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問題 

 ミラーニューロンシステムに関する研究においては，

身体の感覚－運動系に関わる脳機能が，人の共感性の

基礎として機能していることを示唆している（Rizoratti, 
Fogassi, & Gallese, 2006）。共感性研究において，古くは

共感の情動的側面に注意が向けられており，認知的側

面は測定の対象となっていなかった。それに対して

Davis（1983）は，共感を認知的側面の①視点取得と，

情動的側面の②空想，③共感的配慮，④個人的苦悩に

分けてとらえる多次元尺度を開発している（桜井，

1988）。また，Muto, Matsushita, & Morikawa（2018）は，

視点取得課題を実行しているとき，我々が自分の全身

の身体イメージを移動させてシミュレーションを行っ

ていること明らかにしている。 
 これらを総合すれば，自分と他者をつなぐ共感性の

大元には，自分の身体とは分離させて自己の身体イメ

ージを操作するような認知的能力があるのではないだ

ろうか。仮想現実（VR）技術を応用すれば，自分のア

バター（分身）を操作するときのように，我々が自己

の身体を離れた三人称視点を使って身体イメージを操

作するような環境を提示できる（小鷹，2017）。 
 そこで，本研究では，参加者にVR 環境下でアバタ

ーを操作する課題を行わせ，その中で測定される身体

イメージの操作能力と共感性の関連を検討する。仮説

としては，共感性の認知的側面である視点取得能力が，

自己の身体を離れた三人称視点でのアバター操作能力

と関連をもつだろうと推測される。 
方法 

 参加者 大学生24名（男性11名，女性13名）が実

験に参加した。 
 装置 実験にはPCとVRヘッドセット（Oculus Rift 
S），ハンドコトンローラー（Oculus Touch）を用いた。 
 課題 VR空間において，参加者の前に提示された8
つの球体のうちの1つの色が変わるので，それをター

ゲットとしてアバターの手で触れるよう教示した

（Figure 1）。ターゲットでない球体に触れた場合は，

フィードバックはないもののエラーとして記録した。 
 手続き 参加者はVR ヘッドセットを装着し，ハン

ドコントローラーによってアバターの手を操作した。8
つの球体のうち，アバターから見て右側の4つは右手

で，左側の4つは左手で触れるよう教示された。実験

は，アバター操作時の視点（自己，背面，対面）×左

右の手の交差条件（交差，非交差）を組み合わせた計

6条件の下でそれぞれ24試行を行い，全ての試行が終

わった後，多次元共感測定尺度に回答した。 

 
自己視点条件における参加者の見えの例。 

結果 
 まず，平均反応時間の結果（Figure 2）について，視

点（3水準：自己，背面，対面）×交差条件（2水準：

交差・非交差）の2要因分析を行った。その結果，交

差条件の主効果が有意で（F(1,23) = 85.86, p < .0001），
交差条件の方が非交差条件よりも長い反応時間を要し

たことがわかった。なお，視点の主効果（F(2,46) = 2.35, 
ns）および視点×交差条件の交互作用（F(2,46) = 2.27, ns）
については有意ではなかった。 
エラー数の結果（Figure 3）についても，同様の2要

因分散分析を行った結果，視点の主効果（F(2,46) = 4.27, 
p < .05），交差条件の主効果（F(1,23) = 88.82, p < .0001），
視点×交差条件の交互作用（F(2,46) = 6.97, p < .005）の
すべてが有意であった。単純主効果の下位検定を行っ

たところ，非交差条件では交差条件よりもエラーが少

なく視点の効果は見られなかったが，交差条件では視

点の効果が有意で，エラーは自己視点や背面視点で多

く，対面視点では減少したことがわかった。 

 
各視点における条件間の平均反応時間。 
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各視点における条件間の平均エラー数。 

 
 多次元共感測定尺度の結果については，下位尺度間

の相関を求めたところ，空想と個人的苦悩（r = .483），
空想と共感的配慮（r = .551），視点取得と共感的配慮

（r = .555）の間に有意な相関が認められた（Table 1）。 
 多次元共感測定尺度の結果とアバター操作課題にお

ける成績との関連について相関分析を行ったところ，

共感的配慮の得点が，背面視点の交差条件（r = .455）
と対面視点の交差条件（r = .542）における反応時間と

有意な正の相関をもつことがわかった（Table 2）。また，

同じ交差条件であっても，自己視点時には有意な相関

は認められなかった（r = .130）。 
 これらの結果を要約すれば，アバター操作課題にお

いて，交差条件では，非交差条件よりも反応時間が遅

延し，エラーも増加することがわかった。また，エラ

ーは対面視点では少なく，背面視点，自己視点で増加

した。共感性との相関分析からは，共感的配慮の傾向

が高い参加者が，背面視点，対面視点の交差条件でエ

ラーを多く示したことがわかった。 
 

Table 1 共感性下位尺度間の相関分析結果 

 
 共感性とアバター操作課題の相関分析結果 

 
 

 アバター操作課題の結果から，身体の左右が交差す

ると，明らかに操作が難しくなることがわかった。ま

た，エラー数における交互作用に示されたように，そ

の傾向は，アバターと対面する条件よりも，アバター

の身体が自分の身体のように感じられる自己視点条件

において顕著であることがわかった。自分の身体なの

に，左右が逆になっていると混乱するのだろう。 
多次元共感測定尺度の結果とアバター操作課題の結

果の相関分析では，共感的配慮の得点が高い参加者ほ

ど，背面視点の交差条件や対面視点の交差条件で反応

時間が遅延したことがわかった。共感性の情動的側面

である共感的配慮が高い者ほど，アバターの身体と自

分の身体を同一視する傾向にあったのではないかと考

えられる。また，その傾向が自己視点ではなく，背面

視点や対面視点で表れたことは，情動的共感性が，自

己から離れた位置にある身体に対しても，自己と一体

的な感覚をもつ傾向と関係していることを推測させる。 
本研究では，当初，共感性の認知的な側面である視

点取得の能力が，自己と離れた位置にあるアバターを

操作する能力と関連をもつだろうと考えたが，実験の

結果，アバター操作能力と関連するのは情動的共感性

のひとつである共感的配慮の傾向であった。VR 空間

内で左右が交差するアバターの身体を操作するという

課題は，明らかに視点取得の能力を要求するものと考

えられるが，そのような課題においても情動的共感性

が関係していたという本研究の結果は，人と人が感情

を共有するような共感の情動的側面においても，身体

性が大きな役割を果たしていることを示唆するもので

はないだろうか。 
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空想(F) 視点取得(P) 個人的苦悩(D)
空想(F) -----  
視点取得(P) 0.221  -----  
個人的苦悩(D) 0.483* 0.016  -----  
共感的配慮(E) 0.551** 0.555** 0.373  

*: p<.05, **: p<.01

空想(F) 視点取得(P) 個人的苦悩(D) 共感的配慮(E)

非交差 -0.039  0.022  0.121  0.195  

交差 -0.126  0.004  -0.350  0.130  

非交差 0.058  -0.024  -0.029  0.295  

交差 0.152  0.395  0.149  0.455* 

非交差 0.105  0.312  0.170  0.354  

交差 -0.021  0.374  0.089  0.542**

非交差 -0.101  0.258  -0.084  0.120  

交差 -0.180  0.255  -0.105  0.280  

非交差 0.067  0.282  -0.152  0.221  

交差 -0.260  0.276  -0.133  0.050  

非交差 -0.109  -0.181  0.098  -0.219  

交差 -0.218  0.214  0.059  0.223  

*: p<.05, **: p<.01
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