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Abstract: Embodied object called avatar is used as a communication tool. It is not clarified 
that how we recognize those embodies which we call avatar. In this study, when using an 
avatar in real world, consider relations between users embody and embody of the avatar. 
And clarifying how recognition of that relations by avatar user. Clarifying the recognition of 
the self-identity may be leading to development of avatar communication in future. 

 

1. はじめに 
コンピュータ技術の発展によってコミュニケーシ

ョン手段は次々と高品質なものに代わっている．電

話での音声はクリアな音になり，携帯端末型の電話

ですら音声と同時に撮影しているリアルタイム映像

をやりとりできるようになっている．今後も遠隔コ

ミュニケーションは更なる発展を続けることが予想

される． 
我々は誰かとコミュニケーションを行うにあたっ

て，自己とそれ以外の存在を区別している．本稿に

おいて「自分」あるいは「自己」とは自我が及ぶ範

囲を指す．たとえば「私」と言えば「自己」のこと

を意味し，「あなた」と言えば「コミュニケーション

している相手」を意味している．日常生活における

「自己」とは，自分が生まれ持った身体を指し示し

ていて，それ以外の存在は「自己」以外に分類され

る．しかし常にその境界線が自分の生まれ持つ身体

とそれ以外の間に引かれているわけではない．相手

が握っている携帯端末型の電話は自分から遠く離れ

た地に自分の声を届けており，それは機械的に合成

された音声であるが，我々はそれを自分の声だと認

める．しかしその電話は自分の口だと認識している

のか，本当に自分の声だと認識しているのかは明ら

かにされていない． 
近年 CMC(Computer-Mediated Communication)

において注目されているアバターコミュニケーショ

ンでは，自分の生まれ持った身体以外に対しても「自

己」を適用する行為であると説明されている[1]．ア

バターコミュニケーションで用いられている「アバ

ター」とは「化身」という意味を持ち，コミュニケ

ーションにおいて自分の分身として扱う身体をアバ

ターと呼んでいる．アバター利用者は自分の生まれ

持った身体とは違う身体を「自己」として扱うこと

で，アバターを取り巻く環境に対して主体的な身体

的インタラクションを行うことが可能となる． 
身体的インタラクションとは身体を取り巻く環境

との相互行為が循環的に行われていることを意味し

ている[2][3]．つまり環境の状態を知覚して環境に対

して働きかける行為，また環境に対して働きかける

ことで環境の状態を知覚するという行為が繰り返し

行われている状態である．身体的インタラクション

が主体的に行われるということは，その行為責任が

自分にあると認めることであり，つまりは対象とな

る環境との身体的インタラクションを自分が行って

いるという認知を持つことである． 
ロボット技術は日々進歩しており，ロボットに人

に近い様々な動作をさせることが可能になってきて

いる．これによりアバターコミュニケーションは仮

想空間のみならず，実空間でも利用できる可能性が

ある．たとえばロボットをアバターとして利用する

ことで，遠隔地の実空間において握手やお辞儀，抱

き合うといった身体的インタラクションを含めたコ

ミュニケーションが可能になるのではないかと考え

る．身体的インタラクションが利用できるならば，

電話や E-mail よりも感情表現豊かなコミュニケー



ション手段として遠隔間のコミュニケーションに利

用されるのではないかと予測される． 
アバターは分身であり，「自己」として扱われてい

るが，アバターが行った行為を本当に「自己」が行

った行為として認識しているのかどうかは明らかに

されていない．さらに仮想空間における人を模した

キャラクター画像を「自己」として認識していたと

しても，実空間におけるロボットも「自己」の身体

として認識するかは明らかにされていない． 
実空間においては同一の事柄を二つの立脚点によ

って観測することが可能になる．つまり何か一つの

事柄に対して，生まれ持った身体によって得た情報

と，利用しているロボットを通じて得られた情報の

二つの情報を得ることが可能となる．それらの情報

に差異を感じた場合，生まれ持つ身体とは異なる情

報を提供するロボットを「自己」として認めること

が難しいのではないかと推測される．なぜなら我々

は普段，生まれ持った身体という一つの基準となる

立脚点に立って物事を観測しているためである． 
よって本稿では実空間におけるロボットをアバタ

ーとして我々は認識することができるのか，またロ

ボットを通じて行った行為における主体がアバター

利用者に帰属しているのかを検証する．この検証に

よって「自己」が適用される範囲を明らかにし，自

己同一性に対する理解を深めることで実空間のコミ

ュニケーションにおいてロボットが適切に使われる

ようになることに期待する． 
  

2. 背景 

2.1. 身体と環境 
我々は身体を生まれながらに所持している．身体

とはその存在に内包された意図や意思，思考などの

「自我」を外界に対して行為という形で表現できる

性質を持ち，なおかつ環境の状態を知覚するための

ものである[2][4][5]．身体は環境と身体的インタラ

クションを行うための媒体とも言うべき存在であり，

身体がなければ我々は環境を知覚することができな

い．したがって我々が知覚できる環境は生まれ持つ

身体が知覚できる環境でしかない． 
我々は五感(視覚，聴覚，味覚，触覚，嗅覚)によ

って環境を知覚している．そこに何か存在していて

も，触れない，見えない，匂いも味もしない，音も

聞こえてこないのであれば，我々にとって存在して

いないのと同義である．知覚するために身体が必要

となるのと同時に，我々が環境に働きかけるために

は身体が必要となる．我々は身体としての手がある

から物をつかむことが可能となり，足があるから歩

くことができる． 
我々は様々な道具を身体に見立てて扱っている

と考えることができる．ビデオカメラであらかじめ

撮影しておいた映像を見る際には，ビデオカメラは

過去を見ることができる目のように利用し，電話は

本来聞こえるはずのない遠隔地の音を聞くための耳

として考えることができる．自動車は高速で移動す

る足であると言うことができる． 
本稿では環境に対して意識や意図を反映させるた

めに媒体となる存在全てを「身体」として扱い，「身

体」を「生まれ持つ身体」とは別の意味で扱う． 
 

2.2. アバターの利用 
近年，CMC におけるアバターコミュニケーショ

ンが注目されている．アバターとは自己の分身とし

て環境とのインタラクションを行う身体のことであ

る[6]．生まれ持った身体とは異なった身体として存

在し，遠隔地での身体的な行為を利用したコミュニ

ケーションを可能とする．  
本稿における環境とは身体が知覚している世界の

状態を指している．前節で述べたように我々は身体

を通して様々なことを知覚している．その様々な知

覚によって理解する身体と関わりのある存在の集合

を総じて本稿では環境とする． 
ロボット技術がこのまま発展をつづけていくなら

ば，いずれ我々が生まれ持つ身体と比べても遜色な

い活動が行えるロボットが出現するだろうと予測さ

れる．それらを利用することで現在では不可能なは

ずの「自己」が行ったという認知を持った上での身

体的インタラクションが実空間において可能になる．

たとえば火災現場などの危険な場所においてアバタ

ーに活動させることで利用者には直接的な危険が降

りかからずに「その場で救助している」という認知

を持って活動が行えるようになる可能性があるなど，

アバターを利用することは生まれ持つ身体では危険

な行為や，困難あるいは不可能な作業を安全に，な

おかつ簡易に行えるようにする可能性がある． 
 

2.3. 「自己」として扱うことの利点 
アバターは「自己」の身体であるため，アバター

を通じて行う行為をまさに自分が行っているという

意識のもとで行えると推測される．アバターとして

与えられた身体を通じて行った行為を本当に「自己」

の行為であると認識しているのかは明らかにされて

いないが，もしも「自己」の行為としてとらえるの

であれば，その行為は単に遠隔操作型ロボットを通

じた行為とは違う認知が行われることが考えられる． 



「自己」の行為として認識する場合と，そうでな

い場合には認知主体が異なる．すなわち行為を行う

ことによって認知するのか，行為が行われたことで

起きた環境の変化を知覚することで行為を認知する

のかの違いが生じる．自分で本を持ち上げるという

行為と，誰かに命令して本を持ち上げさせるという

行為の認知は別である．意識や意図を身体によって

反映させたという点では同じ主体としての立場を持

つが，行為が行われるにあたり，その行為は違う形

で認知され，行為に対する意識や，意図のあり方が

異なると考える．つまり環境に対する働きかけがこ

となることが予測される． 
たとえば綱渡りをしているとして，それがどんな

熟練者であっても緊張や不安を感じるが，綱渡りを

しろと命令した人が実際に綱渡りをしている人と同

じ緊張感や不安を感じるとは考えられない．このよ

うに自分の行為として認識されないのであれば，行

為に対する緊張や責任感に違いが生じるのではない

かと考えられる．行為を行うにあたって，その身体

をどのように捉えるのかはその行為に影響を与える

重要な要素であると考える．よって，実空間におい

てロボットという遠隔操作型の身体を介して行為す

る際に生まれ持つ身体とそのロボットをどのように

扱うかを観察する実験をおこない，それらがどのよ

うに認識されているのかを考察する． 
 

3. 実験 

3.1. 目的 
実空間においてロボットを操作する際に，操作者

は生まれ持つ身体とロボットの身体とで二つの認知

主体が帰属可能な異なった立脚点を持つ身体をもつ．

普段は生まれ持つ身体のみで環境とインタラクショ

ンを行う我々が，新たな身体と立脚点を与えられた

際にそれらの身体をどのように用いて環境とのイン

タラクションを行うのかを観察する． 
  

3.2. 仮説 
ロボットを操作する際に，与えられる立脚点(今回

の実験では視点に限定)によって操作者の生まれ持

つ身体，および操作しているロボットに対する認識

に違いが生じ，その認識の違いから環境に対する働

きかけの仕方が変化する． 

生まれ持つ身体を確認できない視点を持つ場合に

は，別の存在に認知主体を帰属させやすく，生まれ

持つ身体を情報伝達の媒体としてのみ扱う．生まれ

持つ身体を確認できる視点を持つ場合，他の存在に

対して認知主体をあまり帰属させない．したがって

生まれ持つ身体において行為を行った方が容易であ

った場合，生まれ持つ身体によって行為を行う． 

 

3.3. 被験者 
情報系の大学生・大学院生 24 名 

 

3.4. 概要 
アバターとなりうるロボットを利用した簡単な課

題を行わせる．条件によって定められた映像を被験

者に与え，被験者は予め決定された課題を達成する

ことを目的とする． 
教示として「どのようなことをしてもよい」と，

課題達成を一番の目的とすることを被験者に伝えた．

またそれぞれ与えられた条件下の元でロボットの操

作練習を行わせた． 

 
図 1:操作コントローラ 

 
表 1:実験条件 

立脚点要因 実験条件 

ロボット視点 操作者視点 俯瞰視点 

直感 I-R I-U I-O 操

作 記号 S-R S-U S-O 

 

条件 

 ロボット視点(R)：遠隔操作型ロボットの頭部に

搭載されたカメラからの映像を，ヘッドマウント

ディスプレイによって与えられる 
 操作者視点(U)：操作者の頭部に設置されたカ

メラからの映像をヘッドマウントディスプレイ

によって与えられる 
 俯瞰視点(O)：実験環境の上部に取り付けられた

環境全体を見た渡せるカメラからの映像をヘッ

ドマウントディスプレイによって与えられる． 
 直感的操作(I)：ハンドル型のコントローラによ

ってロボットを操作 
 記号的操作(S)：十字型のボタンのコントローラ

によってロボットを操作 



直観操作水準とはロボットの操作をハンドル型の

コントローラ(図 1左)によって操作する条件であり，

記号操作水準では別のコントローラ(図 1 右)の十字

キーボタンを押すことでロボットの操作を行う．  
それぞれの水準は被験者間要因とし，計 6 条件を

それぞれ別の被験者で行う． 
環境を図 2 のように配置し，実験を行う． 
 

 
図 2:環境概要図 

 
課題はカジノスロットのように被験者に選択させ

ていると教示するが，実際は予め設定しておいた課

題を順に提示させる．課題内容は「赤色」のボール

を「青色」の「四角」の枠内に入れろという形で表

示される．課題は全部で 5 つとし，どれだけ課題を

早く終わらせることを目標とさせた．それぞれボー

ルと枠の色，枠の形はあらかじめ定められていたも

のを被験者が選択したように表示する．実験環境は

全面を囲い，被験者は環境内に立たせた．実験課題

は被験者のヘッドマウントディスプレイの映像に常

に表示されている状態とする． 
 

3.5. 指標 
課題の達成のために被験者が生まれ持つ身体を利

用するかを観察する．生まれ持つ身体が行為を行う

対象を元に，被験者の行為を以下の四種類に分類す

る． 

 ボールとロボット: ボールとロボットを生ま

れ持つ身体で直接触る．ここに分類される被

験者は課題達成にあたってボールとロボット

を持ち上げる，あるいは移動させるという行

為を行った被験者とする． 
 ボール: 生まれ持つ身体を利用してボールを

移動させた．ここに分類される被験者は課題

達成にあたってボールを生まれ持つ身体で掴

み，移動させることで課題達成を目指した被

験者とする． 
 ロボット: 生まれ持つ身体によってロボット

を移動させた．ここに分類される被験者は課

題達成にあたって生まれ持つ身体でロボット

を掴み，移動させ，位置や方向を変更するこ

とで課題達成を目指した被験者とする． 
 常に操作: 生まれ持つ身体はコントローラに

よるロボットの制御のみに使われ，ボールや

ロボットに直接触れるということをしなかっ

た被験者をこの分類とする． 
 

3.6. 結果 
表 2:直感操作水準における 

生まれ持つ身体による行為対象の分類(人) 

 ロボット視点 操作者視点 俯瞰視点 

ボールと

ロボット 

0 1 3 

ボール 1 0 0 

ロボット 1 0 0 

常に操作 2 3 1 

表 3:記号操作水準における 

生まれ持つ身体による行為対象の分類(人) 

 ロボット視点 操作者視点 俯瞰視点 

ボールと

ロボット 

0 1 2 

ボール 0 1 0 

ロボット 0 0 0 

常に操作 4 2 2 

 

それぞれの水準においてそれぞれ 4 名の被験者を

とった．直感操作水準ではロボット視点で 2 名，操

作者視点で 2 名，俯瞰視点で 1 名の計 6 名が始終ロ

ボットの操作をすることで課題の達成を目指した

(表 2)．記号操作では計 8 名がロボットの操作のみ

を行った．それぞれの条件で最初から生まれ持つ身

体を使っているという被験者もいたが，当初はロボ

ットの操作をしていたが実験時間が終了に近づくこ

とで生まれ持つ身体を使うようになる場合があった．  

 

3.7. 検討 
実験では多くの被験者がロボットを操作すること

で実験を達成することを目指した．特にロボット視

点の条件で多く，ロボットの視点を与えられた場合，

6 名の被験者が生まれ持つ身体をロボットの操作の

ために利用している．しかし他の条件では積極的に

生まれ持つ身体によって環境に働きかけをおこなう



様子が観察されており，俯瞰視点で常にロボットの

操作を行っていたのは半数の 3 名である．これは与

えられた視点によって行動に差が生じるという仮説

を支持する結果であると考えることができる． 

実験では直感操作と記号操作を水準に加えた．

我々が普段，身体を動かす場合に行為を記号化して

捉えない．たとえば目の前にあるものを掴むときに，

腕を何度曲げるかなどは考えず，そこに適切に手を

伸ばして物をつかむ．普段行う身体行為は記号的な

ものとは異なり，直感的な操作がそれを身体として

認識しやすくするのではないかと考えたためである．

今回はデータ数が少なく，それに関する検証は行え

なかった． 

今回の実験ではまだ十分な被験者の数をとれてい

ないため，今後，十分な被験者数をとって検討して

いく予定である． 

 

4. 考察 
身体をアバターとして利用することで「自己」と

して認識される範囲が変動する可能性があるという

ことは背景で述べた．これまでアバターは「自己」

の身体であると説明してきた．しかしこれも背景で

述べたように，我々がアバターとして使っているも

のを本当に「自己」として認識しているのかは明ら

かにされていない． 
我々は生まれ持った身体がある．よってそれは絶

対的基準として「自己」の身体であると我々は認識

している．もし生まれ持った身体以外に対して「自

己」を適用させることが可能であるならば，本稿で

はその存在が自分の一部であると認識していること

であると仮定し，「セカンドボディ(Second body)」
と呼ぶ(図 3)．今回の実験では，俯瞰視点を与えられ

た際に生まれ持った身体で課題を達成した 5 名がこ

の認識を持っているのではないかと考える．つまり

ロボットという身体を使ってもうまく扱えないのな

らば生まれ持った身体をロボットの代わりに利用す

ればよいという思考が生まれる状態である． 

 
図 3:セカンドボディ概念図 

 

環境に対して働きかけるための存在を自分の一部

あるいは分身として認めていない例として，人はそ

れを道具として扱っている場合が考えられる．すな

わちそれは身体ではなく環境の一部であり，その環

境に作用することで最終的に「自我」が望む結果が

得られるという予測の元，生まれ持った身体によっ

て環境とインタラクションを行っていることも考え

られる．操作者視点を与えられ，ロボットを生まれ

持った身体でつかんだ被験者がこの認識を持ってい

ると考える．ロボットは道具であり，それらがうま

く環境に対して機能しないため，生まれ持つ身体に

よって環境を整えることで道具の効果を最大限に引

き出すという思考が生まれる状態であると考える．

しかしあくまでロボットを身体として考えているた

め，ロボットを持とうという考えは持たず，操作に

よってロボットを移動させた被験者がこのような認

知を行っているのではないかと考える． 
セカンドボディは身体の一部であってアバターで

はない．アバターとなるためにはその身体が一個の

存在であると認識されなければならない．アバター

とセカンドボディを客観的な認識によって区別する

のであれば，アバターに対しては「彼」もしくは「彼

女」という代名詞が使われ，セカンドボディに対し

ては「彼のもの」あるいは「彼の身体」と称される

と考えられる．このことに関しては内藤らが実験に

よってアバターとしての認識に違いが存在する可能

性を示唆している[7]． 
遠隔操作型ロボットに対する認識は一つではない

と考えられる．その視点や周囲の環境との関係によ

ってその認識の仕方は変わると考える．遠隔操作型

ロボットに対する認識の分類として以下の三つの状

態モデルを提案，考察する(図 4)． 
 セカンドボディ型 
 オルターエゴ型 
 道具 

 
図 4:ロボットに対する認識の分類 

 
一つ目はセカンドボディ型である．「自我」が「自

己」の身体として認識する身体は常に「生まれ持っ

た身体」であるとした場合，アバターはセカンドボ

ディとして扱われる(図 5)．このとき一般的に呼ぶア

バターとは全てセカンドボディであり，本来の意味



でのアバターは存在しないことになる． 

 
図 5:セカンドボディ型 

 
図 6:オルターエゴ型 

 
二つ目はオルターエゴ型である．アバターを生ま

れ持った身体とは別の身体として認識し，まるで「自

我」が「身体」という器を変えたようにアバターを

認識する状態である(図 6)．そのとき認知という好意

はアバターによって行われ，認知主体はアバターに

帰属している．生まれ持つ身体である「自身」はア

バターへ意思伝達をするための中継点としての役割

を持っているが，生まれ持つ身体がアバターへ意思

伝達のために行う環境とのインタラクションは意識

されない．すなわち生まれ持つ身体の環境とのイン

タラクションは無意識の行為であり，「自我」による

意識された行為ではないと判断する．この状態を「自

己」として主に認識される身体がアバターに変わる

ことから，本稿では「オルターエゴ(Alter Ego)」と

呼ぶ．オルターエゴは本来の意味でのアバターにと

ても近い形であると言える． 
オルターエゴ型の認識が行われている場合，生ま

れ持つ身体は自分の身体として認識されないことが

予測される．実験において常にロボットの操作によ

って課題を達成しようとした被験者がこの認識を行

っているのではないかと考えることができる． 
最後に道具としてロボットを認識している場合が

考えられる．これは遠隔操作型ロボットを身体とし

てではなく，単なる環境として認識しているのでは

ないかと考える． 
 

5. まとめ 
アバターに対する認識が常に同じという可能性は

ない．周囲の状況やアバターの形状に合わせて変化

する可能性がある．その時々で最適と思われる認識

の仕方を無意識に選択していることも考えられる． 
今回の実験結果から，与えられる視点がその認識

の仕方に影響をあたえているのではないかと推測す

ることができる．またオルターエゴに関してはアバ

ターを日常的に使用し，習熟することで可能になる

ことが予測される． 
遠隔操作している身体はアバターであると我々は

呼んでいるが，本来はもっと細かい分類がされるべ

きなのではないかと考えている．また，実空間に存

在するロボットに対してオルターエゴが行われるの

であれば，存在しない架空の身体に対してもオルタ

ーエゴは行われるのか明らかにしていくことで，

我々は「自己」の存在をどのように認識しているの

かを明らかにする手がかりとなるのではないかと考

えている．  
アバターに対する認識を明らかにするにあたって

発言などがどのようなものであっても，それが本当

にオルターエゴを証明する発言であるかは判断が難

しい．オルターエゴ等のアバターの認知モデルは物

理的現象ではなく，人の脳内においてどのように認

識されているかの問題であり，絶対的数値によって

それを示すことは難しい．よってこれらのモデルを

検討することでそれらの一端を明らかにし，今後の

アバターコミュニケーション研究の指針となればよ

いと考えている． 
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