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梗概 

サイバースペースの広がりによって、我々の⾝体観は⼤きく変化している。我々の記

憶機能はクラウドや検索ネットワークに代替され、テレコミュニケーション技術によ

って存在を拡散する。我々の意識は、⽣⾝の⾝体を越えてあらゆる形をとってあらゆ

る場所に出現する。そして、サイバースペースは物理世界に浸透しはじめ、IoT や AR

などによって物理的なオブジェクトは徐々にネットワークに包摂されている。このよ

うな中で、我々は、⾃らの⾝体について、その表象を放棄して他のアバタを顔とする

だけでなく、EMS(電気的筋⾁刺激)や Exoskeleton 技術などによって、⾃らの⾝体の制

御すらサイバースペースに公開し、より柔軟に⾝体を⽤い始めるようになるだろう。

これらのことは、アルゴリズムや AI を含む様々な他者が我々の⾝体に⼊り込んでくる

ことを⽰唆する。それは、ある同⼀の⾝体の中で複数の主体が同時に存在し、出会う

ことでもある。本プロジェクトで制作した Paralogue では、このような状況を考察す

るプロトタイプとして、⽣⾝の腕に他者を寄⽣させるという状況を作った。そこで交

わされる⾝体を共有する２つの主体同⼠の⾔語的／⾮⾔語的なコミュニケーションを

観察し、このような状況での寄⽣者／宿主の新たな関係性について考察した。 
 

動画: https://vimeo.com/293518056 
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1. 序論 

1.1. 近年の⾝体観の変化 

“サイバースペース”という語は 1984 年のサイバーパンク⼩説『ニューロマンサ

ー』[1]の中でウィリアム・ギブスンが⽤いたことで知られる。以来、著しい勢いで広

がるそれは SF の物語ではなく現実の我々の⽣活の隅々まで⼊り込んでいる。都市⽣

活者のほとんどが常にネットワークに接続し、そこでの膨⼤な活動を通して⾃らの断

⽚的な意識をサイバースペースに散在させている。例えば、我々はすでに、クラウド

や検索エンジンによって記憶と情報を補完することなしに存在がままならない。この

ような状況では、「ある⼀つの物理的な⾝体に、ある⼀つの主体が⽭盾なく対応する」

という構図がもはや実感としても成り⽴たなくなっている。 

 

1.2. 近代以降の⾝体 

17 世紀の哲学者デカルトは、「我思う故に我あり」と記し、⾃律した精神とそれ

に隷属する物質としての⾝体の構図(⼼⾝⼆元論)を⽰した[2]。これは⼈間の⾃由意志の

存在を⽰し、個⼈の⾃由を尊重する近代的な社会の基礎をなした。⼀⽅で物質として

の⾝体という考え⽅は、科学の進展に伴い、ラメトリーやノーバートウィーナーの"⾝

体や感情さえも化学反応の集合である"という機械論にも繋がる。しかし、このような

考え⽅には、物体を持たない精神が⾝体とどのように相互作⽤するのかという疑問が

伴う[3]。 

20 世紀に⼊り、メルロ=ポンティは、⾝体を、思惟する主体と、物質世界が分割

し難い形で受⾁化したものだと捉えた（間⾝体性）[4]。世界を知覚する意識は、⾝体
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の運動によってその対象を現前させる。⾝体の運動そのものが意識に対して知覚する

世界を⾒せるのである。彼はこれを「世界の⾁」といった。⾝体は、物質世界と思惟

する主体の間に存在する断絶を埋め、意識を世界に対して埋め込むための媒介／イン

タフェースなのである。 

この⾝体観をサイバースペースが広がる現代に照らし合わせる上で、マクルーハ

ンは『メディア論』[5]において、メディアは全て⼈間の⾝体の拡張だといった。⾞輪

はあし、本は⽬、⾐服は⽪膚、ラジオは⽿であり、特に、コミュニケーションメディ

アは⼈間の中枢神経組織を拡張し、脳や神経を⾁体の外部へ広げるものであるとし

た。ネットワークは、我々を様々な場所に同時に散在させる情報的な主体にしたが、

マクルーハンはこのようなテクノロジーによって「全⼈類を⾃分の⽪膚として纏って

いる」と表現した。 

 

1.3. サイバースペースにおける⾝体 

浅⾒克彦による『SF 映画とヒューマニティ』[6]によれば、ここから⾔えるのは、

⾝体とは、メルロ=ポンティのいう世界の⾁、すなわち意識を世界に対して埋め込むイ

ンタフェースであり、すなわちサイバースペースにおける⾝体とは、⽣⾝の⾝体に似

たアバタばかりでなく、Google の検索窓であり、Twitter のスクロールするタイムラ

インなのである。意識はコンピュータとネットワークのシステムの環境に応じて特定

の形態に転換され、サイバースペースの中で振舞うことができる。すなわち、21 世紀

的⾝体とは、このように意識をサイバースペースに埋め込むためにいかようにも変形

する、テクノロジカルなインタフェースそのものなのである。私はネットワークの⼀

部でありネットワークは私の⼀部となる。そして各々の意識と⾝体は統⼀性を持たな

い存在として重なり合い、あらゆる⾃他の境界は薄れていく。 
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このような断⽚的な情報の瞬きのような⾝体は、現前した場において歴史的な固

有性を持たず、常に現在を⽣きる匿名的な存在として存在する。近代的な主体性が削

がれたそれはいわば"サイバースペースに散在する断⽚的な⽪膚のような存在"（浅⾒

克彦）である。そして、このような意識はサイバースペースにおいて、AI やアルゴリ

ズムと並列に存在する。本稿ではこれらをまとめて”デジタル的な主体”あるいは”デジ

タル的な意識”と⾔うことにする。 

 

1.4. 再び物理的な⾝体へ 

IoT や AR などの技術の登場により、サイバースペースはあらゆる物質世界に染み

出し、包摂する。我々の意識、及び、デジタル的な主体は物質世界においてもサイバ

ースペースを媒介として⾃由に⾏き来できるようになり始めている。インターネット

 

 

 

 

 

 

図 1-1 物理世界/サイバースペースにおける"⾝体" 
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に接続されたセンサやマシンを物理世界で振る舞うための新たな⾝体として、デジタ

ル的な主体が物理世界に戻ってきたと⾔える（図 1-1）。 

Exoskeleton(外⾻格)1は⼈間の⾝体の外部に機械的なアームを取り付け、⼈間の動

作を拡張することができる。また、EMS(Electrical Muscle Stimulation)2は、⼈間の筋

⾁に電気を流すことによって本⼈の意思とは関係なく収縮させることができる。これ

らのような技術によって、⼈間の⾝体動作までも制御可能にすることができる。つま

り、⽣⾝の⾝体をもサイバースペースは取り込みうるのである。Pedro Lopes らなど

による EMS を⽤いたインタフェース群[7]はコンピュータによって制御された動作と

⼈間の意思による動作が織り交ざる状況を提案する。ここで、メルロ=ポンティの⾏動

的⾝体を思い出すと、不随意に動かされる⾝体によって知覚される世界はむしろ現実

の⽪膚よりも内側に後退していると⾔えるだろう。まさしくこれはサイバースペース

が⽣⾝の⾝体の内部にまで侵⾷し、アルゴリズムが⽣⾝の⾝体を通して物理世界に現

前した例に他ならない。 

また、デジタル的な主体は⼈間的な⽂脈に基づいた振る舞いを⾏うことができる

⾝体として現前することがある。ゲームにおけるキャラクターや、初⾳ミクや”バ美

⾁”3などのバーチャルアバタたちもまたそのような⾝体である。これらはサイバース

                                                

1 ⼈体に装着される電動アクチュエーターや⼈⼯筋⾁などの動⼒を⽤いた、外⾻格型、あるい
は⾐服型の装置である。 

2 電気的筋⾁刺激。⼈間の⾝体の細胞 1 つ 1 つは微弱電気を発⽣しており（⽣体電気）、⽣命現
象の維持、継続に不可⽋な働きをしている。この⽣体電気は、筋⾁や筋⾁を⽀配する運動神経
を電気（電流）で刺激すると、その筋⾁は収縮するという現象を起こすことを利⽤して筋⾁に
電気的な他動運動をさせる⼿法。 

3バーチャル美少⼥受⾁またはバーチャル美少⼥セルフ受⾁の略語。男性が⼥性の声とアバター
を纏うこと、あるいは纏った上でバーチャルな美少⼥として、バーチャル空間で活動したり、
バーチャル動画配信者として活動したりすることを指す。 
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ペースの中でシミュレートされた物理世界の⽂脈で機能する”⾁”である。物理世界で

はそれは、⼈型ロボットということになる。特に、テレプレゼンスロボットと呼ばれ

るものは、⼈間が遠隔地に対して物理的な存在や振る舞いを現前させることを⽬的と

しており、使⽤者の意識は別地においてロボットの⾝体を得て振る舞うことができ

る。 

ここでも、⽣⾝の⼈間に対して外来的な主体が⼊り込み、その⼈間を介して⼈間

的な振る舞いをする試みがなされている。” Chameleon Mask”[8] は⽣⾝の⼈間をアバ

タとし、顔にお⾯のようにモニターを装着させ、モニターに映る遠隔の他者がその⼈

間を操作し、現地で振る舞わせる。また、” BioSync”[9] は腕の動きを、”electric 

stimulus to face”[10]は顔の表情を、EMS を⽤いて他者にコピーする。これらは⼀度デ

ジタルに変換された意識が、物理世界において⼈間的に振る舞うために、再び⽣⾝の

⾁体に戻ってきた状況と⾒ることができる。このように、マシンにはないしなやかさ

や、デバイスの実装なしに"配慮"でき、また表象として不気味の⾕を持たないアバタ

として、⼈体は有⽤であると⾔える。 

 

 

 

 

 

図 1-2 Chameleon Mask 
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1.5. 「ネイティブな意識」との出会い 

ここで重要なのが、デジタル的な意識が⽣⾝の⾝体に宿ったとき、そこに在来す

る「ネイティブな意識」と対峙するということである。ネイティブな意識とは、⽣⾝

の⾝体に物理的にもともと存在する⾝体とは切り離せない意識のことである。ネイテ

ィブな意識の視点から⾒れば、⾃他境界はより⾝体の内側に更新され、⾝体の内部に

おいて⾃他が混在し境界は曖昧なものになる。そこには、ネイティブな意識とデジタ

ルな意識との⾃他境界の汽⽔域が⽣じる。そこにおいては、受動と能動が交差するよ

うな新たなインタラクションが発⽣しうる。 

例えば、”Chameleon Mask”では、モニターを被ってアバタ役となる⼈間の意識が

「ネイティブな意識」であり、外来的な使⽤者の意識がその⼈に指⽰を出し、アバタ

役は⾃らの欲求を抑えながらその指⽰に従うという葛藤が存在するはずである。さら

 

 

 

 

 

 

図 1-3 物理的⾝体内でデジタルな意識がネイティブな意識と混在する 
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にこれは、このようなニッチな研究分野に限ったこ

とではなく、⽇常的に存在する事象である。可愛い

キャラクターの着ぐるみを着るおじさんは、⼦供た

ちに囲まれながらキャラクターらしい振る舞いを期

待される。しかし、その⾝体の中では本来のおじさ

んとしてのネイティブな意識が確かに存在し、キャ

ラクターとしての外来的な意識と葛藤する。これは

役を演じる俳優にも⾔えるし、⽇々周囲の期待や規

範に答えようとする我々⾃⾝もまたこのような葛藤

を抱えている。しかし、この「ネイティブな意識の

存在」、及び、「この２つの意識の葛藤」について

は、あまり注⽬されてはこなかった。ネイティブな意識はひたすらないものとされ、

外来的な意識に成り代わることばかりが注⽬される。しかし、私は、この２主体の葛

藤にこそ、サイバースペースが広がりを⾒せ、デジタルな意識が⾶び交う現代におい

て、新たな⾝体と意識の形を探る局⾯が隠されていると考える。 

 

 

 

 

 

図 1-4 着ぐるみの中のおじさん 

 

 

 

 

 

図 1-5 外来的な主体とネイティブな主体の構図 
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本論⽂では、⽣⾝の⾝体において、外来的でデジタルな意識を、「腕に宿らせる」

という形で導⼊することで、同⼀の⾝体にいながらも、それぞれの主体性をある程度

保ちながらそれぞれの意識を存在させる（図 1-5）。そして、これらの複数主体のコミ

ュニケーションを観察することで、ネイティブな意識とデジタルな意識との混じり合

うような新たな関係性がどのようなものであるかを探る。 

 

2. 関連事例 

2.1. 主体性が剥奪される⾝体 

サイバースペースの広がりは、近代的な主体性や個⼈の尊厳を不確かなものにし

つつあるが、このような中で、Stelarc による”Stomach Sculpture”[11]では、Stelarc

⾃⾝が開閉する機構を持つデバイスを⼝から飲み込み、⾃らの⾝体を、体内が環境

とつながる、内部を持たない物体としての彫刻だと⾔った[12]。 

 

 

 

 

 

図 2-1 Stomach Sculpture 
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また、Marina Abramovic による”Rhythm 0”[13]では、⼤⼩の鎖、ベルト、鞭、

⿃の⽻でできたはたき、ロウソク、拳銃など、72 個のさまざまな物体が⽤意され、

鑑賞者はそれらから好きなものを⼿にして彼⼥の⾝体の上でそれを⾃由に使うよう

指⽰された。彼⼥はこの間、⾃らを物体として、なされるままに徹した。このアク

ションは６時間続き、彼⼥は観客によって上半⾝が脱がされ、⼿にはポラロイド写

真を握らされ、乳房に薔薇の花びらが貼られ、腹には⾚い⾊で⽂字が書かれた。最

後に、彼⼥が物の状態から主体へ戻り観客に向かって歩き出すと、観客は怯えて、

会場から逃げ出した。ホテルに帰った彼⼥の髪の⼀部は恐怖のあまり⽩髪になった

と⾔われている。 

さらに、Orlan による”Omnipresence”[14]では、彼⼥は⾃らの整形外科⼿術を全

世界に衛星中継するというパフォーマンスを⾏った。ここでは、⽂化的／歴史的に

美しいとされる顔⽴ちを彼⼥の顔に移植する。そしてそのオルラン⾃信の固有性は

剥奪され⽂化的価値観としての美しさを待とう様を世界に晒すことで、外的な規範

や価値観を内⾯化させられる⾝体を提⽰した。 

 

 

 

 

 

図 2-2 Rhythm 0 
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また、⼩鷹研理による「ボディジェクト指向」[15]は、⾃らの⾝体において視覚

と”触れること”、”触れられること”がオーケストラのように完全に調和することに

よる、抜け出し難い⾝体の⾃⼰帰属性を外していくための試みである。指を鏡ごし

に指を覗かせてそれを逆側の⼿でいじると、触覚は完全に同期するが視覚的に⽭盾

 

図 2-3 ボディジェクト指向 

 

 

図 2-4 Omnipresence 
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が⽣じ、⾃らの⾝体観に変調を及ぼす。このような実践を通して、最⼩な⾃分、「ミ

ニマルなセルフ」を探求している。 

これらの事例は、⾝体そのものを素材として浮かび上がらせ、逆にそこに⽣じる

作家／体験者本来の主体の存在性を問うものだと⾔えよう。 

 

2.2. サイバースペースに拡がる⾝体 

我々の意識は、⽣⾝の⾝体を超えて拡張し、新たな⾝体を獲得する。模型の⾝体

に対して⾃らの⾝体像を重ね合わせてしまう “Rubber Hand Illusion”[16] は有名な認

知科学実験であるが、サイバースペースの広がりはさらなる意識／⾝体の広がりを⽣

み出す。Rubber Hand Illusion 実験をバーチャルアバタに対して応⽤した “Full Body 

Illusion”[17] は、背後から⾃らの⾝体と同期して動く 3DCG の⾝体をヘッドマウント

ディスプレイ(HMD)越しにみる被験者が、⾃らの⾝体像をその CG オブジェクトに投

影してしまうというものだ。これらの研究は異なる⾝体に対しても我々の認知がいか

に柔軟に新たな⾝体性を獲得できるかを⽰している。 

 

図 2-5 Full Body Illusion 実験の構図 
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さらに、ありえない形状の⾝体に対して⾃らの⾝体像を投影させる試みに、「えくす

⼿」：”Metamorphosis Hand”[18]がある。体験者は、さまざまな形・⾊・動きに変化す

るバーチャルで異質な⾝体を獲得する感覚を得ることができる。 

仮想的な⾝体のみならず、他の物理的な⾝体に⾃らを投影することが

Telepresence[19]と呼ばれる分野で⾏われている。”Double”[20]は、遠隔の使⽤者の顔

をモニターに映しながら⾞輪によって移動できるコミュニケーションデバイスであ

る。また、”TELESAR V”[21]は⼈間の上半⾝を象ったロボットで、⾼精度なロボット

アームによって遠隔から精巧な作業を可能にする。さらに、異なる⾝体に⾃らを宿す

ことは表象を変換する⾏為でもある。”Telenoid”[22]は⼈間の⾝体的特徴を削いだニュ

ートラルな外⾯を備える Telepresence ロボットである。 

 

図 2-7 図 えくす⼿／Metamorphosis Hand 

 

 

図 2-6 Double 
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2.3. 他者化する⾝体 

エイリアンハンド症候群は、⾃⼰の意図とは無関係に上肢が動作してしまうなど

で知られる運動障害であるが、意識がサイバースペースに広がり新たな⾝体を獲得す

るということは、逆に考えれば、獲得される側の⾝体は他者化されるということでも

ある。Stelarc によるパフォーマンス、”FRACTAL FLESH”は、彼⾃⾝の半⾝を EMS, 

半⾝を Exoskeleton デバイスによって制御させ、それぞれを遠隔地の⼊⼒と接続する

 

図 2-9 TELESAR V 

 

 

図 2-8 Telenoid 
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ことで、彼の⾝体はサイバースペースを介して場所性と他者性を越えて複雑にハイブ

リッドされた存在となる[12]。 

このように、EMS や Exoskeleton などの技術は⽣⾝の⾝体を制御し、他者化する

⾝体を我々に感得させる。” Possessed Hand”[23] は、使⽤者の腕に EMS デバイスを

取り付け、⼿指を制御するシステムである。これにより、スキルのない使⽤者でも⾝

体のなすがままに琴などの楽器を引くことができた。 

また、” A Novel Soft Exoskeleton Glove Inspired by the Forearm Muscle 

Structure”[24] では、空気圧制御の柔らかな⼈⼯筋⾁による Exoskeleton 装置によって

 

図 2-10 FRACTAL FLESH 

 

 

図 2-11 Possessed Hand 
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⼿指の制御を実現する。 

その他にも、EMS を⽤いて描画⾏為を制御する ”Muscle Plotter”[25] や、歩⾏⽅向を

制御する”Cruise Control for Pedestrians”[26]、⾝体を⾃動制御することでアフォーダ

ンスを拡張する試み ”Affordance++”[27] などが存在する。 

 

図 2-12 A Novel Soft Exoskeleton Glove Inspired by the Forearm Muscle Structure 

 

 

図 2-14 Muscle Plotter 

 

図 2-13 Cruise Control for Pedestrians 
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このようなアルゴリズムや機械的な操作によってうごかされるだけでなく、序論

でも触れた”BioSync”[9] は、他者の腕の運動を⾃らにコピーすることができる。⽣体

信号センサと EMS によって互いの腕の動きを同期し、互いの筋運動の状態を理解し合

える。また、”electric stimulus to face”[10] は EMS 電極を顔に貼り付け、他者の表情

をコピーする試みであり、制作者・真鍋⼤度が⾳楽に合わせて表情を操作する様⼦は

当時の Youtube 上で⼤きく話題になった。そして、”Chameleon Mask”[8] は⼈間を遠

隔の他者に成り代わらせ、⾝体全体を他者化する。 

 

  

 

図 2-15 Affordance++ 

 

 

図 2-16 BioSync 
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2.4. ⾃他が混在する⾝体 

異なる主体によって制御される⾝体は、⾝体主であるネイティブな主体と制御主

である外来的なデジタル的な主体とが同時に存在する⾝体でもある。つまり他者化し

た⾝体は必ず⾃他が混在する⾝体でもある。 ”TEROOS”[28] は肩乗りのロボットに対

して遠隔の他者が⼊り込むテレプレゼンスロボットであるが、ロボットを肩に装着し

た⼈と遠隔の他者が同時に主体性を保ちながらコミュニケーションをとる。 

Stelarc による”Third Hand”[29]は、機械の腕を３本⽬の腕として装着し、その腕とと

もに協働して⽂字を書くなどを⾏うパフォーマンスであり、補填ではなく拡張として

のプロテーゼによって他者(機械)と協働する⾝体を⽰した。 

 

図 2-17 electric stimulus to face 

 

 

図 2-18 TEROOS 
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また、Abramovic と Ulay は ”The Other” というユニットを組み、２⼈は同じ服を着

て、同じように振る舞う⽣活を⾏いながら、互いに⼸⽮を向かい合うように構え、

Ulay のもつ⽮は Abramovic に向けられ、Ulay の指先のほんの少し動きで、簡単に⽮

は Abramovic の命を奪いうる…というパフォーマンス“Rest Energy”[30] などを⾏っ

た。彼らは互いに深い信頼関係を結び、互いの個々のアイデンティティが⼩さくなっ

ていった結果、彼ら⾃⾝を「２つの頭を持った⼀⾝」であると表現した。 
  

 

図 2-19 Third Hand 

 

 

図 2-20 Rest Energy 
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2.5. 本研究の位置付け 

このような中で、本作 Paralogue では、サイバースペースの広がりに浸された⽣

⾝の⾝体において⾃他が混在する状況にフォーカスし、それぞれが主体性を保ちなが

らコミュニケーションし、⾁体的刺激を感得し合うシステムを設計する。デジタル的

な主体とネイティブな主体の構図を顕在化させ、それにより⾒えてくるこの 2 主体間

の新たな関係性について考察していく。 

 

図 2-21 「２つの頭を持った⼀⾝」（パフォーマンス"Relation in Time"より） 
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3. Paralogue 

デジタル的な主体を⽣⾝の⾁体に呼び

込み、そこでネイティブな主体と対峙し、

葛藤する様を顕在化させる上で、図 1-5

のように、２つの頭を備えた状態を作るこ

とで、⾝体を共有しながらもある程度互い

に主体を保つことができる。これにより⾔

語的な対話と⾮⾔語的、⾁体内的なやりと

りをパラレルに作り出すことができる。そ

の上で、「⼿腕」において、頭̶⾸と⼿̶⼿⾸の関係が相似的であり、⼿を頭に⾒⽴て

ることで、実際の頭の動きを最も表現しやすい⾝体部位であり、⽂化的にも”狐のジェ

スチャ”など⼿で顔を表現する⼿遊びがある。したがって、遠隔の他者の頭の動きを

EMS によって⼿⾸の動きに変換し、声を”狐のジェ

スチャ”の⼝部分(中指と薬指)を上下させる動きに

変換することで振る舞いを腕に再現する。そし

て、スピーカとカメラを指に装着することで、遠

隔の相⼿と視聴覚情報をやりとりするという構成

を組んだ。これによって、他者の振る舞いは腕に

「寄⽣」する。 

“Paralogue”は、”para-(寄⽣の)”+”-logue(対話)”からなる造語であり、この装置に

よって、使⽤者は⾃らの腕に対して他者を「寄⽣」させながら、腕を他者に⾒⽴てる

ことで対話することができ、⼀⽅で、⾝体を通して⾝体内的な刺激を感得することが

できる。本稿では、寄⽣する側を寄⽣者（Parasite）、寄⽣される側を宿主（Host）と

呼ぶ。 

 

図 3-1 Paralogue における 2 主体の構図 

 
図 3-2 狐のジェスチャ 
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3.1.  システムデザイン 

このような状況を実現するための構成を説明する。遠隔の寄⽣者は HMD とヘッド

フォン、マイクを装着し、そこでセンシングされる寄⽣者の頭の姿勢値

（Quaternion）と声の⾳量の値が、宿主が腕に装着する EMS デバイスの電流量の値に

変換され、それぞれ⼿⾸の動きと指の動きに変換される。また、宿主はカメラ、マイ

ク、スピーカを⼿に装着しており、寄⽣者の声がスピーカから流れるとともに、その

カメラ、マイクが捉える腕周囲の視聴覚情報は寄⽣者の HMD に送られる。このよう

な構成によって、遠隔の寄⽣者の振る舞いが宿主の腕の動きに変換され、腕の周囲の

状況を寄⽣者が認識する。 

  次項からは、⼤きく分けてハードウェア：EMS によって宿主の腕に５つの動き：⼝

を動かす動き、頭の４つの動き（頷く、⾒上げる、傾げる、横を向く）をどのように

 

図 3-3 システム構成 
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実現するか、及び、ソフトウェア：寄⽣者の動作と声の⼊⼒データをどのように取得

し電気刺激に変換するかということについて説明する。 

3.2. ハードウェア 

3.2.1. EMS の制御回路 

⼿⾸、および⼿指を動かす筋⾁は、前腕の付け根に集中しており、その部位に EMS

の電極を貼り付け、そこに流す電流量を調整することで⼿腕を操作する。市販の EMS

デバイスである”TNS SM 2”[31]は筋⾁のマッサージおよびリハビリテーションに⽤い

られる機器である。このデバイスの EMS 電圧は、装着者が痛みを感じにくい 2ms 幅

の交流パルスによって供給される。 

このデバイスから伸びる２つの電極の間に、

PC から制御可能な可変抵抗の役割をなすモ

ジュールを挟むことで、腕に供給される電流

量を制御している[32]。このモジュールは、

可変抵抗の役割をなす２つの MOSFET から

なる交流スイッチ4と、MOSFET の⼊⼒を制

御するためのフォトカプラからなる 分圧回

路から構成される。そして、フォトカプラ 

の⼊⼒電圧を Arduino NANO の pwm pin から制御することによってプログラムから腕

への電流量を制御できる。 

                                                

4 MOSFET を２つ組み合わせ、MOSFET 間の電圧を操作することにより、交流電源の ON/OFF
を⾏う回路。 

 

図 3-4 TNS SM 2 
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また、複数箇所の筋⾁への刺激を⾏うために、ある電極に電流が流れる際に他の電

極と回路を切る必要がある。そのために各電極の根元にフォトリレーを挟み、印加し

ない電極をオフにする制御を⾏う。 

 

図 3-6 回路図 

 

 

図 3-5 実際の EMS デバイス−基盤−電極／PC の結線 
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最終的には、分圧回路と交流スイッチからなる部分１つから、フォトリレーと電極

からなる部分が５つに分岐し、5 種類の動作を担う。従って、これら 5 種類の動作を

担う電極に対して同時に電流を流すことはできず、リアルタイムで⼊⼒値からフォト

リレーを動作させることによって 5 種類の動作を切り替える。 

実際の基盤は、Eagle5によって回路図を基盤切削機⽤のスケッチに起こし、それを

LPKF Plotmat という基盤切削機で銅板を削りだして制作した。 

                                                

5 Autodesk 製電⼦回路 CAD ソフト。 
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3.2.2. 前腕の筋⾁と電極配置 

 

 

図 3-7 電極配置（外向き） 

 

 

図 3-8 電極配置（内向き） 
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Paralogue で⽤いる５つの腕の動きを実現するための前腕の筋⾁及び、EMS 電

極の貼り付け位置について説明する。寄⽣者の声をアバタ（腕）の「⼝」にあたる中

指と薬指の上下運動に変換することを Lip Sync、寄⽣者の頭の動きを、宿主の腕の

「⾸」にあたる⼿⾸の動きに変換することを Head Sync と呼ぶ。Head Sync には「頷

く」「⾒上げる」「傾げる」「横を向く」の４つの動作がある。 

図 3-7、図 3-8 のように電極を配置する。電極配置はアバタの顔を外側に向け

る場合と内側（宿主の顔側）に向ける場合とで少し異なる。それは、腕を捻ることで

内部の筋⾁と⽪膚との位置関係がずれるためである。 

Lip Sync における 2 指の掌背屈運動を司る筋⾁は、前腕の⻑掌筋(palmaris 

longus muscle)と呼ばれ、それに最も近い⽪膚表⾯の箇所に電極を貼る（電極配置 0

番）。Head Sync の４つの動作のうち、「頷く」動作は⼿⾸を掌屈させる動作によって

表現する。これには腕橈⾻筋(brachio radialis muscle)と呼ばれる筋⾁に電流を流す

（電極配置 1 番）。「⾒上げる」動作は⼿⾸を背屈させる動作を、橈側⼿根屈筋(flexor 

carpi radialis muscle)と呼ばれる筋⾁を収縮させることで表現する（電極配置 2 番）。

「傾げる」動作は⼿⾸を尺屈させる動作を尺側⼿根屈筋(flexor carpi ulnaris musble)を

収縮させることで⾏う（電極配置 3 番）。最後に、「横に向く」動作は、アバタが外向

きの場合は回外する動作を回外筋(supinator muscle)を、内向きの場合は回内する動作

 

図 3-9 前腕の曲げ⽅向の名称 
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を円回内筋(pronator teres muscle)を収縮させることで⾏う（電極配置 4 番）。筋⾁の

構造上、橈屈（逆側へ傾げる動き）と、アバタが内向きの時の回外、外向きの時の回

内の動きが⼩さいため、このプロトタイプではこれらの操作は⾏わないこととした。 

3.2.3. 電流強度と腕の曲がり⾓度のスタディ 

 ここで、5 種類の動きがどのような電流の時にどのように動くかを筆者の腕に

おいて観察した。しかし、電流に対する筋⾁の鋭敏さは個⼈差が⼤きく、またその⽇

のコンディションによっても異なるため、数値はあくまで参考値である。 

図 3-10 図 3-11 は、ある強さの電流を流した直後の腕の曲がり⾓度を⽰してい

る。⽩線が基準となる⼿の部位の⾓度、⾚線が初期位置の⾓度、緑線が初期位置から

変化した⾓度を⽰している。例えば、図 3-10 では、基準線を親指の付け根から先の

ラインに取り、中指の第 2 関節から第 1 関節にかけてのラインの変化（⾚線と緑線の

⾓度）を観察する。ここからは、綺麗に正⽐例して⾓度が電流に対応しておらず、あ

る電流の帯域で⼤きく変化が⽣じることがわかる。また、「⾒上げる(図中

backward(hand))」動作は⽐較的弱い電流で最⼤値に達し、「傾げる(図中 sideways)」

動作は⽐較的⼩さな電流でも鋭敏に反応する。逆に、「頷く(図中 forward)」や「横を

向く(図中 twist)」は曲がり始めるまで⽐較的⼤きな電流を要する。 

さらに、図 3-12 では、Lip Sync 動作においての最⼩の反応電流量である、

22.5mA を流し続けた際の時間と⾓度の関係を⽰している。これは、微弱であっても

電流を⼀定時間かけ続けると⼤きく腕が曲がるということである。 



 

28 

 

 

 

図 3-10 電流強度と Lip Sync 動作の⾓度の関係 

 

 

 

図 3-11 電流強度と Head Sync 動作の⾓度の関係 

 

 

図 3-12 ⼀定電流を流し続けた時間と Lip Sync 動作の⾓度の関係 
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3.3. ソフトウェア 

3.3.1. 遠隔通信 

寄⽣者の HMD およびヘッドフォン／マイクからの⼊⼒値はネットワークを介し

て宿主側に送信するため、共同制作者・古⽥克海による Web アプリケーション”Live-

Sync”[33]を⽤いる。 

宿主側と寄⽣者側のアプリケーションがあり、両者のアプリケーションは

WebRTC6によって”Peer to Peer”で接続されている。寄⽣者は RTCDataChannel API

を⽤いて、ジャイロセンサを利⽤した頭の姿勢を表す"quaternion"データを送信し、さ

らに MediaStream API を⽤いて⾳声のデータを送信する。 

宿主側は⼿の先に装着したカメラとマイクを通して、⾳声と映像のデータを

MediaStream API を通じ寄⽣者側へ送信し、RTCDataChannel API から来た

quaternion データを WebSocket を利⽤して node.js アプリケーションへと送信し、

OSC のデータに変換される。これらは、WebRTC が動くブラウザ上で利⽤可能で

HMD(Oculus Go)や SmartPhone から接続することが可能である。 

 

                                                

6ウェブブラウザやモバイルアプリケーションにシンプルな API 経由でリアルタイム通信（real-
time communication; RTC）を提供する⾃由かつオープンソースのプロジェクトである。ウェ
ブページ内で直接のピア・ツー・ピア通信によって、プラグインのインストールやネイティブ
アプリのダウンロードをせずに、ウェブブラウザ間のボイスチャット、ビデオチャット、ファ
イル共有が可能になる。 
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3.3.2. Lip Sync 

Lip Sync の処理は、Ladio Cast7, SoundFlower(SF)8、Max、openFrameworks(oF)か

らなるソフトウェアによって⾏われる。Live Sync から⼊⼒された⾳声は内部⾳源とし

て SF(2ch)を通して内部⾳源として Max に送られ、そこでボリュームの値に変換され

た数値は OSC によって oF のプログラムに送られる。そこで、後述のキャリブレーシ

ョンによって設定した範囲で Arduino NANO に送る値に変換し、Firmata 通信によっ

て Arduino NANO の pwm pin にその値を⼊⼒する。 

                                                

7 Mac OS X 上で動作するインターネットラジオ放送ソフトウェア。4 イン/4 アウト/4 バスの
ミキサーを装備し、⼊⼒デバイスから出⼒デバイスへオーディオデータを⾃由にルーティング
が可能。 

8⼊⼒と出⼒ともに対応した仮想オーディオデバイス。2ch と 64ch がある。PC に⼊⼒した⾳
声を内部⾳源として扱える。 

 

図 3-13 サウンド処理のフロー 
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⼀⽅で、Max に⼊⼒した⾳声に 100ms ディレイをかけて SF(64ch)を通して Ladio 

Cast に送り、そこからスピーカに出⼒される。筋⾁が電流を流してから 100ms ほど

遅れて反応するため、⾳声と腕の振る舞いが同期するように⾳声をその分だけ遅らせ

てスピーカから流している。 

また、ボリューム値を Arduino の pwm 値に変換する際、⼊⼒された⾳量は激しく変

化するため、EMS の電気刺激を安定させるために、過去 20 フレームの平均値をとっ

て滑らかな波形にした。また、電流を流し続けると弱い電流量でも筋⾁が⼤きく収縮

してしまうため、9 フレーム以上電流が印加されると⼀度値を最⼩にするという処理

を加えることで、より⾃然な⼝の動きのジェスチャを実現した。 

3.3.3. Head Sync 

Head Sync は、wekinator9、oF からなるソフトウェアによって⾏われる。Live 

Sync から OSC で送られてくる 4 つの quaternion 値を機械学習アプリケーションであ

                                                

9 OSC ⼊出⼒に対応した、簡易的な機械学習アプリケーション。 

 

図 3-14 quaternion データ処理のフロー 
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る wekinator に⼊⼒し、「頷く」「⾒上げる」「傾げる」「横を向く」の４パターンに 0.0

〜1.0 の確度で分類する。その 4 値を OSC で oF のプログラムに送り、動作の種類に

よって、電流を流す電極を切り替えるための high/low の値を Arduino NANO の digital 

pin に、また、0.0〜1.0 の確度値を電極に流す電流の強度の値に変換して Firmata 通信

で Arduino NANO の pwm pin に送信する。 

 

3.3.4. キャリブレーション 

寄⽣する⼈によって頭の動作が異なり、また寄⽣される腕の筋⾁によって流すべ

き電流強度は異なる。同じ⼈間であっても体⽔分量などのコンディションで変化す

る。そのため、Max によって、⼊⼒される値と電流量との対応関係をキャリブレーシ

ョンするための UI を作成した。 

  

 

図 3-15 キャリブレーション⽤ UI 
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⼿順： 

1. 図 3-15 左上の MODE ボタンで TEST MODE にし、左下の CH ボタンで電流

を流す電極を選択し、Test Value バーで流す電流強度を最⼩にする。 

2. Test Value バーの値を徐々に上げていき、腕の筋⾁に電流を感じた瞬間の値を

最⼩値、腕の筋⾁が⼗分収縮した瞬間の値を最⼤値として、5 つの CH 分試

す。（Test Value を最⼤にしても筋⾁が⼗分収縮しない場合は、EMS デバイス

⾃体の強度を上げて調整する。） 

3. 中央の CH RANGE/RATIO バーで、Test Value バーで測ったそれぞれの CH で

の最⼤最⼩のレンジを設定する。バーの隣にある Bang ボタンを押すと、適⽤

される。 

このようなキャリブレーションを経て CH RANGE/RATIO バーで設定されたレン

ジは、OSC で oF のプログラムに送られ、そこで wekinator と Max から送られる

値を腕への電流強度の値にマップする際に、最⼤・最⼩値として機能する。 
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3.4. 装具 

3.4.1. カメラ・スピーカ・ケーブル 

使⽤するカメラは⼩型で広視野のもの、スピーカもある程度⼩型で、⼈の声く

らいの⾳量を出せるものを選んだ。ケーブルは多くなったので束ね、装着した時に⽬

⽴たぬよう⿊く塗った。 

3.4.2. カメラ固定具 

カメラの固定具として、⼿の向きに対して適切な視界が得られるように固定でき

るアームを設計した。Rhinoceros でモデリングし、Form 2 という光造形の 3D プリン

 

図 3-16 カメラ・スピーカ・ケーブル 
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タで出⼒した。⼿の甲に特殊メイク⽤のシリコン(Dragon Skin)を⽤いて、アームを貼

り付けることで、⼿そのものの外観が壊れないよう配慮した。 

 

  

図 3-18 カメラ固定具 (Rhinoceros) 

 

  

図 3-17 カメラ固定具 (造形済) 
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3.4.3. ウェアラブル化 

宿主がある程度動けるように、EMS 制御基盤、EMS デバイスなどを体に装着す

るための装具を制作した。ゴム紐を基盤に通し、体に巻きつける形態をとり、ケーブ

ルが外れずに肩を回せるように、肩⼝から配線を通すような形をとった。 

 

図 3-20 基盤・ケーブルの装着 

 

 

図 3-19 Dragon Skin による接着 
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4. 実践と考察 

本論⽂において最も重要な本章では、Paralogue が⽣み出す新たな関係性を探る

ために、制作者⾃⾝がこのデバイスを実践し、そこでの私⾃⾝の感覚を記述すること

を通して、同⼀⾝体に複数の主体が共存する状況特有の関係性について考察してい

く。 

4.1. ⼀⼈称研究”的”記述 

⼀⼈称研究とは、諏訪正樹⽒によって提唱された客観的データによらない当事者に

よる記述⽅法である[34]。 

知の⼀⼈称研究とは、あるひとが現場で出逢ったモノゴトを、その
個別具体的な状況を捨て置かずに、⼀⼈称視点で観察・記述し、そ
のデータを基に知の姿についての新しい仮説を⽴てようとする研究
です。⼀⼈称視点で観察・記述する対象のモノゴトとは、どのよう
な意志をもって、からだを使ってどのように環境に働きかけ、環境
にはどんな変容がもたらされ、⾃分は環境のどんなことに新たに気
づき、⾃分の考えはどう影響を受けたか、そして、⾃分にはどんな
新しい意図や⽬的が⽣まれたか、などです。要は、⾃分のからだや
意識と、環境のあいだに⽣じる相互作⽤を記述するのです。 
(諏訪正樹, SuWatch[35], 2016) 

私は Paralogue が⽣み出す新しい関係性を発⾒していく上で、多数の被験者に対して

短い期間と時間で試し、客観的で第⼀印象の域を出ないデータを集めることよりも、

主観的であっても、継続して特定の使⽤者(花形・古⽥)が Paralogue に熟練し、慣れや

様々な状況を体験することを通して考察することで、新たな関係性を発⾒することに

繋がると考えた。本論⽂で⾏った試⾏回数や期間は、諏訪⽒が想定する期間には及ん

でいないため、ここでは⼀⼈称研究”的”記述という表現に留めておく 
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4.2. ⻑時間の試⾏ 

展⽰という場を利⽤し、Paralogue を⻑時間実践することを⾏った。”Shibuya 

Innovation Week”内の”Open For Public”という展⽰プログラムにて 2018 年 9 ⽉ 15

⽇、16 ⽇の２⽇にわたりそれぞれ 5 時間ずつ実践を⾏った。この展⽰では、私の腕に

共同制作者の古⽥が寄⽣し、来場者／私／私の腕(古⽥)の間で会話やディスカッション

を⾏うという構成であった。ここでの私⾃らの感覚を展⽰終了後に記述した。来場者

との議論とフィードバックについては後述する。 

 

 

 

図 4-1 Open For Public, Shibuya Innovation Week 
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4.3. 継続的な試⾏ 

私と共同制作者・古⽥の間で、Paralogue によるコミュニケーションを 2019 年

1 ⽉ 11 ⽇から 2 ⽉９⽇の約１ヶ⽉間に 45 分程度の試⾏を週２回程度、計 9 回⾏っ

た。私と古⽥それぞれにおいて、試⾏中に適宜メモを取りつつ、これらの試⾏は動画

に納め、その録画を⾒ながらその時の感覚、およびその動画を⾒ての感覚を記述し

た。 

 

 

 

図 4-2 継続的試⾏の様⼦ 
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4.4. 考察 

4.4.1. 反射と動作 

Paralogue による対話において、上腕や肘などの操作は完全に⾝体の持ち主(宿

主)のものであることや、Paralogue デバイスの性能の制約として、「横を向く」動作な

どが⽚⽅にしかできないことなどがある。従って、宿主は円滑な対話をする上で、⾝

体を寄⽣者のために意識的に動かすことが必要になる。宿主(ネイティブな主体)にとっ

て、基本的には、⾝体を動かすことは、意識的な動作であり、動かされることは、

EMS による反射的な動作である。しかし、試⾏をするにつれ、動かす／動かされるの

混在がみられた。 

彼(腕)の向きを決める際に、完全に⾃分のエゴで動かして居る感覚と
いうよりは彼が向きたい⽅向を無意識的に察して動いていて、EMS
でもないが、⾃分で動かして居るという感覚が薄かった。これは、
⾃分の中に構築して居る彼の像によって動かされて居るような感覚
であった。(花形, 2018 年 1 ⽉ 13 ⽇) 

この「無意識的な配慮」というべき⾏為が動かすことと動かされていることの区別を

曖昧にしている感覚があった。性能の制約がこのようなことを誘発しているのは確か

だが、ここからは、同⼀の⾝体を２つの主体がそれぞれの相⼿の動きを無意識的に察

し合いながら相⼿のための動作と⾃らのための動作を混在させながら動かし合うとい

う構図が⾒えてくる。 

⼀⽅で、⻑時間試⾏を⾏うと、腕に対する他者感が強まり、反射的な動作が優勢にな

るということがあった。 

展⽰の最後には、私の指先はずっと上に上げていたせいで冷たくな
り、感覚も乏しくなっていた。5 時間にわたる試⾏は、⾃分の⼿を
動かさないことに慣れるには⼗分であり、私の腕はすでに⾃分で動
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かすよりも古⽥くんに動かされるための器官であるという⾃覚を持
ち始めているように感じた。(花形, Open For Public, 2018 年 9 ⽉ 16
⽇) 

 

4.4.2. 表象の共有 

また、Paralogue は⼿を寄⽣者の頭部(顔)に⾒⽴てるが、このことは、寄⽣者の持つ外

⾒的特徴を剥奪し、宿主の性格をまとうことになる。 

なんだか、⾃分の⼿の形に対して「古⽥くんらしさ」みたいなもの
を感じる時があった。私は⼿が⼩さくて細い⽅だが、この少し⼩さ
めで細めの⼿の感じが古⽥くんのものである感覚があった。(花形, 
2019 年 1 ⽉ 15 ⽇) 

⾃分の⼿が華奢なのもあって、彼が基本的にかわいい存在に⾒えて
いる。(花形, 2019 年 1 ⽉ 17 ⽇) 

⾃分の⼿を通して筧先⽣と対話してみると、対⾯で話すよりも緊張
せず、親しみやすさを覚えた。(花形, 筧先⽣(寄⽣者)との会話, 2019
年 1 ⽉ 22 ⽇) 

表情がわかんなくて、マスコットとして⾒られて、緊張しない。(芳
賀, 第３者”芳賀”を含めた会話, 2019 年 1 ⽉ 31 ⽇) 

このように、宿主の⾝体的特徴は寄⽣者の印象に影響を及ぼすことを感じる。また、

寄⽣者が、宿主の社会的な印象を借りて存在している感覚があるということを⾔って

おり、少なくとも寄⽣者については、普段とは全く異なった存在̶⾝体的な印象や表

象、社会的な存在感といったものが宿主と混じり合った存在̶としてそこいると⾔え

る。 
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4.4.3. 強い共感 

Paralogue を⽤いた対話においては、お互いの⾝体を共有しているという状態

がおきている。そのため、宿主が、寄⽣者の動きや声を筋⾁の動きとして知覚するこ

とと、それを⾃らの⼿の形として表現されることの区別がない。すなわち、知覚

(Input)と表現(Output)が混在する状況が起こる。このような中で、 

古⽥くんが話すことに対して、神経的に認識させられることで、彼
が話す⾔葉について、久保⽥が話しているときよりも注意を払って
いた。(花形, 第３者”久保⽥”を含めた会話, 2019 年 1 ⽉ 13 ⽇) 

彼が「う〜ん」と考えている時の動作とか、⼩さい声が筋⾁の微弱
な痙攣となって伝わって来て、黙り込んでいる時も、存在を感じ
た。いるなあという感じがとてもした。(花形, 2019 年 1 ⽉ 15 ⽇) 

芳賀の話を聴きながら、古⽥が「う〜ん」とか⾔っているのが、わ
かって、⼀緒に聴いている！という感覚がとても強い。(花形, 第３
者”芳賀”を含めた会話, 2019 年 1 ⽉ 31 ⽇)  

絶対に⼀⼈じゃない感。(古⽥, 第３者”久保⽥”を含めた会話, 2019
年 1 ⽉ 13 ⽇) 

このように、寄⽣者の⾝体動作が神経的に伝わる、特に、⼩さな声や動作が伝わるこ

とは互いに強い共感を産んだ。また、⻑時間の試⾏でも、 

来場者がおっしゃる様々なことについて、私が頷いたときに古⽥く
んが頷いたり「確かに」などとつぶやくと、とても安⼼するし、古
⽥くんが同意したり発した意⾒に対しては、特に共感する感覚があ
る。彼を⾒ることなく、彼の動きや声を筋⾁の動きとして感じるこ
とは、私と彼が 0.8 と 0.8 ずつの主体として重なり合って存在してい
るかのような感覚を喚起する。(花形, Open For Public, 2018 年 9 ⽉
16 ⽇) 

という感覚があった。 
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5. 発表機会 

5.1. Augmented Human 2018 

2018 年 2 ⽉ 11 ⽇、Seoul National University にて⾏われた”ACM Augmented 

Human Conference 2018”にてポスター発表を⾏った。 

 

図 5-1 Augmented Human 2018 Poster Presentation 
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図 5-2 Augmented Human 2018 にて掲載したポスター 
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5.2. SFC デザイン系学⽣有志展“X-port”  

2018 年 3 ⽉ 24 ⽇、25 ⽇、横浜 YCC にて⾏われた「SFC デザイン系学⽣有志

展”X-port”」にて展⽰を⾏った。 

 

図 5-3 SFC デザイン系学⽣有志展”X-port” 

 

 

図 5-4 体験の様⼦ 
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5.3. Shibuya Innovation Week, “Open For Public”展 

前述の期間で⾏われたこの展⽰は、半招待制であり、主催側が講評者を招待し

て、展⽰者と議論する時間をとり、最後にフィードバックとしてテキストを残しても

らうというものだった。そのため、次の展開につながる、以下のような有益なフィー

ドバックをいただいた。 

研究者が 0.8 と 0.8 の組み合わせと⾔っていたように、混じり合う体
験にこそ価値がありそうです。敵対的な相⼿とのコミュニケーショ
ンによる⼼理的距離を圧倒的に縮める効果や、逆に家族や恋⼈との
対話に⽤いることによる愛着の増加など、様々なコミュニケーショ
ンに活⽤できそうです。選挙演説や説法などに使うことによる効果
には注意を払いたい。相⼿の存在を感ずるという意味では、⼼拍
（拍動）が感じられたり、体温が感じられたりするのも良さそう。
両⼿にそれぞれ別の⼈を憑依させ、真ん中の⾃分がファシリテート
するなどの調停的対話にも使い道がありそう (新城健⼀⽒) 

「近代的な（⾃我を持った）⼈間像」が疑われ、「多様性」というワ
ードが安易に使われることの多い「いまの時代」において、直接的
に「⾃⼰の⾝体」を「他者の意識」でハッキングさせる体験は⾮常
にインパクトが強いため、まさに「いま」のタイミングでこそ、多
くの⼈に「体験」してもらうべき研究だと感じました。発展先とし
ては、「パフォーミングアーツ」と「コミュニケーション」で、「パ
フォーミングアーツ」の⽂脈では、ハックされた⾝体を観客に剥き
出しにすることで、さまざまな問題提起を孕んだパフォーマンスが
可能であること。「コミュニケーション」では、Skype などの通話相
⼿の⾳声を⾃らの⾝体にハックさせるだけでも、相⼿をより深く感
じて話し合うコミュニケーションが可能になると思いました。(佐々
⽊鋼平⽒) 

距離が遠すぎてイメージのわかないエリア（例えばシリア）などの
⼦供たちと、このデバイスを通じて接触させて、戦争の被害が⾃分
の体験として感じさせる。(⽩⽯健太郎⽒) 
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偶発的な機会作り。世の中が DATA でつながり、あらゆるモノが外
部のレコメンドで最適化されていく気がしており、⼈の可能性を狭
めている気がする。他者の知覚情報が同時に⼊ることにより、「違
い」「発⾒」の感度をあげることができるのではないか。(三⽯原⼠
⽒) 

腕に⼈格を憑依させる、という変態性はとても良い。⼦供、⽼⼈、
コメディアン、役者……など、⼈の違いでどんな変化があるかは⾮
常に興味がある。あと、リアルタイムだけでなく REC データでの憑
依再⽣は普通の録⾳で映像にはないザワツキがありそうで、ぜひト
ライして欲しい。(望⽉⽒) 

⼿があがる、⼿をあげる、という古典的な⾏為論の問題に対して
Human Augmentation の側から波紋を投げかけていて⾯⽩い。⾃ら
の⾝体性が脱構築されていること、そこから問われる⾃由意志の問
題など、古典的な哲学的問題を現代の技術から投げかけられる点
に、speculative design の戦略と似たものを感じる。(⼭崎はずむ⽒) 

動きだけでなく、⼼拍や体表温などを直接伝達できると、より他者
が⾃分の中に「宿る」感覚を味わえると想像した。我々は感情も熱
量のような直感的な⾝体的に理解可能なデバイスで他者との共感を
成し得たいと考えているので、なにか上⼿く研究領域が重なるので
はと感じた。(下地貴明⽒) 

このように、個⼈と個⼈の結びつき、⼼理的な距離を縮めることが敵対的な状況、例

えば紛争地域での相互理解につながるという意⾒、演説などの政治的な主体を⾝体に

⼊れることでイデオロギー性の強い共感を⽣む可能性があるという意⾒、フィルター

バブル化する情報環境の中で、異なる主体を⾝体に⼊れることによって偶発性を⽣む

ことができるという意⾒、「多様性」を強烈に訴えるパフォーミングアートとしての可

能性など、興味深い⾔及を多くいただいた。 
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5.4. アジアデジタルアート⼤賞展 FUKUOKA 2018 

本作品は、アジアデジタルアート⼤賞 2018 にて、⼀般／インタラクティブアー

ト部⾨⼤賞+総務⼤⾂賞を受賞し、2019 年 2 ⽉ 11 ⽇〜17 ⽇、アジア福岡美術館にて

⾏われた「ADAA アジアデジタルアート⼤賞展 FUKUOKA 2018」にて映像による展

⽰(⼀部実物によるパフォーマンス)を⾏った。その際、ウェブメディア Bouncy による

取材を受けた10。 

 

                                                

10 https://bouncy.news/41674 

 

図 5-5 アジアデジタルアート⼤賞展 FUKUOKA 2018 の様⼦ 
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5.5. 第 22 回メディア芸術祭受賞作品集収録 

本作品は、第 22 回⽂化庁メディア芸術祭のアート部⾨にて審査員推薦作品に選ば

れ、第 22 回メディア芸術祭受賞作品集11に収録、アーカイブされた。 

                                                

11 http://festival.j-mediaarts.jp/exhibit/book/ 

 

図 5-6 第 22 回メディア芸術祭受賞作品集 p.57 
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6. 結論 

6.1. 21 世紀的⾝体とは何か 

以上のような Paralogue の実践を通して、私は、物理的な⾝体に在来的に存在す

る「ネイティブな主体」の存在に注意を払うようになった。それによって、実は⾝体

の中で常に存在してきた、⾝体を共有する複数の主体同⼠のインタラクションという

ものを考えることができた。それは、⽇々期待される振る舞いをする我々であり、平

野啓⼀郎⽒のいう「分⼈」のそれぞれでもある。そして、私の思う 21 世紀的⾝体と

は、デジタル的な主体を含む主体が常に複数同居し合うキメラ的な⾝体であり、その

内部で起こる様々なインタラクションを通して⾁体的に葛藤し、共感しあう存在であ

る。 

6.2. 今後の展開 

⾁体的につながり合い、⾝体を共有して強い共感や葛藤を⽣むことの可能性を考

えると、より多くの⼈間を包摂した存在としての⾝体を作ることや、イデオロギーを

孕んだ主体を寄⽣させ合うことによるパフォーミングアート、また、⼈間以外のデジ

タル的主体(AI, ALife)を⾝体化した時にどのような関係性が⽣じるかを考察する展開が

ありうる。さらに、⼈間以外の機械や植物、⽯といったものの「ネイティブな主体」

と外来的な主体やデジタルな主体との関係性を考察していくことも考えられる。 
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