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概要：複数人で一つのアバターを操作する融合身体を介して，I でもあり We でもある(We-mode)身体

体験が可能になった．本企画では，徹底的な We-mode 状態を実現するアバターの身体特性を探究す

ることを目的に二人で一つのタコになる体験を開発する．うねる八本の触手，その操作主体が倒錯

することで私を見失ったりあなたを私だと錯覚したりする混ざり合う二人は共通の目的に向かうこ

とで我々(We)になるかもしれない． 
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1. はじめに 
人は個体と個体のインタラクションによって，個々の個

体には還元できない集合的な認知モードである We-

mode[1]に切り替わることが知られている．例えば，ムカ

デ競争や，お神輿を一緒に担ぐ行為など，相手がいたから

こそできたという共同行為が We-mode 状態になりやすい

体験として挙げられる． 

他方近年では複数人で一つのアバターを操作する融合

身体 VR[2]が開発されており，We-mode を誘発する新しい

身体体験として注目されている．We-mode が誘発された融

合身体 VR では，「わたし」や「あなた」が曖昧になり，「わ

たしたち」というあたらしい主体が立ち上がると考えられ

る．こうした融合身体に関する先行研究では主に人型アバ

ターが用いられてきた．それでは「わたしたち」化を誘発

するために最適なのは人型アバターなのだろうか？ 

本企画の目的は徹底的な We-mode を実現する身体特性

やその強度を高める方法を探究することである．そのため

に，事前実験の結果(次節)に基づいてタコアバターを題材

に選び，より強固な「わたしたち」化を誘発する融合身体

体験を提案する． 

 
2. 事前実験 
「わたしたち」化を促す条件を調べるために以下について

調べた。自分の操作部位を見失う条件、自分の操作部位が

相手に操作されている感覚や相手の操作部位を自分が操

作している感覚の発生条件、他者の存在感を感じる条件に

ついて調べた結果、以下のようなことがわかった。 
【実験内容】 
・ 視界に入る情報量の寡多 
・ 自分の操作部位と相手の操作部位の形状の類似度 
・ 自分の操作部位と相手の操作部位の突然の切り替わ

りの有無 
・ 相手の動きに合わせた触覚フィードバックの有無 
・ 人型アバターかタコアバターか 
【実験結果】 
・ 人型アバターは慣れ親しんだ形状であるため自他の

境界を見分けやすい。非人型アバターのほうが身体所

有感が得られにくい(これは先行研究[3]と一致) 
・ 目に見えている情報量が多い身体を用いたほうが自

分の操作部位を認識しにくい。(関連事例[4]) 
・ 自分の操作部位と、相手の操作部位の形状が似ている

と自分が操作している部位を認識しにくい(関連事例

[4]) 
・ 自分が操作している部位と相手が操作している部位

が切り替わると自分が操作している部位を相手に操

作されている感覚や、逆に相手が操作している部位を

自分に操作されている感覚が発生する(関連事例[4]) 
・ 相手の腕の動きに合わせて自分も同じ腕に弱いフィ

ードバックを与えるとVR空間内でも他者の存在を感

じやすい 
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図 1：事前実験  

以上の結果から、人型でない、目に見える情報量が多

い、自分と相手で操作する部位の形状が似ている、操作

している部位が切り替わる、弱い他者存在感を感じられ

るという要素を持つことが、身体の主体と行為の主体が

「わたし」であるのか「あなた」であるのかを曖昧にす

ることに繋がると考えた。これに加えて We-mode 状態に

なるために共通の目的をもって共同行為を行うことで、

行為の主体が「わたし」や「あなた」から「わたした

ち」に再構成されるシステムを提案する。 
 

3. システム構成など 
プロトタイピングの結果から，人型でないこと，HMD を

かぶった際に目に見える情報量が多いこと，自分と相手で

操作する部位の形状が似ていること，弱い他者存在感を感

じられることという要素を持つことが，身体の主体と行為

の主体が「わたし」であるか「あなた」であるのか曖昧に

することにつながることがわかった．そこで我々はそのよ

うな条件を満たすアバターとしてタコに着目した．タコは

人型でなく同じ形状をした足がたくさんついているため，

視界に入る量も多い，また，タコは身体構造が人間と異な

り頭部以外に足にも神経が密集していて独立して動くこ

とができる[3]．我々はプロトタイピングの結果的にも生態

的にもWe-mode融合身体の題材として適していると考え，

タコの融合身体アバターを用いた次のようなシステムを

提案する． 

3.1 システム構成 
本システムの構成を図 2 に示す． 

 
図 2：システム構成 

3.2 システムの説明 
まず，自分がタコであると思ってもらうために重力を軽

減する「浮力提示デバイス」と腕がうねうね動いているよ

うに感じる「触手感覚提示バンド」を装着する． 

その後に HMD 上には他者の存在感を与える映像は含ま

れていないため，触手を操作している腕の動きが相手に伝

わる「他者存在感提示バンド」を装着し，ボールをターゲ

ットに向かって投げたり，逆にキャッチしたりするような

共通の目的をもって行動することで We-mode 状態を発生

させる． 
3.2.1 触手感覚提示バンド 
触手はそのほとんどが筋肉で構成されている[4]．触手感

覚提示バンドは体験者の腕に装着し，体験者の腕の筋肉が

波のように動いている感覚を提示するデバイスである．触

手感覚提示バンドの触覚フィードバックが 2 人で操作す

るアバターでもこれが自分の体であるという身体所有感

[5]を保つことを支える．触覚感覚提示には圧力計を利用し，

制御には Arduino を使用する．触手感覚提示バンドのプロ

トタイプを図 3 に示す． 

 

図 3：触手感覚提示バンドのプロトタイプ 

3.2.2 浮力提示デバイス 
浮力提示デバイスは体験者に海の中を漂っているとい

う感覚を与えるためのデバイスである．このデバイスは浮

力によってタコが海の中を漂っていると感じさせる他，不

安定な状態になることによって一つのことに意識を集中

することを阻害する働きがある．本デバイスは角度をつけ
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た台座，体を吊るためのポールとハーネスで構成される．

浮力提示デバイスを図 4 に示す． 

 
図 4：浮力提示デバイスのプロトタイプ  

3.2.3 他者存在感提示バンド 
他者存在感提示バンドは体験者に「自分が操作している

のか相手に操作されているのかわからない」という感覚を

触覚に与えるためのデバイスである．リトラクタブルケー

ブルと同じ構造をした紐がついたバンドをお互いの腕に

くくりつけることで，腕を引っ張った際にほとんどのエネ

ルギーが紐がたるまないようにすることに使われ，弱い他

者から引っ張られているという感覚だけが腕に提示され

る仕組みとなっている．他者存在感提示バンドのプロトタ

イプを図 5 に示す． 

 
図 5：触手感覚提示バンドのプロトタイプ 

3.2.4 VR アプリケーション 
VR アプリケーションの制作は 3D ゲームエンジンである

Unity を用いて行う．体験者は HMD とコントローラーを

使い，タコになって鏡が配置された海を模した VR 空間内

で体験を行う．鏡は自分がタコであると強く認識させる目

的で設置している[6]．体験者は We-mode 状態になるため

には他者の動きが予想できて，かつ他者がいないと成り立

たない必要があるため，一人じゃ絶対に対処できないほど

の大量の玉をキャッチしたりターゲットに向かって投げ

たりするような体験を行う．2 人で操作できる触手の数は

4 本であるため，残りの 4 本の触手は事前に動きを記録し

たものを体験中に流すようにする． 
 
4. 体験の流れと完成予想図 
4.1 体験の流れ 

体験者は浮力提示デバイスの上に乗り，触手感覚提示バ

ンドと他者存在感提示バンドと HMD を装着して体験を開

始する．この体験中，体験者は足による移動は行わないも

のとする．VR 空間内の部屋は海に囲まれており，鏡が置

いてある．体験者はコントローラーを使ってタコの足を操

作することができるが，触手は一定時間経つごとに切り替

わるようになっている．一定時間経つと鏡は消去されて画

面にターゲットが出現し，ターゲットが体験者にボールを

投げてくるので，それをキャッチしてターゲットに向かっ

て投げてもらう．体験の流れを図 6 に示す． 

 

図 6：体験の流れ 
4.2 完成予想図 

おおよその完成予想図を図 7 に示す． 

 

図 7：完成予想図  
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5. むすび 
本企画はタコの融合身体アバターを通して，We-mode 状

態における身体的特性やその強度を高める方法を探究す

ること目的としている．We-mode 状態における融合身体ア

バターの身体的特性やその強度を高める方法を理解する

ことは今後の心理学研究や工学研究の発展に寄与するた

めの重要な基礎的成果となることが期待される． 
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