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ツト ζ 「場J
-ロボット論理研究をめぐる問題点についての批判的@存在論的考察-

Autonomous Robots and Ba: An essay about roboethics viewed 

from critical and ontological perspectives 

仲田誠
NAKADA Makoto 

Abstraζt 

In this essay about roboethics viewed from critical ， ontological perspectives. 

we will deal with the following subjects. First. we will try to examine the typical 

discussions about robotics and HRI(human-robot-interaction) in the ‘West' and 

Japan， focusing on the unclear and vague meanings /de白nitionsof ‘autonomy' and 

other related terms/concepts used in the field of roboethics or ethical studies on 

robotics. secondly. we will try to associate the phenomena related to‘emergence' 

of robots' environment時adaptivebehaviours with ‘Ba'(place. locus). ln addition， we 

wi1l try to find out how mono (things. machines)， koto (events， interpretations of 

things and machines appearing in the realms of human existence and activity) and 

hito(entities which can be considered to exist in the realm of 'beings' and in the 

realm of‘Being') encounter each other in different Ba (5). 

i はじめに:本稿の概要

本稿では「場Jの視点、から自律的ロボットをめぐる問題点について考え、さらにそこから、

「創発」、 「非線形性J、 「身体(図式)J 、 「動く世界」という、 「非還元論」的、 「非計算

主義」的視点を導きだし、それを基に、還元論的世界観に依拠する科学・技術論、主客分離を前

提とする世界観、 「知」偏重に偏った人間観について批判的にとらえおなす作業をおこなう O 自

律的ロボットに関するロボット倫理の研究は「西洋」でさかんであり、日本でもロボット倫理と

いう新たな研究領域の育成が望まれるが、ロボットの「自律性」やさらには「責任」について論

じるためには、 「コネクショニズム」、 「力学系モデル」という新たな人工知能モデル、ロボッ

ト理論がもっ意味、また、従来のモデル、 「古典的表象主義J、 「古典的計算主義」にたいする

理解を深める必要がある O 本稿で筆者が提示する「場J... r場Jの多様性、 「場Jの倉IJ発という
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論点は、ロボット倫理について批判的・存在論的に考えるうえで有効であるばかりでなく、日本

の「主客一如」的思想の系議、 「西洋」の解釈学・存在論的思想についてもあらたな視点でみつ

めなおすてがかりにもなるはずである O 従来の議論では、こうした思想の系譜は「形而上学J、

哲学的考察、比較文化論のわくのなかにとどまり、ある意味では、たんなる「観念上のスペキュ

レーションJという印象を否めないものであった。ロボットや人工知能の領域における「自律性

の部発J、 「非線形性の現象j 、 「身体図式」、 「場と身体の相互作用J、 「場の書Ij発」という

具体的な問題とからめて考えることで、 「場」に関する思想、を含めたこうした思想の系譜から、

現代科学、現代思想を考えるうえでの、現代の複雑な世界・社会に生きている人間存在の意味を

より具体的かつ深いレベルで考えるための、より生産的でかつ存在論のレベルまで掘り下げた問

いかけを引きだすことが可能になるはずである。

" r場Jとはなにか

この論文の中心的な目的は以下のような諸点について考えることにある。(1)批判的あるいは

「メタ・倫理J的に、 f西洋Jにおけるロボット倫理、 HRI(人間一ロボットー相互作用)の議論

の傾向を分析する。その際、この領域の中心的なトピックの一つであるロボットの「自律性Jの

問題を集中的に取り扱う o (2) 日本ではロボット倫理に対してなぜ関心があまり高くないのか考

える。その点について考えるために、 「自律性Jに潜む唆妹な意味の問題を考察の手がかりにす

る。 (3) r場Jは「ものJと「こと」、人間とロボットが出会う所だが、 「場」の問題に注目し

ながら、ロボット倫理に関する「オルタナティヴj な図式・フレームの可能性について考える O

その際、 「場Jの意味や、 「場Jの融合(地平の融合)について考察を深めるために、また、日

本的ロボット倫理の可能性老考えるために、日本の西田幾多郎、中村雄二郎、木村敏や「西洋J

のハイデガ一、メルロ=ポンティ、ラファエル・カプーロらの議論を参照する o (4) r場Jの

議論のわくぐみのなかで、ロボット倫理研究における「オルタナティヴJな図式の可能性や、ロ

ボット研究、人工知能研究の新たな動向であるコネクショニズム、振動(osci1lation)による引き込

み現象 (entrainment)、議Ij発(emergence)などの問題・現象について考える。

以下で具体的な考察に入る前に、まずここで、 「場」について考えるうえでの基本的な前提に

ついて整理しておきたい。ここでの準備的な考察は、体系的なものではなく、問題のひろがりを

おおまかにつかむために、いくつかのキーワードを媒介にして展開していく O

西田幾多郎やハイデガーなどの議論などを参照しつつ、木村敏、中村雄二郎、清水博らによっ

て、提唱された「場Jとは、基本的には「ものJ (事物、対象物)と「ことJ (出来事、対象物

や経験の人間による理解)が出会う場所のことである r場j の問題自体がもっ展望性はそれ

よりははるかに広いが、ロボット倫理の問題について考えていくうえでは、この理解が出発点に
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なる。(IものJ、 「こと」は木村敏の用語。)本来、 「ものJと「ことJは異なった位相、地

平、場所、場に属するもの、現象、事態、であり、高者が出会うためには、異質な位相、地平、場

所、場を包含する新たな「場」を必要とする。(あるいは、これは大事な点だが、ラパーハンド

錯視に見るように、ある条件での「もの」と「ことj の出会いは、新たな「場j の倉IJ発を引き起

こす。)ガダマーの用語を使うなら、 「場Jや新しい「場Jの出現は、異なったレベル・位相の

異なった意味が出会う「地平j 、場所の出現のことであり、 「地平の融合Jという現象・状況が

現れてくることである。また、メルロ=ポンティのことばを使えば、人間存在そのものの意味が、

物的・生物学的・文化的位相によって構成される多様な場のなかで複合的に展開していることに

なる。 IものJと「ととj の出会いとは、ハイデガー的に言えば、存在的な意味と存在論的な意

味の出会いとも言える。こうした見方は、ここでの議論においても問題を考えていくうえでの基

礎図式になるが、ロボット倫理について具体的に考察をすすめるためには、 「もの」と「こと」

のより具体的な意味が求められる。以下では、当面、 「ものj は「ロボットの物質的・機械的身

体J、 「こと」は「こうしたロボット的身体の自律的動きJあるいは、 「ロボットの身体的弱jき

が書Ij発されるプロセス」のことであると具体的にイメージしながら考察をすすめていくことにす

る。さらに言えば、こうした「ものJ、 「ことj は人間存在とまったく無関係などこかで出会う

わけではない。 Iロボットの物質的・機械的身体」は、人間存在にとって、なにか意味をもちう

るものとして設計され、組み立てられる O この場合、人間存在とは、ハイデガーの言う存在者約

(事物的な)存在(beings)で、もあり、また、ロボットの存在の意味を通じて自己の存在の意味に思

いをめぐらす「存在J(Being)で、もある O いずれにしても、 「ものJと「ことJはこのような「ひ

と」の存在を前提としている。この「ものJ、 「こと」、 「ひとj が出会う「場Jについて考え

ることは、したがって 「ものJや「こと」のみならず、 「ひとJについて考えることにもつな

がる。ハイデガーの影響を受けたイントローナーによれば、道具は人間を構成し、人間は道具を

構成する(Introna2007) 0 両者の関係は相互規定的である。しかし、同じ道異ではあっても、

ロボットは、 「創発されるロボットの身体的動きj を通じて、あるいは、その創発が可能になる

行設iへのわれわれの省察を通じて「ひとJそのものの意味も構成しなおしていく。

筆者の考えでは、 「場Jにおける創発という現象を経由して、 「もの」としてのロボットの身

体と人間的な身体図式は、機械、生命的存在者という存在者レベルでの違いをこえて、 「ことj

としての共通性をもつようになる。ロボットは、本質的に存在者のレベルでの存在領域に属する

事物であるが、 「場Jのなかでの身体の動きの創発という現象を通じて、存在論的な意味のレベ

ルに入り込んでくることになる。一方、人間存在は、本質的に「存在」の意味を了解しうる唯一

の存在者だが、いわゆるラバーハンド錯視の事例に見られるように、その身体に関する触覚は、

ある条件をそなえた「場Jのなかで(この「場」とは、たとえば異質な感覚情報を同時的に提示

する条件によって、あらたな「ことj が可能になる「場Jのことである)、身体以外の物体、

「ものJにも投射される。その意味で、人間の身体図式やアイデンティティは「もの」のレベル

の条件によっても規定されている。存在者・事物・「ものJと「ひと」は、ある「場」における
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身体的動きや身体図式の創発、変容という出来事、 「ことj を通じて出会うといういいかたもで

きるであろう O

身体図式ということばを使う場合、ここではメルロ=ポンティの提唱した「身体図式Jをと

えあえず念頭においているわけだが、メルロ t ポンティの考えでは、この身体図式は共通感覚

sensus communis (common senses) と深く関わるものであり、したがって、構想力(想像

力imagination，Enbildungskraft)の問題を経由してカントやハイデガ一、あるいはマックス・

シェーラーらの現象学、存在論的議論の枠組につながっていく O 身体図式の最大の特徴は、それ

を通じて(あるいはそれと深くかかわる共通感覚を通じて)、 (人間が)想像的な意味の領域に

かかわることができるということである。ちなみにメルロヱポンティが研究した失語症の患者は

身体図式に欠焔があるため、抽象的運動ができないと向持に、想像的な場に自分の身をおいて考

えることができない。常識的に考えると、人間の身体図式とロボットの身体は、この想像力とい

う点で、まったく異なるものであるようにも見えるが、ロボットの身体の動きも、見方によれ

ば、現実の世界にはない、想像の世界のなかに隠されている「自律的な動き」をめざして組み立

てられていくようにも思える。

力学系のロボットモデルとは、いつくつかの運動のモードのくみあわせで自律的運動が創発さ

れるという前提に立つモデルであり、実際、そのモデルにしたがってロボットの設計・組み立て

が行なわれているのだが、そこで可能になる自律的運動自体は、 「ものJとしてのロボットの

物質的構造のなかに隠れているわけではない。自律的運動は、 「ものj としてのロボットのパー

ツの動きが結果として協{動的に相互作用をする過程のなかで現れてくるものである O その意味で

は、いまここにないものを創発するという意味で、ロボットのパーツは協働作用というプロセス

をへることで身体図式とよべるような特性をもつようになっている。

また「自律性Jということばの意味も、こう考えてくると、けっして単純な定義で一義的に規

定されるものではないことがわかる。 rラバーハンド錯視j では、偽物のゴムの手が、しかも、

それが偽物だとわかっていても、ある条件下では、被験者には自分の手であるように感じられ

る。つまり、人工的なゴムの手が一時的にせよ、人間の自覚的意識のコントロールの範囲外で人

間の身体図式のなかに組み込まれる O ある「場Jでは人間は自律的だし、日IJのある「場j では、

たとえば、この感覚レベルでの自律的意IJ発現象をコントロールできないという意味で、人間は

「自律的J存在ではない。

本稿での議論は、ロボットの身体運動の自律性が問題の一つの焦点になるので、したがって

「場j の問題も、ロボットの行動・身体運動が観察される「場」が考察の中心になるが、 「場J

は、行動・身体運動レベルだけで問題になるわけではない。いわゆる、 「コネクショニズムj

的モデルに基づく人工知能にかかわる創発現象は、行動・身体運動レベルの現象ではなく、 「認

知」にかかわる現象である。つまり、そこでは、 「創発Jは身体とは関係しない。しかし、 「コ

ネクショニズムJ的モデルに基づく人工知能を設計する場合、ニューラル・ネットワークはある

ひろがりをもった「場」のなかに配置されている。具体的に言えば、 「コネクショニズムJ的な
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モデルによる知の創発には、入力相、穏れ相(中間層)、出力相という異なった相のコネクショ

ンが生じる「場」が必要となる。

異なった相・位相のくみあわせがおこなわれる「場Jの必要性は、力学系モデ、ルによるロボッ

ト、ブルックスのロボットのケースにもあてはまる O ブルックスのロボットではシンプルな行

動図式の相の組み合わせで自律的な行動がそこで生じているわけだが、これは古典的AI(artificial 

intelligence)、古典的記号主義c1assicalcognitivism (symbolism. symbolist model)、古典的計算主

義c1assicalcomputationalism (computationalism)のように、計算、官官もって成立している明示的

なルール (Dreyfus，H. 1972)のコンビュータによる適用によって可能になるわけではない。自

律的な行動(さらにそれによる知の創発emergence)は、身体、モジ、ュール、モジ、ュールの紐み

立て、身体図式の創発が可能になる環境、それらの要素の出会い、またそれを可能にする「場J

を必要とするわけである。(ブルックスのロボットやコネクショニズムについては、たとえば、

Brooks 1986; van Gelder 1995を参照。)そうした「場Jで出現するロボットの自律的行動は

(あるいはロボットの自律的行動の創発にともなって出現する「場」は)、 「線形」的な現象で

はなく、 「非線形」的な現象である。

この論文で主たる観察の対象になるのは、ロボットの身体的自律運動の創発だが、 「力学系的

アプローチJ (dynamical systems approachニ DSA)に基づくロボットの事例では、ロボットと

「ひとJ (設計者、観察者、ロボット工学者)は包括的な「場Jを必要としているO その「場J

において、ロボットの身体と環境とは相互作用的な状況に入り込むわけだし、その「場Jでの運

動・行動は、ロボット、人間の身体、生命体にとって、少なくとも、振動子、神経振動子、中継

パターン発生器internalcentral pattern generators (CPG)によって身体の動きを潜在的・顕在的に

規定されている状況が生じるという意味においては、機械・生命の違いを越えた共通の様相をも

っO したがって、そこでは、 「もの」、 「身体図式J (1ことJの一つの位相)、 「ひとJが、

あるレベルの f場Jで、出会っていることになるO

「場Jという概念やスキーマは、 「ヲiき込み現象Jentrainmentを考える上でも必要であり、

また有用であるように思える。たとえば、岡田らは(両国・大里・中村 2005)環境の変化に応

じて適応的な身体行動を自律的に創発するロボットを考案している。このロボットのコントロー

ラーは、アトラクタattractorとの関係で機能するものである。これもロボットの身体、環境、ア

トラクタを含む「場」で、自律的な創発現象、アトラクタを通じての引き込み現象が生じていると

解釈できょう D
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111 r西洋」と日本における口ポット情理に関する議論. r自律性」に関する議論

1 日本人の自ポット倫理、ロボットの「自律性j に関する低い関心

筆者が他の論文で論じたように (Nakada2010)、ロボット倫理、とくにロボットの「自

律性Jをめぐる問題に関しては日本人の関心はきわめて低い。 Yeruggioと Opertoによれば

(Yeruggio and Operto 2006: 4)、 「ロボット倫理」という名称は公式には、 「ロボット倫理

に関する第一回国際シンポジウムJ (2004年サンレモ)で提唱され、その後急速にその議論の

重要性に関する認識が広まったとされている O しかし、筆者が筆者のゼミの学生、授業の履修者

(情報社会、情報倫理に関するゼミ、授業)に訊ねてみると、学生たちは、口をそろえて、なぜ

この問題が重要なのか理解できないと言う O 研究者の中にも、同様な指摘をする人もいる。たと

えば、 NahoKitanoは、日本のロボット研究者は、ロボットの使用の倫理的側面に関して限られた

関心しか示してこなかったと指摘している。研究者たちの関心は、もっぱら、ロボットの機械工

学的な側面に限定され、その意味で、西洋の研究者たちの動向とは異なる状況であった (Kitano

2006) 

しかし、大事な点は、このようなロボット倫理に関する低い関心という状況がある一方で、わ

れわれはすでに、ロボットとの倫理的な関係にさまざまな場面で巻き込まれているということ、

さらに、このようなロボットとの出会いは、ある特定の価値観の体系の中に巻き込まれる事態で

もあるという点である。

パロや HRP-4C、アイボの事例に見るように、 「自律的Jロボットは、すでにわれわれの生

活の中に入り込んできており、しかも、われわれは、このようなロボットの「自律性」がどのよ

うな前提によって可能になっているのかをほとんどの場合知らない。アイボの場合は、類型化さ

れた感情のセットがロボットの脳の中に組み込まれており、これは当然なんらかの心理学的な研

究・仮説に依拠しているわけである。しかし、われわれはこの「人工的情動Jの内実について知

らない。ロボットに「心の理論Theoryof MindJを組み込むというような研究が日本でも行なわ

れているが、これも「心の理論Jのもつ仮説・前提が十分に認識されない場合、さまざまな倫理

的問題につながる可能性がある。

産業技術総合研究所が設計したパロは、同研究所のホームページの PRによれば、高い「癒し

効果」そもつものである i。パロの「癒し効果jは「人工的情動JArtificial Emotion(s)に関する研

究の一つの応用例であるわけだが、ここでも既に倫理的問題が生じているといえなくもない。わ

れわれは何が基本的な情緒であるかのか、十分にコンセンサスを得ているのかという点である。

HRP-4C、女性型ロボットの場合も、ただの遊びロボットではなく、人々の生活の中に人々が気

づかない内に、ある一定の価値観を持ち込んでいる可能性がある。鳴海らの興味深い実験によれ

ば、被験者は声をかけてくれた相手がロボットだと頭ではわかっていても、ロボットの声に影響

2004年 9月 17日発表。 http://www.aist.go.jp/aistj/pressjelease/pr2004/pr20040917 _2/pr2004091 7_2. 

html 
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されてある行動をとる傾向が強まるのである(鳴海・今井 2003)。

2 r西洋Jにおける口ポットの「由律性」に関する議論

以下で取り上げるのは、 「西洋」におけるロボット倫理の議論の動向の整理、とくに、ロボッ

トの「白律性」をめぐるさまざまな主張の整理である。

Veruggioというイタリアの研究者は、ロボット倫理の研究は、ロボット倫理はまだ初期の定

義づけの段階にあるものであると言う O しかし、このような見解が提示されているにもかかわら

ず、 Veruggioは論文のなかで、「ロボットは悪か善か、ロボットは人間にとって危険か」というフ

レームを正面に掲げ、これをロボット倫理の議論の出発点としようとしている o Veruggioは、

「ロボットについて意識、感情、人格(そしてモラリティ)を語ることは正しいのかJという問

いを論文のなかで提示するが、この間いが現れてくる前提はあいまいなままにされ、関われてい

ない (Veruggioand Operto 2006:3) 0 

IFR (International Federation of Robotics)、 IEEE (Robotics and Automation Society)、

EUROP (European Robotics Platform)、StarPublishing Houseなどの組織、プロジ、ェクトとな

らんで、 TheEthicbots Projectはロボット倫理に関して討論する機会を研究者たちに提供している

プロジェクトである。このプロジ、ェクトの報告書の中では、ロボット倫理研究の方向性について

次のようにまとめられている(以下、筆者による要約) 0 

近い将来、ロボットと知的情報システムは人間と密接な関係性をもつようになることが予測さ

れている o (・・・)コミュニケーション・システム、生物工学的システム、ロボット・シス

テムと人間の相互作用についての技術・倫理的な側面を対象として、過去数年、多様な会合や

ワークショップが開催されてきた。ここで検討されてきた問題には以下のような項目が含まれ

る人間の尊厳と全体性の保全、人工的システムの自律性とアカウンタビイリティ、戦争目

的への応用に関する責任、人間一機械の認知的・情動的つながりによる偲人や社会への影響

Sullinsという研究者のロボットの「自律性」や「モラル」に関する議論は、 「西洋」における

ロボット倫理研究の中での一つの典型例である o Sullinsは、ロボットはmoralagentと見なしう

る(見なしてよい)存在だと考える。ただし、それには、ロボットが、 「自律性Jだけでなく、

「意図J (一定の意図intention をもって行動する、善や悪をなしたりする)もつかどうか、

「責任感J (他のmoralagentへの責任感)をもつかどうかという点も考慮にいれなくてはならな

い。この3つの点在クリアーできれば、ロボットは自律的で責任をもっ(ロボットの責任を問え

る、あるいは、ロボットに責任を帰属させることができる)存在だと考えて良いということにな

る (Sullins2007:28)。ただし、 「自律性j そのものには、 「フ。ログラマーやオペレーターから白

2 ‘Motivatiorず(TheEthicbots Project home page)( http://ethicbots.na.infn.it/) このホームページの情報による

と、 TheEthicbots Project は 2008年 4月 30日にプロジ、ヱクトが終了したとなっている。
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律していることJという説明しか与えられていなし10

Asaroの論文(Asaro2007)では、自律性、責任は権利の問題と結びつけながら提示され、最終的

には、 「ロボットには法律体系が適用可能かどうかJという問題の提起(これは問題提起という

よりそのようなアジ、ェンダを設定しようとする意思表明に近い)のかたちをとる o Asaroによれ

ば、ロボットの権利に関する間いは、 「胎児や昏睡状態の患者の法的対応、権利の問題、また、

未成年の法的権利を問う問題Jと同じ水準の問題で、あるO

Du百yは、口ボット倫理に関する具体的な問題として次のような問題を提起する(Duffy2006:34-

35)0 r人間との招互作用という文脈のなかで、ロボットが自分の行動を評価する(モラル的な能

力として)ようにプログラムされるべきかなのだろうか。 J rモラル的であるとは何であるかわ

かるために、ロボットが人間的能力そもつことは必要なことなのだろうか。」

3 口ポット倫理研究と消去された研究者の立ち位置

筆者の考えでは、ロボット倫理研究が字む大きな問題点は、研究者の価値観や「先入見J (ガ

ダマー的な意味での)が問題の一部を構成するという点、である。しかも、多くの場合、研究者自

身はこの点に気づいていなし10 前節で検討したロボットの「自律性J、 f責任J、 「権利Jに関

する議論のなかにも研究者の立ち位置や研究者自身によるそのことの自覚の有無が問題のなかみ

に含まれている。とくに「自律性」というさまざまなレベルで理解することのできる論点が正面

に据えられる場合は、この点について気づ、くかいなかがロボットの自律性の問題の震関を左右す

る。

次に引用するのは、広く知られたFloridiの精神なきモラリティmind-lessmoralityについての議

論であるのullinsの引用による。 Sullins2007:27) 0 この議論・主張に関してわれわれが注意す

べき点は、 「みなす」、 「帰属させるJascriptionという表現である。ロボットが「自律的j であ

るかどうかはロボットには判断できない。このような判断ができるのは人だけである O メルロニ

ポンティが述べているように、動物にあっては、行動する自己を含んだ「場Jをさらに上位の視

点から観察する「場Jの設定を作り出す、あるいは、切り替えることが困難である(W行動の構

造』邦訳、 180ページ)0 もちろん、ロボットにもそのような超越的な「場j 、メタ・フレーム

的な「場Jの設定はできない。だから、 Floridiの主張の中のascription(これは表面的には隠され

ている)の主語は入、研究者でなければならない。

もしエージ、エントの行動が状態変化やプログラミングによって周囲の状況とインタラクティヴ

な状態にあったり、あるいは適応的であり、しかも、そのプログラミングがエイジ、エントが属

する環境から多少なりとも独立的である場合、そのことだけでも、当該の実体がそれ自体のエ

イジ、エンシーをもつのに十分である(Floridiand Sanders 2004)。
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ヰ さまざまな「場Jとロボット

筆者の考えでは、ロボットの「自律性Jの意味やロボットの「自律性」をロボット倫理の問題

として設定することの意味は、いくつかの異なったレベルの「場J (コンテキスト、場所)のあ

りかたと結びつけて考えることではじめて見えてくるものであるO これは、先ほどのべた「行動

する(あるいは観察する)自己を含んだ「場」をさらに上位の視点から観察する「場」の設定を

作り出す」ことの一つのかたちでもある。

第1のレベルの「場Jは、 「場=事物的な場」である O これはロボットの物質的・物理的な運

動が観察され・出現する「場Jである o Sullinsはロボットの「自律性」の条件の第ーとして「プ

ログラマーやオペレーターから十分に自律しているautonomousことJをあげているが(Sullins

2007:28)、これは「場ニ事物的な場」での「自律性Jのことであろう O

第2のレベルの「場Jは、 「場:意図的な行動の場」であり、物質的・物理的な運動をそれと

結びついた「意図」や「白的Jを包含するかたちでとらえる場面で問題になる O ここでは人の介

在が重要になる。なぜなら、 「意図Jや「目的Jは、少なくとも、ロボットの設計・構想段階で

は、人にしか設定できないからである。したがって、 「場=事物的な場」では「自律的Jに見え

たロボットは、 「場=意図的な行動の場Jでは、人間の価値、決定、選択等から切り縦せない存

在となるO ロボットの「自律性Jは、このレベルでは、 「依存性」のことでしかない。ラファエ

ル・カプーロRafaelCapurroは、 「カントの議論に従えば、 r r自由Jや「自律性Jは生理学的感

覚や人工的事物の性質ではないJと語るが、このレベルでの「場」ではたしかにそのようなこと

が言える(Capurroforthcoming)。

第3のレベルの「場Jは、 「場工事物的環境としての場」である O これはロボットの「場=

事物的な場j での「自律的J行動と深く関わる、あるいはそのレベルでの「自律的」行動が可

能になる前提条件を規定している「場Jである O 力学系ロボットや、コネクショニズム、振動

oscil1ation、振動子oscillatorは、 「自律的Jなロボット(の行動)が倉lJ発される諸条件を説明す

る現象、原理に関わるものだが、これは時間的・空間的な場所のありかたと切り離せない。この

場合、こうした現象・原理・メカニズムと関連する「場」がロボットの「自律性」を規定してい

るとも言えるし、また、こうした「自律的」ロボットの行動の創発を通して、ある特性(リズミ

カルな周期性をともなうロボットの「自律的Jな歩行パターンの創発を可能にするといった)を

もった「場」の存在が確認されるとも言える O その意味で、こうした「場」の中でのロボットは

f自律的・かつ・依存的」である。あるいはロボットと環境は相互依存的な関係にある。

第4のレベルの「場」は、 「場ニ共有された身体図式に関わる場」である。ここでは、ロボッ

トと人聞はメルロヱポンティのいう「身体図式Jの少なくともある側面は共有している O たとえ

ば、除脳ネコがある条件の場で環境適応的な歩行パターンを創発(あるいは再現)する現象は、

神経振動子neuraloscillatorやCPG中枢パターン発生器acentral pattern generator の働きに注目
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することで、ロボットにおける環境適応的な歩行パターンの創発の問題と結びつく入院の歩行

運動の場合にも、この神経振動子やCPGが少なくともあるレベルで、は関係しているということが

考えられる O その意味で、人とロボットは、 「場=共有された身体図式に関わる場Jを共有して

いる O

第 5のレベルの「場j は、 「場=自己省察の場」である O ここには、ロボット研究者やロボッ

ト倫理研究者の立ち位置が含まれる。ここでは、ロボットの「自律性Jの意味は、研究者自身が

自分たちの立ち位置や前提としている価値観(コネクショニズムの信奉者か古典的AIモデルの支

持者か等々)をどの程度自覚しているか、 「場」の多様性をどのように認識しているかによって

違ってくる。

Sullinsの仔IJを再度取り上げると、彼は次のように述べていた。~ロボットはmoralagentと見

なしうる存在である。ただし、それには、ロボットが、 「自律性j だけでなく、 「意図Jもつか

どうか、 「責任感Jをもつかどうかという点も考慮にいれなくてはならない (Sullins 2007:28-

29)0 

ロボット(あるいはコンピュータ・システム)が意図intentionをもつかどうかは大きな問題だ

が、 DeborahJohnsonはこれを意図intentionと意図性intentionalityの混同によるものだと批判す

る。 DeborahJ ohnson自身は、 「場Jという言葉を使わないが、 「場」のレベルの混同そここで

は指摘していると考えても良い(Johnson2006)。

「場Jの多様性に注目して議論を整理すると、 Sullinsは「場=事物的な場Jと「場=意図的

な行動の場」や f場ェ自己省察の場」を混同していることになる。 FloridiとSandersの場合は、

「場=事物的環境としての場Jについては視野に入れているが(これがたぶん彼らの議論が注呂

を集める理由の-1tSJであろう)、 「場=意図的な行動の場Jや「場ニ自己省察の場」は議論の枠

の中に入っていなし10

SullinsやFloridiとSandersに限らず¥ロボット倫理に認する「西洋Jの多くの事例で、 「場z 意

図的な行動の場Jや「場=自己省察の場Jは無視されたり、見落とされたりしており、このこと

が、 「自律性Jの問題の竣!沫さや議論の混乱につながる要因であると筆者は考える O このことが

見落されると、ロボット倫理研究の背後に隠されているロボット研究、ロボット倫理研究に関す

る人間の側の我欲、利己的な動機(ロボット兵士に関する議論に典型的に見られるような)も見

落されることになる。

5 臼本におけるロボット学とロボットに関する倫理的な見解

以下で見るように、日本における「ロボット倫理」に関する議論は、 「自律性」の議論が不在

3 *[j1経振動子や CPGをロボットの中に組み込んだり、あるいはその機能に注目してロボットの歩行パターンを引

きだそうとする研究は現在世界各地で盛んに行なわれている。たとえば、 FredDelcomyn (イリノイ大学)は、

昆虫や魚の歩行・遊泳パターンをモデルにした CPGをロボットの中に組み込もうとしている。 FredDelcomyn. 

1999 “Walking Robots and the Central and Peripheral Control of Locomotion in Insects，" Autonomous Robots 

7， pp.259-270 
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であるというだけでなく、 「場」についての言及も不在という点で、今のところ、きわめて低調

である。

以下はソニーの公式サイトに掲載された日本製「自律型」ロボット、アイボに隠する紹介記事

である O 記事の内容を見ればわかるとおり、アイボは「自律型Jロボットであると説明されてい

るD しかし、 「自律」の意味に関しては、技術的にも、またどの機能が「自律的Jであるのかも

説明されていなし10 しかも注目すべき点は、この紹介文の中で、 fAIBO自身の判断」、 「人とコ

ミュニケーションするJ、 「さまざまな感情をあらわすj 、 「学習しながら成長するJというよ

うなアイボの「自律性Jを強く印象づけるような表現が多用されていることである。

“AIBO"[fERSイ 10 ~は、外部からの刺激や自らの判断により行動する自律型のエン

タテインメントロボットです。多様な感情表現や学習・成長機能を持ち、人とのコミュニケー

ションを行うなど、ロボットによる新しいエンタテインメントを実現します

アイボに関しては研究者も含め、さまざまな人々が議論をし、意見を表明しているが、また、

さまざまな場所でニュースや話題として取りあげられているが、筆者が知るかぎり、 「自律性J

の意味に焦点をあてて意見を述べているケースはない。したがって、 「言十算主義J、 「コネク

ショニズムj などどのようなモデルがアイボの「学習J、 「コミュニケーションj 能力などを可

能にしているのかは一切不明である。

アイボの事例に見るように、 「自律型j ロボットは日本人の生活の中にすでに深く入り込んで

いる D とくにアイボのようなペット型ロボットやコミュニケーション型ロボットは人との「交

流Jを目的にして作られていて、そうした「交流」、アイボの「意図Jを通じて知らないうち

に、 「技術還元論J的世界観や企業の「意図性Jが人の心の中に入り込んでいる可能性もある。

wakamaru (ワカマル)の公式サイトでは以下のように「コミュニケーション」ロボットとして

のワカマルの特性が説明されている。

wakamaruのすべての機能は人とコミュニケーションするために開発されました。人と人が対話

するときと同じように、自と自を合わせて、自然な距離で音声によるコミュニケーションがで

きます。自身の生活リズ、ムを持っていること、自動で充電ができることなど、人の手を借りず

に自活できるように工夫されています

これ自体はなんの問題もないように思える宣伝用のコピーだが、しかし、これがたとえば、

「心の理論」と結びついたらどうだろうか。実際、日本でも「心の理論Jとロボットを結びつけ

る研究はかなりさかんに行なわれているO しかし、 「場ニ意図的な行動の場」や「場=自己省察

) 4 1999年 5丹 1口i臼発表。(仏ht口t叩p:/υ/www.sony.c∞o.j伊p/氾So印n守ylnfo/News/P目i唱℃百e邸ss_一Ar民chi灼v勾ザe/199905/99冊ο046/inde邸x.h社tmI)

5 h式悦t口tpド:/υ/www.mhi甘i.c∞O仏.伊/午product岱s/刈de目ta剖ilν/wakamaru_about.html (2011年 9月 1日アクセス)
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の場Jに立って、 「心の理論」を装備した「コミュニケーションj ロボットがもっ意味について

検討するという試みは筆者の知るかぎり皆無である。

「心の理論Jとは、近年注目されている心理学、認知科学の領域の理論だが、この「心の理

論Jとは、 「ある状況に置かれた他者の行動を克て、他者の考えを予測し、解釈することができ

るJという心の働きをさす(立田2005)。もともと、霊長類研究から始まった研究で、 「心の理

論」という用語を最初に使ったのは、 PremackとWoodruff(1978)だとされる。筆者は、 「心の

理論j のポイントは、 「再帰的な心理状態Jによる他者理解、あるいはそうした「再帰的な心理

状態Jの理解モデ、ル・フレームの共有による「私たちの心Jモデルの成立・共有にあると考える

が、人間的なロボットを見ただけでわれわれが心の中にあれこれとイメージを思い描き、さまざ

まなことを感じてしまうメカニズムは、 「心の理論」、あるいはメタ認識モデルでかなりの部分

が説明がつくかもしれない。林は「再帰的認識Jについて次のように説明している。

再帰的な心的的状態とは rメアリーはアイスクリーム屋さんが公園にいると考えていると

ジョンは思っているJというように、 「考えている j、 「ー・したい」といった信念や願望など

の心的状態が入れ子構造であらわれる思考を指す(林 2001:330)。

問題は、 f再帰的認識」が、 r~が~と考えている~ということを~が考えている~というこ

とを彼は考えているのだろう j と再帰のレベルが高次になっていくことであるが、この点と関連

して言えば、ロボットについての「再帰的認識Jは一般にどのような構造をもつのであろうか。

これは、ロボットがペットやコミュニケーションの相手として認識される場面では、どのような

「再帰的認識J (内容、レベル)が{動いているかが日間、人間とロボットの交流の意味を考える上

で重要だということである。この入れ子細工の構造の次元の違いは、 「心の理論」を額面どおり

に受け取ってよいということならば、ある場合には、深刻な問題をもたらす。

被験者が「ジョンはアイスクリーム屋さんが公題にいると考えている」と表象できるかどうか

は「一次的信念(自rst-orderbelief)の理解」の問題で、被験者が「メアリーはアイスクリー

ム屋さんが公園にいると考えているとジョンは思っているj と表象できるかどうかは「二次的

信念 (second-order belief)の理解」の問題となる(林 2007:331)。

自閉症や認知症の障害をもっ人たちゃ幼児とロボットのコミュニケーション、心的交流が日間、

社会的ロボット研究の一つの重要なトピックとなっているが6、ロボット開発者、 HRI研究者と

障害をもった人たち、 「幼児」の再帰的認識の次元が異なっていることで、予想されないような

状況がそこでは生じている O たとえば、幼児は、 「ワカマルちゃんは~と考えているJという単

6 たとえば、産業技術総合研究所が行なっているパロに関する研究。 (http://www.aist.go伊/aistj/press_release/ 

pr2004/pr2004091 7 _2/pr2004091 7 _2.htmI) (2009年 8月 30日アクセス)
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純な心的意識の帰属をロボットに対して行なっているのか、あるいは 「ワカマルちゃんは~と

考えている~と私が考えている(ことが楽しい)Jという初期的なメタ認識のレベルで行動した

り、判断したりしているのかもしれない。一方、ロボット研究者たちは、 r rワカマルちゃんは

~と考えているj幼児がいるから、 「ロボットには本当の心がある」のだJとロボットに心を帰

属させる理由として幼児の初期的な「心の理論Jを使っているのかもしれない。

こうした問題点に加えて、 「心の理論Jと「心JとはJliJのものだということも重要な問題点で

ある。この点(r心の理論j と「心」の混向に隠して発生する問題)については、たとえば、長

井と浅田の研究(2001)、鳴海と今井の研究 (2003)等を参照されたい。

IV r場」とオルタナティヴな口ポット情理の可能性

1 8本的「場」と西洋的「場J r非線形性」、 「ネットワークj 、 「富iJ発」、 「出来事J

「場Jや「場」とロボット倫理、ロボット学、ロボットの存在との関連性に焦点をあてたこれ

までの考察で何が明らかになったのだろうか。これを、オルタナティヴなロボット倫理のありか

た・可能性という点から考えるならば、われわれがとくに注自すべきは以下の二点で、あろう O

「非線形性j と「部発J0 弓!三線形性Jはたとえば、 「古典的表象主義」モデルが前提にして

いた主観による対象についての合理的な認識という前提を突き崩すものであり、この点を考える

と、ロボットの「自律的J現象は、もはや、 「自律J、 「責任j ということばでは説明できない

ものを含んでいるように思える。ロボットの「自律性Jは実際には、 「依存」と「自律Jの両方

の位相の中間にあるものであるし、すでに見たように、人間においても、異質なモジ、ュールの組

み合わせで感覚レベルの自律的現象が生じている(道具の使用による身体図式の拡大などもここ

にふくまれる) 0 このような現象を、認識レベルでの rlき律性」の意味を根拠に判断することは

もはや無意味である。

「創発Jとはブルックスのロボット、力学系モデルのロボットにみるように、ロボットの環境

適応的な歩行パターンが「自ずからJ現れてくる、そのような現象に関わることがらである O

「自ずから現れる現象」とは他のことばでいえば、たとえば、 「還元論的な図式では説明でき

ない現象Jという説明が可能である(松本2009)0 r力学系的アプローチJ (dynamical systems 

approach = DSA)モデルに基づくシステム全体の複合的な振る舞いは、各モジ、ュールの部分的な

振る舞いのたんなる足し算で説明できるわけではない。ハーケンHakenのシナジェティック・モ

デ、ルsynergeticmode17で、は、マクロな特性は、ミクロ特性によって還元論的に説明できるわけで

はない80 つまり、このような意味で、 「非線形性」と「意Ij発Jはしばしば相互に連動しているこ

7 ハーケンのこの点に関する論文はたとえば、以下の論文。孔 Haken. 1985 

8 山内藤英(東京大学)・石黒晋(電通総研)はこのように説明する。~ハーケンの議論に基づくシナジェティッ

ク・モデル(秩序構造の形成や維持というシステム現象)は、システムの「場J(マクロ特性)に対するミクロ

特性の隷従enslavingとしてとらえることができる(山内・石黒 1987)。
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とになり、 「場j もその意味では、この両面を含むことになる。

こう考えると、 「非線形性」と「創発Jはたんにオルタナティヴなロボット倫理のありかたを

考える場笛で有効な自印になるだけでなく、科学・学問全体、この世界における人間や存在者の

ありかた全体に関しでもそれを見直す手がかりを与えてくれるものである。

本稿の残された部分では、これまでの議論と連動させながら、あるいは、ある場面ではそこか

ら離れて、 「非線形性j と「創発j 、あるいは「非還元論J、 「自ずからJ性について考えて

みたい。われわれが以下で注目するのは、ロボット研究、ロボット倫理、人工知能研究の新し

い流れを通じて今までとは違ったかたちで見えてきた(r線形性的な現象J、 「主客分離的認識

論j 、 「吉典的表象主義モデルJが主流だった時代には見えてこなかった)日本や「西洋」にお

ける「オルタナティヴなモデルJの可能性につながる思想の系譜である。

ラファエル・カフ一口は、ハイデガーやガダマーの存在論や解釈学の研究を現代の社会や文化

における情報倫理やロボット倫理の諮問題と結びつけようとする過程のなかで、近年独自の「伝

達学 angeleticsJの構想を打ち出している (Capurro2003) 0 筆者の考えでは、この「伝達学

angeleticsJのねらいは、ただたんに、 「受け手」から「送り手Jヘメッセージが伝わる過程

を解明しようというものではなく、 「送り手」、 「受け手J、 「メッセージ」、 「コミュニケー

ション経路J全体がある「場」を構成する、あるいは、そのことによってある「場」が創発され

る状況を解明することにある O たとえば、 「送り手Jと「受け手」との関に生じる「あいだ性

in-between四 nessJは、 「両者の間で共通の世界あるいはく場>が共有されている (Capurro& 

Nakada 2011)Jことを意味する。これは、一見常識的な考えを述べているだけのようにも思え

るが、デカルト的な孤立した自己の中に停滞する(座を占める)真理という考え老拒絶すること

から出来するものなのである。カフーロによれば、これが現代、デジタル・オントロジーの時代

における「存在の声に耳をかたむける」行為にほかならなし190 われわれはすでに fコネクショ

ニズムJがどのようなものであるかを知っている。その図式にしたがえば、孤立して単独で存在

している概念なるものは存在しない。あるいは、概念はそのようなものとしてだけ存在するわけ

ではない。コネクショニズムでは、 「コーヒーやカッフなどの要素もそのユニット群全体にわた

る活性化パターンによって表象され、そのような活性化パターンの重ね合わせによりコーヒーの

入ったカップという全体を表象する活性化パターンとなるj のであり、概念を操作する思考活動

も「あくまでも言語活動の形でのみ存在し、したがってそれは主として脳の外部で起こる o J 

(信涼幸弘2000: 1頁以下) 0 あるいは、筆者のことばを使えば、思考活動や概念を表象する

プロセスは個人の意識や心の外、 「関かれる場j にまで拡張しながらいとなまれる O そこには、

自分以外の他者、他者と自分をつなぐコミュニケーション・チャンネルもふくまれる O カプ一口

の「伝達学」はこのように考えると、現代の最先端の思想に結びつく D 以下でとりあげる思想

同様、それはそのまま、 「場」の思想を経由することで、 「オルタナティヴ」なロボット学、ロ

ボット倫理学の方向性を根源的な部分から指し示すものともなる 100

9 ジョージ・スタイナー. 2000. Ifマルティン・ハイデガー』生松敬三訳 岩波書j吉、邦訳 97ページ。
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中村雄二郎は、時枝誠記や古田幾多郎の議論の根本的な部分で、の連続性に注目しつつ、日本文

化に特徴的な「述語的論理Jpredicate logicや「場所の論理Jlogic of Locusを 現代の世界を考

える基本的な視座に据えようと試みている iio 

時枝誠記の言語過程論(日本語)では、言語(文)は、客観的表現(i詞J)と主体的表現

( i辞J)の統ーとしてとらえられていて、その図式の中では、 「詞Jつまり客観的表現はい

つでも「辞」つまり主観的表現によって包まれるかたちで、統合されている 12

中村ーによれば、この「述語的統一13Jは国語論の問題領域を越えて、主体の問題、主観と客観の

関わりに関する問題、西国の「場所の論理Jとも根本的な部分で結びつく現象である。

所謂主客合ーとは主語面に於いて克られたる自己同一であって、更に述語面に於て見られる自

己同ーといふものがなければならぬ。読者は単なる同一であって、真の自己!可ーは去nって後者

にあるのである。(全集、 N、p.283)

詞ではなく「辞のうちに働きとしてだけ見いだされる」主体のありかたへの関心は、われわれの

視線を西田の言う「場所の論理Jへ向けさせる。

-・・彼(注、すなわち、西国)は、これまでの正統的な西洋哲学の共通の前提であった主語

論理主義の立場から述語論理主義の立場へのコペルニクス的転回を行なうとともに、それを過

して、すべての実在を述語的基体つまり無によって綬拠づけ、無の場所を有の欠如ではなく無

底にして豊かな世界として捉えたのである(中村雄二郎1998:267-268)。

この豊かな世界とはどのようなところか。

-・すなわち、個物と環境との相互限定の考え方をとる行為的自己の自己限定の立場に立っ

とき、その環境に対する限定の方向の極限のかなたに外的創造が考えられ、個物に対する限定

の方向の極限のかなたに内的創造が考えられる(中村雄二郎2001:123)。

10 中村雄二郎も、西国や時枝を論ずる文脈で以下のように言う。~ rおよそわれわれ人間の言語活動は単なる主

体における内部的なものの発動ではない。むしろその発動を制約する、<場面>において表現されるとき、よ

うやく完成するのである。」中村雄二郎. 2001. W西田幾多郎 1 j]、 81ページ。

11 以下での議論は、主として以下の文献の内容に基づく。中村雄二郎. 2001. 1:j::I村雄二郎. 1998. 

12 これは、『西田幾多郎 1 j]の中での議論を私(筆者)が要約したもの。

13 f培技は、『国語学原論』の中で鈴木朗(鈴屋門下立本居宣長の系譜を引く国学者)の認と辞に関する定義を紹介

している。時枝誠記. 2007. W国語学原論(上)j]岩波書忠、 261-262ページ。
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これはまさにコネクショニズムや力学系のモデルに基づくロボットの創発に関する事態にその

まま転用しうる表現だと言えよう O つまり、ロボットの身体と環境の間に生まれる創発とは、西

田的なあるいは述語論理的なことばを使えば、主客合ーに関わる事態であり、また、それを越え

た事態でもある。すなわち、この場合の、主客合ーとは、静的な状況を指すのではなく、新しい

事態が動的に書Ij発されつつある事態のことだからであるO 古典的AIモデルでは、知はヒトなり、

ロボットの頭脳なりの「内側」で発生するなにかであった。しかし、コネクショニズムや力学系

のモデルに基づくロボットでは、知はロボットの身体と環境との間で現れてくる事態であり、あ

るいは、ある「場j のなかに展開するネットワークのかたちそのものによって出現する何かであ

り、これを「自己Jということばであえて言うならば、 「行為的自己J、あるいは、 「場のなか

で出現する自己」としか言いようがないのである。

静的な事態をイメージしがちである「主客一如」ということばを、動的なものに霞き換える

ことで、われわれはわれわれの周囲の状況が静的な物的状況から、動きをもった、その状況の

観察者も状況の中に「引き込むJような状況、非線形的で倉Ij発的な現象に変るのを実感するこ

とになる O 静的なものであった世界が動的なものとしての本来の姿を現すようになる O これは

まさに、ハイデガーの言う古代ギリシャ時代の physis本来的な自然、生成する自然ではないか

CHeidegger 1953) 0 physisの世界、発現する無の世界の中では、さまざまな事態が動的に発

現(倉IJ発)するものとして見えてくる O あるいは、動的な「非線形性」をもつもの、 「自ずから

性Jに関わる事態として実感されるようになる。

大胆な言い方をすれば、詩や俳諮によってうみだされる意味も、 「ものJ rことJ rひとJ、

「場Jを巻き込んだ創発現象、 「コネクショニズムJ的な意味の展開にかかわる事態である O 広

く知られた芭蕉の「古池や蛙飛びこむ水の音Jの匂に関しでも、そこでの動的な「非線形的j

現象に関わる出来事の全貌が見えてくる。 r辞Jすなわち「やj は、俳句の詠み手(芭蕉や「ひ

とJそのもの)の主体的表現でもあるし、そこで生じている事態、 「ことJそれ自体がそれ自体

を引き起こすために必要としている日わであるとも言える O 井筒俊彦も『意識と本質Jの中

で、芭蕉の句や禅的体験を発現する無として解釈する。

(芭蕉の匂では) r本質」の次元転換(注工筆者:本質が生々躍動する現実へと転換する)の

微妙な鱗認が間髪をいれず詩的言語に結晶する(井筒1991:57)。

2 動く世界@動かぬ世界

「コネクショニズム」や「力学系Jモデ、ルに基づ、く f自律的」ロボット、身体をもったロボッ

トは、われわれにハイデガーの言う動く世界、 physisの世界を思い出させるわけだが、身体もあ

る条件、場では動き、開き、ある条件、場では閉ざされ、静止したままである O この身体の閉

ざされ性(と開かれ性)は、自己意識の閉ざされ性や言語使用の閉ざされ性(たとえば、ゴルト

シュタインや、メルロヱポンティが扱った脳損傷患者の事例)としばしば同時に目撃されるO た

とえば、統合失調症の患者は、自己の中に閉ざされた領域を確保できないということが言われて
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いる O

精神分裂病患者(ママ:筆者補注)は、しばしば「身体の一部が変形した」とか「身体の内部

に物や他人が侵入してくる」とか「自分の身体から何かが漏れ出ていく Jと訴える O これら

は、身体像 Cbodyimage)および自己と外界を分ける身体像境界 Cbodyimage boundary)の

障害を示している(木場 1994:75頁以下)。

しかし、その一方で、統合失調症患者は、外の「自明なJ世界とつながりをもつこともできな

い(プランケンブルク 1971:邦訳65-70頁)。あるいは、内の世・界と外の位界の(異常な)つな

がりをモニターできない(シュナイダ- 1936:邦訳108拘 109頁)。つまり、自己の中に関ざさ

れた領域をもつことができない患者は、同時に外の世界との関係において、関かれ性を失ってい

る。

道具使用によるバイモーダルニューロンの変化に関する研究を通じて、人間やサルの身体IZl

式が道異使用の過程の中で、あるいは道具使月3の結果として変化しうることが確認されている

が14、これも身体や身体図式の関かれ性、関ざされ性について考える上で、興味深い研究で、ある O

使用する道具がもし仮想的なものであり、その場合でも身体密式やバイモーダルニューロンの変

化が見られるのであれば、これは人間存在の意味のレベルまでj習い直す研究につながる。実際、

そのような研究を実証的にすすめていくための実験モデ、ルの考案なども行なわれている(渡辺貴

文他 2005)。

身体図式の変容は、ヒトの自己アイデンティティや自己意識の変容を含むものにもなりうる

が、そこに注呂すると、たとえばArunTripathiの主張する「状況の中に撞かれた主観性」という

議論が出てくる O 身体が「ものJや仮想的道具を含むかたちで拡大し、また、世界に関する経験

(解釈)がそもそも人間と現実(世界)との間の相互依存性の中から生まれてくるのなら、その

ことを考えるための新しい研究領域が必要となるO そこでは、たとえば、 Ihdeの提案する「物に

声を与えるためのJ rもの的解釈学Jmaterial hermeneutics (Ihde 1998) といった図式が必要と

なる(Tripathi2001)0 Rafael Capurro Cおよび、MichaelEldred)が提唱したデ、ジ、タル存在論Digital

Ontology、デ、ジ、タル解釈学DigitalHermeneuticsも同様の意味で注呂される(Capurro2010)。一方

で、離人症などのケースでは、これとは逆の現象、いわば身体図式の縮小、関ざされ性という現

象が観察されている 15

本稿では紙幅の余裕がないため、詳しい考察は別の機会に譲ることにするが、社会や社会シス

テムのレベルで、 「関かれ性J、 「関ざされ性」について議論することも必要であろう O この点

14 Maravita. A. and Iriki. A. 2004. Iriki. A. et al.. 1996 入来篤史. 2004. 

15 木村敏の紹介する離人症の事例 (24歳の女性)では、身体感覚(身体所有感といったもの)が「自己」の中か

ら抜け落ちてしまっている。これは向時に時間感覚の変容など「世界(の体験のされかた)Jの変容にもつながっ

ている。木村敏. 1978. ~自覚の精神病理J 紀伊i翠屋、 14 ページ以下。
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ではたとえば、解釈学的情報システム論の領域に属する研究者たちが注呂されるに値する研究を

展開しつつある(小坂 (2005)やWalsham(1993)、柿原(2005)の議論を参照のこと) 0 

V 結語

われわれがここで論じたように、ロボット技術、あるいは(新たな)ロボット倫理の問題に関

して焦点の中心にあるのは、 「創発」の問題だが、存在論的な図式に即していえば、これは必然

的にハイデガーのいう、動く世界、 physjsの世界の問題につながるものであった。 Ihde(1998)の

提案する「物に声を与えるためのJ rもの的解釈学j も、動く世界、 physjsの世界の議論を知っ

ている者にとっては、けっして空論や形而上学的メタファーにとどまるものではない。 r動く世

界J、あるいは「もの」が動き、 fものJと「ことJが相互に共鳴しあう世界、 「場Jについて

語ることは、われわれにとってきわめて興味深い対象であるのだが、われわれは、ロボットに関

してはすでにそれに関わる現象を知っているし、人間の認識、意識、身体図式に関しでも、すで

にある程度はそれに関わる現象やそれが生じる「場j を知っている。

ゴルトシュタインやメルロ=ポンティがとりあげた脳損傷患者、身体図式の「関かれ性」に問

題がある失認症の患者は、比i稔が理解できない(r椅子の足Jとか「釘の頭j とか) 0 つまりコ

トやコトバが動かない。比i聡が語りださない。よとIl食が語りだす「場」が創初しない。こうした

患者にとっては、 「ものJは動かず、 「ものJには「語るための声」も与えられていないのであ

る。

健常者でも「動く世界Jを経験することは必ずしも多くはない。あるいはほとんどの場合、

「もの」も「ことJも動かない。ある状況では、それがそれ自身の「声j で語りかけてくるよう

に感じられる絵画や詩、文学作品が、まったく何も語らない「ものJに化す時もある O しかし、

一方で、ある瞬間、今まで何一つ動く意味をもったものとして感じられなかったものが、動く

fものJ、 「こと」であるように感じられることもある。

動かないものをどう動かすか、関こえたり関こえなかったりする声をどのように開くか、筆者

の考える「オルタナティヴ」なロボット倫理は、この動く世界と関連するのだし、そのようなロ

ボット倫理が追究するものは、思定したもの、 「ひとJの生き方と切り離されたものではないo

fひと」や研究者が動く世界をどうとらえるか、どのように洞察できるか、自らそこでどのよう

に関わることができるかによって、 rr習いJの内容も、答えのありかたも変わってくるはずであ

るO さらに、このような声を関くためには、ただ耳をすますなどというような古来の方法では

(だけでは)だめである。 r動く世界Jに関する「メタ倫理的j な、あるいは、創初する場、動

く世界、それと連動する非線形的現象、 「身体図式の変容・拡大」などの現象に関する解釈図式

がそこでは必要になる。したがって、われわれがここで試みたような「ロボット倫理」と「場j

の思想を往復するような思考方法も「動く世界」を了解するための方法論、 「ものに声を与える

ためのJ、さらに新たな「場j を創発するための一つの試みなのである。
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