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研究成果の概要（和文）：本研究ではメディウムを単なる手段（mean）ではなく、人間の意志に対向し、競合す
る自律した存在＝抵抗物として捉え、この抵抗物との恊働こそが人間精神の創造をうながし技術を成長させるも
のだと考える。絵画のメディウムとしての支持体（画材、画面）自体を描画者に対等に対向し運動する自律系と
して捉え、これを趣旨に独自に開発した「相対運動描画ロボット」を用いて、描画主体の拡張と可塑性の発現原
理を明らかにした。本装置を実践的かつ徹底的に使いこなすことで、形象も筆圧を変化させても、個々の表現者
に内在する筆圧特性＝傾向のみを、異なる形象においても、反復的に再現可能であることが示された。

研究成果の概要（英文）：In this study, the medium was not a simple means, but opposed to the human 
will and caught as competing autonomous presence = resistance. We think that acting with this 
resistance is to promote the creation of human spirit and to grow technology. We regarded the 
supporting body (painting material, screen) itself as a medium of painting as an autonomous system 
that opposes and moves equally to the drawers. Then, using the "Relative Motion Drawing Robot" we 
developed for this purpose, the expansion principle of the drawing subject and the principle of 
expressing plasticity were clarified.

研究分野： 人文学

キーワード： 芸術学　表象文化論　身体表現　技能伝達　美術史　真贋判定　技術論
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様 式 Ｃ－１９、Ｆ－１９－１、Ｚ－１９、ＣＫ－１９（共通） 

１．研究開始当初の背景 
 
描画行為は、表象文化を代表する行為であ

るといえる。近年、描画ロボットを用いて描
くことを科学的に解明しようとする動きが
みられるようになった（例えば、Patrick 
Tresset による“Paul”）。しかしながら従来
の描画ロボットは成果物としての絵画像を
得ることにどうしても焦点が定まっていた。
入力→出力の線形モデル（写真モデル）を基
本にそれに筆触などの個性を加味、あるいは
「ゆらぎ」を与えて人間らしさを演出する形
態が主であった。この傾向は絵を描く過程を
研究する目的の絞り込みが曖昧だったため
に生じたと思われる。ロボットは最適な結果
を作り出すためにある手段か、せいぜい人間
が描画するのを補い、あるいは代行する（あ
るいは記録する）方法として考えられていた
のである。 

 
本研究では、描画過程を、写真モデルが想

定するような線形的変換ではなく、メディウ
ムとの相対的な関数として成立するものだ
と考える。描画過程において絵画の素材、絵
の具、支持体（描画面としての紙、キャンバ
スなど）はそれ自体が主体の意志や行為に対
する抵抗、極端にいえば、主体の意志とは別
の方向性をもって運動する別の行為主体の
ように働いている。他の身体技法同様に、描
画技術とはつねに同じ状況で同じ対象を産
出することではない。周囲の状況の変化、素
材などの差異という条件の違いがあっても、
なお同一だとみなされる型＝形の作品を産
出する能力こそが描画技術である。作家の個
人様式が様々な素材の差異そして異なるカ 
テゴリーの作品にも同一に見出せるように、
技術はそれ自体が可塑的（動的）なものとし
て構築される。本研究はメディウムを手段で
はなく描画者と相対する自律した系として
構築し、描画者とメディウム相互の相対的相
関関係自体をデータ化し分析する。従来のス
タティックな画像分析では分析できなかっ
た、多種多様な可変的状況の中で一定の型を
維持し遂行する描画行為の動的本質の抽出
がこれによって可能になるだろう。 
 
美術理論として考えればメディウムとの

相関関係として描画行為を考察するのは決
して新しいことではない。しかし研究代表者
らはこのモデルを発展させて、描画行為にお
ける主体とメディウムの関係を、複数の主体
（人間と人間、人間とロボットのような）と
同相の相関関係として考察する方法をとっ
た。描く側の主体を自律独立型のロボットに
置き換えるのではなく、むしろ人間に抵抗す
る側であるメディウムを可変的に運動する、
すなわち描画者に抵抗し、そして恊働して運 
動する別の主体として扱い、ロボットとして
実装したのである。結果として描画行為は、
主体（描き手）とメディウム（固定対象）の

スタティックな関係ではなく、主体と別の主
体としてのメディウム（＝ロボット）の恊働
的な作業、相対的運動として扱われることに
なった。 
 
２．研究の目的 
 
開発された相対運動描画ロボットを用い

た、これまでの研究で明らかになったことは
次の４点である。 
１ 視覚的情報が触覚によって把握されるこ  

と 
２ 運動把握が、静止した触覚によっても得 

られること 
３ 複数の描き手による描画運動がそれぞれ

追体験＝内部的把握され、さらに描き手
の差異が（視覚像によらず）把握される
こと 

４ この再生過程において、他者の経験と自
己の経験の差異がほとんど消去されて、
どちらも（実験参加者の）主体的経験と
して再把持されること。 

 
なお、ロボットの動きは、次の URL 

https://vimeo.com/76439215 より参照する
ことができる。 
 
本研究では、これまでの研究成果の意義を
「媒体的認識」（入力情報や出力情報を対象
化して捉えるのではなく、それらの変換過程
自体を把握する認識）の発見にあると位置付
け、さらにこのロボットシステムを改良する
ことにより、媒体的認識の在り方や拡張可能
性について、より精緻に実証していくことを
研究目的とする。 
 
具体的には、研究期間内に以下の点を明ら
かにする。 
Ⅰ 相対運動描画ロボットの精緻化と実証的

検証 
Ⅱ 描画応答の分節化と構造化 
 
メディウムを単なる手段（mean）ではな

く、人間の意志に反撥、競合、抵抗物として
考え、その抵抗との恊働こそが媒体としての
技術であり、また人間精神の創造をうながし
成長させるとみる思考はジョン・デューイに
代表される考えであり、芸術技術の実践場面
では受け継がれてきた流れである（最近では
Richard Shusterman。また文化人類学者、
TimIngold の仕事にも共通の発想が見いだ
される）。しかし実際に芸術の支持体（絵の
具や絵筆、画面）を自律した系として扱い、
人間に対向、相対して動くよう実装化し研究
する試みはいままで行われていなかった。ま
た従来の様式分析を旨とする美術史的な研
究ではスタティックな対象分析に偏り、メデ
ィウム自身が独立＝自律したプログラムを
もち制作者に対向し、これの恊働が技術様式
を形成するという思考、つまり制作という動



的過程を様式として研究し、扱う充分な方法
がなかった。この研究は、この相互関係＝動
的過程を直接的に分析する可能性を開くも
のである。筆触鑑定などはもちろん、技 
術として応用できる範囲は広い。 
 
メディウムを手段でなく自律した回路と

して扱った芸術作品制作は、芸術とテクノロ
ジ─恊働作業の核心にそれを置いて実践し
た、Billy Klüver を代表とする Experiments 
in Art and Technology (E.A.T.)の活動にわず
かに先行例を見いだすことができる。中でも
E.A.T. と連関し活動した（ジョン・ケージと
も深い関わりをもった）音楽家 David Tudor 
の仕事は重大である（Tudor の仕事について
の研究は充分なものがなく、本研究に新しく
研究協力者として加わる中井悠の研究は世
界的にも稀少である）。Tudor の仕事の革新
性は音源（楽器）を演奏者のための手段では
なく、それ自体を自律した系として扱う。す
なわち音源（楽器）自体を演奏者、音楽家、
聴取者と対等に恊働する自律した回路＝主
体として扱うことにあったと応募者らは考
えている。 (Tudor の仕事を研究理解し、そ
の可能性を受け継ぎ、さらに展開することは
今回の研究の目標の一つでもある)。 

 
また制作過程を映像などで外的記録する

のではなく、内的過程（身体行為の記録を含
む）それ自体の記録をアーカイブ化、体系化
することは本研究に期待される当然の成果
である。さらにこの研究では、身体技法とし
ての描画技法の伝承プロセスそれ自体を記
録し、プログラムとして実装化することも可
能にするだろう。 
 
３．研究の方法 
 
研究代表者の岡﨑（芸術家、芸術批評、芸

術理論）は、すべての研究フェーズ推進の総
括者として、研究分担者である後安（心理学
者）と辻田（システム工学者）と連携、適宜
指示を出しながら、具体的には次のことを成
し遂げる。 
 

Ｉ相対運動描画ロボットの精緻化と実証的
検証 
応募者らがこれまでに開発している相対

運動描画ロボットの運動を現在よりさらに
精緻化、運動の高機能化を行い、描画者の指
先に伝わる微細な力学的応答も採取できる
ロボットインターフェースを構築する。それ
とともに、開発したロボットインターフェー
スを用いて、ワークショップを実施し、ロボ
ットと様々な描画者の応答を詳細に記録、分
析する。 
 

Ⅱ描画応答の分節化と構造化 
ロボットと描画者の応答を細密に分節化、

描画者の手の運動を確率的に予測して先に

運動するプログラムを実装。描画者とロボッ
トの恊働関係（主体とメディウム＝主体、の
交錯、交換、入替え）をより精密に構造化さ
せ展開させる。描画意図が描画者にのみ帰属
するのではなく、むしろメディウム（ロボッ
ト）によって誘発、先導される場面をさらに
前面化させる。描画者が忘却していた技術や
描画意図がロボット（メディウム）によって
誘発され、描画者に再動機化＝想起されるこ
とも可能でなる。これにより忘れていた勘、
かつて可能であった身体技能が取り戻され 
る場面を検証することも可能になろう。 
 
先にも述べたよう、研究代表者の岡﨑は、

以上Ⅰ～Ⅲまでのフェーズを総括し、媒体的
認識の発現、描画行為の抽出、および技術伝
承の根幹研究をおこなう。 
 
研究分担者の後安（心理学者）は、画家、

書家、ダンサー、音楽家など異なるジャンル
に属する表現者や、特に表現行為には深く携
わっていない一般の参加者を対象にしたワ
ークショップや実証実験を実施し、人間の振
る舞いの基礎データを収集する。 
 
研究分担者の辻田（システム工学者）は相

対的な技術としての人の描画行為を、相対運
動ロボットと描画者の協働行為として運動
パターンを定量的に解析し、描画者に現れる
内的把握変換群の抽出およびデータベース
化を行う。また、これまでに開発している相
対運動ロボットの運動の制御アルゴリズム
を現在よりさらに精緻化して、運動の高機能
化を行う。 
 
４．研究成果 
 
(1)26 年度 
26 年度は、フェーズⅠ「相対運動描画ロボ

ットの精緻化と実証的検証」を推進した。お
もに二つのサブテーマを実施した。 
 
一つは、相対運動描画ロボットの機能精緻

化と描画データ入力インターフェースの開
発である。これまでに開発している相対運動
描画ロボットの運動を現在よりさらに精緻
化、運動の高機能化を行い、描画者の指先の
微妙で俊敏な所作も採取できるロボットイ
ンターフェースを構築した。具体的には、ロ
ボット制御系の位置決め精度の向上と、デー
タサンプリングの高速化・高解像度化を実施
した。また、描画データ入力インターフェー
スの操作性および汎用性の向上させるため、
プラットフォームインデェペンデントなソ
フトウエアシステムとしてのデータアーカ
イバ・サブモジュールを構築した。 
 
もう一つのサブテーマは、開発した描画デ

ータ入力インターフェースを用いた描画デ
ータのアーカイブ化作業の開始とワークシ



ョップと通した媒体的認識の発現過程の実
証的検証である。具体的には、インターフェ
ースソフトは頒布し、芸術家やダンサーなど
の多くの表現者らから描画データの入力の
協力を得て、描画データアーカイブ作成に着
手した。そして、武蔵野美術大学や米国ハー
シュホーン美術館などで複数回ワークショ
ップを実施し、様々な描画者の応答を詳細に
記録、分析し、これらもアーカイブ化した。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
相対運動描画ロボット 
 
(2)27 年度 
27 年度は、フェーズⅡ「描画応答の分節化

と構造化」に着手し、描画者とロボットの恊
働関係（主体とメディウム＝主体、の交錯、
交換、入替え）をより精密に構造化させ展開
させる方法論の確立に向けて、研究を前進さ
せた。具体的には、ロボットと描画者の応答
を細密に分節化、描画者の手の運動を確率的
に予測して先にロボットに運動させる入力
プログラムの開発に取り組み、芸術作品の制
作に使用できるレベルにまで実装すること
ができた。これにより、描画意図が描画者に
のみに帰属するのではなく、むしろメディウ
ム（ロボット）によって誘発、先導される場
面をさらに前面化させることができたと考
えられる。 
 

 また描画想起実験をおこない、描画者が忘
却していた技術や描画意図がロボット（メデ
ィウム）によって誘発され、描画者に再動機 
化＝想起されることが可能になることを明
らかにした。これにより忘れていた勘、かつ
て可能であった身体技能が取り戻される場
面を検証することも可能になると考えられ
る。 
 
(3)28 年度 
26 年度、27 年度と計画通り研究推進する

ことにより、ロボットインタフェースがより
洗練化し、入力作家と出力ロボットと描画者
の３者の協働という形式で、描画主体の拡張
と可塑性が現象化した。 
   
そのため最終年度である 28 年度は、この

描画主体の拡張と可塑性の発現原理の探求
は革新的な段階に到達することができた。実

践的にこの装置を徹底的に使いこなすこと
で、獲得することのできた膨大な実証的デー
タは、従来、描画主体の個性の表出として理
解されてきた、個々人の筆跡特性は、身体と
外部環境との函数（にかかる一種の係数）で
あると仮説を裏付けるに充分なものとなっ
た。当研究が実装した装置は、筆圧変化を計
測し、再現する方法ではなく、この函数を可
変的に変化可能にし装置に実装化すること
によって、筆触特性を再現することに成功し
たのである。すなわち形象再現でも筆圧再現
でもなく、形象あるいは筆圧などのパラメー
タをそれぞれ変化させた異なる形象、異なる
筆圧、スピードにおいても、個々の表現者に
内在する筆圧特性＝傾向のみを、反復的に再
現可能であることが示されたのである。 
  
メディウムとの協働つまり道具を扱う技

術によって、個々人の個性を含む、人間精神
の構造が形成されるという本研究の考えが、
本研究活動を通じて実証されたと考えられ
る。 
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