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研究概要 

 本論文では，AI システムの社会受容性を考慮した要件分析を支援する手段として，AISA-

MVS(AI system Safety Analysis method with Multifaceted Viewpoint of Stakeholder)法を提案す

る．一般に AI システムの開発プロジェクトの現場では，概念検証 (PoC: Proof of Concept)が

行われるが，有識者の知見に依拠した方法が用いられることが多く，フレームワークを活

用した再現性が高い分析法が確立していない．これに対して AISA-MVS 法は，システムの

安全性の点から要件定義する際，ゴール指向の要求分析におけるステークホルダの視点を

考慮しながら STAMP/STPA の解析結果の採否を判定し，否決された解析結果の代替案を再

検討するようなフレームワークとして構成してある為，AI プロジェクトの PoC 実行精度

を高めることができる．  

 

1. はじめに  

機械学習技術の発展により様々な産業分野で  AI システムが開発，利用され始めている

が，AI システムの受容に関連する心理的・経済的障壁等に対して，従来の技術的側面に焦

点を当てた解析アプローチでは十分に対応できない課題が存在する[1]．さらに AI 社会で

は，AI がもたらすベネフィットとリスクのバランス（トレードオフ関係）が重要であると

言われている[2]．そこで，本研究ではゴール指向要求分析手法のAGORA[3](Attributed Goal-

Oriented Requirements Analysis method) と ， シ ス テ ム 安 全 解 析 手 法 の

STAMP/STPA[4](Systems-Theoretic Accident Model and Processes/System-Theoretic Process 

Analysis)を活用し，社会受容性の視点を検証する AISA-MVS 法を考案した．以下，本論文

の構成を述べる．まず，2 章では現状分析と課題提起を行う．次に 3 章では関連技術につ

いて言及し，4 章，5 章で夫々，解決策の提案と評価結果を示す．6 章で評価結果に対する

考察を行い，7 章で成果と将来への発展で結ぶ． 

 

2. 解決すべき課題 

2.1 現状分析  

既存の AI システムの要求分析では技術的側面からの検討が優先され，それを運用する

組織・影響を受ける社会の視点からの受容性を上流工程で検証する枠組みの整備が遅れて

いる．概念検証(PoC)の段階で，システム要求の視点を整理する為の枠組みである「キャン

バス」という概念[5], [6]が産業の現場で活用され始めているが，システムに関わる多様な

ステークホルダの志向性を全体視点で分析する仕組みについては十分ではない．  

2.2 課題提起  

機械学習品質マネジメントガイドライン[7]によれば，AI システムの利用時品質の観点

として，安全性，リスク回避性，有効性，公平性等が示されている．例えば自動運転のよ

うな人命に関わるシステムでは，AI とそれを取り巻く監視系に対して安全性の厳密な保証

を求めがちであったが，サービスの運用を含めて社会受容性の視点から捉えると AI シス
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テムは真の目的を満足できない．例えば，予算の少ない田舎の乗り合いバスに自動運転シ

ステムを搭載することを考えると，安全に関わる要求のみでなく，交通システムのインフ

ラ整備，自動運転システムの運用等にかかるコスト，過疎地における事故発生確率，地域

に住む住民の運行ニーズ等，サービスが運用される地域の社会受容性といった要求とのバ

ランスを取りながら検討する必要がある．つまり，AI システムに関わる幅広いステークホ

ルダに受け入れられることを考慮した要件定義の為の方法を確立することが重要となる．  

 

3. 関連技術の説明 

我々の研究の技術的拠り所として用いている技術・手法について示す．  

3.1 AGORA 

ゴール指向要求分析法の一種であり，顧客のニーズを達成する為のゴールを分解・詳細

化していき，システムに対する具体的な要求（サブゴール）を導出する目的で使用する．

リーフの要件群に対して，ステークホルダの満足度行列を生成することで主ゴールに対す

るステークホルダの意見対立度を検証することができる．本研究では，AI システムのゴー

ルを分解・詳細化した上で，ステークホルダの視点を用いて STAMP/STPA 解析から導出さ

れたシステム安全の各対策案を検証する為に利用した．  

3.2 STAMP/STPA 

システム設計上のリスクをモデルベースで俯瞰的に解析し，非安全なコントロールアク

ションに着目して対策を検討する手法である．システムの構成要素間の相互作用に着目し

ながら，ハザードシナリオを導出する点に特徴がある．本研究では，安全要件を含む AI シ

ステムを解析し，対策案を導出する目的で STAMP/STPA を用いた．  

3.3 マトリックス図（新 QC7 つ道具） 

 新 QC7 つ道具のひとつであるマトリックス図（以下 QC マトリックス）は，要素を行と

列に分けて表形式で組み合わせることによって要素間の対応関係を整理し，問題解決を進

める手法である．AISA-MVS 法では，AI 部品に起因するハザード分析を支援する目的で利

用する．具体的には STAMP/STPA 解析における「補完ヒントワード」として利用できるよ

うに構成する．AISA-MVS 法で用いる QC マトリックスの概念を表 1 に示す．  

 

表 1 AISA-MVS 法で用いる QC マトリックスの概念  

AI 部品  機能  出力  部品レベルのハザード因子  部品レベルのハザード対策案  

部品 A 機能 A 出力 A 因子 A1 因子 A2 対策案 A1, A2, … 

部品 B 機能 B 出力 B 因子 B1 因子 B2 対策案 B1, B2, … 

 

3.4 認知系 AI 部品 

本研究のケーススタディでは，自動運転システムで使われる以下の AI 部品を利用した． 

[物体検出アルゴリズム] 

画像の中から物体らしきものを検出し，その座標と物体カテゴリを推定した上で結果を

出力する．自動運転システムでは，前方走行中の自動車，歩行者，標識，信号等が存在す

る座標とラベルを推定する為に用いられる．アルゴリズムとして YOLO 等が存在する．  

[セマンティック・セグメンテーションアルゴリズム] 

物体検出アルゴリズムと類似しているが，画像のピクセル単位で物体のカテゴリを推定

し，出力する．自動運転システムでは，路面，側壁等の領域を推定し，走行可能な領域を

算出する為に用いられる．アルゴリズムとして U-NET 等が存在する． 

 

4. 解決策の提案 

4.1 課題の解決方針 

本研究では，AI システムの PoC の段階で有効な，ステークホルダの受容性を考慮したシ

ステム安全要件の分析手法（AISA-MVS 法）を提案する．AISA-MVS 法では，システム安
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全解析の結果として得られた各ハザードシナリオの対策案に対し，ゴール指向要求分析を

適用する．これによりシステム安全解析の対策案がステークホルダに受容されることを確

認し，対策案の選定や再検討ができる（図 1）. 本研究では，ケーススタディとしてシナリ

オが異なる（乗り合いバスに関する）２つの自動運転システムを分析した． 

[AISA-MVS 法の特徴] 

 AISA-MVS 法はシステム安全解析（STAMP/STPA），ゴール指向要求分析（AGORA），及

び STAMP/STPA の解析補助として QC マトリックスを用いる．以下，本手法の特徴を示す．  

・AI システムの安全要件の受容性を評価する為，ステークホルダの視点（AGORA の満足

度行列）を参考にしながらシステム安全解析（STAMP/STPA 解析）の結果を検証し，フィ

ードバックする仕組みを導入した．AGORA の満足度行列によって，システムで想定する

ステークホルダが重視する要件群を特定できるので，STAMP/STPA から導出された各対策

案が当該要件群に適合するか否かを検証することにより受容性の高い対策のみ選別できる． 

・AI コンポーネント（AI 部品）は運用環境に依存して性能が変動する特性がある為，シス

テム安全解析を行う際に STAMP/STPA のヒントワードを補完する工夫がされている．具体

的には，QC マトリックス（表 1）や補助データの態様で AI 部品の特性を纏めた表 4 を用

いる． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

[AISA-MVS 法を用いたシステム安全要件の採否判定手順] 

AISA-MVS 法を用いて AI システムの安全要件の分析を行う手順を表 2 に示す．  

 

表 2 AISA-MVS 法によるシステムゴールに適合した STAMP/STPA 対策案の導出  

手順  目的  □入力情報 ■出力情報  手続き  
STEP0 解析対象とするシナ

リオの決定，及びシ

ステムゴールの決定  

■システムゴール，シナ

リオ  
具体的なシナリオ（単一もしくは複数）を決定する．

各シナリオで共通するシステムへの要求をもとに，

普遍性の高いシステムゴールを決定する．  
STEP1 サブゴールの決定  □STEP0 の出力  

■サブゴール  
各シナリオ固有のシステムにおける要求をもとに，

具体的なサブゴールを決定する．  
STEP2 利用シーンにおける

AI 部品の特性分析  
□AI 部品，テストデー

タ  

■テストデータに対する

AI 部品の出力，及び分析

結果  

各シナリオにおいて必要な AI 部品，及び各シナリ

オで想定される AI 部品への入力（テストデータ）

を準備する．AI 部品に対してテストデータを入力

し，その出力，及び分析結果（正答率，再現率など

の各種評価値）を得る．  
STEP3 補完ヒントワードの

作成  
□STEP1, 2 の出力  

■補完ヒントワード  
QC マ ト リ ッ ク ス と 補 助 デ ー タ を 用 い て ，

STAMP/STPA 解析の為の補完ヒントワードを得る． 
STEP4 安全性分析とアクシ

デントに対する対策

案の検討  

□STEP1，2，3 の出力  

■予測されたアクシデン

ト，及び対策案  

STAMP/STPA を用いて，システムの安全性分析を行

い，発生し得るアクシデントを予測し，対策案を検

討する．  
STEP5 対策案のシステム受

容性評価  
□STEP0，1，4 の出力  

■対策案のシステム受容

性評価結果  

シナリオゴール，及びサブゴールをもとに，AGORA

出力（AND-OR ツリー，及び満足度行列）を使って，

対策案の受容性評価を実施する．  
STEP6 システム受容性評価

結果のフィードバッ

ク  

□STEP4，5 の出力  

■STEP5 の結果が反映さ

れた STEP4 の出力  

STEP5 の受容性評価の結果に基づいて，STEP4 の該

当対策案の代替案を検討する．   

STEP7 ゴールを満足する

STAMP/STPA 対策案

の決定  

□STEP6 の出力  

■ ゴ ー ル を 満 足 す る

STAMP/STPA 対策案  

STEP6 を繰り返し行い，ゴール（システムゴール，

及びサブゴール）を満足する STAMP/STPA 対策案

を決定する．  

システム安全解析
（STAMP/STPA）

新QC 7つ道具
マトリックス

システム受容性評価
（AGORA）

Check

Feedback

解析対象
シナリオ

B

･･
･

解析対象
シナリオ

A

システムゴール
サブゴールA

サブゴールB

AIコンポーネントⅠ
特性評価

AIコンポーネントⅡ
特性評価

･･
･

創出された
知見

補助
データ

図 1 ステークホルダの視点を考慮した AI システムの安全要件分析フレームワーク(AISA-MVS 法) 
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4.2 自動運転システムのケーススタディによる分析 

自動運転レベル３（条件付自動運転）を搭載した乗合バスに関するケーススタディとし

て，以下の２つのシナリオを組み立てた．  

[シナリオ A：田舎の乗り合いバス] 

シナリオ A は，田舎の乗り合いバスを想定した自動運転システムである．シナリオ A に

おけるシーンの特徴を表 3-1 に示す．  

 

表 3-1 シナリオ A の前提条件  

自動運転システムの利用目的

（ゴール）  

過疎地で高齢化が進む田舎町における移動手段であり，自家用車を運転しない

お年寄り等が病院通いや買い物を目的として利用される．  

走行する道路の特徴  閑散，カーブ，郊外道路  

運行時間帯  昼のみ  

主要な要求  移動手段として，地方の小規模自治体が投資可能であることが要求される．  

 

[シナリオ B：東京 2020 オリンピックの e-Palette] 

 シナリオ B は，東京 2020 オリンピックの e-Palette を想定した大規模祭典用の自動運転

コミューターである．シナリオ B におけるシーンの特徴を表 3-2 に示す．  

 

表 3-2 シナリオ B の前提条件  

自動運転システムの利用目的
（ゴール）  

大規模祭典における移動手段であり，障碍者を含む多様な方が乗客として想定
される．  

走行する道路の特徴  交差点，中心市街地，施設，施設隣接道路  

運行時間帯  運行時間帯は任意（夜間を除く）  

主要な要求  

大手スポンサーが運行を支援している為，コスト面の課題はない．乗客の多様
性が高く，道路の構成は複雑で，走行時間帯も幅広い．複雑な環境下で利用さ
れる為，安全を確保する上で難易度が高い．  

 

[AGORA によるシステムゴールの分析] 

本研究では，シナリオ A, B に対して AGORA の枠組みを使って共通のツリーグラフによ

り要求分析を行い，10 個の要件を導出した . これらの要件に対し，サービスの運用主体・

保険会社・歩行者等の交通被害者からなる３つのステークホルダの視点から各シナリオの

ゴールに対する適合度を評価した．シナリオ A について重要度が高くなった要件例として

は「異なる地理的環境へ適合している」があり，シナリオ B について重要度が高くなった

要件例としては「システム事故を防止する仕組みがある」があった .各シナリオで共通のツ

リーグラフを作成しても，ステークホルダの視点から評価すると重視する要件が異なって

いることが分かった．  

[AI 部品の特性評価及び QC マトリックスへの還元] 

自動運転システムの開発用に提供されている画像データセット [8]を用いて AI 部品の特

性とハザード要因を解析した．この解析結果は定量的・定性的な傾向として出力されるが，

STAMP/STPA 解析に利用できるように解析結果を QC マトリックスへ還元し，STAMP/STPA

の補完ヒントワードとした（表 4 *1）．  

 

表 4 QC マトリックス（STAMP/STPA 補完ヒントワードの一部）  

 計画（ルート最適化）  予測（リスク軽減・回避）   

AI 部品  ハザード因子  ヒントワード  

物体検出  

(カメラ部 ) 

走行シーンでは，交差点・中心市街

地・駐車場・郊外道路において，ヒヤ

リハットが 6%前後，中心市街地，郊

外道路については，事故に繋がる可

能性が夫々0.8%，1.7%程度ある．  

事故に繋がる可能性 (ASIL-B*2)があ

るパターンとして，交差点での一時

停止標識の見逃し，道路上に立つ作

業員の見逃し，目前を走行するトラ

ックの検出精度の低下等がある．  

不正確  

生成の欠陥  

不正確な修正  

不正確な適応  

 *2 ISO 26262 規格で定義されているリスク分類(Automotive Safety Integrity Level)；Vision-based ADAS

（ビジョンに基づく先進運転支援システム）における Incorrect Sensor Feedback は ASIL-B に該当．  

 

*1 付録 B に要約前のオリジナル版を掲載した．  
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[STAMP/STPA によるシステム安全解析] 

 STAMP/STPA のガイドワードを使ってケーススタディのシナリオ A, B における

UCA(Unsafe Control Action)を抽出し，各 UCA に対する HCF(Hazard Causal Factor)と対策案

を検討した．シナリオ A を対象として STAMP/STPA 解析を行った結果の一部を表 5 に示

す．  

表 5 STAMP/STPA によるシステム安全解析結果  

UCA HCF (1) HCF (2) 

一時停止標識の検出／

バス停に立っている人

の検出に失敗し，アク

チュエータ制御（ブレ

ーキ制御）に反映され

ない  (UCA2) 

ヒントワード：生成の欠陥，プロセスの

変更，不正確な修正や適応  

HCF：物体検出モデル生成時の学習デー

タの被覆性や均一性に不備がある  

対策案：学習データを拡充し，再モデル

化する  

ヒントワード：矛盾，不完全，不正確  

HCF：カメラ画像を使った物体検出に依

存した標識検出の方式になっている  

対策案：C2X/TCU*3 を併用して，周囲の

標識情報を取得する  

*3 C2X (Car to X: 車-車間通信や路車間通信のこと), TCU (Telematics Communication Unit:モバイルネット

ワークを使って自動車の外部との双方向通信を行う装置) 

 

[システム受容性に基づく STAMP/STPA 対策の採否判定] 

 AGORA より分析したシステム受容性をもとに，STAMP/STPA 対策の採否判定を行う．

例えば，UCA2 に対する対策案「C2X/TCU を併用して，周囲の標識情報を取得する」は，

システム要件の「合理的な価格でシステムを調達できる」に反する為，却下された．  

4.3 仮説と研究設問 

[仮説] 

AI システムの安全解析結果に対して，ゴール指向要求分析手法によりステークホルダの

志向性を構造的に分析すると，受容性の高い要件を選定できる．   

[研究設問] 

RQ1：合意形成が難しいゴールを持つシナリオに対してシステム安全要件の採否判定を

AISA-MVS 法を使って実施すると，ステークホルダの視点でのシステム要件改善

に関する気付きを得られる．  

RQ2：予めステークホルダの視点を明確にしてシステム安全要件の採否判定を行うと，

合意形成が難しいゴールを持つシナリオに対してもステークホルダの受容性を

高めやすい．  

 

5. 解決策の評価 

5.1 評価方法  

[予備実験] 

本研究の著者らによって，コミュニティ・バスの自動運転システムに搭載されている AI

部品（認知系 AI 部品である物体検出とセマンティック・セグメンテーション）の

STAMP/STPA 解析をシナリオ A，B に対して行い，ハザードシナリオの対策案を抽出する．

その上で AISA-MVS 法の枠組みを用いて当該対策案（各シナリオ 19 項目ずつ）に対する

採否判定を各シナリオのゴールに基づいて行い，これを「基準データ」とする．一方，被

験者（第三者）には前記 STAMP/STPA 解析から得られた対策案の採否判定を被験者の経験

と勘のみで行ってもらい，基準データに対する採否判定の数量の差・ばらつきを確認する

ことで，システム安全要件の受容性に対する捉え方の多様さを確認する．  

[本実験①] 

 ケーススタディの各シナリオにおけるシステム安全要件（STAMP/STPA 対策案）に対し，

AISA-MVS 法を用いて３つのステークホルダの視点から採否判定した結果（判定結果とそ

の根拠）を被験者へ提示し，この提示内容を読んだ後で，被験者自身が予備実験で「同意

しない（却下）」と答えた STAMP/STPA 対策案を「同意する（採用）」側へ考え方を改めた

数量を調べる．これにより，被験者の意識から漏れていたステークホルダの視点での採否
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判定結果に関するシステム要件の気付きを促すことができたか確認する．   

[本実験②] 

 ケーススタディの各シナリオにおけるシステム安全要件（STAMP/STPA 対策案）に対し，

AISA-MVS 法を用いて３つのステークホルダの視点から採否判定した結果（判定結果とそ

の根拠）を被験者へ提示し，この提示内容が３つのステークホルダの受容性を考慮できて

いるか否かの割合を調べる．これにより，予めステークホルダの視点を明確にしてからシ

ステム安全要件の採否を判定した方がステークホルダの受容性に対する判定精度が高い，

すなわち，ステークホルダの受容性を高めやすいことを確認する．  

5.2 評価結果  

異なる業種（製造，情報・通信）に属する計 6 社の被験者 23 名に対して前記予備実験・

本実験①・本実験②を実施してもらい，次のような回答結果を得た．（有効回答率 95.7%） 

[予備実験] 

シナリオ A，B について AISA-MVS 法から導出した基準データと被験者回答結果との差

異を調べたところ，表 6 よりシナリオ A の方が，被験者による STAMP/STPA 対策案の判

定結果（安全要件としての採否結果）のばらつきが基準データに対して大きいことが分か

った（シナリオ A の分散は 25.1 でシナリオ B の約 2 倍）．また，図 2-1 と図 2-2 よりシナ

リオ A の方がシナリオ B よりも基準データに対する被験者回答結果の不一致度が高いこ

とが分かった．これらの結果より，シナリオ A はシナリオ B と比べ，システム安全要件の

受容性に対する被験者の捉え方の多様さが大きく，関係者の意見の一致を図ることが難し

い（合意形成が難しい）シナリオであると考えられる．  

 

 

項目  シナリオ A シナリオ B 

基準データにおける却下数（AISA-MVS 法）  7 件  1 件  

被験者の平均却下数  6.4 件  5.4 件  

基準データに対する被験者判定結果のばらつき（分散） 25.1 12.2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

[RQ に対する評価結果] 

RQ1, 2 を検証する為に実施した本実験①，②の評価結果を夫々示す．  

[本実験①] 

被験者が経験と勘のみで却下した STAMP/STPA 対策案について，基準データを参照した

後で「同意する（採用）」する側へ被験者が考え方を改めた数量を被験者アンケートにより

調べた．その結果として，シナリオ A，B ともに 3 割程度の被験者は，自身が選んだ対策

案を 1 個以上改める結果となった．また，アンケート記入欄には被験者が考え方を改めた

理由を記入してもらったが，「ステークホルダの立場から対策案を捉えると考え方を変え

てもよい」というコメントが記載されていた．このことから，RQ1「合意形成が難しいゴ

ールを持つシナリオに対してシステム安全要件の採否判定を AISA-MVS 法を使って実施

すると，ステークホルダの視点でのシステム要件改善に関する気付きを得られる」に対し，

0
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10

15

20

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19

一致 N 不一致N

一致 /不一致の数 N 

STAMP/STPA 対策項目の管理番号  

図 2-1 基準データとの一致･不一致の数 (シナリオ A) 

0

5
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15

20

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19

一致 N 不一致N

一致 /不一致の数 N 

STAMP/STPA 対策項目の管理番号  

図 2-2 基準データとの一致･不一致の数 (シナリオ B) 

表 6 予備実験の結果概要  
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一定の効果が確認されたと言える．  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

[本実験②] 

基準データ（STAMP/STPA 対策結果の判定結果と根拠）を被験者へ提示し，この提示内

容が３つのステークホルダの受容性を考慮しているか否かをアンケートにより調べた．そ

の結果として，シナリオ A，B ともに肯定的回答が否定的回答を上回った．システム安全

要件の受容性に対する捉え方の多様さが大きいシナリオ A でも，否定的回答は３割に留ま

った．また，アンケート記入欄には被験者の回答理由を記入してもらったが，「今回の単純

化されたケーススタディの前提条件の下で，ステークホルダの立場からリスク・リターン

の視点で判断できている」というコメントが記載されていた．この結果より，RQ2「予め

ステークホルダの視点を明確にしてシステム安全要件の採否判定を行うと，合意形成が難

しいゴールを持つシナリオに対してもステークホルダの受容性を高めやすい」に対し，一

定の効果が確認されたと言える．  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

6. 考察  

6.1 得られた知見  

 AISA-MVS 法を用いてシステム安全要件の採否判定を実施すると，経験と勘のみで採否

判定を行う場合には難しかったステークホルダの視点からの採否判定を行えるようになり，

システム要件定義の改善に関する気付きを与えることに一定の効果が認められた（実験①）．

また，システム安全要件の受容性に対する捉え方が大きいシナリオでも，単純化された前

提条件の下でステークホルダの受容性を高めやすくなることが示された（実験②）．これら

のことから，「AI システムの安全解析結果に対して，ゴール指向要求分析手法によりステ

ークホルダの志向性を構造的に分析すると，受容性の高い要件を選定できる」という仮説

に対して，条件付きではあるが効果が認められた．  

6.2 AISA-MVS 法の実用性  

[再現性] 

AISA-MVS 法では STAMP/STPA，QC マトリックス，AGORA という既存の手法を組み合

わせてフレームワークを構築している．これらの手法は，企画・開発・品質保証等の分野

で用いられている定型化された手法である為，AISA-MVS 法の適用する領域や解析する担

当者が変わった場合でも解析の再現性を期待できる．  

図 3-1 被験者が却下と答えた対策案を改めた数  

   シナリオ A（N=22）  

図 3-2 被験者が却下と答えた対策を改めた数  

   シナリオ B（N=22）  

図 4-1 基準データがステークホルダの受容性を  

考慮できている割合 シナリオ A（N=22）  

図 4-2 基準データがステークホルダの受容性を  

考慮できている割合 シナリオ B（N=22）  
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[投資対効果] 

前記３つの手法が既に実務の現場で利用されている場合には，追加の教育投資は発生し

ない．仮に教育が必要な場合でも，これらの手法は企画・開発・品質保証等で幅広く活用

できるので，投資対効果が高いと考える．  

6.3 妥当性への脅威 

本研究のケーススタディには，世間一般に概念が浸透している自動運転システムを選定

したが，被験者実験のアンケート結果には，システムの要求が複雑で理解することが難し

いという意見が含まれていた．また，ステークホルダの人物像は，本研究の関係者による

想定が入っている．これらの要因が実験精度に影響を及ぼしている可能性がある．  

 

7. まとめ  

7.1 成果  

本研究では AI システムの安全要件を STAMP/STPA により解析し，ハザードシナリオの

対策案をゴール指向要求分析の観点から検証する枠組みとして AISA-MVS 法を提案した．

自動運転システムをケーススタディとして AISA-MVS 法の枠組みで選定された対策案と，

被験者の経験と勘によって選定された対策案を夫々比較した結果，AISA-MVS 法により選

定された対策案の方がステークホルダの視点から精度よく検証することができ，かつシス

テムの受容性に関して納得度が高くなることが示された．  

7.2 将来への発展  

本研究では AI システムの安全性に関わる要件に着目して，社会受容性の視点から評価

する枠組みとして AISA-MVS 法を提案したが，公平性に関わる要件を含めた枠組みに拡張

することで，より現実社会に適合した手法になると考える．  
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