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概要 
共同行為は，複数人が共通の目標を達成するために協調する

ことであり，人間の多くの社会的活動を支えている．これま

で，非言語的な動作協調については多く検討されてきたが，

身体接触を伴う共同行為に関する知見は十分に蓄積されてい

ない．本研究では，ラテンダンス熟達者の動きを対象に，ペ

ア間の動作協調のメカニズムと，それによって喚起される一

体感について検討した．結果，接触条件ではリーダーに対し

てフォロワーがわずかに遅れる協調，またはほぼ同時の協調

が多く観察され，非接触条件ではこの傾向が崩れた．さらに，

接触条件の方が非接触条件に比べ，一体感の主観評価が有意

に高いことが示された． 
キーワード：共同行為, 身体接触，リーダー・フォロワー，一
体感, 社会的結合，個人間協調，ラテンダンス 

1. 序論 

ヒトの社会活動の多くは他者との共同行為が基盤とな

っている．「共同行為」とは，複数の行為者がある目標

を達成するために協調することを意味する（Sebanz et 
al., 2006）．この共同行為を成功させるためには，他者の
行為および意図を理解し，個々の行為を適切に調整す

ることが求められる．この他者との行動の調整は，言語

によるコミュニケーションだけでなく，視覚や聴覚・触

覚などのさまざまな感覚器官から得られる情報を駆使

して行われる． 
他者との身体接触を伴う共同行為（ joint action 

involving physical contact: 以降は JAPCと表記）におい
ては，特に他者とのインタラクションが重要で，行為の

達成に他者の物理的存在が不可欠であることが多い．

その例として育児やリハビリ，ダンスのリフトなどが

挙げられる．しかし，これまでの先行研究において検証

されてきた非言語コミュニケーションによる共同行為

の研究では，動作やジェスチャーによる視覚・聴覚的コ

ミュニケーションに焦点を当てたものが多く（e.g., 
Wiltermuth & Heath, 2009; Tarr et al., 2015），JAPCに関し
て検討された例は少なく，知見が不足している．この行

為は日常における重要性に加え，しばしば危険を伴う

ため，この行為を円滑に遂行するためのメカニズムを

理解することは重要である． 
JAPCの多くは相補的な動作であり，リーダーとフォ
ロワーという役割分担が生じることが多い．例えば，リ

ハビリではセラピストが動作のリーダー，患者がフォ

ロワーの役割となる．このとき，リーダーの動作に対し

てフォロワーの動作がわずかに遅れて生じることで，

円滑な協調が遂行されると考えられる．なぜなら，もし

二人が同時に動作してしまうと，リーダーの動作がフ

ォロワーに伝わる前に行為が進行してしまい，身体接

触を通じて伝達されるべき情報が利用されないまま動

作が進んでしまうからである． 
これまでの複数人の運動協調に関する研究では，時

間遅れのない「同時の協調」を中心に議論されることが

多かった．しかし，場合によっては，自然に発生するわ

ずかな時間遅れが協調において重要な役割を果たして

いる可能性があり，この点についての議論はまだ十分

ではない．D’Ausilio et al.,（2012）は，時間差を伴う協

調の重要性について議論しており，指揮者の合図とオ

ーケストラ演奏との間に生じるわずかな時間遅れを報

告した．このことから，JAPCおいてもわずかな時間遅
れが円滑な行為達成に寄与する可能性がある． 
また，JAPCの結果が，共に行為を遂行する相手への

印象や相手との関係性に影響を与える可能性がある．

例えば，円滑なが，相手との一体感を喚起し，相手に対

する信頼感や満足感を促進する可能性がある．反対に，

共同行為がぎこちなく失敗した場合は，それらが低下

しうるだろう．また，心理学や神経科学の分野では，他

者との身体接触が信頼等の形成に寄与するといわれて

いる（e.g., Harlow, 1958; Uvnäs-Moberg, 1998）． 
 上記の背景から，本研究は，JAPCを円滑に営むため

の動作メカニズムに関する示唆を得ることを目的とし

て，熟達者のラテンダンスの動作協調メカニズムに迫

るための実験を行った．同時に，動作によって喚起され

る一体感や相手との関係性に対する主観評価との関連

を検討する．その題材として適している例の一つに，ペ
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アダンスの一種であるラテンダンスが挙げられる．ラ

テンダンスは，リーダーとフォロワーの役割が明確で

あり，動作時の相手との接触部位を「手のみ」などに限

定することが不自然ではなく，接触の有無を容易に操

作できる．また，安全面についても，ラテンダンスは接

触の有無のいずれも問題なく遂行できる．  

2. 方法 

参加者：ラテンダンス熟達ペア2組（計4名，45.25±11.26
歳，経験 17.50±4.72 年）が参加した．L1・L2がリーダ
ー，F1・F2がフォロワーであり，L1&F1，L2&F2がペ

ア（ペア歴 15.38±6.63 年）であった．全ペアが日常的

に踊り，課題動作も高水準で遂行可能だった．参加者は

実験説明書を熟読のうえ，神戸大学大学院倫理委員会

承認の同意書に署名した．本稿では熟達ダンサー2 ペア

の結果のみ報告するが，今後データを追加予定である． 
機材：光学式モーションキャプチャ（OptiTrack, Acuity
社）を用い，身体 39か所のマーカー動作を記録（120Hz）
した．映像記録にはビデオカメラ（HC-W870M, HC-
W850M, HC-V700M, Panasonic社）を用いた．参加者は

専用スーツとマーカー，普段のダンスシューズを着用

し，鏡のない環境で実施した．すべての試行でリズムの

みの楽曲（100BPM, “Rumba Rhythm [Rumba/ 25Bpm]” 
Ballroom Orchestra and Singers, 2012）を用いた． 

課題：4 小節からなるダンスステップのシーケンス（予

備歩，Open Hip Twist，Hockey Stick；約 10 秒）を課題

とした．Laird（2003），Marcoら（2004）のダンス教本

をもとに，片手ホールドを維持しながら踊ること可能

なステップを，熟達者複数名により選定した（図 1）．
要因はHold（接触あり）・No hold（接触なし）（図 2）
と，Original pair（普段のペア）・New pair（普段踊らな

いペア）の 2つを設定した．No holdでは接触を避けつ

つ，Hold時と同様の動作を再現するよう指示した．各

条件 5 試行ずつ実施し，試行後に質問紙へ回答した．

一体感の評価尺度は Inclusion of Other in the Self Scale
（Aron et al. 1992; Zhou et al., 2023）を採用した．「今踊

ったダンスで相手とどの程度一体感を感じたか」を 7

段階の図から選択した．相手との関係性評価は Choi
（2017）を参考に，本研究に合わせて修正を加え，信頼

（ Trust），関係性へのコミット（ Relationship 
commitment），コミュニケーション（Communication），
協力（Cooperation），協調（Coordination），パフォーマン

ス（Performance），満足度（Satisfaction）の因子からな

る 13の質問項目を 5 段階リッカート尺度で評価した．

以降，これらを協働関係尺度と表記する．質問紙は個別

回答，互いの回答内容は非開示とした．  
データ・統計処理：MATLAB（R2021a）とR（2022.12.0 
+353）を使用した．分析に用いたのは第 7 頸椎（Neck），
背中（Back），左右の hip，左右の heelの 6 部位であっ

た．行為の主要な動作に着目するため，4 次バターワー

スのローパスフィルター（カットオフ周波数 10Hz）で
平滑化した．欠損値はスプライン補間を行った． 
2 者間の動作協調と一体感尺度との関連：2人のダンサ

ー間の動作協調を評価するため，対応する heel（リーダ
ーのR-heelとフォロワーのL-heel，およびその逆）の y
軸方向（上下方向）における位置変化の相互相関を算出

した．heelはつま先に比べ，上下方向に大きく動作し，

足の動作とカウントが対応づいているため，2者の協調
を評価する指標として適していた．図 3に，heelの y 軸

方向の動きの時系列プロットの代表データを示した．2
人のダンサーの対応する heelは，ほぼ同一周期で動い

図 2 Hold およびNo hold 条件の写真 

Hold No hold 

図 1  課題の連続写真 

予備歩 Open Hip Twist （2 小節） Hockey Stick （2 小節） 

図 3 2 者間の対応する heel の高さの時系列プロット 

0
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0.2
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Time 
フォロワーの L-heel リーダーのR-heel 
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ていることが確認できる．試行ごとにそれらの最大相

互相関係数およびそのラグを算出した．ここで，

Ccr_LR_FLはリーダーの R-heelとフォロワーの L-heel
の最大相互相関係数を，Lag_LR_FLはそのときのラグ

の値を示す．同様に，Ccr_LL_FRおよびLag_LL_FRは，
リーダーの L-heelとフォロワーのR-heelについての値

である．これらの指標は，後述する線形混合モデルの固

定効果に用いた． 
2 者間の動作協調と質問紙の回答結果との関係性を

検討するため，線形混合モデルを適用した．目的変数

は，一体感および協働関係尺度の因子得点，固定効果

は，Hold/No hold，Original pair/New pair，リーダー/フォ
ロワー，Ccr_LR_FL， Lag_LR_FL，Ccr_LL_FR，
Lag_LL_FR，ランダム効果は参加者と試行とした（参加

者 4 名，80 観測値）．サンプルサイズの制約から p =.10
までを有意傾向とした． 
同一方向への運動時の個人間・個人内協調：空間的な動

作協調を検討するため，2人のダンサーが同一方向に移

動する部分（予備歩からOpen Hip Twist前半；図 1の 1
〜5フレーム）を対象とし，x 軸（左右）・z 軸（前後）

の動きを単一軸に変換して相互相関を算出し，ネット

ワーク図（c.f. Bashan et al., 2012; Hatsuda & Shimizu, 2024）
を作成した．相関係数が 0.7以上の身体部位間を実線で

描画し，0.2 秒以上のラグを伴う個人内協調は灰色矢印，

個人間協調は色付き矢印で可視化した（図 5）．  

3. 結果 

2 者間の動作協調と一体感尺度との関連 
図4に質問紙の得点を因子別に示した．紙面の都合上，

ほとんどが 5 点付近に分布が集中した因子のグラフは

割愛した．いずれの因子もHold 条件の方がNo holdよ
り高い得点に分布する傾向がみられ，Original pair は
New pair に比べ得点が広く分布する傾向を示した．線

形混合モデルの結果，一体感について Hold/No holdに
有意な効果が認められた（β = 0.37, SE = 0.08, t = 4.46, p 
< .001）．信頼ではどの固定効果においても有意な効果

は見られなかった．関係性へのコミットでは，Hold/ No 
hold（β = 0.38, SE = 0.11, t = 3.28, p = .002）と ccr_LR_FL
（β = 0.26, SE = 0.12, t = 2.16, p = .03）について有意，ccr_ 
LL_FRについて有意傾向（β= 0.21, SE = 0.11, t = 1.83，
p = .07）を示した．コミュニケーションではHold/No hold
で有意傾向（β = 0.21, SE = 0.12, t = 1.86, p = .07）が認め

られた．協力では，lag_LR_FLが有意（β = 0.22, SE = 0.10, 

t = 2.12, p =.04），Ccr_LR_FLが有意傾向（β = 0.20, SE = 
0.11, t = 1.85, p =.07）を示した．パフォーマンスについ

てはOriginal pair/New pairに有意な係数（β = -0.15, SE = 
0.07, t = -2.01, p =.05）がみられた．満足度では，

ccr_LR_FL（β = 0.14, SE = 0.08, t = 1.76, p =.08）が有意

傾向を示した．他の固定効果は有意でなかった． 
同一方向への移動時の個人間・個人内協調 
図 5の結果から，Holdでは，ほぼすべての身体部位が

同時に協調して動いており，特に heel以外の部位では

高い協調が観察された．また，L1&F1では，リーダー
の heelからフォロワーの体幹部（Back，Neck）にかけ
て 0.2〜0.5 秒の遅延を伴う協調が観察され，リーダー

の先行動作に応じてフォロワーの動きがやや遅れて生

じるという，明確なリーダー・フォロワーの関係性が現

れていた．一方，L2および F2の条件では，個人内およ

び個人間の遅延を伴う協調は観察されなかった． 
 HoldとNo holdの比較では、以下の 2つの特徴的な
パターンが認められた。No hold 条件では、①協調する

部位の数がHold 条件に比べて大幅に減少する、あるい

は、②全体的な協調は維持されるものの、リード＆   
フォローの関係が崩れる傾向が見られた。後者はリー

ダー先行型とフォロワー先行型の両パターンが観察さ

れ，特にフォロワー先行型では，ラグを伴う個人内協調

の数も増加した．New pair×Holdでは，両ペアともにリ

Sc
or

e 

一体感 

コミュニケーション 

パフォーマンス 

Original pair×No hold 

New pair×No Hold 

Original pair×Hold 

New pair×Hold 

図 4 各因子に対する質問紙の回答結果 
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ーダーの heelからフォロワーの全身へ 0.2〜0.5 秒のラ

グを伴った協調が観察され，ここでもリーダー・フォロ

ワー関係で行為が遂行されていることが示唆された． 

4. 考察 

JAPC におけるラグを伴う動作協調 
ネットワーク分析の結果，Hold 条件において，リーダ

ー先行のラグを伴う協調パターンが多く観察された．

特に Original pairより New pairで頻繁にみられ，役割

分担を明確化し，円滑な JAPC に効果的である可能性

が示唆された．この協調はNo hold 条件ではみられず，

JAPC においてわずかな遅れを伴う協調が重要なメカ
ニズムである可能性がある．なお，Hold 条件のL2&F2
ではこの協調が確認されなかった．これは，長年の訓練

により動作調整が高度に習得されていた，あるいはリ

ズム刺激と接触による同期性の向上が要因と考えられ

る．本研究では一定のリズムが与えられた状況下での

実演であり，熟達ダンサーはリズム刺激と体性感覚情

報を統合し，高い同期を実現していた可能性がある

（Sofianidis et al., 2012; Chauvigné et al., 2018）．今後，リ

ズム刺激のないデータも併せて検討することで，純粋

な協調メカニズムの解明が期待される．さらに，New 
pair×Hold 条件でも同様の遅れを伴う協調がみられ，

JAPC においてわずかな時間差が動作協調の最適化に

寄与する可能性が示された． 
一体感・協働関係尺度と動作協調との関係 
結果より，JAPCが一体感および協働関係尺度の複数因

子に影響する可能性が示唆された．特に 2者間 heelの
協調と関係性へのコミット，協力，満足度に正の関連が

みられた．因果関係の特定には至らないが，動作協調と

相手への関係性に関連がある可能性が考えられる．

Choi（2017）は関係性へのコミットが協調を媒介し，満

足度に影響すると示しており，本研究でも媒介分析を

行うことで，類似モデルの適用が可能と考えられる．今

後，一体感と heelの協調をモデル化することで，より

深い JAPC理解が期待される． 
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