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表 2 条件間での各部位の相互相関関数の最大値 
 x 座標 y 座標 z 座標 

右手 
左手 

0.916 
0.914 

0.938 
0.700 

0.973 
0.929 

右手と左手の相互相関関数の値を，x，y，z の座標ごとに示して

いる．人形からみて左方向が x 軸，前方向が y 軸，上方向が z
軸である． 
 

図 6 条件間での左手の動作系列の比較 
上から x, y, z 軸の動作系列を示している．各図において，横軸

が時間[s]を，縦軸が位置[mm]を示している．青色で示した 1 回

目では，床情報が主遣いにしか知らされていなかったのに対し

て，緑色で示した 2 回目では，床情報は全員に知らされていた．

1 回目と 2 回目を比較すると，動作中の波形が大きく異なって

いる箇所がある．具体的には，z, y 軸では波形の形状は類似し

ているが，その大きさが異なっているように見える．特に床情報

を知らされていない時の y 軸方向の動作では，他の試行と異な

り，動作開始から 2 秒付近まで勢いをつけるように右肩下がりの

波形を示し，その後他の試行と同じような動作波形が続いてい

る．このことから，床情報遮断時には，動作の大きさに関する情

報が正確に伝わっていない可能性が考えられる． 
 
 

これらの点を実験的に明らかにしつつ，これまで芸談などで

しか語られることのなかった文楽人形遣い間の協調操作のメカ

ニズムの全容を科学的に明らかにしていきたい． 
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