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人文研究 大阪市立大学文学部紀要

第45巻 第12分冊 1993年 23頁～58貞

熟知した環境での定位行動

天ケ 瀬 正 博

茫

代

I.理論

1. 1. 導入

人は，日常的な活動において環境内で目的地の方向を定め（定位し），大

なり小なり，場所から場所へと移動する．それが日常的に移動しうる範囲で

の熟知した環境であれば，最終的な目的地にむかうために，異なったいくつ

かの道筋をとることができる．また，場合によっては，新たな経路を探索し

目的地へとたどりつくこともできる．さらに，多くの人は，現在地から感覚

（視党 ・聴覚 ・嗅覚）的に直接とらえることのできないような対象物や場所

の方向を指し示すこともできる． 日常的に熟知した環境でのこうした定位行

動とそれによる移動行動は，どのようにして達成されるのか．

この論文では， このような熟知した環境における離れた場所への定位

(orienting) とそれにょる移動 (navigating)についての理論を展開し， そ

の後それに関する実験を報告する．

1. 2.地図イメージ説の難点とその代案

一般に，上述のような定位行動は，“認知地図 (cognitivemap)＂と呼ば

れる神経的または心的な機構および過程によって実現される， と考えられて

いる (e.g.,Tolman, 1948)．また，認知地図は物理的な地図と同型の絵の

ような心的イメージであるとも仮定されている (e.g., Levine, Jankovic, 

& Palij, 1982 ; Palij, Levine, & Kahan, 1984). Downs & Stea (1973) 

および村越 (1987)は，さまざまな研究領域における研究者がこのように仮

定していることを指摘している．

しかし，この仮説には多くの難点がある．例えば，理論的な問題として，

移動学習ロボットの計算機科学的な設計において地図のような単一の表象空

(1107) 
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間を設定することに，いくつかの難点が指摘されている． Kuipers(1983) 

によれば，地図のような表象空間では，（ 1)小さな誤差がかさなりそれが

全体に波及し致命的な問題が生じる． しかし，（ 2)誤差を修正するための

作業空間がない．また，（ 3)修正できるにしても，場所毎に調整するため，

膨大な処理が要求され，（ 4)修正処理中には，地図は一貫性を欠いた状態

のままである (Kuipers, 1983, p.348)．さらに，移動などの直接的な経験

によって環境の配置を学習した場合と，地図を媒介として間接的に環境の配

置を学習した場合とでは，方向判断などの課題遂行が異なるという実験結果

がある (e.g.,Evans & Pezdek, 1980 ; Presson & Hazelrigg, 1984 ; Sholl, 

1987 ; Thorndyke & Hayes-Roth, 1982)．そもそも， ＂現地点から直接見

えていない’'対象への定位行動が存在することから，頭のなかに地図のよう

な心的イメージが存在することを導き出す論理的必然性はない．

上述の仮説とは別に， Gibson(1979)およびNeisser(1976)は，環境に

おける定位の達成についての仮説を提出している．

Gibson (1979)は，環境全体の‘‘配置 (layout)＂が知覚されることによっ

て，環境内のいかなる場所においても環境全体に対して定位できる， と考え

ている． Gibsonの言 う‘‘配置＂とは，“表面と大地の関係，表面どうしの関

係そして，それらの並び具合い (arrangement)"(Gibson, 1979, p.148) 

である．また，かれは，この“配置＂を，環境内のそれぞれの場所での観察

点によって変化する“眺望構造 (perspectivestructure)" ci)に対して， ‘‘不

変構造 (invariantstructure)＂とも呼んだ (Gibson, 1979, p. 73, p.198). 

Gibson (1979)によれば，環境内のそれぞれの場所にはそこに固有の‘‘見通

し (vista)＂がある．個々の場所における見通しは，一組の対象物の表面か

らなっており，それらの表面は次の場所での見通しへとつながっている． こ

のような場所毎に固有な見通しどうしのつながりが探索的な移動行動 (loco-

motion)によってとらえられ，環境全体の不変構造が知覚される．そして，

環境の不変構造が知覚されたとき，現在見えていない対象物も含めて，環境

の大地上に散らばる対象物を定位できる (Gibson, 1979, p.198)． また，

見通しはそれぞれの場所に固有であるので，その見通しは，対象物が自身に

対してどの方向にあるかという情報だけでなく，その場所が環境内のどこで

あり， どのあたりであるか（自身がどこにいるか）という情報を含んでいる．

個々の場所での見通しを知覚することには，まさにその場所にいるという知

覚と自身のいる場所が環境内のどこであるかという知覚の双方が含まれてい

(1108) 
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る (Gibson, 1979, p.200). Gibsonは，環境への定位の成立について，

上のように考えている (1979,pp.198-200). 

しかし，厳密に言えば， Gibson(1979)のこの理論は，環境への定位が

できるようになるための知覚に関する理論であって，定位行動そのものに関

する理論ではない．では，環境の不変構造が知覚されたとして，その後どの

ようにして環境全体に対する定位が可能なのか．

Neisser (1976)は，環境の不変構造に関する情報をもっている定位スキー

マ (orientingschema)としての認知地図と，それが生じる配置関係の予期

的イメージ (anticipatoryimage)とによって定位行動を説明する． Neisser

(1976, Ch.4)によれば，スキーマとは，情報を取捨選択し特定の情報を受

容するためのフォーマットのような内的機構，換言すれば，特定の知覚対象

に対して，特定のパタン，枠，あるいは，型をもつ情報の筋道としての内的

機構である．そのスキーマは，現在の知覚情報から，次にえ られる知覚情報

（次に生じうる知覚事態）を予期して，知覚の予期的イメージを生じる［知

覚予期 (perceptualanticipation)］．その予期的イメージによって，有機体

は次にえられる知覚情報に対して準備する． このようにして， スキーマは現

在えられた情報をもとに有機体の活動を方向づける．また，活動によって環

境についての新たな情報が抽出 (pickup)されると，スキーマはその新たな

情報に応じて修正される．環境内の対象，スキーマ，活動という三者におい

て，情報の抽出，スキーマの修正，活動の方向づけは，循環しつつ進展する

過程［知覚循環 (per'ceptualcycle)]をなしている． このように， Neisser

の言うスキーマは能動的かつ可塑的な機構である． また，予期的イメージは，

心のなかの絵のようなものではなく，有機体を準備させるプランまたは内的

情報である (Neisser, 1976, Ch. 7)．そのようなスキーマの 1つである定位

スキーマは，環境での定位を可能にする配置関係についてのスキーマである．

その個々の定位スキーマは環境における個々の配置関係に固有である．そし

て，定位スキーマは，熟知した環境において，現時点で見えている環境から

情報をえて，現時点で見えていない対象物も含めた配置についての予期イメー

ジを生じる．その予期イメー ジによって，有機体は現時点で見えていない対

象物を定位する (Neisser,1979, Ch.6). 

しかし， Neisserの理論は内部過程についての仮説であり，確定的なも

のではない． Neisserのように内部過程を考えることは，一見心理学的でもっ

ともらしい説明のように見える．だが＇それは，そのような理論化の前提と

(1109) 
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なるべき議論，すなわち，環境における定位と移動がどのような活動であり，

それらの行動にどのような情報が用いられうるのかという議論を後退させて

いる．その他にも，スキーマ論自体の問題点がいくつかある (2).

ここでまず必要なのは，環境に対する定位と移動についての分析と，それ

らを可能にする環境内での情報についての分析である． したがって，以下で

は，環境の不変構造がすでに知覚され熟知されていると仮定して，環境での

現在の見え（知覚情報）によって，そこから見えない対象物がどのようにし

て定位されうるのかを考察する．

1. 3. 不変構造環境の意識性見通し，定位

品を少し単純化して， ビルのような直方体の対象物の各頂点に対する定位

から話を始めよう． まず，観察点を移動させてその対象物を眺めることによっ

て，その表面どうしの配阻（不変構造）が，ある直方体をなしていることが

＂知覚される＂．そのような知覚が達成されると， ある 1つの固定された観

察点から見えるその対象物の表面は，体梢をもった（背後に隠れて見えてい

ない表面をもった）直方体の対象物の一部として見られている． 一般に，わ

れわれは．いま見えている，あるいは，いま見ている対象を環境の一部とし

て知覚している． このように，われわれの外界知覚には環境についての意識

性 (awareness)が常にともなっている．

ごこで注意すぺきことは，“直方体＂とは観察点の移動によって‘‘知覚され

る＂表面間の配四関係をさしていることである．そのような表面間の配府関

係に対して，単一の観察点からは一度にすべての表面を直接見ることはでき

ない．“直方体＂とは，そのような形をした対象物に固有な（特定の）見え方

すべての甚礎となっている‘‘不変構造＂をさしている．表面間の不変構造を

知覚するからこそ，直接とったことのない観察点からの見え（例えば，上空

の観察点から見られた環境の配置としての地図）を描くことが可能となる．

当然ながら，現在の観察点から見える頂点については，それを定位するこ

とができる． しかし，直方体では，いかなる観察点からであろうと，少なく

とも 3つの表面と 1つの頂点は直接見ることはできない．また，頂点が， 2 

つ見えない場合， 4つ見えない場合もありうる．だが，その対象物が直方体

であることを知覚した後であれば（あるいは，そのような知覚の前でも，可

能性として），固定した観察点において見えている頂点と辺（あるいは，縁）

の遠近法的な見え（見通し）から，見えない頂点の定位を可能にする情報を

(l l 10) 
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図 1 対象物の見えから見えない部分の定位 直方体 abcd-efghの面の配閻関

係が観察者に知られているとして，その直方体が図に示すように見えているとする

（破線はこの直方体の見えない縁を示している）．観察者は， この見えのなかにある遠

近法情報と配四についての知識から，見えない頂点 hをその見えのなかに定位できる．

例えば，頂点dから縁 bfに平行に補助線（縁 dh)を下ろし，頂点 eから縁 fgに遠

近法的に平行になるように補助線（縁eh)を引く．また，頂点 gからもこれと同様

にして補助線（縁gh)を引く． このようにして見えない頂点 hは定位できる． これ

は面と面の関係を用いても同様である．ただし，見えない頂点 hに対する定位はこの

ように記述できるが，実際に知箕系がこのような“操作＂をおこなっているとはかぎら

ない． ここで勇要なことは，見えない頂点に対する情報か見えのなかにあり， その頂

点は見えのなかに定位されることである．

(1111) 
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えることができる．そして，その頂点は見えのなかに定位される（図 1参照）．

この議論において前提とされていることは，直方体という不変構造が知ら

れていること，そして，現在見えている表面が直方体の一部として見られて

いること（環境についての意識性）である．ただし，上記の説明は， Gibson

の知覚論によっても，また，それに対立する知覚論［例えば，構成論 (con-

structivism : e.g., A ttneave, 1982 ; Hochberg, 1981)] によっても，原

理的に受け入れることが可能である．

しかし，上述の議論を環境配置の定位に当てはめることは，いかにして可

能か．

1. 4. 環境での見通しの構造

現実の環境における見通しの構造は，一見複雑であるが，むしろそれだけ

に，隣接した見通しの構造を示す情報が多い．環境での見通しは，直方体に

おけるような簡潔さはないが，巨視的には，単純な形態としてとられること

も可能である． また， 自然物であれ人工物であれ環境の配置は，多くの場合，

自然法則ないし何らかの法則にしたがった規則的な形態と並びをしており，

それらが環境での見通しの構造に反映する例えば，けわしい渓谷でも，巨

視的にとらえれば，上方では稜線がせばまってゆくし，下方では双方の稜線

がしりぞき広がってゆく．交差点や曲角にのぞんだときの見通しは，そこで

別の見通しがある方向にひらけていることを示している（図 2参照）．

また，環境において見通される景色は，視界を完全にとり囲む迷路の壁の

ようなものばかりではない．そのなかには，山や高いビルのような環境全体

の大きな枠組みを示す地理的目印，そして，運動および知覚の絶対的な基礎

となる大地面がある．環境の配置を形づくる大地と対象物のほとんどは，不

動で変化しにくく，知覚者をとり囲んでいる．そのため，それらは対象と観

察者自身の位置を定位するための枠組みとなる．

とりわけ大地は，環境の配置関係の知覚と対象物の運動や事象の知覚のた

めの重要な枠組である (Gibson, 1979, p.96)．大地面（あるいは，地平線），

視線，対象表面のそれぞれがなす角度関係から，対象表面の大地に対する傾

きについての情報をえることができるし，大地上の眺望の遠近法的な構造か

ら見えている範囲での環境の配置についての情報をえることができる

(Sedgwick, 1983, pp.431-444)．また，地平線は地上での眺望において常

(1112) 
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図2 環境での見通しから隣接する見通しの定位 (A)曲角にのぞんだときの

見通し．向かって右に隣接する見通し（破線部分）が定位できる． （B)交差点にの

ぞんだときの見通し．左右に隣接する見通し（破線部分）が定位できる．

(1113) 
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図3 大地面による定位 (A)に示すような直方体abcd-efghの配間関係が

観察者にすでに知られている（破線は見えない縁を示す）．そして (B)その側面ab
feだけが見えている場合，見えない頂点hはドットで示された範囲で定位されうる

（破線は頂点hがとりうる範囲のちょうど中央になるときの側面dcghの縁を示す）． そ

れに対して， （C)大地面が見える場合， i肖点が地平線上にくる（上下方向の自由度

が減る）ことから，頂点hは丸い点の列で示された範囲に定位できるその上さらに，

(D)配謹関係を知っている別の対象物との並びが見える場合， i肖点が 1点に特定で

きるので，頂点hは1点に定位できるただし，実際には，このような対象物を大地

上で観察している場合， （C) においても頂点hを 1点に定位できるなぜなら，

(C)において見えている頂点a,b, e, fへの視線と地平線から，消点が 1点に特定

できるからである．

(1115) 
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きな構造にそった‘‘整合的な＂並びである． 自然環境において， もっとも大

きな入れ子は空と大地であり，天空における天体の位置（つまり，東西南北）

は定位のための大きな枠組みとなる．

重要なことは，環境においてより上位の入れ子が実際に存在していること

である．より上位の水準での入れ子の形態は環境の配置の知覚と定位のため

の準拠枠を提供し，それによって環境の配置はきわめて単純に記述できる．

一筋の鉄道，幹線道路，あるいは，川であろうと，それらが存在しているな

らば，大まかにではあるが，場所の単純な記述を可能にする．つまり，それ

を情報として利用できる．例えば，目的地が現在地から上流の対岸にある場

合，目的地の方向はその川の上流に向かって川と交差する方向として記述す

ればよい． したがって，場所どうしの関係は，それらの間にある曲がりくねっ

た経路を無視すれば，入れ子構造によって直方体と同等に単純に記述できる．

1. 6.環境での定位と移動

有機体は，環境における定位のために，上位の入れ子の形態とより下位の

入れ子の形態．そして，それらの並び方を利用していなければならない．知

覚系は，環境配置の入れ子原理によって情報を拾い出すだけでなく，環境配

置の入れ子の構造（並び方など）からも情報を拾い出す．Gibson流に言え

ば，知覚系は，環境から情報を拾い出すために，そのような法則や規則性に

同調 (tune) している．有機体は環境配置に一定の特性を生じる‘‘法則＂を

知っている必要はない入れ子間の整合性や規則性あるいは入れ子間の関係

を見い出しそれを利用すればよい．

現在地から目的地の方向は，それらを共に含む適切な水準の入れ子の形態

を利用することによって簡単に定位できる．例えば，大阪市立大学の心理学

教室内の 1研究室から正門の方向を定位する場合を考えよう．正門とその研

究室の間にはさまざまな建物があり，移動には曲がりくねった経路をたどら

なければならない． しかし，単純化して入れ子構造だけに注目すれば，その

研究室と正門を含む入れ子単位（本館地区全体）の形態とそこにおける正門

と研究室の位置，そして，研究室の形態と向き， これらの配置関係を用いて，

研究室内の見えから正門の方向が簡単に定位ができる（図 4参照）． これは

直方体において見えない頂点を定位する場合と同様である．

“有機体の活動は，一組の環境特性の入れ子構造に対する一組の行動調節

の入れ子構造からなっている"(Turvey& Carello, 1981, p.314)．個別的

(1117) 
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図4 入れ子構造による定位 (A)は，上空から見た大阪市立大学の本館地区

と文学部棟の輪郭そして文学部棟内の研究室（ドット部）と正門（星印）の配置関係

を表しているただし，実際には，研究室から正門までの経路にはいくつかの曲角が

ある．本館地区の配置（不変構造）についての知識から，その入れ子構造における上

位入れ子の形態（本館地区の輪郭）を枠組みとした正門と研究室の並び方を用いて，

研究室内の見え (B) において正門の方向が定位される（破線は本館地区の輪郭を示

し，星印は正門を表す）．本館地区という大きな枠組みに対する研究室の配謹関係は，

必要に応じて，それらの中間にある水準の入れ子（文学部棟）を用いて特定できる．

(1118) 
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な活動が環境特性の個々の入れ子に対応しているのではなく，移動自体がさ

まざまなレヴェルで入れ子構造をなしている． 目的地への定位と移動におい

ては，移動のそれぞれの局面が環境配置におけるそれぞれの水準の人れ fに

対応している．現在地から遠い目的地へ向けて出発する場合，現在地とその

目的地を含むかなり大きな環境の入れ子単位を枠組みとして， 目的地の方向

が大まかに定位される．そして，移動によって目的地に近づくにつれて，目

的地と移動上での各場所とを含む環境の入れ子単位（目的地と現在地の距離

に応じた入れ子単位）を用いて目的地の定位がなされる． したがって， II的

地に近づくにつれて，定位に用いられる環境の入れ子単位は目的地を含むよ

りF位の単位になる．

例えば，大阪市立大学の心理学研究室へ行く場合，まず，杉本町という枠

組みで大学全体が大まかに定位される．大学の縁についたとき，そのなかで

の本館地区（文系キャンパス）が定位され，そして，本館地区のなかで文学

部棟が，文学部棟のなかで心理学研究室が定位される．このように，移動と

は，目的地を含むより小さな人れ子へと向けて，入れ子の水準を下降してゆ

くことであるまた，このような移動では“大まかな定位→移動→より正確

な定位→移動→もっと正確な定位→移動→目的地＂というように，移動にし

たがって目的地へと収倣するように定位の精度が高まってゆく．遠く離れた

目的地への移動においで出発点では，厳密なプランは必ずしも必要なく，

日的地の方向の大まかな定位があればよい．

上述のような環境に対する定位と移動は，現在地からの見通しあるいは眺

望から情報をえて遂行される．そして，“有機体は，活動を制御するために，

入れ子になった環境特性と自身の入れ子となった行動の双方を知覚しなけれ

ばならない"(Turvey& Carello, 1981, p.314). Gibson (1979)が指摘し

ているように，環境における見通しは，対象物が自分からどこにあるかとい

う情報だけでなく，・環境内での自身の位置を特定する情報をもっている． さ

らに，環境における見通しには，多くの場合，環境のさまざまな入れ了水準

についての情報がある．より下位の水準では，先に述べたように，隣接する

見通しの構造についての情報がある．そして， ビル内や地下街での通路など

でないかぎり，見通しには，太陽や星などの天体，山や高い塔，全般的な配

謹の並びまたは流れが存在している．それらはより上位の水準の環境の入れ

子構造についての情報をもっている．また，目的地に近づくにつれて，見通

しから目的地を含むより低い水準の小さな入れ子についての情報をえること

(1119) 
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かできるようになる．それゆえ，目的地に近づくと，定位の精度が高まる．

環境の意識性は，それぞれの移動の局面に応じて，それぞれに適切な屈境

の入れ子水準に向けられる．そして，それによって目的地の定位がなされる．

環境のどの水準のどの入れ子に意識性が向けられるかは現在の場所での見

通しにおいて利用できる入れ子の水準による． これは必ずしも現在の見通し

から情報がえられる入れ子水準であるとはかぎらない．見通しから適切な水

準の人れ fに関する情報がえられなくとも，環境の不変構造の知識をもとに

より上位のより適切な入れ子に．意識性を向けることが可能である． ただし，

この場合，見通しから情報が直接えられる入れ子水準と定位のために適切な

人れ f水準の差が大きければ大きいほど，知覚情報に比べて記憐への負荷が

人き くなる．端的に 言って，目的地の定位にとって適切な人れ子水準の選択

は現在地と 1--1的地の距離によっている．より籾度の高い定位のために適切

な人れ子水焦は， 目的地と現在地をともに含みかつできるだけ低い水準（小

さい入れf)である地ド街や迷路のような閉じた環境では，その見通しカ

ら利用てきる人れ fの水準は不適切に低いものとならざるをえない．そのよ

うな燦境ては，記樟への負荷，すなわち，より rf5度な認知能力が必要となる．

さらに， ［］的地かかなり辿い場合， 目的地周囲の配四関係あるいは日的地を

含むより小さな人れ f内の配四は，定位において怠味をなさない．17的地が

Iムかりをもっていたとしても，そこからかなり遠い地点では，辿近法的に,lっ
て，それらにおける方向的な角度差は小さくなる． したがって，遠距離間で

は， 目的地たけではなく， 日的地の距離とその遠近法に応じて11的地を含む

適‘りな水準の入れ fに定位行動がなされる．

これまで述へてきたように，図境の不変構造の知識，見通しの構辿（大地

士．ての眺叩構造），棗境配四の特性（入れ子原理）によって，熟知した閑培

での離れたH的地の定位が可能になる．定付のために利用できる情報は現在

地での見通しのなかにあり， 目的地はその見通しあるいは眺望のなかに定KI
される．』い換えれは，目的地は地上における現在地での＂見え＂において

外界に虹接定位される． このように，熟知した閲壌での定位行動は，内的な

地図（メーシを“心の眼＂で“見て＂，それに現在地点とそこての「 l身の向き

を入れ込むことによって目的地点の方向をサき出すことではなし．
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Il.実験

2. 1. 目的

これまでの汲論にもとついて，熟知した印培での定位行動に関する 2つの

夷験をおこなった．実験 Iでは，大学キャノパスの配府をEl常的に熟知して

いる被験者とそれを地図によってteeえた被験者か，それぞれ人地Ifiiに対して

2種類の姿外（＼7.位と仰臥位）をと って目的地のガ向を判断した．それをと

おして，印埃を熟知している場合の定位行動か人地面と姿勢の関係や現在の

兄えによってとのように影愕されるかか凋へられた．＇火験 1Iでは，人学内の

教ギにおいて，人'、'f:Itに大学構内のさまざまな人れ nl1位での範囲を地図に

描かせた．その地似1の描1nii様式か ら，視在地における閲培の意識性が閲培の

構必によってどのように影愕されるかを調べた．

2. 2. 実験 l

2. 2. 1.方法

被験者 24人の大"'f:1卜が個別に火験に参加した．その半数の12人は．大阪

1|i¥1し大学の心理学しり攻の 3, 4年生であった．かれらは，火験材料としてlll

いられた配閥関係， すなわち，人阪rIi¥LL人学本舵地区内の対み物と心fl！学実

念室の配i.Vll刈係をLI常的に熟知していた．残りの‘I凄・数は，実験室に訪れたこ

とのない大阪ID立大学の 1年Itおよひ他大学（近畿人学， I刈i！り大学， I関西学

院大学）の学生であ ったかれらは実験材料として川いられた配骰関係を地

図によって学習しi.:：以ドでは，前者を“熟知群＂，後者を＂地図群＂と呼ぶ ．

曲肝とも男女それぞれ半数づつであった．

材料 大阪rhり：大学本舵地区内およひ文学部棟内の8つの対象物または場

所が，）J伯］判断のターゲット地点として使用された ターゲットとして川い

られた場所または対尿物は，正門や食堂などから心理学教室内の研究宅まで

を含んでおり，実験至から直線距離にして 4mから240mの範囲にあった．

地図群の被験者に配骰関係を学習させるために，大阪rIi立大学本館地区の

略地［文lか作成された地図の大きさは 83判サイスて，縮尺は500分の 1.

地図の右下には地図 Lでの方位を示す記号と地図の縮尺か明記されてあった．

地図には，北を上（前方）にして 8つのターケット地点と実験室の配四が簡

略化して描かれており．実験室と各ターゲットの位四を示す星印と実験室か

ら各ターゲット地点までの最短経路だけが描かれてあった．実験室と各ター

ゲット地点からなる 9つの地点は，ランダムに，’＇ A"から'’I"のアルファペッ

(1121) 
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ト文字でラベルされていた． このように，地図が大阪市立大学の本館地区の

各地点と心理学実験室の位置関係を示していることに気づかれないようにし

てあった． これは，地図学習者が，後におこなう方向判断において地図から

えた知識のみを用いるようにするためであった．

アナログ時計の文字盤に類似した円形分度器付き方向指示器が方向判断課

題の遂行のために用いられた．文字盤部分は被験者によって指示された方向

を測るために 1度毎の目盛りのついた円形分度器になっていたただし，箱

型のカヴァーを方向指示器に取り付けて，被験者には円形分度器の目盛りが

直接見えないようにした． これは，被験者が分度器の目盛りによって判断を

固定しないようにするためであった．方向指示針の操作は，カヴァーの側方

から手を入れることによって可能であった．

方向指示器は立位用と仰臥位用の 2種類が用意された．立位用の方向指示

器は，スタンドによって床から105cmのところに，被験者の上腹部前方に

水平に固定された．仰臥位用の方向指示器は，各被験者の足の先から105cm

のところに，仰臥している被験者をまたぐ机状の台によって被験者の上腹部

前方に鉛直に固定された． したがって，被験者の身体と方向指示器との関係

それ自体は立位と仰臥位で同じであった．

手続き まず，実験を始める前に，熟知群にはターゲット地点を熟知して

いることを確認し，地図群には配置関係を地図によって学習させた．地図群

の被験者はまず 2分間地図を観察した（地図は南を手前にして机の上におか

れた）．その後，実験者は，被験者からその学習用地図を取り上げ，ターゲッ

ト地点を示す星印と地点名が記されていない確認用地図をわたした．そして，

被験者はそれにターゲット地点を示す星印と地点名（アルファベット文字）

を記入したそれに対して実験者は被験者の間違いを指摘し，再び学習用地

図を提示して被験者に 2分間観察させた．被験者が 2回続けて確認用地図に

地点と地点名を正しく記入するまで，地図学習と確認が交互に繰り返された．

地図群の被験者は，実験終了後に，学習させられた地図が大阪市立大学の本

館地区を表していることに気づいたかどうか尋ねられ，気づいた被験者のデー

タは実験結果の分析から省くことになっていた．

次に，被験者は実験課題（立位と仰臥位での方向判断）について説明され

た．熟知群は，現在いる実験室からターゲット地点の方向を方向指示器によっ

て指し示すように教示された．一方，地図群は，地図上の H地点（実験室

にあたる地点）からその他の地点（ターゲット地点）の方向を指示針によっ

(1122) 
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て指し示すように教示された．

仰臥位条件において，被験者は水平の簡易ベ ットに仰向けになって，手を

持ち上げて方向指示をおこなった．それゆえ，腕が疲れないように，被験者

は1試行毎に手を下ろした．ベッドは指示針操作の障害にならなかった．

方向判断課題の指定は，群および姿勢条件にかかわらず，常に， “あなたはい

ま，北（あるいは，南）を向いて立っています．そして指す方向は， Xです"

("X"にはタ ーゲット地点名が入る）という教示によっておこなわれた．被験者

には実際に北と南を向かせたただし，仰臥位の場合，環境内での被験者の

向きは足の方向とした．実験室の 4つの壁はそれぞれ東西南北に面しており，

南が実験室の入口，北が窓であった．実験室から外の風景は見えなかった．

方向判断の課題遂行における反応時間と指示された方向が記録された．指

示方向は 1度単位で，反応時間は100分の 1秒単位で，それぞれ測定された．

反応時間は， ターゲット地点の指定から被験者が方向判断を完了するまでの

時間であった．反応時間を測定するタイマーは，実験者によるタ ーゲット地

点指定と同時に音声反応電鍵（ヴォイス ・キィ）によってスタ ート し，被験

者が方向判断終了と同時に押すボタンによってストップした．被験者はこの

ストップ・ポタンを非利き手で持っていた．それゆえ，方向指示針の操作は

利き手でおこなわれた．指示針は，試行開始時には常に，被験者の直前方を

指していた．被験者は，判断の速さと正確さとの双方を同等に重視して，で

きるだけ速くかつ正確に反応するように教示された．

姿勢条件はそれぞれまとめておこなわれ，さらに，その各姿勢条件内で北向き

と南向きとで試行がプロック化された．各プロック内で， 8つのターゲット地点

について，ランダム順で，それぞれ1回づつ方向判断がおこなわれた．以上を 1

セッションとし，各被験者につき 2セッションおこなわれた．各セッション内で

の姿勢条件のJI厠茅と各姿勢条件内での被験者の身体の向きのl1厠亨は，セッション

間と被験者間でカウンターバランスされた第1セッションは練習とした．

第 1セッションと第2セッションの間に10分間の休憩をとった． この休憩

時間において，地図群の被験者は，学習用地図を自から希望するかぎり観察

し，配置関係を確認した．

2. 2. 2.結果と考察

反応時間 群毎の各姿勢条件における方向判断の平均反応時間が表 lに示

されてある． 2X2X2X8 （群x姿勢条件X指示方向Xターゲット）の 1

(1123) 
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要因が被験者間要因で 3要因が被験者内要因の分散分析をおこなった．

群と姿勢条件の交互作用が統計的に有意であった [F(1, 22) =7.451, 

p=.012]．表 1からわかるように， ターゲット地点の方向指示は，熟知群に

おいて立位条件に比べて仰臥位条件で遅くなったが，地図群では姿勢条件間

で判断時間の差は認められなかった．また，群要因の主効果が統計的に有意

であった [F(1, 22) = 11.463, p<.005]．地図群の方向判断が熟知群に

比べて全般的に遅かった．

ターゲ ット要因の有意な主効果が認められた [F(7, 154) = 3.073, p 

<.005]が，群とターゲットの交互作用が有意であった [F(1,154) =2.286, 

p<.05]．この交互作用を調べるために，試みにタ ーゲット地点までの距離

と各ターゲット地点に対する方向判断の平均反応時間の相関係数を群毎に求

めた．その結果，熟知群では， ターゲット地点が実験室から遠くなるにした

がって反応時間が増大する傾向が認められた (r=0.8614)．一方，地図群で

は，その逆の傾向が認められた (r=-0.4500). 

また，指示方向要因の主効果，姿勢条件と指示方向の交互作用が，統計的

に有意であった［それぞれ， F(1, 22) =35.903, p<.00001 ; F (1, 22) 

=5.999, p<.05]．被験者の身体より前方にあるタ ーゲット地点の方向指示

の反応時間が，後方にあるタ ーゲット地点のそれに比べて，全般的に短かっ

た． これは方向指示器の構造と指示針の操作法から当然であるが， しかし，

この傾向は仰臥位条件において顕著であった．すなわち，後方のターゲット

地点に対する方向指示の反応時間は，仰臥位条件において，立位条件よりも

長かった．その他の主効果または交互作用は統計的に有意ではなかった．

表 1 方向判断の平均反応時間

立位条件

熟知群 2.80 Cl.166) s 

地図群 5.31 Cl.465) s 

註．括弧内は標準偏差を示す．

仰臥位条件

3.45 (1.694) s 

5.14 Cl. 634) s 

群内

3.13 (1.421) s 

5.24 (1.509) s 

方向判断誤差 各ターゲット地点に対して被験者が指し示した方向とその

正しい方向との角度誤差が分析された． ターゲット地点の方向に対してどち

らにずれるかに関係なく，そのずれの大きさだけを示す絶対誤差が用いられ

た．表 2は，群毎の各姿勢条件における平均絶対角度誤差を示している．絶

(1124) 
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対角度誤差データについても， 反応時間データと同様の分散分析をおこなっ

た．

群要因の主効果が統計的に有意であった [F(1, 22) =6.817, p=.015]. 

熟知群のほうが地図群よりもターゲット地点の方向判断が全般的に正確であっ

たまた，統計的に有意な姿勢条件の主効果が認められた [F(1, 22) = 

11.292, p<.005]が， しかし，群と姿勢条件の交互作用が統計的に有意で

あった [F(1, 22) =9.799, p<.005]．表 2からわかるように，熟知群で

は方向判断の正確さが姿勢条件によって影響されなかったが，地図群では仰

臥位での方向判断が立位での方向判断よりも正確にな った．

また，群と姿勢条件とターゲ ットの交互作用，そして，姿勢と指示方向と

ターゲ ットの交互作用が，統計的に有意であった ［それぞれ， F (7, 154) 

=2.550, p<.015 ; F (7, 154) =2.168, p<.05]．その他の主効果または

交互作用は統計的に有意でなかった．

表 2 方向判断の平均絶対角度誤差

熟知群

立位条件

10.3 (2.61) 0 

地図群 23.4 (14.01) 0 

註．括弧内は標準偏差を示す．

仰臥位条件

10.3 (2.50) 0 

1 7. 34 (11. 31) 0 

群 内

10.3 (2.47) 0 

20.4 (12.37) 0 

群間で全般的な方向指示の速度と精度の違いを生じた原因には 2つ考えら

れる． 1つは，環境の配置についてえられた情報あるいは知識（認知地図）

が地図学習と日常的な移動学習とで異なり，かつ，それを用いた定位の様式

が違うことである もう 1つは，単純に学習量が違うことである．こ の後者

の要因は当然あるとしても， しかし，群と姿勢条件の要因の交互作用はこの

前者を示唆している．

熟知群では，現地点から見えないターゲット地点の方向判断において，身

体と大地面との関係が影響した．仰臥位条件での方向判断について，熟知群

の多くの被験者は，まず， ．大地上にターゲット地点を定位して，鉛直に立て

られた方向指示器上でそれに対応するように指示針を合わせたと報告してい

る． この内観報告は，熟知群の仰臥位での反応時間が長かったことによって

裏付けられている． 一方，立位条件において，熟知群の被験者は現在地での

見え（実験室の床と壁面の見え）をとおしてターゲット地点が直接定位でき

(1125) 
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た． これらのことは，現在地から離れた見えない対象物の定位（方向指示）

において，大地面（床地面）が重要であること，また，その対象物は現地点

（実験室）での見えにおいて定位されていることを示している．

地図群では，姿勢条件が方向判断の反応時間に影孵しなかった．むしろ，

仰臥位条件での方向判断が困難であった熟知群とは反対に，地図群では，仰

臥位条件のほうがより正確に方向判断された．地図群の被験者は，憶えた地

図を想起してその地図のイメージにしたがって方向判断した， と報告してい

る． したがって，実験結果とこの内観報告から，地図群の被験者は，環境で

の姿勢あるいは見えとは独立に，地図を想起し方向判断をおこなった，と考

えられる． このことは特に反応時間データによって裏付けられている．

しかし，地図群の判断誤差データは解釈が困難である． この原因には，ま

ず，何らかの理由で仰臥位において想起される地図がより鮮明であったこと

が考えられる． しかし，原因は，単純に，速さと正確さのトレード ・オフに

よるのかもしれない．仰臥位条件では重力方向に指示針を回すため，その採

作が若干速くなる可能性がある．それゆえ，地図群は，地圏の想起に姿勢変

化の影孵がないため，仰臥位条件での方向判断を立位条件と同程度の時間で

おこない，判断をより正確にしたのかもしれない．

反応時間において示された群とターゲットの交互作用は，群間での定位行

動の遂行の迩いについて勇要な示唆を与える．熟知群では，全般的に，遠く

のタ_:_ゲットほど方向判断に時間がかかったが，地図群では逆に離れたター

ケットほど反応時間が短かった第 1存で述べられた理論にしたがえば，熟

知群では， ターゲット地点が現在地から遠くなるにしたがって，定位に利用

される入れ子単位が大きくなる．また，実験室のような閉じた場所では，見

えから直接利用できる定位のための情報は遠い日的地ほど乏しいことになる．

これらのことは，熟知群において，より遠いターゲット地点の定位のために

記憶利用への負荷が高くなることをボ唆している．そのような叫憐への負位

によって，熟知群においてより遠いターゲットほど方向判断に時間がかかっ

た，と考えられる．地図群については，被験者の内観報告にしたがえば，

“地図かそのままの大きさて＂想起され，近いターゲット地点ほど，） j向指

示針との関係か微妙て方向判断に時間かかかった， と考えられる．

このように， この実験のデータは先述された定位の理論を支持している．

すなわち，熟知した環境ての定位行動における大地面と現地点の見えからの

梢報の利用，そして，対象物か見えにおいて定位されていることが， この実

(1126) 



熟知した環境での定位行動 -43-

)

5

 

｀
ぷ
．

｀

• 

験によって示された．

,
t
,
 

．り

! 9 

-r書

1

，
 

今
•
9

ぞ

』

・

・

9-
t
.，
＇
』
'

2. 3.実験II

2. 3. 1.方法

被験者 この実験には，大阪市立大学の教養課程の学生147人が集団で参

加した．被験者は，大阪市立大学の全学部から集められ，入学してから最低

7ヶ月以上経過していた．

材料 実験材料として10枚一綴りの調査用紙が作成された．表紙には，調

査題名と全般的な教示が書かれてあった．第 2頁から第 7頁は地図描画用の

白紙で，それぞれ上端に 1, 2行の文で描画対象が指定されてあった第8,

9頁には‘'方向感覚’'に関する質問項目，第10頁には，通学路，性別，学部，

学年，年齢の質問が並べられてあった．質問紙は，地図描画（特に，地図の

向き）が用紙の形に影響されないように，正方形に裁断されてあった．

描画対象は，大阪市立大学の教養地区の230号教室（実験実施場所），同じ

く2号館3階，教養地区，理工地区，本館地区大学全体の6つの対象であっ

た．描画対象の選定は，地図を描いている現在地との地理的包含関係（入れ

子関係），そして，描画対象の領域の広さや遠近が，地図描画にどのように

影響するかを見るためであった理工地区と本館地区は現在地（実験実施場

所）を包含していず，現在地からは前者が近く後者が遠い．その他は現在地

を包含しており，上記の順で広くなる．描画順は，狭い範囲から広い範囲の

拡大系列，その逆の縮小系列，無作為系列の 3つで指定された． このように

描画順の異なる 3種類の調査用紙が作成された．

"方向感覚＂に関する質問には，竹内 (1992) の方向感覚質問紙簡易版

(SDQ-S)から，質問内容が重複しているかあるいは地図描画と直接関係

ないと考えられた項目を省き， 10項目を用いた．その代わり，質問項目の最

後に，‘‘わたしは，．いわゆる‘方向音痴’である＂という項目を加えた． この項

目を除いて，項目の提示順は逆転項目を含めて無作為にした．（ただし， こ

の方向感覚尺度の得点と地図描図との関連については今回報告を省略する．）

手続き 実験は教養課程の心理学の 3つの講義（いずれも230号教室）で，

30人から70人の集団でおこなわれた．実験をおこなった教室は 4つの壁がそ

れぞれ東西南北に面しており，東方向が教壇と黒板であった．

まず，被験者は，座席の各列の男女比がほぼ等しくなるようにして， 1列

づつあけて着席した．そして，描画順序の異なる 3種類の調査用紙が座席列

(1127) 
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莉 i
l 表 3-1 230号教室の地図 （数値は人数）

月i
束向き地図 西向き地図 南向き地図 北向き地図 計

束向き群 37 

゜ ゜ ゜
37 

和
西向き群 6 29 

゜ ゜
35 

研
南向き肝 13 1 17 

゜
31 

tっ，
北向き群 20 

゜ ゜
l l 31 

I. 

IL 

i「 76 . 30 17 11 13・1 
消 V 0.695, X 2 (9)= 193.916, p<.00001 

I• 
,S 

II: I 表 3-2 2号館 3階の地図 （数値は人数）

束向き地図 西向き地図 南向き地図 北向き地図

"' 火向 き肝 37 1 

゜ ゜
39 

西向き群 7 22 5 2 36 

南向き群 18 l 12 I 32 
）， 

北向き群 21 

゜
2 12 35 

匂
i「 83 24 19 16 142 

｝ 
V 0.524, X 2 (9) ll6.827, p<.00001 

t』

表 3-3 教養地区の地図（数値は人数）

束向き地図 西向き地図 南向き地凶 北向き地図 ! I • 

束向き群 33 2 2 5 ,12 

西向き群 24 10 2 I 37 

南向き群 22 2 6 3 33 

北向き群 10 13 4 8 35 

叶 89 27 14 17 147 

¥l=0.280, x 1 (9)=34.605, p<.0001 

(1129) 
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表 3-4 大阪市立大学全体の地図（数値は人数）

！ 
東向き地図 西向き地図 南向き地図 北向き地図 計

東向き群 19 7 7 8 41 

西向き群 15 15 2 4 36 

南向き群 10 12 ， 3 34 

北向き群 4 15 4 12 35 

計 48 49 22 27 146 

V=0.244, X 2 (9)=26.122, p<.002 

表 3-5 理工地区の地図（数値は人数）

束向き地図 西向き地圏 南向き地図 北向き地図 i「
束向き群 12 8 7 11 38 

西向き群 ， 19 1 6 35 

南向き群 7 10 8 7 32 

北向き群 5 ， 4 15 33 

J I• 33 46 20 39 138 

¥l=0.223, x2(9l=20.521, p<.02 

表 3-6 本館地区の地図（数値は人数）

東向き地図 西向き地図 南向き地囮 北向き地図 s t 
東向き群 10 2 21 5 38 

西向き群 5 4 21 5 35 

南向き群 4 4 21 3 32 

北向き群 2 2 20 IO 34 

ot 21 12 83 23 139 

V;,0_ 170, x 1 (9)= 11.989, p=0.21 

(1130) 
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Scott, & Medley, 1992)． この実験結果は， このような整列性効果が地図

描両においても生じることを示している．

囮境の各人れ f水準によって整列性効果の生じる度数が変化することは，

各入れ f水準に対する環境の意識性の特性を示している．まず，現在地から

見えない環境に対しても整列性効果が生じたことは，即境の意識性と呼ばれ

るものが存在していることを示している．より高い人れ f水準での配置に対

して整列性効果の生起が少な・くなったことは，環境の忍識性かそのような入

れ fに対して弱いことあるいは向けられていないことを示しているこれは，

実験 Iにおいて熟知群の方向判断がより遠いターゲ ットに対して遅くなった

ことと一致する．それらは，今同示された理論によって同様に説明できと

もに理論を支持している．

さらに， この実験で新たに明らかになったことは，とり囲む入れfがより

強く意識されていることである．大学全体は，理t地区と本館地区よりも広

く，かつ，それらよりも視在地から遠い範囲まで及んでいる．それにもかか

わらず，大学全体の配四の描画において，被験者の身体の向きと地図の向き

の辿関が本館地区や理工地区の配四の描画においてよ りも高かった理論は，

屈境での定位行動が現在地を含むあるいは現在地に関わる入れ了構造を利用

してなされることを示唆していた． したがって，環境の怠識性はさまざまな

場所において環境配四のそのような入れ子に対して向けられていると考えら

れる．

III.討論

今回報告した実験では，実験 Iによって，熟知した環境での定位における

大地面と見通しの直要性が示された． また，実験IIによって，現地点から見

えていない環境に対する意識性（環境の意識性）が存在すること， そして，

それは人れチ構造に影押されることが示された．以下では， これまでに報告

されている理論と実験結果によって，今回提示された理論， とりわけ，最終

的に提示された入れ子原理の評価をおこなう．

まず， この理論は，遠く離れた目的地に対する定位行動についての理論に

すぎない． これまでに，局所的な移動行動 (locomotion) あるいは歩行の

制御ついては，詳細な分析と記述が多数なされている (e.g.，移動行動の視

覚による制御については， Gibson,1979 ; Lee, 1974 ; Lee & Lishman, 1977 ; 

(1131) 
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Warren, Mestre, Blackwell, & Morris, 1991 ; Warren, Morris, & Kalish, 

1988, 前庭系と触および運動感覚による制御については， Stoffregen& 

Riccio, 1988)．また，上野 (1991)は，それらを長距離の移動における情

報と制御に適用している． しかし，それらはいずれも遠く離れた目的地の定

位とそれによる移動に関する研究ではない． したがって，それらと今回の理

論とは，対立せず，むしろ，補い合う必要がある．

また， この理論によって説明されるのは，環境配置の知識と現在の視覚情

報を用いた定位行動である．非視覚的な感覚によっては，見通しの構造から

情報をえることも，入れ子構造を利用することも，困難であるように思われ

るただし，先天的な重度の視力障害がある人々でも，残存機能として広い

視野があれば，遠く離れた目的地をかなりの精度で定位できる (Rieser,

Hill, Talor, Bradfield, & Rosen, 1992)．視覚障害者の純粋に運動感党

的な情報による定位行動に関して， Fujita,Loomis, Klatzky, & Colledge 

(1990) および Klatzky, Loomis, Golledge, Cicinelli, Doherty, & 

Pellegrino (1990)は，出発点の方向が移動に応じて更新される帰巣ベクト

ル (homingvector)によるモデルを提示しているまた，視覚隣得者の移

動に関して，より高次の認知過程を含めた理論化もなされている (e.g.，小

田島， 1992; Strelow, 1985)．遠く離れた目的地に到達するためには，視

党情報や運動感覚情報にかぎらず，各感党によってえられるさまざまな情報

やより高次の認知過程が利用される（佐古， 1992;須藤，1992;上野， 1991).

しかし， ここでの理論上の問題は，非視党的なさまざまな感覚からえられ

る局所的な移動行動についての情報，端的には，移動の要素である並進距離

と回転角度から，虹境の配四がとのように知覚されるかである． もし，非視

覚的な感覚によっても，環境配四の不変構造が知覚され，かつ，人れ f•構造

が利用できるならば，今回示された定位行動の理論は非視覚的な感党による

移動にも適用てきる．

入れ子原理は，移動だけでなく，局所的な活動にも適用できる．例えば，

苫架から 1冊の本を抜き取る場合，苫架に向かって歩いてゆき， 占架のなか

の 1つの棚に腕をのばし，本の並びのなかの 1冊に手を向け，本と本の間に

指を入れて，本を抜き出す．そこでは，室内，苫架，棚，本という閃税の入

れ子に対して，全身，腕，手，指という身体の入れ子が対応している．この

ように身体およひその活動も入れ子構造をなしている．非視党的な情報によ

る定位は，局所的な環境配置からなる入れ子と，それらの入れ fからなるよ
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り大きな入れ子，そして，入れ子としての身体とその活動が利用されるのか

もしれない．ただ， この場合，当然，大きな環境に対する定位は視覚情報に

よる場合よりも難しくなる．

では，環境において入れ子原理は実際に存在しかつ実際に利用されている

のか．環境の配置は，実際に，入れ子原理によって記述可能である． しかし，

環境に入れ子構造を見い出すことは可能であるが，それを有機体が利用して

いるとはかぎらない． したがって，問題は，実際に入れ子原理が利用されて

いるかどうか，である．環境の入れ子構造に環境の意識性が向けられている

ことは今回報告した実験11によって示されている．また，環境の配置に関す

る知識が階層構造をなしており，その各階層によって距離や方向の判断がな

されていることが，多くの実験によって示されている (e.g.,Maki, 1981 ; 

Hirtle & Jonides, 1985 ; McNamara, 1986 ; McNamara, Hardy, & Hirtle, 

1989 ; Merrill & Baird, 1987 ; Stevens & Coupe, 1978)．この階層構造は，

環境配置の入れ子か，あるいは，移動活動の入れ子に対応していると考えら

れる． さらに， これらの実験結果が示していることは，個人がどのような入

れ子を見い出し利用しているかを必要ならば調べることができるというこ

とであるただし，先天的な全盲の被験者について，その環境配四の知識が

階層構造をなしているかどうかは，まだ調べられていない．

また，環境の入れ子構造における整合性や規則性は，実際の環境に存在し，

それは定位に利用されるのか．環境には規則的な入れ子構造をもっていない

ような配置が存在しうる．また，入れ子の階層ははっきりと分かれるカテゴ

リカルなものではないし，入れ子どうしが重複している場合や入れ子水準間

の変化がゆるやかで過渡的な場合が多数ある (Gibson, 1979, p.9)． しか

し，そのような場合は定位行動が困難な場合となるであろう ．増井 (1993)

は，‘‘迷いやすい場所＂として人々がどのような環境を挙げるかを調べた．

その結果，挙げられる頻度の多い順に，（l）‘‘目立つ目印がなく，同じよう

な風景の続く場所",(2)＂行ったことのない知らない場所’'， (3)‘‘地下街 ・

太陽の見えない場所",(4)‘‘ごちゃごちゃした煩雑な場所'’, (5)‘‘道路が複

雑な場所＂が，＂迷いやすい場所＂として分類されている．特に (1)と(3)は，

大きな枠組みとなる入れ子の存在が，環境での定位において重要であること

を示している．定位に必要な規則性は，入れ子構造が存在し，異なる水準で

の入れ子どうしが整合的あるいは規則的に並んでいることである地図の向

きと環境の方向性との一致によって地図による方向判断がより正確になると

(1133) 
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いう整列性効果は，入れ子（環境と地図という入れ子）の整合性の利用を示

している．実験IIの考察で述べたように， この環境と地圏との整列性効果は，

多くの実験によって示されている．特に， Rossano& Warren (1989b) は，

この整列性効果が先天的な全盲の被験者にも生じたことを報告している．こ

のrJJ実は，視党障害者が移動において環境の入れ子原理を利用している可能

性を示唆している．

ただし，入れ子構造が整然と並んでいても，逆に迷いやすい場合がある．

k述の“迷いやすい場所＂の分類（増井， 1993) における第 1番目の記述の

後‘l＜部分は，屎境の配置の規則性がむしろ道に迷わす要因となることを示し

ている．例えば，そのもっとも極端な例は，大きさの異なる同心円からなる

ような入れ f構造の配四であろう．それでもなお，中心）j向と周辺方向には

定位できる． したがって，環境に対する定位には，枠糾みとなるより大きな

人れ fが環境内に存在すること，そして，環境の方向的な差異を生じる（情

報となる）地理的日印か存在することが渭要である．入れ fが歪んだ形をし

ていることもそのような門印となるであろう．それらは，燦埴に・1つしかな

いものとしての見通しの固有性をはっきりさせる． また，地理的日印が高い

塔などのように卜分に大きい場合，むしろ，それは大きな枠糾みの一部と言っ

てよい．例えば，京都において屯要な地理的目印である御所は，市街地をと

り囲むような入れ子ではないが，それを分け，御所を中心とした四）jに人れ

r-をづくる．

利川される人れ fの水準を決める規準は何か．理論において述ぺたように

利川される人れ子水準は，端的に言って，現在地と目的地の距離によってい

ると考えられる．では，その距離の単位または尺度は何か．視此梢報をmぃ
て知党される距離や対象物の大きさは，視線と支持面の地平線との関係によっ

てえることかnJ能である (Sedgwick, 1983, pp.449 -452)． したかって，

距離の単位または尺度の 1つとして，観察点の高さ，すなわち，眼の，：沿さか

利lllされている． これは環境と有機体という系に固有て内在的なり1位または

尺度である．四境か身体や身体部位の大きさを単位または尺度として知立さ

れていることは，実験によってポされている (e.g.,Mark, 1987 ; Mark & 

Vogele, 1987 ; Warren, 1984 ; Warren & Whang, 1987)． さらに， この

ことは．先ほど述へた身体が入れ子の単位となる t,J能性をぷ唆している．

しかし，身体か距離の尺度となるのは比較的小さな範囲であり，人規模の

閲埃の配閥に対しては．移動に関係する何らかの活動か距離のttt位またはJ;1
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度となっている（天ヶ瀬， 1993)．例えば，サタワル島の遠洋航海術におけ

る“エタック (yetak)＂と呼ばれる単位は，船が島から出発して島が完全に

見えなくなるまでの距離をさしている（秋道， 1985)．また，見えない目標

物の方向についての‘‘空間的推論＂ （定位）能力は，乳児から年齢が上がっ

てゆくにしたがって，より広い範囲の環境へと適用されるようになる（山本，

1988)．そのような能力の拡大は年齢による活動範囲の拡大に呼応している．

長距離の移動においては，何らかの特定の活動が，環境と有機体という系に

固有かつ内在的な単位または尺度となっている．これは移動の入れ子構造を

つくる基準となる．

今回提示した定位の理論は，関連する研究領域にもさまざまな予測と示唆

を与える例えば，入れ子の理論は，遠く離れた目的地の定位に関して，道

に迷う場合を入れ子の水準によって分類する． これには，枠組みとなる入れ

子を見い出せず目的地の大まかな方向を見失ってしまう場合と， 目的地の方

向を見失ってはいないが，現在歩いている迷路のような領域からぬけ出す道

を見い出せないでいる場合などのような分類が考えられる後者は経路選択

の問題である． さらに， これらのことは，避難経路などでの防災を考慮した

建築および都市設計にも示唆を与えるであろう．また，より基礎的な理論面

で，入れ子に向けられる環境の意識性という考えは，注意の特性について示

唆を与える．意識性が 1つの対象に対してかなり強く向けられている場合，

それは‘‘注意＂と呼ばれる心理学的現象に等しい．理論は，注意が，環境の

広い範囲にわたりうること，複数の入れ子水準に対して向けられることを仮

定している．そして，それは実験IIで示されている．そのことから，注意が

個々の対象に分配されるというよりは，環境全般にわたる注意が濃度あるい

は密度の差あるいは勾配をなしていることが示唆される．

今回の理論は，大まかなスケッチであり，また，あらゆる種類の移動を説

明し尽くしているわけではない．ただ目的地に到達するというだけのために

は，遠く離れたところからそれを定位することは必ずしも必要ない． この理

論は，定位の理論であって， さまざまな移動方略とそれらに用いられる知覚

情報のすぺてを包括して説明するものではないまた，ここで報告された実

験は，理論のいくつかの部分に対して，それを支持する結果を示したにすぎ

ない． したがって，今後，理論の精緻化とその他の理論との統合， そして，

理論の各部分から導かれる仮説の検証が，さらに進められる必要がある．

(1135) 
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を遂行することを没求される"(Turvey& Carello, 1981. P.317)．例えば，ti 

の位r(1と移動を数学的な 2次元牲悦系によ って記述する場合． m泊内での自身の位

を';J,す閲頃H屯9系と [I身から対釈がどこにあるかを示すtl己中心座悦系が必戯になる．

そして， これらの陀椋系間の対応づけあるいは写像（変換）の問u,[l己中心座悦力

知化れの身体の向きの及化に応じて常に変化しなければならない問凶 [Itl己中心，る

の史新 (upduしing)のIHI凶］，刃頃座悦系の原点がどこでありかつ固定的かどうカ

というIll幽 かIIじる． ここでのIHI趾にかぎらず，人1t11の認m全般において． m坦ーr"
磯体という系に［り1iかつ内在的な単位またはI~度が研究されなければならない ( R ヶ

,fl, 1993). 

文献

秋迅介村爾 1985 サタワル恥における仏欣的航海術の研究ー一詐 1こにお1

）叫とエタック (yetall)について lRI立民族学h莉訓研究♦Yt1;. 1D. 931 

957. 

天ヶ瀬ii淵 1991 認知地図の方向ti：一 認知地図の整列性効果に関する名察 人..

論濶（人阪:1r立大学文学研究科）． 20.95-115. 

天ヶ瀬iEhり 1993 田収ル久1l宜名の相n.9k（．代1:：田頃配『1の知立からの芳寮 沢窃tr

り研究会誌． 33.（印刷ti1). 

Attnじnvo, F. 1982 Prognnnz ond soop bubbl theorcticnl 

'Xplorution. In J. Iうeek(Ed.), Organization and represent,(1tion 

in perception. l・Iillsdulc, NJ : Erlbaurn. Pp. 11-29. 

Downs, H. M.. & Stea, D. 1973 Cognitive maps and spatial behavior : 

Process and products. In H. M. Downs, & 0. Stea (Eds.), !mag 

and environment : Cognitiue mapping and spatial behavrnr. 

hicago : Aldinc Publishing. Pp. 8-26. 

Evans. G. W.. & Pezdck. K. 1980 Cognitive mopping : Knowledge of real-

world distance and location information. Journal of Expenmen-

ta/ Psychology: Human Leaming and Memory. 6. 13-2,1. 

Fujita. N.. Loomis, J. ~I.-. Klatzky. R. L.. & Gulledge, R. G. 1990 A 

minimal representation for dead-reckoning navigation: Updatmg 

he homing vector. Geographical Ana.lysis, 22. 326-335. 

,ibson. J. J. 1950 The perception of the uisual world. Boston. 、M

Houghton Mifflin. 

(1137) 



-54 -

Gibson, J. J. 1979 The ecological approach to visual perception. Boston, 

MA : Houghton Mifflin. 

llirlle, S. C., & Jon ides, J. 1985 Evidence of hierarchies in cognitive maps. 

Memory & Cognition, 13, 208-217. 

Hochberg, J. 1981 On cognition in perception : Perceptual coupling and 

unconscious inference. Cognition, 10, 127 -134. 

Klatzky, R. L., Loomis, J. M., Colledge, R. G., Cicinelli, J. G., Doherty, 

S., & Pellegrino, J. W. 1990 Acquisition of route and survey know-

ledge in the absence of vision. Journal of Motor Behavior, 22, 19 

43. 

Kuipers, B. 1983 The cognitive map : Could it have been any other way? In 

H. L. Pick, Jr., & L. P. Acredolo (Eds.), Spatial orientation: 

Theory, research, and application. New York : PlenumPress. 

Pp. 345 359. 

Lee, D. N. 1974 Visual information during locomotion. In R. B. Mac-

Leod, & H. Pick, (Eds.), Perception : Essays in horor of J. J. 

Gibson. Ithaca, NY : Cornell University Press. Pp. 250 267. 

Lee, D. N, & Lishman, R. 1977 Visual control of locomotion. Scandinavian 

J0urnal of Psychology, 18, 224 230. 

Levine, M., Jankovic, 1.N., & Palij, M. 1982 Principles of spatial problem 

solving. Journal of Experimental Psychology: Genera/,, 111, 157 

175. 

Levine, M., Marchon, l.. & Hanley. G. 1982 The placement and misplace 

ment of you-are-here maps. Environment and Behavior, 16, 139 

157. 

,1aki, R. H. 1981 Categorization and distance effects with spatial orders. 

Journal of Experimental Psychology : Human Learning and 

Memory, 7, 15 32. 

Mark, L.S. 1987 Eyeheight-scaled information about affordances: A study 

of sitting and stair climbing, Journal of Experimental Psy-

chology: Human Perception and Performance, 13, 361-370 

i¥11ark, L.S., & Vogele, D. 1987 A biodynami namic basis for perceived categories 

of action : A study of sitting and stair climbing. Journal of Motor 

り詳

柑

＇ ＂ 
§
 

枷Itn

U
H
 

t
 .‘

 9
、-t 

紐旧

h
 

＇ヽ↓

＇ C.r 

(1138) 



熟知した環境での定位行動 ー 55-

Behavior, 19, 367 -384. 

増井幸恵 1993 道に迷うときの状況の分析 I 日本心理学会第57回大会発表論文集

744. 

松井孝雄 1992 空間認知の異方性と参照枠――—整列効果はなぜ生じるのか？ 慶應

義塾大学大学院社会学研究科紀要， 34,51-58. 

McNamara, T. P. 1986 Mental representations of spatial relations. Cogni-

tiuePsychology, 1~, 87-121. 

McNamara, T. P.. Hardy, J. K., & Hirtle, S. C. 1989 Subjective hierar-

chies in spatial memory. Journal of Experimental Psychology: 

Learning, Memory, and Cognition, 15, 211-227. 

Merrill, A. A., & Baird, J. C. 1987 Semantic and spatial factors in environ-

mental memory. Memory & Cognition, 15, 101-108. 

村越真 1987 認知地図と空間行動心理学評論， 30,188-207. 

N eisser, U. 1976 Cognition and reality : Principles and implication of 

cognitive psychology. San Francisco : W. H. Freeman. 

Neisser, U. 1987 A sense of where you are : Function of the spatial 

module. In P. Ellen, & C. Thin us-Blanc (Eds.), Cognitive 

process and spatial orientation in animal and man. Vol. 2. 

Neurophysiology and developmental aspects. Dordrecht : 

Martinus Nijhoff Publishers. pp. 293-310. 

小田島 明 1992 視覚障害者が歩くときに用いる情報現代のエスプリ， No.298, 

67-76. 

Palij, M., Levine, M., & Kahan, T. 1984 The orientation of cognitive 

maps. Bulletin of the Psychonomic Society, 22, 105-108. 

Presson, C. C. 1982 The development of map-reading skills. Child De-

velopment, 53, 196-199. 

Presson, C. C., & Hazelrigg, M. D. 1984 Building spatial representation 

through primary and secondary learning. Journal of Experimental 

Psychology: Learning, Memory, and Cognition, 10, 716-722. 

Rieser, J. J., Hill, E.W., Talor, C.R., Bradfield, A., & Rosen, S. 1992 

Visual experience, visual field size, and the development of 

nonvisual sensitivity to the spatial structure of outdoor neighbor-

hoods explored by walking. Journal of Experimental Psychology: 

(1139) 



-56-

General, 121, 210-221. 

Rossano, M. J., & Warren, D. H. 1989a Misaligned maps lead to predic-

table errors. Perception, 18, 215-229. 

Rossano, M. J., & Warren, D. H. 1989b The importance of alignment in 

blind subjects'use of tactual maps. Perception, 18, 805-816. 

佐古順彦 1992 人のナヴィゲーションと情報 現代のエスプリ ，No.298, 59-66. 

Schank, R. C. 1981 Language and memory. In D. A. Norman (Ed.), Per-

spectives on cognitive science. Norwood, NJ: ABLEX Publishing. 

Pp. 105-146. 

Sedgwick, H. A. 1983 Environment-centered representation of spatial 

layout: Available visual information from texture and perspec-

tive. In J. Beck, B. Hope, & A. Rosenfeld (Eds.), Human and 

machine vision. New York: Academic Press. Pp. 425-458. 

Sholl, M. J. 1987 Cognitive maps as orienting schemata. Journal of Experi-

mental Psychology: Learning, Memory, and Cognition. 13, 615-

628. 

Stevens, /'_, & Coupe, P. 1978 Distortions in judged spatial relations. 

Cognitive Psychology, 10, 422-437. 

Stoffregen, T. A., & Riccio, G. F. 1988 An ecologicalしheoryof orientation 

and the vestibular system. Psychological Review, 95, 3 -14. 

Strelow, E. R. 1985 What is needed for a theory of mobility : Direct per-

ception and cognitive maps―lessons from the blind. Psychologi-

cal Review, 92, 226-248. 

須藤健一 1992 星と波と風と―ミクロネシアの伝統的航海術 現在のエスプリ，

o. 298, 98-109. 

竹内謙彰 1992 方向感覚と方向評定，人格特性及び知的能力との関連 教育心理学

研究， 40,47-53. 

Thorndyke, P. W., & Hayes-Roth, B. 1982 Differences in spatial know-

ledge acquired from maps and navigation. Cognitive Psychology, 

14, 560-589. 

Tolman, E. C. 1948 Cognitive maps in rats and men. Psychological 

Review, 55, 189-208. 

Turvey, M.T., & Carello, C. 1981Cognition: The view from ecological 

旧

"い

靭

al 

r
¥
＂ 

"w" 

r" 

_
 

(1140) 



熟知した環境での定位行動 ー 57-

realism. Cognition, 10, 313-321. 

上野直樹 1991 行為としての知能・外側にある表象—状況的な認知としてのナヴィ

ゲーション 現代思想 19,88-103. 

Warren, D. H., Scott, T. E., & Medley, C. 1992 Finding location in the 

environment : The map as mediator. Perception, 21, 671-689. 

Warren, W.H., Jr. 1984 Perceiving affordances: Visual guidance of stair 

climbing. Journal~JExperimental Psychology: Human Percep-

tion and Performance, 10, 683-703. 

Warren, W. H. Jr., Mestre, D. R., Blackwell, A. W., & Morris, M. W. 

1991 Perception of circular heading from optial flow. Journal of 

Experimental Psychology: Human Perception and Performance, 

17, 28-43. 

Warren, W. H. Jr., Morris, M. W., & Kalish, M. 1988 Perception of 

translational heading from optical flow. Journal of Experi-

mental Psychology : Human Perception and Performance, 14, 

646-660. 

Warren, W. H. Jr., & Whang, S. 1987 Visual guidance of walking through 

apertures : Body-scaled information for affordances. Journal of 

Experimental Psychology: Human Perception and Performance, 

13, 371-383. 

山本利和 1988 空間的推論の発達と空間の規模との関係 異常行動研究会誌， 28,

45-56. 

謝辞

今回報告された実験 Iと11は， 大阪市立大学から平成4年度大学院生特別経費の助

成をえたまた，コンピュータ総合学園HAL専任講師・橋本文彦氏からは，理論に

おけるいくつかの誤りの指摘と，入れ子原理がオプジェクト指向プログラミングと類

似しているという有益な示唆をえた．（ただし，後者は今回活かすことはできなかっ

た．また，いまなお残る理論の不十分さはいっさい筆者だけに責任がある）． ここに

記して両者に感謝する．

(1141) 




