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2. A physical example 
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 メカニズムの部分や要素において、何が規則的「生産的」挙動であるのか。そ

れは「干渉下不変性」（invar iance under intervention）である。 
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�q�x �p �V�”�U �z �¼�L
Q �x 
­ � �$ �p �x �s�M �{  

 �O�� 
† 
w
Q�• �ž�é �å �« �Ä�” �µ �� �O�q �ì 
É�ù
R �w�� �� �‹ �z�f�w �¤ �� �µ�Â �¿ �Ó�w

���� �‹ �z �O�� �q �x �t�O �t �x �é�” �§ �ç �b�W�” �` �«�Ž �ž �æ�b�W�” �{  
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 �f�• �p �‹ �•�x �“ �ž �é�å �« �Ä�”�µ �� �O�q�ì 
É�ù 
R�w�� ���x �z �ï 	¬ �< 
Æ�! �q �M�O	Ú�E

�t�S �M�o �z�¼ �L �$ �‡�h �x 
\ �ˆ�$ �p �K�”�z  

 �« �• �å�« �Ä�” �µ�U �� �O�b�” �T 
q �T�t �0 �b �”�ï 	¬ �< �t �S�M�o �z�å �« �Ä�” �µ �� �O

�q�ì 
É�ù 
R�w�� �� �x�† �� �p �K�”  

 �« �• �æ�Ó�è �¿ �±�” �U�� �O�b �” �T 
q�T �t �0 �b�” �ï 	¬ �< �t�S �M�o �z�æ�Ó�è �¿ �± �”

�q�¦ �Ö�è �”�» �” �w���� �x �† ���p �K�” etc 

 �à�\ �• �’ �w�� �� �x 
â�^�~
M�š �è �$ �w�h �Š�t 
œ�O�$ �t �b�; �D�ó �p�K �” �{ �b �s �˜ �j�ì


É�ù 
R�› 
â�^ �b �” �h�Š �t �z �\�w �� �� �›�– �Q�” �{  

 �à反事実条件文アプローチは、ボトムアウトアプローチよりも、生産の意味をう

まく捉えられる。 

 

�Ô 
†�Ì �q 
â �^  

 
ü�  
\ 
ú �¶�p �x �z�¼ �L�� �� �~
†�Ì �� 	ú �~ �Ý�§ �Ç�¶�Ü �w�G	\ �x �z
œ�O�$ �t 
â�^ �~
M

�š�t �� �˜ �”	Ø �C�› �)�Q �” �{  

 Weinberg �x �®�; �w�$ �t
\ 
ú �¶ �x�G 	\ �$ �p�K �l �h �{ 
ü�  
\ 
ú �¶�x �f �w�î�g �U	[ �t

�‘�l �o �z
† �Ì�› �) �Q�z �¼�L �Ý�§�Ç �¶ �Ü�›�‰ �� �b �”�¯�q�t �O�{
t �t�‘ �• �y �z �q �O�w


\
ú �¶ �U
†�Ì �$ �p �K�” �w�x �z 
\ 
ú�³ �µ �Â�Ü�t �ï 	¬ �` 
â�^ �b �” �h�Š �w	Ø�C�› �) �Q�”

�î�g �U	[ �q�g �æ�› 
C�_ �` �h �T�’ �i �{  

 

5. Modular ity 
 

�Ô � �q �! �= �D�ó 
Q 

 原則的に、メカニズムの要素は、他の要素の挙動に必然的に干渉することなし

に、干渉できなければ成らない�¢�®�  �q �!�= �D�ó 
Q� �̄{ �‹ �j�– �œ�z �Ó�å �«�Â �Ÿ�§ �ç

�t �ï 	¬ �p �V�” �T �r �O�T �x �ð �J �p �x �s �M�£�{ このときシステムは「モジュラー」であ

る。 

 �Ý�§ �Ç�¶ �Ü�w�A
É C1�| Cn �t�S �M�o�z�³ �µ�Â �Ü�U�Þ�´�á �å �” �p�zC1 �U�!�= �` �h�{

�\ �w�q �V�z �³ �µ �Â�Ü
¶ �. �w�• �ˆ�U �r �O�s �” �T �› �> �� �b �” �h �Š�t �z C1 �U�! �= �` �h

�\�q �q �z C2�| Cn �w�° 
`�t �Ì �q �›�ù �˜ �d �”�\ �q �U�p �V�” �{ �\ �w�‘ �O�s � �q 
Q�U�K

�•�y �z �A
É�w �! �= �w�< �A�› �å
{ �p �V�”�{  

 �K�” �A
É�›�§ 
� �b �”�° 
` �t �Ì�w �! �= �U�z�� �w�A
É �› �§
� �b �” �°
` �t �Ì �w�! �=

�›�× �ˆ �$ �t�‹ �h �’ �b�s �’ �z�\�• �x �Ý�§�Ç �¶ �Ü
ü�r �U
Æ
Y�¬ �p �K�l �h �\ �q�› �Ô

�b�{  
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 �ü �Ø�w�« �• 	O�—�¢ �q �M�O�A
É�£ �q 
( �Ú�Å �—�¢ �q �M�O�A
É�£�{ �‹ �` �\ �• �’ �w�A
É�U


��t �� �x �s�’ �z �¤�‘ �x �  �q�t �! �= �D�ó �p �s �X�o �x �s �’�s �M�{ �\ �w�« �p�f �• �x �j�g

�$�t �D�ó �p�K �” �{ 	O�—�q 
(�Ú �Å�—�w�� �� �› �!�Q �c �t �z �f �• �g�• �› �  �q�t �! �= �^�d

�”�\ �q �U�p�V �” �{  

 

�Ô �Ý�§ �Ç�¶ �Ü�› �› �Ã
Ç�Z �”  

 (MECH)�• �K�” 
¯ �q�U �Ý�§ �Ç�¶ �Ü�w�Þ�Ã �ç �p �K�” �h �Š�t 
ž �A	Ú�E �x �Í �w�è �“ �{  

 �ƒ
¯ �q �U�z
Ê 	ë �= �~�Ï �� �= �^�• �h 
æ
ü�q �A
É�w�· �¿ �Ä�› �G	\ �b�” �{  

 ②各要素の挙動が干渉下不変な一般言明によって記述される。 

 ③各要素を支配する一般言明は独立変化可能である。 

 ④表現によって、①②③のおかげで、各要素に対する入力の操作及び要

素自身の変化のもとでメカニズム全体の出力がいかに変化するかがわか

る。 

 �« �• �¦�Ö �é �ï �Þ�Ã �ç �U
Y�` �M�Ý�§�Ç �¶ �Ü�Þ�Ã �ç �p �K�“
\ �ˆ �$ ���� �› 
Y�`�X �G	\ �b

�”�q �t �O�h�Š �t 
ž �A�s �w�x �z �f �•�U 
Y�¬ �t�> 
Ý�î �g �w�A �L �› �'
Ý �b �” �\�q �p �K�” �{ 

 

6. conclusion 
 

�Ô 	ú�g �¶ �$ �Ý�§ �Ç�¶ �Ü 

 MECH �t �Ù�M�Ý�§ �Ç�¶ �Ü�w�ß �Q�M�x 	ú �g �¶ �p �‹ �Ý�Š�’ �• �” �i �– �O�U�z �f �w
Y�p


Q�x �Y�ð �p�K �” �{ 	ú�g �¶ �p�x MECH �x 
��t �F 
c �$ �s�‹ �w�p �K�” �{ �› �t�z 	ú �g �¶

�$�Ý �§ �Ç�¶�Ü �› 
³ �X�q �^ �• �”
ª 	j �$ �s�Ø �¿ �« �µ�¼ �  �ž�¬ �å �Ü�p�x �z �Ø�¿ �« �µ�t �0

� �b �” 
æ
ü�U �Þ�´ �á�å �æ�Â�Ÿ�” 	Ú�E�›�¬ �h �b �\�q �w	Â�Œ�x �Š�l�h �t �s �M�{  

 

�­�Ô  

�®	s �Š�w�ù 
$ �p �� �› �‰�Z �z �—�9 �t �  �ï �« �w�� �È�x �Á �¹ �` �o 	í �Ê �¢ �¹ �n 	í �£ �› �p �V �” �i �Z 
ã

�X�¡ �ˆ 	Í �[�o �X�i �^�M �{ �( 	Í �w�—�9 �T �’�# �M�² �t
� �ˆ �z�È�< �‡ �p �¡�ˆ 	4 �˜ �l�h �’ 	4�ƒ �p �b �{�  ̄

 


ƒ�g 	� 107 
� �� 	í �Ê�� �Á�™�¯  


S� �Ì �� �� �� �
 
µ  4.31�� �� �� 
µ �� 4.22�� t �U��  t (106) p <.0001 

�¡�t 
: �� 0.8 �x �� 1.01�� 0.5 �x �� 0.58�� t �U��  t (106) <.001 

 

 


