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Abstract: 私たちは日常生活で他者とインタラクションを行い，その中で「共同運動主体感」―

共同で行動を行っているという感覚―を経験することがある。この共同運動主体感が相手の「人

らしさ」に影響されることが示唆されている。本研究は，相手の人らしい行動プロセス，特に「適

応」と「変動」が共同運動主体感を高めるという仮説を検証することを目的とした。このため，

事前記録データと参加者のジョイスティック操作を合成し，カーソルが移動することで協調課題

を演出する実験を実施した。分析の結果，参加者の操作割合を線形に増加させ，「適応」を模擬

的に実現した「変化」は直接共同運動主体感を高め，参加者の操作割合にばらつきをもたせた「変

動」は有意な影響を示さなかった。一方，人らしさは共同運動主体感を高める傾向を示し，仮説

は部分的に支持された。さらに，外向性や愛着性が共同運動主体感や人らしさの知覚に影響を与

えること，成績が悪い場合に共同運動主体感が高まることが明らかとなった。これらの知見は，

共同運動主体感に影響を与える要因を解明する上で示唆を与えるものである。 
 

1 はじめに 

1.1 人-人工物間の共同運動主体感 

 運動主体感（sense of agency; SoA）は，自分が

自分自身の行動を制御しているという感覚を指す

[1]。一方，共同運動主体感（sense of joint agency; 
SoJA）は，共同作業で「私たちがそれを成し遂げた」

と感じる感覚を指す[2]。特に人工物とのインタラク

ションにおいて，「人らしさ」が共同運動主体感を生

起させる要因であることが先行研究から示唆されて

いる。 
たとえば，Sahaï ら[3]は，ヒューマノイドロボッ

トとのインタラクションがサーボモーターとのイン

タラクションに比べてより強い運動主体感を引き起

こすことを示し，人らしい外観が運動主体感および

共同運動主体感を高める可能性を指摘した。同様に，

Navare ら[4]は，ヒューマノイドロボットが意図的な

存在として提示された場合，意図性の帰属によって

共同運動主体感が高まることを報告した。一方，

Ciardo ら[5]は，人らしい間違いをするロボットがよ

り意図的であると認識されることを明らかにし，

Martini ら[6]は，人らしい特徴をもつエージェントが

心をもつ存在として認識されやすいことを示した。

これらの研究は，意図性の帰属が「人らしさ」と密

接に関連することを示している。以上の研究から，

「人らしさ」およびそれに関連する意図性の帰属と

共同運動主体感との関連性が示唆される。 
 

1.2 人らしい行動プロセス 

これまでの研究では，人らしい外観や意図性の帰

属が共同運動主体感に与える影響が主に検討されて

きたが，行動における人らしさが共同運動主体感に

どのように影響するかは直接的には検討されていな

い。本研究では，特に行動プロセスにおける「適応」

と「変動」という 2 つの要素が人らしさを感じさせ，

それが共同運動主体感に与える影響を検討する。 
 人間は無意識のうちに他者に適応することが知ら

れている[7]。Xu らの研究[8]では，ジェスチャーを

用いて相互に適応するペアの参加者を観察し，各個

人が相手の行動に基づいて行動を調整する様子を明
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らかにした。一方，行動における変動も人らしさを

示す指標だと考えられる。Ciardo ら[9]は，反応時間

のばらつきに基づいて参加者が人間とプログラムを

区別できることを示し，変動性が人らしさの知覚に

おいて重要な役割を果たしていることを主張した。 
 

1.3 本研究の目的 

 これらの知見をふまえ，本研究では，行動プロセ

スにおける「適応」と「変動」が共同運動主体感に

与える影響を検討することを目的とする。参加者に

は，協調課題を演出したカーソル操作課題を実施し

てもらった。この課題では，参加者の入力と事前に

記録されたデータを合成することでカーソルの動き

が決定された。実際には相手がいない状況で，相手

と共同で作業しているように演出した。 
 適応は，「変化」という要因を操作することで模擬

的に実現した。この要因では，参加者の操作がカー

ソルに反映される割合（α）を線形に増加させ，相手

が参加者の行動に合わせているという印象を与える

ことを目的とした。一方，変動は試行ごとに α をわ

ずかに増減させることで導入し，相手の行動にばら

つきがあるようにみせた。 
 本研究では，適応（変化）および変動を示す相手

がより人らしく感じられ，それが共同運動主体感を

高めるという仮説をたてた。この仮説は図 1A に示

されている。仮説の検証にあたって，線形混合効果

モデルを用いて変化と変動が共同運動主体感に与え

る影響を分析し，人らしさを媒介とした効果をパス

解析によって検討した。 
 

2 方法 

2.1 参加者 

参加者は，キャンパス内のポスターおよびオンラ

インの募集サイトを通じて募集した。最終的に，36
名（男性 23 名，女性 13 名，平均年齢 23.4 歳，標準

偏差 5.3 歳，うち 2 名は年齢未回答）が実験に参加

した。必要なサンプルサイズは，G*Power 3.1[10]を
用いて計算した。効果量 0.20，有意水準 0.05，検出

力 0.80 の条件下で，2 要因反復測定分散分析による

効果を検出するための最小サイズを求めたところ，

36 名の参加者が必要であるとされた。なお，効果量

が未知であったため，Cohen の基準[11]に基づき，小

から中程度の効果量を採用した。 
実験前に，参加者に研究の目的，方法，データ取

り扱い手順について説明を行い，書面による同意を

取得した。本研究は，東京大学大学院総合文化研究

科倫理委員会の承認を受けて実施した。 
 

2.2 実験課題 

 本研究の課題は，Ohata ら[12]を基にした。同研究

では，ランダムに設定された α を用いて運動主体感

を調査した。本研究ではこの研究を応用し，α の時

間変化を操作することで，4 条件を導入した。 
 参加者は，ジョイスティックを使用してカーソル

を操作し，画面に表示された円をなぞる課題を行っ

た。この課題におけるカーソルの座標は，以下の式

によって計算された： 
 (X, Y) = (x, y) × (1 − α) + (x′, y′) × α 
ここで，(X, Y)はカーソルの座標，(x, y)は事前記録

データの座標，(x′, y′)は参加者のジョイスティック

入力の座標，α はカーソルに参加者の操作が反映さ

れる割合を表す。事前記録データは，著者がジョイ

スティックを操作して生成したもので，約 9.85 秒を

かけて円を描いた軌跡である。 
 本実験は，2 つの参加者内要因に基づく 4 条件で

構成された。各条件における α の時間変化は図 1C
に示されている。各条件は 15 試行で構成されており，

最後の 5 試行は α を 0.75 に固定した。これは，各実

験条件が共同運動主体感に与える最終的な影響を評

価するためのものである。 

図 1 （A）本研究の仮説を示した図，（B）実験課題

の画面，（C）4 条件における α の時間変化 



 
 1 つ目の要因は「変化」であり，一定条件と線形

変化条件に分かれている。一定条件では，全試行を

通じて α が 0.75 に固定された。一方，線形変化条件

では，試行が進むにつれて α が 0.0 から 0.75 まで線

形に増加した。この操作は，相手が参加者の行動に

適応しているという印象を与えることを目的とした。 
 2 つ目の要因は「変動」であり，変動なし条件と

変動あり条件に分かれている。変動あり条件では，

偶数試行でαに0.05を加算し，奇数試行でαから0.05
を減算した。この操作により，相手の行動がばらつ

きを示しているようにみせた。 
 参加者には「パートナー」と協力して円をなぞる

ように指示したが，パートナーが人間かプログラム

かについての情報は与えなかった。これにより，バ

イアスを排除することを意図した。課題中，円の上

部には黒いバーが表示され，試行が進むにつれて

徐々に短くなった。このバーは事前記録データの約

9.85 秒の回転時間と一致しており，参加者はバーが

消失するタイミングに合わせて円を 1 周なぞるよう

指示された。 
 

2.3 手続き 

 試行の流れは図 2 に示されている。各試行は，試

行番号が 1 秒間表示される段階（1）から始まった。

その後，白い円とその中心に赤い点が表示される初

期画面に移行し（2），参加者は赤い点を円の下部に

ある開始点まで移動させるように求められた。開始

点に到達すると，2 秒間のカウントダウンが開始さ

れた（3）。その後，バーと合わせながらカーソルで

円をなぞる操作が始まり，この操作は約 10 秒間続い

た（4）。操作完了後には 1 秒間注視点が表示され（5），
次に共同運動主体感（6，7）および運動主体感（8）
を評価する質問紙が表示された。最後に，カーソル 

 
の軌跡と円の差分を示す誤差が 1 秒間表示され（9），
1 試行が終了した。 
 主体感に関する質問は以下の 9 件法で評価された。 
1. 「独立して/共同してオブジェクトを操作して

いると感じた」（1：独立して－5：どちらでも

ない－9：共同して）[13]（今後「SoJA1」と表

記） 
2. 「私個人/私たちの意思によってオブジェクト

を操作していると感じた」（1：私個人－5：ど

ちらでもない－9：私たち）[13]（今後「SoJA2」
と表記） 

3. 「私/他人の意思によってオブジェクトが操作

されていると感じた」（1：私－5：どちらでも

ない－9：他人）[12]（今後「SoA」と表記） 
SoJA1 および SoJA2 は，共同運動主体感を評価する

ために 2 種類の異なる質問形式で作成されたもので

ある。また，運動主体感を測定することは，システ

ム受容性[14]やユーザーエクスペリエンス[15]との

関連性から重要だと考えられる。ただし，本研究の

主な焦点は共同運動主体感であり，運動主体感に関

する結果については言及しない。 
 各セット後，参加者は 7 件法で以下の 4 つの質問

に回答した。 
1. 「相手が自分の行動を考慮していると感じた」

[16] 
2. 「相手が人であると感じた/プログラムである

と感じた」（この質問は仮説の「人らしさ」を

評価するために重要であり，今後「プログラム

らしさ」と表記する） 
3. 「オブジェクトの操作は快適だった」[17] 
4. 「自分はオブジェクト操作においてリーダー

であると感じた/フォロワーであると感じた」 
 また，実験終了後，参加者は外向性および愛着性

に関する各 10 項目の質問紙[18]に 5 件法で回答した。

図 2  1 試行の流れ（各画面の表示時間は括弧内に記載） 



先行研究では，外向性や調和性，認知的共感性が高

い人ほど「統一された主体感（united agency）」を経

験しやすいことが示されている[19]。したがって，

外向性および愛着性が共同運動主体感に与える影響

を考慮して，これらの質問項目を加えた。 
 

2.4 データ解析の方法 

 本研究では，制限つき最尤法（REML）を用いた

線形混合効果モデル（LMM）を適用し，変化と変動

が主体感に及ぼす影響を検討した。本モデルの目的

は，これらの要因の主効果および交互作用を評価し，

同時に試行の成績や人らしさの影響を統制すること

である。このモデルは，データの階層構造に対応し，

個人差や条件実施順序を考慮するために選択された。 
 使用したデータは，各条件における最後 5 試行（α
が 0.75 に固定されている部分）から抽出された。こ

のデータは，そのままモデルに組み込まれた。従属

変数として SoJA1，SoJA2，SoA を設定し，固定効

果として変化，変動，変化と変動の交互作用，操作

における誤差，およびプログラムらしさを含めた。

個人差および実施順序の影響を考慮するため，実施

順序にネストされた参加者番号をランダム効果とし

て設定した。 
 パス解析では，最尤推定法（MLE）を用いて，変

化および変動と主体感の間の構造的関係を，人らし

さを媒介変数として検討した。本解析の目的は，実

験条件が主体感に及ぼす直接的および間接的な影響

を，媒介変数を通じて明らかにすることである。 
 LMM と同様に，パス解析でも各条件における最

後5試行のデータを使用した。従属変数としてSoJA1，
SoJA2，SoA を設定し，外生変数として変化，変動，

外向性，愛着性を含めた。また，媒介変数として操

作における誤差とプログラムらしさを設定した。本

モデルでは，変化と変動が誤差およびプログラムら

しさを通じて主体感に及ぼす直接的および間接的な

影響を仮定している。さらに，外向性と愛着性が主

体感およびプログラムらしさに影響を与えることも

仮定された。これらの変数間の共分散も組み込むこ

とで，各要因の相互依存性を考慮した。 
 

3 結果 

3.1 線形混合効果モデルの分析結果 

 表 1 に LMM の結果を示す。以下に，各従属変数

における主な結果を述べる。 

 

 

表 1 LLM の結果 

Predictor 
SoJA1 

β SE t-value p-value 

(Intercept) 5.29 0.44 11.90 < .001 *** 
変化 0.65 0.29 2.24 .027 * 
変動 0.12 0.29 0.42 .675  
誤差 -0.0068 0.019 -0.36 .718  

プログラム 
らしさ 

-0.18 0.072 -2.46 .015 * 

変化*変動 -0.089 0.41 -0.22 .830  

Predictor 
SoJA2 

β SE t-value p-value 

(Intercept) 3.96 0.45 8.86 < .001 *** 
変化 0.47 0.30 1.56 .121  
変動 0.46 0.30 1.53 .130  
誤差 0.13 0.019 6.72 < .001 *** 

プログラム 
らしさ 

-0.16 0.073 -2.15 .033 * 

変化*変動 -0.89 0.43 -2.09 .039 * 

*** p < .001, * p < .05 
 

 SoJA1 では，変化の主効果が有意であった（β = 
0.65, p = .027）。これは，参加者の操作がカーソルに

反映される割合（α）が線形に増加する条件で共同運

動主体感が高まることを示している。一方で，変動

の主効果および変化と変動の交互作用は有意ではな

く，α の変動が SoJA1 に与える影響はみられなかっ

た。また，プログラムらしさの主効果は有意で（β = 
−0.18, p = .015），相手を人らしいと感じるほど共同

運動主体感が高まる傾向を示している。 
 SoJA2 では，変化と変動の交互作用が有意であっ

た（β = −0.89, p = .038）。この結果は，α の変化と変

動の組み合わせが SoJA2 に影響を与えることを示し

ている。SoJA1 と同様に，プログラムらしさは有意

な負の影響を示し（β = −0.16, p = .033），相手を人ら

しく感じるほど共同運動主体感が高まることを再確

認した。また，誤差も有意な正の影響を示し（β = 0.13; 
p < .001），誤差が大きい（成績が悪い）ほど共同運

動主体感が高まることを示している。 
 結果を総括すると，変化は SoJA1 を有意に高める

ことが確認されたが，変動は有意な影響を与えなか

った。一方，SoJA2 では変化と変動の交互作用が評

価に影響を与えた。また，プログラムらしさは SoJA1
と SoJA2 の両方で一貫して負の影響を示し，誤差は

SoJA2 においてのみ正の影響を示した。 
 

3.2 パス解析の分析結果 



 

 
 図 3 にパス解析の結果を要約する。ここから以下

の知見が得られた。変化は SoJA1 に有意な正の影響

を与えた（β = 0.133, p < .001）。これは，α が線形に

増加することで共同運動主体感が高まることを示し

ている。一方，SoJA2 に対する変化の影響は有意で

はなかった。変動は SoJA1 および SoJA2 のいずれに

も有意な影響を与えず，α のばらつきによる効果は

みられなかった。 
 プログラムらしさは SoJA1（β = -0.27, p < .001）お

よび SoJA2（β = -0.24, p < .001）の双方に負の影響を

示し，相手を人らしく感じるほど共同運動主体感が

高まることが示された。誤差は SoJA1 には有意な影

響を示さなかったが，SoJA2 には有意な正の影響を

与えた（β = 0.27, p < .001）。これは，成績が悪い場

合に共同運動主体感が高まる傾向を示している。 
 また，外向性および愛着性といった個人特性も結

果に影響を与えた。外向性はプログラムらしさに対

して正の影響を示し（β = 0.20, p < .001），愛着性は

負の影響を示した（β = -0.11, p = .002）。これは，外

向性が高い参加者ほど相手をプログラムらしいと感

じ，愛着性が高い参加者ほど相手を人らしいと感じ

る傾向があることを示している。 
 さらに，外向性（β = -0.077, p = .035）および愛着

性（β = -0.099, p = .006）は SoJA1 に負の影響を与え

た。すなわち，これらの特性が低いほど共同運動主

体感が高まることが明らかになった。愛着性は

SoJA2 にも負の影響を与えた（β = -0.087, p = .013）。 
 結果を総括すると，変化は SoJA1 を有意に高めた

一方で，SoJA2 には影響を与えなかった。変動はい

ずれの指標にも影響を与えなかった。プログラムら

しさは一貫して共同運動主体感を低下させ，悪い成

績（大きい誤差）は SoJA2 を高める傾向が確認され

た。さらに，個人特性は，外向性は相手をプログラ

ムらしく，愛着性は人らしく感じさせる傾向があっ

た。これらの個人特性は SoJA1 を低下させ，特に愛

着性は SoJA2 にも負の影響を与えた。 
 

4 考察 

4.1 仮説の検証 

 本研究では，共同運動主体感に対する変化と変動

の影響をまず検討した。LMM およびパス解析の結

果，変化は SoJA1 に有意な正の影響を与えることが

確認された。線形変化条件では，一定条件に比べて

共同運動主体感が有意に高まることが示された。一

方，変動は有意な影響を示さなかった。 
 さらに，パス解析の結果，変化は相手を人らしい

と感じる程度には影響を与えないことが示された。

この結果は，変化が人らしさを介さずに共同運動主

体感を直接高めたことを示しており，人らしさを媒

介要因とする仮説と矛盾するものである。同様に，

変動も人らしさに影響を与えず，仮説と異なる結果

であった。 
 次に，人らしさが共同運動主体感に与える影響を

検討した。LMM およびパス解析の双方で，相手を

人らしいと感じるほど SoJA1 および SoJA2 の値が大

きくなり，共同運動主体感が高まることが示された。

この結果は，仮説を支持するとともに，人らしい外

観や意図性の帰属が共同運動主体感を強化すること

を示した先行研究[3][4]の結果と整合的である。特に，

本研究では，人らしさを質問紙で定量化し，共同運

動主体感との関係を明確にした点が特徴的である。 
 以上をまとめると，仮説は部分的に支持されたと

いえる。人らしさが共同運動主体感を高めることは

確認された一方で，変化が人らしさを介さずに共同

運動主体感を高めた点や，変動が有意な影響を示さ

なかった点は，仮説と異なる結果であった。 
変化が人らしさを介さず直接的に共同運動主体感

に影響を与えた点については，いくつかの要因が考

えられる。その一つとして，変化がある場合（線形

変化条件）では，参加者が一定条件と比較して相手

に対してより多くの調整を行う必要があったことが

あげられる。Bolt ら[20]によると，協調課題中にペ

ア内で行動を調整する役割を多く担う人の方が，高

い共同運動主体感を感じることが報告されている。

本研究の結果もこの知見と一致すると考えられる。 
 

4.2 個人特性が共同運動主体感に与える

図 3 パス解析の結果を示した図 

有意なパスのみが描画されている。標準化係数が正

のパスは赤色で，負のパスは青色で示されている。



影響 

 結果から，外向性や愛着性といった個人特性が共

同運動主体感に負の影響を与えることが明らかにな

った。この結果は，先行研究の知見と対照的である。

パス解析の結果，外向性および愛着性が低い参加者

ほど共同運動主体感が高い傾向を示した。一方で，

Trần ら[19]は，外向性や調和性，認知的共感性が高

い個人ほど「統一された主体感」を経験しやすいこ

とを報告している。 
 「統一された主体感」とは，音楽演奏やダンス，

チームスポーツなどの活動中に「他者と一体となっ

ている」と感じる感覚を指し，自己と他者の主体感

の境界があいまいになることが関連している[2]。一

方，本研究で検討した共同運動主体感は，共同行為

者間でコントロールが分散し，自己と他者の役割が

区別される感覚を指す[2]。 
これらの知見は，「統一された主体感」と本研究で

定義された共同運動主体感の概念的な違いが，結果

の相違をもたらした可能性を示唆している。本研究

は，個人特性と共同運動主体感との関係性に関する

新たな知見を提供しているといえる。 
 

4.3 個人特性が人らしさに与える影響 

 本研究では，外向性および愛着性が人らしさの知

覚に有意な影響を与えることが確認された。外向性

が高い参加者ほど相手をプログラムらしいと感じ，

愛着性が高い参加者ほど相手を人らしいと感じる傾

向が明らかになった。 
 藤島ら[18]によると，外向性は支配，群居，注意

獲得といった要素特性をもち，愛着性は協調，共感，

他者尊重といった要素特性をもつ。これらの特性の

違いが，観察された傾向を説明する可能性がある。

外向性が高い人は，相手を支配しようとする傾向を

もつため，相手を制御可能なプログラムとして認識

しやすいと考えられる。一方で，愛着性が高い人は，

相手に共感し尊重する傾向があるため，相手をより

人らしい存在として認識する可能性がある。 
 これらの結果は，個人特性が人らしさの知覚に与

える影響を示しており，研究分野における新しい知

見を与えるものである。 
 

4.4 成績が共同運動主体感に与える影響 

 結果から，カーソルの軌跡と円の差分を示す誤差

は SoJA1 には影響を与えなかったが，SoJA2 には有

意な正の影響を与えることが確認された。これは，

成績が悪い場合に SoJA2 の共同運動主体感が高まる

ことを示している。 
 この 2 つの指標間の差異は，バイアスへの感受性

の違いに起因する可能性がある。SoJA1 は，操作が

「独立している」か「共有している」かを評価する

ため，比較的客観な判断を必要とする。一方，SoJA2
は，操作が「私」または「私たち」によって行われ

たかを評価し，より主観的な要素を含んでいる。先

行研究によれば，運動主体感は課題の成績に影響さ

れ，成功した試行では運動主体感が高まり，不成功

の場合には低下することが知られている[21][22]。 
 本研究では，参加者が主体感を評価した後に誤差

のフィードバックが表示されたため，試行中のカー

ソル操作に対する印象が主体感の判断に影響を与え

たと考えられる。SoJA2 の主観的な性質は，このよ

うなバイアスに対してより感受性が高かったと考え

られる。参加者は，課題の失敗を自分だけではなく，

相手にも責任があると判断し，この責任の共有感が，

SoJA2 の評価を高めた可能性がある。 
 また，成績が悪い場合に共同運動主体感が高まる

という結果は，タッピング課題を用いた Loehr の研

究[23]で示された「成績がよいほど共同運動主体感

が高まる」という結果と矛盾している。この違いは，

課題設計の違いに起因する可能性がある。本研究で

は参加者の操作と事前記録データの入力が合成され

て画面に表示されたため，参加者が自身の貢献と相

手の貢献を明確に区別することが難しかったと考え

られる。この区別の難しさが，成績に関するバイア

スに対する感受性を高めた可能性がある。 
 総じて，SoJA1 と比較して SoJA2 が試行の成績に

影響を受けやすい理由は，質問形式の性質による主

観的バイアスの感受性にあると考えられる。また，

成績が悪い場合に共同運動主体感が高まるという結

果は，先行研究と異なる傾向を示しており，これは

参加者が自身の貢献と相手の貢献を区別することが

難しかったことに起因する可能性がある。この結果

は，成績の悪さと共同運動主体感の高まりとの関係

を示す新たな知見を提供するものである。 
 

4.5 今後の展望 

 本研究で用いた変化と変動の要因は，人らしさに

影響を与えず，仮説のメインの部分は支持されなか

った。この結果は，変化と変動の操作が「適応」や

人らしい「変動」という仮説上の概念を十分に実現

できていなかった可能性を示している。あるいは，

「適応」や「変動」自体が人らしさに対して影響を

与えない要因である可能性も考えられる。 
 今後の研究では，「適応」や人らしい「変動」をよ

り直接的に表現する実験条件を設定することが求め



られる。それにより，本研究で完全に仮説通りの結

果が得られなかった理由が，これらの要因の操作方

法に起因するものなのか，あるいはそれらが本質的

に人らしさに影響を及ぼさない要因であるのかを明

確にすることが可能だと考えられる。 
 

5 結論 

 本研究では，協調課題における相手の行動プロセ

スが共同運動主体感に与える影響を，人らしさを媒

介要因として検討した。事前記録データと参加者の

ジョイスティック操作を合成し，カーソルが移動す

ることで協調課題を演出する実験課題を作成した。

本研究では，適応および変動を示す相手がより人ら

しく感じられ，共同運動主体感を高めるという仮説

を検証するため，線形混合効果モデルおよびパス解

析を用いて，直接の効果および媒介効果を評価した。 
 変化の要因は，参加者の操作がカーソルに反映さ

れる割合（α）を線形に増加させることで適応を模擬

したものであり，人らしさを介さずに共同運動主体

感に直接的な正の影響を与えることが確認された。

一方，変動の要因は，試行ごとに α をわずかに変動

させることで行動の変動を模擬したものであったが，

人らしさおよび共同運動主体感のいずれにも有意な

影響を与えなかった。一方，人らしさが共同運動主

体感を高める傾向は確認された。これらの結果は仮

説を部分的に支持するものであった。 
 仮説に含まれない結果として，外向性および愛着

性が低い人ほど，高い共同運動主体感を報告する傾

向がみられた。また，外向性が高い人は相手をプロ

グラムらしいと感じ，愛着性が高い人は相手を人ら

しいと感じる傾向が明らかになった。さらに，成績

が悪い場合に共同運動主体感が高まるという結果が

得られた。これらの発見は，本研究における新規な

成果といえる。 
 まとめると，共同運動主体感は，人らしさ，外向

性，愛着性，および成績によって影響を受けること

が示された。本研究の結果は，共同運動主体感を形

成する要因に関する知見を提供するものである。 
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