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概要 
人間はどのように自分と他者，そして世界との関係

を学んでいるのであろうか？本発表では，「自分と他者
の関係」と「世界の心的操作可能なモデル」を反復的に
もう一方の学習に際してプロジェクションさせること
で，他者との関係性の理解と世界そのものの理解が相
補的に展開していくモデルを提案する．そしてこのよ
うなモデルにもとづいてコミュニケーションを捉える
ことで，これまでとは異なるコミュニケーションの価
値についての視座が得られるのではないか，という議
論を行いたい．  
 
キーワード：心の理論，世界の心的操作可能なモデル 

１．はじめに  

   

  図 1. シミュレーションで想定する風景の例 

 

 他者の視点に立って，他者の心を推定する能力

（心の理論）の研究は，これまでに心理学，神経科

学，哲学などで幅広く研究がなされてきた．しかしそ

れらの研究の多くは，自分と他者の同一性や，自分

と他者を取りまく世界が既知なものであることが暗黙

の前提として置かれていることが多かった．一方，同

じ種である人間であっても，それぞれの視点や価値

観は千差万別であり，また自分たちが置かれている

世界についての知識も十分であるとは言えない．従

って，他者を完全に理解することが可能である，とい

うことを前提とするモデルは現実的ではない，と考え

ている． 

 そこで我々はコミュニケーションにおいて他者の心

を推定するということは，「自分と他者の視点や価値

観の違いをまず認識し，その上で他者がみている世

界（背景世界）を想像することにある」，という前提を

置く，その上で，どのようにこのようなプロセスが理論

化可能か，そのプロセスをモデル化し，思考実験に

もとづくシミュレーションにより，このプロセスのダイナ

ミクスをとらえることを目指す． 

２．シミュレーションの概要  

 具体的には，二種類のエージェントそれぞれにつ

いて，三次元空間上での立ち位置と視線方向を設

定し（それぞれのエージェントの空間上の位置は，

相手からは観測することはできない），それぞれの視

線方向が交わる位置に立体図形のオブジェクトを置

く場面を想定したシミュレーションを行う（図 1）．この

立体図形のオブジェクトは，世界全体を抽象化した

存在であり，それぞれのエージェントはこのオブジェ

クトの像を二次元画像としてのみ取得することができ

る．このシミュレーションの肝として，エージェント単

体では，オブジェクトの立体像を想像することができ

ず，他のエージェントからの情報を統合することで，

初めてオブジェクトの立体像をとらえることが可能に

なる． 

 このシミュレーションが難しい点として，二つのエー

ジェントの相対的位置関係は未知であり，また同時

に推定すべきオブジェクトの立体像の形も未知であ

る点である．従ってこのシミュレーションにおいて，エ

ージェントが正確にオブジェクトの立体像を推定する

ためには，自分と相手のエージェントの相対的な位

置関係と，オブジェクトの立体構造の推定を同時に
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行う必要がある． 

 本シミュレーションにおいて，エージェント間の通

信は，それぞれのエージェントが観測した二次元画

像をオートエンコーダによって低次元のバイナリ行

列にした人工言語を使用する．従って，エージェント

は自ら観測したオブジェクトの二次元画像，相手から

伝達された圧縮された不完全なバイナリ行列の情

報，そして自分と相手エージェントの相対的な位置

関係の推定値にもとづき，観測しているオブジェクト

の立体像を推定する．このシミュレーションにおい

て，エージェントは自分と相手エージェントの位置関

係の想定を固定してオブジェクトの立体像を予測す

るフェーズと，オブジェクトの立体像の想定を固定し

て相手エージェントとの相対的位置関係を予測する

フェーズを交互に繰り返すことで，相手エージェント

の背景世界の想像がどのように変化していくのかに

ついて検討する． 

 今回の発表では，エージェントのパラメータをどの

ように設定することで，エージェントが自分と相手の

相対的位置関係，さらに観測しているオブジェクトの

立体像の安定した推定を行うことができるのかを検

討する．また本研究では，このモデルが一方向（自

分エージェントが他者エージェントの背景世界を想

像する）である場合と，双方向（二つのエージェント

がそれぞれ相手の背景世界を想像する）である場合

で，どのようにモデルのダイナミクスが変化するのか

についても検討する（図 2）． 

 

図 2. 双方向性を仮定したモデルの例 

 

このモデルの面白いところは，自分エージェントと

他者エージェントの視点の相違性の推定をすること

が，結果的に（部分的ではあるが）世界の心的操作

モデルを獲得することにつながり，それが結果的に

は自分と他者の相対的な関係性の推定を可能にす

る，という点である． 

 

３．今後の展開 

 このように「自分と他者の関係」と「世界の心的操作

可能なモデル」を反復的にもう一方の学習に際して

プロジェクションさせることで，他者との関係性の理

解と世界そのものの理解が相補的に展開していく点

は，コミュニケーションにおける新たな価値関数に対

する視座を与えてくれる．すなわち他者の背景世界

を推定しながらコミュニケーションを行うことは，世界

の操作モデルを獲得することにつながり，結果として

自らの内的世界の拡張を実現する．このような自らの

内的世界の拡張を報酬系として組み込んだコミュニ

ケーションのモデルを提案することは，従来の互恵

性をベースとしたコミュニケーションのモデルとは全

く異なる価値関数の提案につながるのではないかと

期待している．今回の発表では，その点について

も，心理学や哲学などの関連領域の知見も交えなが

ら議論をしたい． 
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