をաෆ଍な

くઃఆできる手๏をࡦఆし，γεテϜに実૷されるΠンタ

ϑΣーεをΨΠドに֤γεテϜಉ࢜が࿈ܞしてӨڹ෼ੳを

͓こない，機ೳ҆શ要ٻを੔合するಠ自のϓϩセεを機ೳ

҆શϓϩセεに௥Ճした．その݁Ռ，Өڹ෼ੳの重ෳൣғ

をݮ࡟できたことでγεテϜ内部のӨڹ෼ੳのਫ਼౓が向্

し，γεテϜಉ࢜を࿈ܞさせるϓϩセεをಠ自に௥Ճした

ことで高ਫ਼౓なӨڹ෼ੳをं྆レϕϧで໢ཏతに実ࢪして

ద切な機ೳ҆શ要ٻを഑ஔできる׬੒ंશମの機ೳ҆શϓ

ϩセεをߏஙできた．

ABSTRACT

On-board logical electrical and/or electronic 
systems are required to comply with functional safety 
standard ISO 26262. Functional safety activities 
involve implementing a standard-compliant process 
as a measure to help prevent any physical injury or 
damage to human health that may be caused by system 
malfunctions. In order to efficiently comply with ISO 
26262 in automotive development relating multiple 
systems intricately, the personnel working on each 
system need to rationally coordinate and implement 
the functional safety activities for a whole vehicle. 
Honda has therefore added to the functional safety 
process its own process of coordinating functional 
safety requirements. The process involves investigating 
how the systems of the whole vehicle relate at the 
vehicle level, formulating methods to allow necessary 
and sufficient boundaries of functional safety activities 
to be set, conducting impact analyses cooperatively by 
using the system interfaces as guides, and coordinating 
the functional safety requirements. This eliminates the 
overlap in impact analysis scope, improving accuracy 
for system internal impact analyses. Further, adding 
the proprietary process to link systems has resulted in 
exhaustive implementation of high-precision impact 
analyses at the vehicle level, in turn forming a 
vehicle-level functional safety process for the whole 
vehicle capable of appropriately deploying functional 
safety requirements.

１．はじめに

ۙ年の自動ंに౥載されるి子੍ޚγεテϜの増Ճとෳ

֨ن化に൐い，機ೳ҆શࡶ *40	 26262（Fig. 1）が੍ఆされ，

2011 年 11 月に正式に発ޮされた（１）．一ൠతにं྆に౥載

されるిؾ，ి 子γεテϜは，εΠονやセンα，通৴な

Ͳを用いてドϥΠόのૢ࡞ঢ়ଶやं྆のঢ়ଶを৘報化して

ೖ力し，それらೖ力৘報を用いて一ͭ，·たはෳ数のγε

テϜを੍ޚすることで機ೳを実現して͓り，γεテϜ内部

に機ೳෆશが発生するとドϥΠό，もしくはγεテϜのҙ
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ਤ通りに機ߏを੍ޚできずにϋザードをҾきىこしてし·

う（Fig. 2）．

*40	 26262 では，本質҆શにՃえて，人ମにඃ֐をٴ΅

すϋザードをҾきىこすిؾ，ి 子γεテϜのނো要Ҽを

ಛఆし，ϋザードによるリεΫをڐ容できるレϕϧに௿ݮ

するରࡦがద用された開発を͓こなうඞ要があり，ं ྆レ

ϕϧの機ೳを༗するγεテϜ·たはγεテϜ܈であるΞ

ΠテϜごとにその活動がٻΊられている．*40	 26262 発ޮ

Ҏ前，開発活動のର৅となるγεテϜは，ओにElectronic	

$ontrol	6nit（E$6）やಛఆの機ೳ୯Ґで؅理されていたた

Ί，γεテϜごとにΞΠテϜのϋザード෼ੳ͓よͼリεΫ

Ξセεϝント（H&R）を実ࢪし，֤ γεテϜに機ೳ҆શ要

4	をׂり౰てて1ARTٻ γεテϜレϕϧの開発（Fig. 1）Ҏ

Fig. 2   Relationship among systems, item boundaries, and vehicle level
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߱の活動を実ࢪしていた．*40	 26262（Fig. 1）は΢Υータ

ϑΥーϧܕのVࣈモσϧの開発ϓϩセεのたΊ，্ ఔ޻ྲྀ

のઃݕܭ౼や෼ੳにൈけ࿙れが発生した৔合，手໭り޻数

がେきくなり，後޻ఔで޻数が増Ճしてし·う．	このこと

から，いかに্ྲྀ޻ఔに͓いて໢ཏతに੔理されたΞΠテ

Ϝڥ界でਫ਼౓ྑくӨڹ෼ੳを実ࢪできるかが，ं ྆レϕϧ

でޮ཰よく機ೳ҆શにରԠするたΊの重要なϙΠントにな

る．しかしながら，*40	 26262 に͓いてはΞΠテϜ୯Ґで

の機ೳ҆શϓϩセεはఆٛされているが，ं ྆レϕϧでの

ෳ数ΞΠテϜ協調開発の機ೳ҆શϓϩセεにͭいては明֬

にఆٛされていない．そこで機ೳ҆શϓϩセεの্ྲྀ޻ఔ

にあたる *40	 26262 の 1art	 3 のίンセϓトઃܭ段֊で前

ड़の՝୊を解ܾする手段として׬੒ंશମでのద切な機ೳ

҆શ要ٻの഑ஔをՄೳとする׬੒ंશମの機ೳ҆શϓϩセ

εをߏஙした．

２．։ൃのねらい

*40	 26262 に४ڌした開発ではΞΠテϜを機ೳ҆શ活

動のର৅ൣғとした活動がٻΊられる．しかし，γεテϜ

の୲౰者によってΞΠテϜڥ界のܾΊ方にࠩがあるたΊ，

一ఆのϧーϧをࡦఆしてΞΠテϜڥ界をઃఆしなければ，

によるۀ࡞੒ंશମとしてൈけ࿙れによる手໭りや重ෳ׬

無ବが発生してし·う．্ ෼ੳの໢ཏੑやڹఔでのӨ޻ྲྀ

ਫ਼౓が後޻ఔのޮ཰にӨڹするたΊ，্ ఔでΞΠテϜ޻ྲྀ

ؒの࿈ܞが্手くいかない৔合，ଞのγεテϜがิ׬తに

機ೳ҆શ活動を͓こなっていたとしても，෼ੳൣғの໢ཏFig. 1   Overview of ISO 26262
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ੑをূ明するたΊに༨ܭな޻数がඞ要になる．·た，ݸ々

のγεテϜの୲౰者が自෼のγεテϜを超えた෼ੳൣғを

ઃఆした৔合，ෳ数のγεテϜの୲౰者が重ෳしたൣғに

ରして෼ੳするたΊ，ޮ ཰తではない．さらに，開発現৔

では，開発࢈ࢿを࠶ར用してࠩ෼開発を͓こなうことで޻

数ݮ࡟にऔり૊Μでいるので，開発࢈ࢿを࠶ར用できる࢓

૊みもඞ要である．

Ҏ্の؍఺を౿·えて，ं ྆レϕϧでの高ਫ਼౓な機ೳ҆

શ活動をޮ཰తに実ࢪするたΊ，本活動でߏஙする׬੒ं

શମの機ೳ҆શϓϩセεのͶらいをҎ下にઃఆした．

（１）	γεテϜؒでϋザードのӨڹや機ೳ҆શ要ٻを఻ୡ

するܦ࿏（ΠンタϑΣーε）を明ࣔする．

（̎）	ෆඞ要なӨڹ෼ੳൣғの重ෳ部を࠷খ化できるよう

にΞΠテϜڥ界をܾΊる࢓૊みをͭくる．

（３）	γεテϜؒで࿈ܞしたϋザードのӨڹ෼ੳを͓こな

い，機ೳ҆શ要ٻをׂり౰てて੔合できる׬੒ंશମ

の機ೳ҆શϓϩセεをͭくる．

能҆શϓϩηスػ੒車શମの׬．３

Ҏ߱にࣔすΠンタϑΣーεの۠෼とϋザードのӨڹ఻ୡ

の࢓૊みをもとに，֤ γεテϜが࿈ܞするϓϩセεをैདྷ

の機ೳ҆શϓϩセεに௥Ճすることで׬੒ंશମの機ೳ҆

શϓϩセεをߏஙした．

�����イϯλϑΣースの໌ࣔ
�������イϯλϑΣースの۠෼
本ϓϩセεはΠンタϑΣーεをΨΠドとして活動する

ことをಛ௃としている．そのΠンタϑΣーεは，機ߏ力，

動࡞要ٻ，৘報のࡾछྨに۠෼される．機ߏ力は，෺理త

なӨڹを఻ୡするΠンタϑΣーεであり，動࡞要ٻは，ଞ

のγεテϜの機ߏ力をૢ࡞するΠンタϑΣーεである．·

た，৘報は，ϋザードに直઀Өڹを༩えるかͲうかෆ明な

ΠンタϑΣーεである．

�������ϋβーυのӨڹ఻ୡの࢓組Έ
ϋザードのӨڹが఻ୡする࢓૊みのྫを，γεテϜを四

֯，機ߏをପԁ，৘報をࠇの໼印，動࡞要ٻを੺の໼印，機

 .੨色の໼印，ϋザードをᒵ色の໼印で表し，Fig܈力をߏ

3(a)から (d)にࣔす．ྫ えば，γεテϜ Eの内部ނোによ

りγεテϜ E が機ߏをޡって੍ޚしてҟৗな機ߏ力を発

生させることでϋザードが発生するʤFig. 3(a)ʥ．機ߏを࣋

たないγεテϜ F であっても，γεテϜ ( にରして動࡞

要ٻをग़力した৔合，γεテϜ ( の機ߏにӨڹを༩えϋ

ザードを発生させるʤFig. 3(b)ʥ．·た，ϋザードのӨڹは，

ϋザードの発生要Ҽとなる機ߏを࣋ͭγεテϜ + から，৘

報͓よͼγεテϜ *やγεテϜHを通じてεΠονやセン

αなͲं྆レϕϧのೖ力·で఻ୡされるʤFig. 3(c)ʥ．この

ようなϋザードのӨڹをܰݮするたΊに，ϋザードとं྆

レϕϧのೖ力とのؒに഑ஔされるγεテϜに҆શ機ߏを実

૷することなͲも考えられるʤFig. 3(d)ʥ．

Ҏ্のΠンタϑΣーεの۠෼とϋザードのӨڹ఻ୡの࢓

૊みをもとにγεテϜؒのΠンタϑΣーεを明ࣔしたඪ४

Fig. 3(a)   Hazard occurrence 
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ΞーΩテΫνϟ（Fig. 5）を࡞੒した．このඪ४ΞーΩテΫ

νϟを用いてΠンタϑΣーεをΨΠドにγεテϜの୲౰者

ಉ࢜が࿈ܞしてӨڹ෼ੳを͓こない，機ೳ҆શ要ٻを੔合

するϓϩセεをߏஙしたことで，γεテϜの୲౰者は，Ͳ

こから，Ͳれくらいの，ͲΜなリεΫが自γεテϜにଘࡏ

するかがわかりやすくなり，ద切な機ೳ҆શ要ٻのׂり౰

てが容қになった．

�����Өڹ෼ੳൣғのॏෳ෦のݮ࡟
�������Ξイテムڥք৚݅
3.1.2.	߲にࣔしたようにγεテϜは，機ߏ力や動࡞要ٻ

をग़力して直઀తにϋザードをҾきىこし，৘報をհして

ؒ઀తにϋザードをҾきىこすと考えられる．このたΊ，

ྡ઀するγεテϜؒでద切な機ೳ҆શ要ٻをׂり෇けられ

れば，ϋザード要Ҽとなるܦ࿏શてで҆શ方ࡦを実ࢪする

ことができるので，Ҏ下のようにΞΠテϜڥ界৚݅をઃఆ

した．

ΠンタϑΣーεをೖ力した৔合は，ΠンタϑΣーεを

通じて࿈݁されたγεテϜと機ߏをΞΠテϜൣғにऔり

Ή．·た，ΠンタϑΣーεをग़力した৔合は，Πンタࠐ

ϑΣーεを通じて࿈݁されたγεテϜと機ߏ，機ߏ力，ؔ

࿈ϋザードをΞΠテϜൣғにऔりࠐΉ．

�������લఏ৚݅
ϓϩセεの前ఏ৚݅はҎ下である．ΠンタϑΣーεをհ

して఻ୡされるϋザードのӨڹのେきさを A4*L でࣔす．

·た，γεテϜごとに୲౰者が഑ஔされ，機ೳ҆શ要ٻを

ׂり౰てられたγεテϜの୲౰者は，1ART	 4 γεテϜレ

ϕϧの開発（Fig. 1）Ҏ߱の活動で҆શ方ࡦを実ࢪする．

Ҏ্のΞΠテϜڥ界৚݅と前ఏ৚݅をもとに׬੒ंશ

ମでΞΠテϜڥ界を੔理してඪ४ΞーΩテΫνϟを࡞੒し

た．このඪ४ΞーΩテΫνϟを用いてγεテϜの୲౰者ಉ

࢜が࿈ܞしてӨڹ෼ੳを͓こなうϓϩセεをߏஙしたこと

でෆඞ要なӨڹ෼ੳの重ෳൣғをݮ࡟できたので，γεテ

Ϝの୲౰者は，自γεテϜ内を集中తにӨڹ෼ੳできるよ

うになった．

能҆શϓϩηスػ੒車શମの׬�����
γεテϜの୲౰者とϓϩセε؅理者が協力してҎ下のϓ

ϩセε（１）から（̒）を実ࢪする．γεテϜの୲౰者は，自

γεテϜのΞΠテϜを機ೳ҆શ活動のର৅ൣғとしてϓϩ

セε（̎）から（̐），ϓϩセε（̒）を実ࢪする．·た，ϓϩ

セε؅理者は，֤ γεテϜの進௙を؅理し，׬੒ंશମの

機ೳ҆શ活動を実ࢪする（Fig. 4）．

ϓϩセε（１）	ϓϩセε؅理者による開発ं྆のΞΠテϜ

ごとの基礎ΞーΩテΫνϟ࡞੒と഑෍

ϓϩセε（̎）	γεテϜの୲౰者によるॳظΞーΩテΫ

νϟの࡞੒

ϓϩセε（３
	γεテϜの୲౰者によるϋザードのӨڹ෼ੳ

ϓϩセε（̐）	γεテϜの୲౰者ؒでの機ೳ҆શ要ٻの

੔合

ϓϩセε（５）	ϓϩセε؅理者によるඪ४ΞーΩテΫνϟ

のߋ新

ϓϩセε（̒）	γεテϜの୲౰者による 1ART	 4 γεテ

Ϝレϕϧの開発（F i g . 1）Ҏ߱の機ೳ҆શ

活動

্記のϓϩセε（１）から（̒）のৄࡉをҎ下にઆ明する．

�������ϓϩηス؅ཧ者による։ൃ車྆のΞイテム͝との
੒と഑෍࡞ΞーΩテクνϟૅج

ඪ४ΞーΩテΫνϟの࡞੒に͓いてϓϩセε؅理者は，

ं྆に౥載されるγεテϜとؔ࿈γεテϜのؔੑ܎を調

ࠪして 3.2.1.	 ߲にࣔしたΞΠテϜڥ界৚݅をద用し，ඪ

४ΞーΩテΫνϟを࡞੒する（Fig . 5）．基礎ΞーΩテΫ

νϟの࡞੒と഑෍では，ं ྆開発が開࢝された時，ϓϩ

セε؅理者は，開発ं྆に౥載されるγεテϜを֬ೝし，	

ඪ४ΞーΩテΫνϟからඞ要なγεテϜに限ఆした基礎

ΞーΩテΫνϟを࡞੒し，֤ γεテϜの୲౰者に഑෍す

る（Fig. 6）．

�������システムの୲౰者によるॳظΞーΩテクνϟの࡞੒
開発ं྆で࢖用するΠンタϑΣーεのಛఆでは，γεテ

Ϝの୲౰者は，基礎ΞーΩテΫνϟをもとにؔ࿈γεテϜ

の୲౰者とΠンタϑΣーεの࢖用，ෆ࢖用の੔合を͓こな

い自γεテϜのॳظΞーΩテΫνϟを࡞੒する（Fig. 7）．

ॳظΞーΩテΫνϟを࡞੒する際にΠンタϑΣーεやؔ࿈

γεテϜが଍りない৔合，γεテϜの୲౰者は，ؔ ࿈γε

テϜの୲౰者と੔合して，ϓϩセε؅理者にॳظΞーΩテ

Ϋνϟのมߋを要ٻする．

ϓϩセε؅理者は，มߋର৅のγεテϜのॳظΞーΩテ

Ϋνϟをߋ新する．

Fig. 4   Functional safety processes at vehicle level
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�������システムの୲౰者によるϋβーυのӨڹ෼ੳ
機ߏ力のϋザードレϕϧの෼ੳでは，自γεテϜがग़

力として機ߏ力を࣋ͭ৔合，γεテϜの୲౰者は，H&R

を実ࢪして機ߏ力が࣋ͭϋザードの A4*L をධՁする．

自γεテϜが，A4*L ର৅の機ߏ力に࡞用する動࡞要ٻを

ೖ力している৔合，ೖ力する動࡞要ٻに A4*L をׂり౰

て，動࡞要ٻをग़力するγεテϜの୲౰者に通஌する．動

をग़力するγεテϜの୲౰者は，通஌されたٻ要࡞ A4*L

Fig. 5   Standard architecture
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を֬ೝし，ग़力する動࡞要ٻに通஌された A4*L をׂり

౰てる（Fig. 8）．

҆શ機ߏを૝ఆしたίンセϓトઃܭとӨڹ෼ੳでは，γ

εテϜの୲౰者は，̓ શ機ߏ要ૉの഑ஔを૝ఆした自γε

テϜのίンセϓトઃܭを͓こない，γεテϜ内部のӨڹ෼

ੳを実ࢪして自γεテϜに実૷されたΠンタϑΣーεに

A4*L をׂり౰て，ؔ ࿈γεテϜの୲౰者に通஌する（Fig. 

9）．ׂ り౰てられた A4*L の֬ೝでは，自γεテϜのΠン

Fig. 7   Process of creating preliminary architecture
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Fig. 8   Hazard analysis and risk assessment of mechanism’s force and impact analysis of operation request

Fig. 9   Concept design assuming allocation of safety mechanisms, and impact analysis between systems
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タϑΣーεにׂり౰てられたA4*L を֬ೝしてίンセϓト

ઃܭで૝ఆした҆શ機ߏの༗ޮੑを֬ೝし，ྫ えば，૝ఆ

したA4*Lよりも高いA4*Lがׂり౰てられた౳の৔合は，

ίンセϓトઃܭとӨڹ෼ੳを࠶౓実ࢪする（Fig. 10）．

�������システムの୲౰者ؒͰのػ能҆શ要ٻの੔߹
自γεテϜの機ೳ҆શ要ٻのׂり౰てと੔合では，自γ

εテϜにてA4*L をׂり౰てたΠンタϑΣーεにରする҆

શ機ߏをؔ࿈γεテϜଆに実૷してもらう৔合，そのΠン

タϑΣーεに機ೳ҆શ要ٻをׂり౰て，ؔ ࿈γεテϜの୲

౰者と機ೳ҆શ要ٻの内容を合ҙする（Fig. 11）．ؔ ࿈γε

テϜにׂり౰てられた機ೳ҆શ要ٻの֬ೝと੔合では，自

γεテϜのΠンタϑΣーεにؔ࿈γεテϜから機ೳ҆શ要

ؔ，をׂり౰てられた৔合ٻ ࿈γεテϜの୲౰者と機ೳ҆

શ要ٻの内容を合ҙする（Fig. 12）．

Fig. 10   Check for allocated ASILs
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Fig. 12   Coordination and agreement of functional safety requirements assigned from other systems
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太 田　 ਸ ૬ ໛ ޺ थ

�������ϓϩηス؅ཧ者によるඪ४ΞーΩテクνϟのߋ৽
੒されたΞーΩテΫνϟにΠンタϑΣーεが新たに௥׬

Ճされていた৔合，ϓϩセε؅理者は，௥ՃされたΠンタ

ϑΣーεをඪ४ΞーΩテΫνϟに௥Ճする．

新されたඪ४ΞーΩテΫνϟは，次ճのं྆開発時にߋ

開発࢈ࢿとして࢖用される．

�������システムの୲౰者による 1ART� � Ҏ߱のػ能҆
શ׆ಈ

3.3.1.	߲から 3.3.5.	߲の活動で自γεテϜにׂり౰てら

れた機ೳ҆શ要ٻを，自γεテϜ内でもともとׂり౰てら

れている機ೳ҆શ要ٻに௥Ճして 1ART	 4 Ҏ߱の機ೳ҆

શ活動を実ࢪする（̎）．

Ҏ্のように׬੒ंશମの中でΞΠテϜڥ界を੔理し，

γεテϜؒのΠンタϑΣーεを明ࣔしたඪ४ΞーΩテΫ

νϟを用いてγεテϜの୲౰者が࿈ܞして実行する׬੒ं

શମの機ೳ҆શϓϩセεをߏஙしたことで，ं ྆レϕϧで

の機ೳ҆શ活動に͓いて機ೳ҆શ要ٻのׂり౰てのൈけ࿙

れの֬ೝが容қになった．·た，機ೳ҆શ要ٻの੔合をऴ

えた段֊の׬੒౓の高いඪ४ΞーΩテΫνϟを次ճのं྆

開発時に࠶ར用する޻ఔをϓϩセεに૊みࠐΜだことでࠩ

෼開発が容қになり，ޮ ཰తな׬੒ंશମの機ೳ҆શϓϩ

セεをߏஙできた．

４．まとめ

本ϓϩセεをߏஙすることにより，Ҏ下をಘることがで

きた．

（１）	機ߏ力，動࡞要ٻ，৘報のࡾछྨにγεテϜؒのΠン

タϑΣーεを۠෼してγεテϜؒのؔੑ܎を明ࣔで

きたので，γεテϜの୲౰者は，Ͳこから，Ͳれくら

いの，ͲΜなリεΫが自γεテϜにଘࡏするかがわか

りやすくなり，ద切な機ೳ҆શ要ٻのׂり౰てが容қ

になった．

（̎）	ΠンタϑΣーεを通じて࿈݁されたγεテϜと機ߏ，

機ߏ力，ؔ ࿈ϋザードをΞΠテϜൣғにऔりࠐΉΞΠ

テϜڥ界৚݅をઃఆしたことで，ෆඞ要なӨڹ෼ੳの

重ෳൣғをݮ࡟できたので，γεテϜの୲౰者は，自

γεテϜ内を集中తにӨڹ෼ੳできるようになった．

（３）	ϓϩセε؅理者が֤γεテϜの進௙؅理をした্で，

γεテϜの୲౰者ಉ࢜が࿈ܞしてӨڹ෼ੳを実ࢪし，

機ೳ҆શ要ٻを੔合する׬੒ंશମの機ೳ҆શϓϩ

セεができたので，機ೳ҆શ要ٻのׂり౰てのൈけ࿙

れの֬ೝが容қになった．
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本ߘ中で࢖用した用ޠのઆ明を機ೳ҆શ40*֨ن	26262

からൈਮし，Ҏ下にࣔす．

（１）	ΞΠテϜ

	 ं྆レϕϧの機ೳを実૷するγεテϜ·たはγεテ

Ϝ܈

（̎）	ϋザード

	 ΞΠテϜの機ೳෆશの振る෣いによりҾきىこされ

る人の݈߁にରする身ମతなো֐·たはඃ֐になり

うる原Ҽ

（３）	A4*L

	 自動ं用҆શ水४（AVtoNotive	 4aGetZ	 *nteHritZ	

Level）．A，#，$，Dがあり，A4*L	A が࠷も௿い҆શ

౓水४でA4*L	D が࠷も高い҆શ౓水४を࣋ͭ．

（̐）	2.

	 A4*L	A ະຬの҆શ౓水४で *40	 26262 の要݅؅理

下にஔかれず，通ৗの඼質؅理で؅理される．




