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Abstract: This study proposed the following hypothesis regarding animacy perception: when

humans infer intentionality from motion information, they initially estimate the direction of the

goal of the movement in a Bayesian manner. The magnitude of change in this estimated direc-

tion reflects the strength of intentionality and self-propelledness, which are correlated with the

perceived strength of animacy. We tested this hypothesis through an experiment in which partic-

ipants evaluated animacy, intentionality, and self-propelledness for dots moving on a screen. The

results revealed that although the magnitude of motion direction changes did not directly influence

intentionality and self-propelledness, both the magnitude of goal direction changes and variance

had a significant impact. These findings suggest that animacy perception may be realized through

hierarchical Bayesian estimation.

1 はじめに
人は，幾何学図形のように生物とはかけ離れた外見
を持つ対象の動きから，意図や感情などを読み取り，生
き物らしさを知覚することがある．この現象はアニマ
シー知覚と呼ばれる [1]．アニマシー知覚は，相手の心
の状態を推定する能力（心の理論）の構成要素あるい
は基礎メカニズムとされ [2]，アニマシー知覚を引き起
こす動きの性質について多くの研究が行われてきた．
Tremoulet & Feldman [3][4]は，等速直線運動する物
体が突然進行方向や速度を変える場合，方向変化の角度
が大きいほど，また加速が大きいほど，より強いアニマ
シーが感じられることを示した．Fukai & Terada [5]も，
動きの方向の変化が激しいほど，より強いアニマシー
が感じられることを明らかにした．さらに，Fukuda &

Ueda [6]は，ロボットの動きに 1/f ゆらぎを加えた場
合，生き物らしさがより強く知覚されることを示した．
また，Szego & Rutherford [7]は，下向きに動く物体よ
りも上向きに動く物体の方が，生き物らしさを強く感
じる傾向があることを報告している．このように，人
がどのような動きに対して生き物らしさを知覚するの
かについては，さまざまな検討が行われてきた．しか
し，なぜそのような動きに対して生き物らしさを感じ
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るのかという，アニマシー知覚の原理については，こ
れまで十分に解明されてこなかった．Gao et al.[9] は，
対象の動きや見た目から感じられるアニマシー知覚に
ついて，注意やワーキングメモリなどの認知資源の制
約の下で，対象の動きの情報のボトムアップの知覚と
トップダウンの推論の相互作用の中でアニマシーが生
じるとするモデルを提案している．しかし，このモデ
ルは概念的であり，アニマシーの強さについて定量的
な予測を与えるモデルではない．本研究では，アニマ
シー知覚が動きを生み出す隠れた原因に対するベイズ
的な統計推論の過程で生じるとの仮説に基づき，アニ
マシー知覚の数理モデルを構築し，その妥当性を実験
により検討した．

2 ベイズ推定としてのアニマシー知
覚

現在の神経科学では，脳が常に外界の状態を予測し
ているという仮説が広く受け入れられている．この考
え方は，Helmholtzの無意識的推論に端を発し，ベイ
ズ脳仮説，予測符号化，自由エネルギー原理などの形
で数理的に定式化されてきた [8]．これらの仮説に共通
するのは，脳が外界に関する確率モデル（内部モデル）
を持ち，そのモデルに基づいてベイズ的な統計推論を
行い，外界の状態を予測しているという考え方である．
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環境の状態を x，環境の状態を生み出す隠れた原因を
vとすると，内部モデルは同時分布 p(x, v)で表される．
脳は，ある環境の状態 xが与えられたとき，それを生
み出す原因 vを，ベイズの定理に基づき以下のように
計算することができる．

p(v|x) = p(x|v)p(v)
p(x)

このベイズ推定により最適な vを求めることは，変分
自由エネルギーと呼ばれるコスト関数を最小化するこ
とと近似的に等価である．変分自由エネルギーの最小
化は，理論的には階層的予測符号化ネットワーク上で
解くことができ，神経回路上で実装可能であるとされ
る．環境の状態 xのダイナミクスが確率微分方程式

dx

dt
= f(x, v) + ωx

で書けて，ノイズ ωxがガウス分布N (0,Σx)に従うと
すると，変分自由エネルギーは

F(µx, µv) = − log p(µx, µv) =
1

2
Σ−1

x ε2x − log p(µv)

と表される．ここで，µx, µv は x,vの現在の期待値で
あり，

εx = ẋ− f(µx, µv)

は，環境 xの状態の変化 ẋと，環境の状態の変化に対
する現在の予測値 f(µx, µv)の差，すなわち予測誤差を
表している．この変分自由エネルギー F を最小化する
vは勾配降下法で求めることができて，その更新式は

µ̇v ∝ − ∂F
∂µv

=
∂f

∂µv
Σ−1

x εx +
∂

∂µv
log p(µv).

となる．すなわち，隠れ原因の予測 µvの更新には，環
境の状態の変化に対する予測誤差 εxに関する項と，隠
れ原因に対する予測 p(µv)に関する項が影響する．前
者がボトムアップ的な知覚であり，後者がトップダウン
的な知覚に相当する [10]．ここでは簡単のため x, v の
みで表現される単純な環境の構造を仮定したが，より
複雑で階層的な，すなわち隠れた原因 vを生み出す背
景にさらに隠れた原因があるような構造を持つ環境に
対しても，同様の計算で隠れた原因をベイズ的に推論
することができる．この計算は，低次の知覚情報を扱
う層と高次の情報を扱う層が積み重なった階層的な神
経回路上で，各層が相互に情報をやりとりすることで
実行できる．このような神経回路を階層的予測符号化
(Hierarchical Predictive Coding) ネットワークと呼ぶ
[11]．予測符号化ネットワークは，画像処理系の深層学
習モデルとして，脳の視覚野の階層構造をもとに提案
されていたもの [12]と同様のアーキテクチャである．
ベイズ推定は脳の普遍的な計算原理であるとされて
おり，心の理論もベイズ推定に基づいている可能性が

指摘されている（たとえば，相手の行動を環境の状態
を x，その行動を生み出す原因となった意図・願望・嗜
好などの心の状態を vとみなす)[13]．本研究では，心
の理論がベイズ推定に基づいているのであれば，その
構成要素あるいは基礎メカニズムにあたるとされるア
ニマシー知覚もまたベイズ推定により実現されている
のではないかと考えた．
たとえば，1.で挙げた先行研究 [3][4][5][6]の結果は，
アニマシー知覚が生じるのは，動きが予測から外れた
とき，すなわち予測誤差が生じたときである，と解釈
できる．また先行研究 [7] の結果は，普通の物体は重
力に従って落下していくことが多いという知識（内部
モデル）に基づいた動きの予測から，実際の動きが大
きく外れたときにアニマシーを感じる，と解釈できる．
これらの先行研究は，アニマシー知覚が動きに対する
予測誤差 (動きを xとしたとき，εx)によって引き起こ
されていること，すなわちベイズ的な統計推論の過程
で生じていることを示唆しているといえる．本研究で
は，このアイデアをもとにアニマシー知覚のモデルを
提案し，その妥当性を実験によって検証した．次節で
はモデルの詳細について説明する．

2.1 アニマシー知覚の数理モデル
本研究では，アニマシー知覚が，対象の動きの情報
から，その動きを生み出すに至った隠れた原因である
意図や感情といった生物らしさをベイズ的に推定する
過程で生じると考える．そこで，動きの情報から意図や
感情の情報が抽出されるような情報処理過程を考える．
まず，視覚的な動きの情報は 5 次視覚野（V5/MT

野）で処理され，そこでは動きの方向と速度が符号化
されていることが知られている．ここで，意図や感情
の情報はこの動きの方向や速度の情報から直接抽出さ
れるものではなく，階層的な神経回路上で徐々に情報
が処理された末に抽出されるものだと仮定した．これ
は，動きの情報処理をする脳部位 (MT, STS)と意図の
情報を処理する脳部位 (mPFC)をつなぐ階層的予測符
号化ネットワークの存在が示唆されている [14]ことに
基づく仮定である．そこで，動きの方向から抽出され，
意図に繋がる情報として，「動きの目標が存在する方向」
をベイズ的に推定していると仮定する．すなわち，人
は対象の意図を推定するために，動きの情報を処理す
る層と意図の情報を処理する層を繋ぐような階層的予
測符号化ネットワークを有しており，動きの方向の情
報をもとに，まず，この動きがどこを目指しているの
かを推定している，と仮定する．この仮定は，運動の
目標指向性の検出が乳児すなわち発達初期の段階でも
可能であること [15][16]，点の動きの目標の表示の仕方
によってアニマシーの評価が異なること [4][17]などに
基づいている．



図 1: アニマシー知覚のモデルの概念図

ここで，動きの方向 ϕが，動きの目標が存在する方
向 ϕgに向かって次第に収束していくというモデルを脳
が学習していると仮定する．すなわち，

ϕ̇ = −k(ϕ− ϕg) + ωϕ

が成り立つとする．さらに，目標の方向とその不確実
性が既知であるとする．すなわち，

ϕg ∼ N (η,Σg)

であるとする．このとき，目標の方向に対する推定値
の更新は，

µ̇ϕg
∝ k · Σ−1

ϕ εϕ − Σ−1
g (µϕg

− η)

となる．この更新式は，目標の方向に対する推論が，動
きの方向に対する予測誤差 εϕと，目標の方向に対する
事前の予測の不確実性 Σg に依存することを示してい
る．先行研究では，動きの角度変化が大きいほど，す
なわち動きの方向に対する予測誤差が大きいほど，ア
ニマシーが強まることを示唆する結果が得られている
[3][4]．また，動きの目標の表示の有無等によって，ア
ニマシーの強さが変化することが知られている [4][17]．
アニマシーの強さが，対象に対して感じる意図性や自
律性の強さと相関する指標であること [18]を踏まえて，
意図性や自律性の強さが目標の方向に対する推論の更
新量の大きさに関連していると仮定すると，このモデ
ルと先行研究の結果はよく一致する．さらに，この階層
的な推論のモデルは，アニマシー知覚が対象の動きの
情報をボトムアップの知覚とトップダウンの推論の相
互作用で処理する中で生じるとするとした前述の Gao

et al.[9]のモデルと整合的である．モデルの概念図を図
1に示す．
このモデルの妥当性を実験で検証するために，目標
の方向の推論とアニマシー知覚の関連性が明確になる
ような実験刺激を作成し，その刺激に対応したアニマ
シーの強さを表現する計算論モデルを導出する必要が
ある．そこで本研究では，

多少のゆらぎを持ちながらある目標に向かって等速で
移動し，途中で目標を切り替えて同じ速度で進んで

いく

という動きに対して，アニマシー知覚の大きさを予測
するモデルを導出することにする．
まず，ある程度のゆらぎを持ちながらある目標に向
かって移動していく過程で，脳は動きの方向の変化に
対する予測と，目標の方向に対する予測を立てる．この
時点での目標の方向に対する予測は，正規分布 p(ϕg) =

N (ηbefore,Σg,before)で書けるとする．その後，目標を
切り替えて移動していくが，切り替え後の目標の予測
の分布も正規分布 p(ϕg) = N (ηafter,Σg,after)で書ける
とする．
意図性と自律性の強さは，目標の方向に対する分布
がどれだけ動かされたのかに比例すると仮定する．事前
分布 p(ϕg) = N (ηbefore,Σg,before)が p(ϕg) = N (ηafter,

Σg,after)という分布からの観測によって更新されると
き，分布の期待値の瞬間の更新量∆µϕg

は

∆µϕg
=

Σg,before

Σg,before +Σg,after
(ηafter − ηbefore)

となる．これは，目標変更後の分布の分散 Σg,after の
減少関数になっており，目標に向かっている場合にア
ニマシーが強まるとする Dittrich & Lea [17] および
Tremoulet & Feldman [4] の結果と合致している．ま
た，∆µϕg

は目標変更前の目標の方向の分散 Σg,before

の増加関数になっている．これを意図性・自律性の強
さに変換した f(|∆µϕg

|) が，本研究で使用する実験刺
激から生じるアニマシーの強さとなる．

3 方法
本研究では，目標に向かって動いている対象が，途
中で目標を変更し，それに伴い進行方向も変化するよ
うな場合を対象として，人が仮説通りにアニマシーを
知覚するかどうかを実験によって検討する．特に，目
標を変更した瞬間の動きの方向の予測誤差および目標
の分散と変化がアニマシーに与える影響に注目して分
析を行う．

3.1 実験刺激
縦横 640pxの黒色正方形の背景の上に，白い円（動
点）と 0-3個の赤い目標点が描かれた動画を実験刺激
とした．動点は，正方形の中心に 1.5秒間静止した後，
ある目標に向かって一定の速度 v で動き始め，1秒後
に目標を変更し，再び速度 vで新しい目標に向かって
1秒間進むように設定した．ただし，「目標に向かって



図 2: 実験刺激の模式図

白い点が黒い背景上を動き，目標に向かってゆらぎながら進
んでいく．目標点は赤い点として表示されている場合と，表
示されていない場合がある．左側の刺激は，変更前の目標の
みが表示されており，変更後の目標が表示されていない例で
ある．右側の刺激は，変更前の目標と変更後の目標がともに
表示されている例である．文字や矢印，動点の軌跡の線など
は，実際の画面には表示されない．

進む」とは，動点の進行方向 ϕと目標の方向 ϕg に対
し，次が成り立つことを指す．

ϕ(t+∆t)− ϕ(t)

∆t
= −k(ϕ(t)− ϕg) + ωϕ

ここで，ωϕ ∼ N (0, σ2) はホワイトノイズである．本
実験では v = 2, k = 24, σ = 6, ∆t = 1/60とした．3.5
秒間の動画中に動点が目標に辿り着くことはなかった．

3.2 実験条件
実験条件として，進行方向の角度変化の大きさ (以
下，進行方向変化角)，および目標の表示の有無を設定
し，合計 100本の動画を作成した．進行方向変化角に
ついては，0°, 10°, 20°, 30°, 40°, 80°, 120°の 7通りを
設定した．これは動きの方向 ϕの予測誤差 εϕに相当す
る．目標の表示の有無については，変更前および変更
後の目標に対して，「表示あり」「表示なし」の組み合わ
せで 4通りを設定した．これは目標の方向の不確実性
Σgに相当する．Σgが小さい条件が「表示あり」，大き
い条件が「表示なし」に相当する．目標変化角 10°-120
°の 6通りと目標の表示の有無 4通りの組み合わせ 24

条件があり，さらに変更前の目標の方向 2通り (水平
右方向を 0°として，反時計回りに 18°, 63°, 108°, 153
°, 198°, 243°, 288°, 333°の 8方向からランダムに 2方
向)と曲がる向き 2通り (左右)の組み合わせで 96本の
動画を作成した．目標変化角 0°に対しては，目標の表
示あり/なしの 2通りと変更前の目標の方向 2通りの組
み合わせで 4本の動画を作成した．動画例を図 2に示
した．

表 1: 質問紙
質問 評価が低い表現 (評定値=1) 評価が高い表現 (評定値=7)

生物性を感じる たんたんと いきいきと
意図性を感じる あてもなく 何かをめざして
自律性を感じる しかたなく みずからすすんで

途中で目標が変わった まったく変わっていない 方向が大きく変わった

3.3 実験参加者・手続き
18歳-39歳の男女 22名（平均年齢 27.6，SD6.9）が
実験に参加した．140種類の動画をそれぞれ 1回ずつ，
ランダムな順序で参加者に提示した．各動画は 1度の
み視聴可能であった．参加者は各動画の終了後，動点
に関する生物性，意図性，自律性，および目標変化角
の大きさについて，7段階の SD法で評価を行った．質
問内容は表 1に示す．生物性，意図性，自律性の選択
肢の表現は細川ら [18]に倣った．
すべての動画に対する評価が終了した後，動点や赤
い点を何かに見立てたかについて自由記述形式で回答
してもらった．

3.4 分析方法
階層的予測符号化に基づいたアニマシー知覚のモデ
ルの妥当性を検証するため，実験刺激作成時のパラメー
タ 3種類 (進行方向変化角, 変更前の目標の表示, 変更
後の目標の表示)と，質問紙の回答データ 4種類 (目標
変化角の回答値, 意図性の回答値, 自律性の回答値, 生
物性の回答値) を変数とするパス解析を実施した．パ
ス解析にあたり，すべての変数の平均を 0，分散を 1に
スケーリング (標準化) した．また，パス解析の構造と
して，次の 3点を仮定した．

1. 進行方向変化角は，目標変化角の回答値，意図性
の回答値，自律性の回答値，生物性の回答値に影
響を与える

2. 変更前の目標の表示，変更後の目標の表示，目標
変化角の回答値は，意図性の回答値，自律性の回
答値，生物性の回答値に影響を与える

3. 意図性の回答値，自律性の回答値は，生物性の回
答値に影響を与える

4 結果
パス解析の結果の概要を図 3に示す．CFI = 0.984 (>

0.95)，RMSEA = 0.050 (< 0.08)であり，モデルの適
合度は良好であった．



図 3: パス解析の結果

実線矢印は仮定した構造，破線矢印は相関関係を表す．な
お，本図では変更前の目標の表示は示していない．
∗p < .05, ∗∗p < .01, ∗∗∗p < .001 である．

まず，進行方向変化角は，目標変化角に対して有意
な正の関連を示した (β = 0.69, p < .001)．この結果は，
進行方向が大きく変わるほど，目標が大きく変わったと
認識することを表している．また，進行方向変化角は意
図性，自律性に対して有意な負の関連を示した (意図性:

β = −0.08, p < .01，自律性: β = −0.11, p < .001)．
一方で，生物性に対しては，有意な関連を示さなかっ
た．これらの結果は，進行方向の変化が大きいほどア
ニマシーが強まるとする先行研究の結果 [3][4]と一致
していない．
次に，目標変化角は，意図性，自律性に有意な正の
関連を示した (意図性: β = 0.21, p < .001, 自律性:

β = 0.22, p < .001)．一方で，生物性に対しては有意な
関連を示さなかった．
変更前の目標の表示の有無は，意図性の回答値，自
律性の回答値，生物性の回答値のいずれの回答値に対
しても有意な関連を示さなかった．変更後の目標の表
示の有無は，意図性，自律性の回答値に対して有意な
正の影響を示した (意図性: β = 0.12, p < .001，自律
性: β = 0.06, p < .01) ．一方で，生物性の回答値には
有意な影響を示さなかった．
最後に，意図性と自律性は，生物性に対して有意な
正の関連を示した (意図性: β = 0.09, p < .001, 自律
性: β = 0.55, p < .001)．特に，自律性が生物性に与え
る影響が大きいことが分かる．
以上の結果は，次の 4点を示している．

1. 方向変化角が大きいほど，目標変化角も大きい

2. 目標変化角が大きいほど，意図性・自律性も強い

3. 変更後の目標の方向の分散が小さいほど，意図
性・自律性も強い

4. 意図性・自律性が強いほど，アニマシーも強い

この結果は，図 1に示した，動きの方向，動きの目
標の方向，意図性・自律性を繋ぐ階層的予測符号化ネッ
トワークの存在を示唆している．したがって，これま
で単一の知覚現象として扱われてきたアニマシー知覚
に，階層的な情報処理構造が内在していることを実験
から明らかにすることができたといえる．

5 考察
5.1 パス解析の結果について
まず，意図性と自律性は，アニマシーに対して有意
な正の関連を示した．これは，アニマシーが意図性と
自律性からなる複合概念 [18]であることを示唆してい
る．本実験においては，自律性がアニマシーに対して
与える影響が特に大きいことが明らかとなった．
進行方向変化角の大きさ，すなわち予測誤差 εϕ と，
目標の方向の更新量 ∆µϕg との間には正の相関が見ら
れた．この結果は，目標の方向の更新が，動きの予測
誤差に基づいて行われていることを示している．
進行方向変化角の大きさと目標変化角の大きさの回
答値は，アニマシーの回答値に対して大きな影響を与
えていなかった．一方で，自律性と意図性に対しては，
目標変化角の大きさの回答値は有意な正の関連を示し
ていた．この結果は，目標の方向の更新量∆µϕg

は，ア
ニマシーの強さではなく，アニマシーの構成要素であ
る意図性や自律性の強さに対応していることを示唆し
ている．また，意図性，自律性に与える影響が，目標の
方向の更新量 ∆µϕg よりも進行方向変化角において小
さいことは，動きの方向と意図を結ぶ予測符号化ネッ
トワークの中間層に，目標の方向を扱う層が存在する
可能性を間接的に示唆している．
本研究で提案したモデルは，動きの方向変化角 εϕが
大きいほど目標変化角が大きく，目標変化角 |ηafter −
ηbefore|が大きいほど，そして変更前の目標の方向の予
測の分散 Σg,beforeが大きいほど，変更後の目標の方向
の予測の分散Σg,afterが小さいほど意図性・自律性が強
く，意図性・自律性が強いほどアニマシーも強い，とす
るモデルであった．実験の結果を総合すると，目標変
化角の大きさと，変更後の目標の方向の分散は，意図
性・自律性の強さに対してモデルの予測通りの影響を
与えていた．これらの結果は，アニマシー知覚の階層
的予測符号化モデルの妥当性を支持するものであると
言える．一方で，変更前の目標の方向の予測の分散の
影響は確認できなかった．目標の方向の不確実性Σgを
実験刺激に反映させ，Σg がアニマシーに与える影響を
改めて検証する必要がある．また，以上の議論は，モ
デルから予測される定性的な性質についてのものであ
り，実験結果とモデルの定量的な整合性を示したもの



図 4: 進行方向変化角と生物性の回答値の関係

進行方向変化角と生物性の回答値の関係．横軸は進行方向変
化角の大きさ，縦軸は横軸の値ごとに計算した生物性の回答
値の平均値を示している．エラーバーはその 95%信頼区間
を示している．

ではない．アニマシー知覚のモデルの発展のためにに
は，モデルの定量的な性質についてのさらなる検討が
必要となる．

5.2 アニマシー知覚の個人差について
上述の通り，パス解析により変数間の関係性が明ら
かとなり，動きの方向，動きの目標の方向，意図性・自
律性を繋ぐ階層的予測符号化ネットワークの存在が示
唆された．一方で，進行方向変化角とアニマシーの強
さの間には直接の関係が見られず，先行研究 [3][4]とは
大きく異なる結果が得られている．本実験で得られた
進行方向変化角の大きさとアニマシーの回答値との間
の関係性を図 4に示す．先行研究と異なり，進行方向
変化角が 20°− 30°付近でアニマシーが最も強まるよ
うな，逆 U字形の関係が見られた．
個人ごとの結果を見ると，逆 U字形の関係を示す回
答者だけでなく，先行研究と同様の単調増加の関係を
示す参加者や，進行方向変化角がアニマシーの評価に
影響しないと回答する参加者も存在しており，進行方
向変化角の大きさとアニマシーの関係性は個人差が大
きいことが分かる．この個人差は，個人ごとに思い浮
かべた生物種が異なることに起因すると考えられる．
参加者 22名のうち 16名は，実在する具体的な生物
を想起し，その動きと比較して生き物らしさを判断し
ていたと回答した．「点の動きはコンピュータで作られ
ており，実際の生き物の動きは参考にしていません」と
教示したにもかかわらず具体的な生物を想起する参加
者が多いという事実は，動きを生み出す原因，すなわ
ち意図や具体的な生物種を人が積極的に推定する傾向

にあることを示している．
また，人は実在する生物の運動の物理量に極めて近
い動作に対してセンシティブにアニマシーを感じるこ
とが知られている [19][20]．想起した特定の生物として
無理がある動き，たとえば突然急角度で方向を変える
ような動きをした場合には，その特定の生物らしさが
低下し，アニマシーを低く評価するようになる可能性
が考えられる．たとえば，ヘビが地面を這いながら 120

°程度の方向転換をする様子は想像できるが，ハトが
飛行中に突然大きく方向転換する様子は想像できない．
図 5に，想起した生物種と回答の傾向の間の関係を
示す．点の動きがミミズやヘビのように見えたと回答
した 2名だけが，進行方向変化角が大きいほどアニマ
シーが強いと評価しており，大きな翼を持つ生き物 (ハ
ト，チョウ)に見えたと回答した 2名の評価はともに逆
U字形の関係を示していることが分かる．また，アリ
に見えたと回答した 3名の評価はいずれも，進行方向
変化角が 30°のときにアニマシーが最も強くなるよう
な逆 U字形の関係を示している．これらの結果は，基
本的には進行方向変化角が大きいほど目標変化角も大
きく，その結果アニマシーの構成要素である意図性や
自律性が高く感じられるものの，想起した生物の動き
として有り得ないような角度変化は，アニマシーの評
価を低下させることを示唆している．単純な外見を持
つ対象の動きから感じるアニマシー知覚における個人
差は，先行研究ではあまり注目されてこなかったが，今
後の研究でさらなる検討が必要である．

6 結論
実験の結果，目標の方向の更新が動きの予測誤差に
基づいて行われていること，また，動点の目標方向の更
新量 ∆µϕg

がアニマシーの構成要素である意図性や自
律性の強さに対応している可能性が示唆された．進行
方向変化角が意図性や自律性に与える影響が比較的小
さいことを併せると，動きの方向と意図を結ぶ予測符
号化ネットワークの中間層に，目標の方向を扱う層が
存在する可能性が示唆されたといえる．アニマシーが
動きの情報そのものからではなく，動きの目標の方向
の推論過程で知覚されている可能性を数理的理論と実
験によって明らかにした点が，本研究の新規性である．
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図 5: 進行方向変化角と生物性の回答値の個人ごとの関係

各グラフの横軸は進行方向変化角の大きさ，縦軸は横軸の値ごとに計算した生物性の回答値の平均値を示している．エラー
バーはその 95%信頼区間を示している．グラフ内に参加者が想起した生物種を記載している．
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