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論文の情成

本研究は、都市の中の人間の移動を手掛かりに、 「都市がわかるjとは、どのようなこ

とかを明らかにすることを目的としている。本研究が扱うのは、移動のうち特に目的地の

ある移動であり、それを「経路探索(wayfi叫出g)Jとよぶことにしている。

研究は、定義(第 1章)、実験(第2章)、モデル化(第3章)、シミュレーション

(第4章)という一連のプロセスをフィードパックを伴いながら進められる。

第 1章では、経路探索の定義が与えられ、経路探索における人間一環境系を捉える状況

という考え方が提案される。またそれらの状況に相当するマイクロワールドをコンピュー

タ上に作成し、シミュレーションを行なうという方法が示される。さらにコンピュータへ

の実現には、 LOGO言語のタート Jレグラフィックスのアイデアを用いることなどが議論

される。この章の最後の節では、関連する経路探索研究のレビューがなされる。

第2章では、経路探索の実験を行ない、情報処理的視点からプロトコJレ分析を行なう。

実験によって得られるプロトコJレ(言語報告)を解析するためのコードが提案される。分

析の結果として、経路探索を捉えるための経験的ないくつかの概念が提案される。

第3章では、経路探索の計算論的モデルが作成される。都市空間と人間とにそれぞれ場

所のネットワークと、移動のためのルールをもったタート Jレという表現が与えられる。こ

の章では、経路探索のミクロなプロセスについてかなり詳細なモデルが与えられる。

第4章では、この計:陣論的モデルにもとづいてコンピュータ上にマイクロワールドを作

成しシミュレーションを行なう。それによって、第2章で提出した経路探索を捉える経験

的な諸概念に対して、計算論的モデルにもとづく説明が与えられる。さらに、経路探索の

状況に対する仮説的な解釈も提出される。

[7] 
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第 l章.都市空間の中の経路探索

この章では、研究の対象となる都市空間の中の経路探索について、枠組みを示す。第 I節で

は、経路探索を研究する背景について述べ、この研究のおかれるコンテクストを明らかにする。

第2節では研究の目的として、経路探索と都市がわかることについて述べられる。第3節では

経路探索の定義を与え、研究の方法について詳細に述べる。この節では、経路線索の状況とい

う概念を導入する。さらにこの論文の特徴である、コンピュータを使ったマイクロワーJレドの

作成という考え方を議論する。第4節では既往の経路探索に関連する研究を概観することにな

る。

1.1. 研究の背景 状況的なデザインへ

現代においては、移動する人間と複維な都市空間がもたらす、人IIUと都市空間との関係の多

様化という現象がみられる。そのような現実に対して、理論としてはトランザクショナリズム

ヘ計画としては状況的なデザインへ、という相互に関連する新しい流れがある。この節では、

都市空間の中の経路銀索に関心がもたれるようになった背景には、このような動きがあること

が述べられる。

1.1.1 移動する人間

現代の大きな都市で生活している人間は移動する機会が多〈、日常的に移動する距離や時間

はかなりのものである(1)。また一所に定住する期間も短かくなっている。日常的な移動以外に

も、いろいろな都市を訪れる機会は多い。そのために見知らぬ都市の中での経験を、多くの人

がもつようになっている。その一方で、自分が暮らしている都市を訪れる人、新たに暮らすよ

うになった人と接する機会も多い。とりわけ最近では日本に来て働〈外国人も珍しくなくなっ

ている。多くの人間が否応なく「移動する人間jとなっているのである。かつてそれは、旅行

家や一部の商人あるいは移動を余儀なくされた貧しい人々のことであった。今日では現代的な

人間とは「移動する人間Jのように扱われ、移動が困難な人々はハンデイキャップ層のように
ならざるをえない。

もはや人々は手に取る ように、日をつぶっても歩ける場所だけで生きてゆくことはできなく

なっている。おぼろげにしか解からないところや、ほとんど知らないところにも行〈必要があ

る。 また、必要に迫られて移動するだけでなく、そのような移動への欲求も強い。現代の人間

にとって「移動」の必要も欲求も共に大きく、移動が困難であることは大変な不自由と感じら

ー1.
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れるようになっているのである。 r移動jは、社会的にも文化的にも心理的にも、きわめて重
要なテーマとなっているのである。

1.1.2 後雑な都市空間

一方で現代都市には、ターミナル駅、地下街、繁華街、ショッピングコンプレックスなど大

規授で複雑な空間がある。しかもそのような空間は変化が速いという特徴をもっている。数十

年もの閥、同じ庖が同じ位置で営業しているのはまれであるし、ましてや外観や内装も同ーと

いうことは極めてまれである。さらに個々の応だけでなく、通路や街路網が大きく変化するこ

ともある。

このような複維な都市安Il日は多くの人々が利用する空間である。そのためにそのような空間

では、少し注意して観祭すれば、必ず迷っている人を見ることができる。どんなにわかりやす

くサインがデザインされていても、少数の迷う人がいるものである。また、上に挙げたような

複雑な都市空間の中で、だれしもが自分が迷う人となった経験があるであろう。むしろそのよ

うな都市空間では、多少とも迷うことの方が普通といえるほどである。

結果的に大きな都市には、誰もが多少とも迷ってしまう、解かりづらい名所まであるもので

ある。例えば東京ならば、地下鉄大手町駅、渋谷界限、渋谷駅ピル、新宿地下街などは多くの

人が混乱をきたすところである。大阪では梅田地下街が、横浜では績浜駅が有名である。

一つのまとまりをもちながら大規伎で複維な空間は、かつては都市の中の特別な地区や、宮

殿、城郭などに見られたものである。それらには防御的な意味合いも込められていて、外来者

にはまさしく「迷宮Jと映ったのである。今日の I迷宮jは、極めて多くの利用者が利用する

公共性の高い空間である。それらの空間の計画者や管理者はわかりやすくすることに努めるの

にもかかわらず、避けがたくなってしまう「迷宮Jである。

複雑な都市空間が示すこの「迷宮J的な様相は、利用者にとって不都合なものではあるが、

それが同時に都市空間の魅力ともなっている。つまり、そのような都市空間にはっきることの

ない発見のよろこびがあり、他の場所とは異なり、日舷くような高揚した気分をもたらす。さ

らにその都市空間をよく知るようになった者には、他から守られているという感覚と、特別な

行動のできる選ばれた特別な者という感覚が得られる(勾。

1.1.3 人間と都市空間との多機な関係

移動する人間と複維な都市空間の出現は、いままでには想定もされなかったか、あるいは想

定されても無視してよいものと考えられていたような、さまざまな人間と都市空間との組み合

わせに、現実的な意味づけを与えた。

たとえば一方では、高官官者、障害者、子供、若者、外国人労働者などの社会的な少数者と都

市空間との関係が多く言及されるようになっている。極端な場合では、エスニァクコミュニテ

イが形成する「リトlレ ・」のような都市空間と、そのコミュニティの居住者、都市のその他

の居住者、旅行者や訪問者といった外来者ーなどと結ぶ関係といったテーマは、もはや架空のも

のではなくなりつつある。また、取り上げられる人間についてもかならずしも居住者に限られ

2. 
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ず、旅行者などの外来者からみた都市空間などといった事柄にも関心がいくようになっている。

他方で、同じ人間についても、いつも同じような特性を示すものと見なされるのではなく、

通勤・通学や買物行動の他に散策やレクリエーションなども含んださまざまな日常的状況や、

避難などの非日常的な状況といった、多械な状況における都市空IIUとの関わり方などが重要な

意味をもつものと理解されるようになっている。

また、従来は安定的なものとして扱われていた人間と都市空間の組み合わせについても、時

間的変化が考慮されるようになっている。たとえば新しい住宅地の計画では、分譲と賃貸の住

戸の配置や入居の段階の設定、関連諸施設の建設時期などが、その後の住民と住宅地との関係

に大きな影響を与えることが指摘されている。また、集合住宅の計画においては入居から歳月

がたつにつれて、居住者の変化、建物の老朽化、居住者による階改築などによって人間と環境

との関係が大きく変化してゆくことが指摘されている。このように人間と都市空間との関係を

不断に変化してゆくものとして捉える視点が生まれている。変化する関係の極端な例としては、

仮設建築物などを手掛かりにつくりだされる祝祭的な都市空間と、祝祭の参加者、居住者、旅

行者、さらにはその演出者などとの関係や、暴動、騒乱、紛争などによって形成される特別な

人間と都市空間との関係などが指摘できる。

さらに物理的な都市空間だけでなく、都市空間のイメージと人flUとの関係についても本格的

に論じられるようになった。たとえば、故郷を速く離れて暮らす人Il日にとっての、記憶の中に

あるホームタウンとしての都市空間といったテーマや、映画、テレビ、ビデオ、写真、絵画、

ポスター、ガイドプツ夕、パンフレット、文学、音楽などのさまざまなメディアによって形成

されるイメージとしての都市空間と、それが翻って現実の都市空間に与える影響といったテー

?などである。

1.1.4. トランザクショナリズム

このような多様化した人間と都市空間との関係に対して、デザインには何が可能だろうか。

この間いに答えることは明らかに非常に難しいことである。 RiuelCl.1. (1973)は、計画におけ

る問題を「意地悪な問題(wick，ωproblem)Jと呼ぴ、次のような 10の特徴をあげている。 1)確

定的な定式化ができない。 2)終了規則がない。 3)真か偽かではなく、良いか悪いか。 4)直接的

で根本的なテストがない。 5)解答は一回限り。 6)完全に記述可能な潜在的解はない。 7)本質的

にユニーク。 8)他の問題の兆候になる。 9)説明方法がいくつもある。 10)間違いが許きれない。

今日のデザインがこのような性格をもつことを認識しないでいることは、もはや許きれないで

あろう。

まず何をデザインするかということについて、視点の切り替えが必要となるだろう。もし、

そこで活動する人間を切り離して独立に成立する都市空間の特性を想定し、その操作をするこ

とをデザインと考えるのでは、一側面しか取り上げていないことになる。ここでいうデザイン

は、必ずしも都市空間の物理的な側面のデザインに限られず、人間と都市空間との関係全般を

視野に入れたものとなる。それには物理的にはデザインをしない、といった選択も含まれるこ

とだろう。

ここで注目されるのは、これまではとかく決定論的に扱われてきた人間と環境との関係を、
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人間一環境系としてシステムをなすものとみなす考え方である。それは、人間と環境とを独立

のものとして扱うのではなく、 「一つの行動の中の働き(舟橋(1989))Jと見なすトランザク

シヨナリズム (tr剖 saclionalism 相互浸透論と訳されることもある)と呼ばれる考え方である。

高橋ο992)は「環境デザイン分野における「人間 環境系研究Jにおいて、人間・環境モデル

が決定論的因果関係から砲やかな相互浸透(トランザクショナJレ)関係を認めるものへと移行

しつつあるjと述べている。環境心理学におけるトランザクシヨナJレなアプローチの特徴を、

Al師団1el al ，(1987)は次のように 6つ挙げている。 1)セッテイングとコンテクストを考慮する。

2)出来事の参加者のパースベクテイプを理解しようとする。 3)出来事の局面として観察者を理

解しようとする。4)プロセスと変化の研究を強調する。 5)心理学的機能の指療や尺度の相対性

を受け入れる。6)方法論的折衷主義を強調する。

門内(1991)はこのトランザクショナリズムについて、 「人間と環境が融合した"出来事"に

焦点を結ぶ現象学的なアプローチをとるものである。この考え方からすれば、笑は観察者とい

えどもその出来事が生起している世界の中に"投げ込まれている"のであり、人間一環境系を

客観的に記述することはきわめて難しい」と指摘している。しかしそれだけに「人間と環境と

が相互に浸透し合う(あるいは、人間と環境との対話に根ざした)ダイナミツクな現象に注目

し、それをうまくシミュレートし、記述するモデjレや方法(広い意味での"言語")を構築し

ていくことができれば、 「人liU一環境系の計画理論jに大きなインパクトを与えることができ

るはずであるjという可能性を示している。

1，1，5 状況的なデザイン

このようなトランザクショナJレなアプローチが注目するのは、状況に深〈狸めこまれた行為

のあり方である(3)。例えば、 19 92年度の日本建築学会大会で設計方法小委貝会によって企

画された研究協議会「人間一環境系の計画理論のとらえ方(続)Jでは、 「まちづくりハウ λ

における参加のデザインJ (デザインゲームなどを用いたワークショップ等による参加)、

「集合住宅における住環境形成過程J(ある同潤会アパートの歴史の中での住環境への働き掛

けの記録)、 「高齢者居住者施設におけるパーソナライゼーション」、 「状況を取り入れた設

計教育J(模擬的場面による設計教育の例)、 「行為場面からの建築をめざす設計教育J(人

間一環境系の場面を単位にした物語性ある建築の試み)などが報告されている。これらはいず

れも、従来のデザインにおいては主要なテーマとはみなされなかったものばかりである。

このような視点にたつデザインのとらえ方を、門内υ992)は次のようにまとめている。 rデ

ザインとは何もないところに新しいものを創造することではなく、 「既存の状況から出発して

新たな状況を導き出すことjである。こうしたデザイン観にたつならば、デザインの状況(

S山 ation) (社会情勢、都市的文脈、敷地、予算、時間、デザインに関与している主体など)

をよく観察し、そのポテンシャルを最大限に生かしたデザインを実現することがその基本原理

となる。 j

ここでは、既存の状況から新たな状況を生み出していくというデザインのあり方を、 「状況

的なデザインjと呼んでおくことにする。この状況的なデザインの可能性を採ることことが、

この論文の宵景にある大きな自的である。状況的なデザインに関して、その対象、方法、評価

-4・
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の三つの次元から問いを整理しておくと次のようなものになるだろう(の。

[状況的なデザインの課題]

1)対象:何を状況とみなすか、どのような種類があるか、どのように股定するか。

2)方法.個々のデザインによって状況を変化させるにはどんな方法があるか。

3)評価:どのような状況が価値があるのか、どのように評価するのか。
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1.2 研究の目的経路探索と都市がわかるこ と

この節では、この研究の目的が、 「都市の中の人間の移動jを手掛かりに「都市がわかる」

とはどのようなことかを明らかにし、さらにそれによって第 l節で述べた「状況的なデザイン」

への手掛かりを得ることにあることを述べる。特にこの研究が扱うのは、移動の中でも目的地

のある移動であり、それを経路探索(wayfinding) とよぶことにしている。節の後半では、この

研究で説明を与えようとしている、いくつかの経路探索研究の課題を例示する。

1.2.1 都市がわかる

「都市がわかっているJ状況とは、前節であげた状況的なデザインが実現を目療とする望ま
しい状況のーっといえるだろう。特に「わかっていないJ状況から「わかっているJ状況への

変化、つまり都市空間が「わかるJプロセλを解明することは、デザインの可能性を探る上で

重要なことと息われる。この論文の目的としているものは、このような「都市がわかる」とい

う視点から見ると、人間と都市空間との関係に対してどのようなパースベクテイプが与えられ

るか、 「わかる」ためにはどうすればよいか、 「わかる」ためにデザインは何ができるか、こ

れらの間いに対してたとえ予備的なものであってもなんらかの解答を示すことである。

この論文は「都市空間の中での移動J特に「目的地を目指す移動Jを通して、 「都市がわか

る」ということを明らかにしようとしている。 I移動Jに焦点をあてる理由は、都市の中で自

由に移動できることが、 「都市がわかる」ことの基本的で重要な一つの側面と考えられるから

である。さらに「都市がわかる」ということを解明するためには、人間の能力ゃあるいは都市

空間の特性を独立して一般的に論じることでは適当でなく、このような極めてB常的な具体的

状況の中で、あくまでも人間と都市空間をセットにした系として論ずることがふさわしいと考

えるからである。

当然のことながら、都市がわかっていることだけで人間と都市空間の関係が望ましいと言え

ないことは明らかである(5)。けれども、前節で述べたよう な移動する人間と複雑な都市空間が

もたらした両者の関係の多機化と不安定化のために、今日ではこの「わかる」プロセスが、い

たるところで繰り返され、意識され、議論されるようになっているのである。 Iわかりやすくj

するための提案も数多くなされている。さらに今目的な問題としてだけでなく一般的にいって

も、ただ単に「わからない」でいる状態は、人間と都市空間との聞にどのような積極的な関係

も産み出さない。 Iわかる」ことが、人間と都市空間とのさまざまな関係が展開してゆくため

の基本的な入門といってよいだろう。また一方で「やってみなくてはわからない」というよう

に、本当によく「わかる」ためには人間と都市空間との関係が展開する必要がある。人間と都

市空間との関係の展開と「わかる」プロセスの展開とは同時進行なのである。

1.2.2. 知っている

「都市がわかるJとはどのようなことであろうか。環境認知に関する研究では、都市がわか
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っている状態を「慣れている(f，卸tiliar)Jという言葉でいうことが多い。この「慣れている」と

いう状態は、人間がその都市空間についての「知識J、特に空間的な内容に関する知識をもっ

ている状態とされている。人間の頭の中にストックされている都市空間についての空間的知識

は「認知マップJのかたちをとるものとされ、その「認知マップ」のもつべき特性が数多く議

論されている(6)。それらの議論の中でこの「認知マップjは、マップという言葉を与えられて

はいるが、現実の地図の作成法に従ったようなフォーマットで情報が蓄えられていると考える

のは適当ではないとされている。部分的には現実の地図のような特性をもっとしても、より多

様な内容をもち、不確実性をもちながらも、柔軟な特性をもち、学習や忘却の効巣があること

が指摘されている。認知マップに表現される空間的知識については、この論文のフレームワー

クの中で位置づけを与え、本章の第4節の中でくわしく触れることにする。

都市についての知識にはこのような空間的な知識以外にも、さまざまな内容が考えられる。

たとえば都市についての社会的、経済的、政治的知識や、文化的、歴史的知識、さらにさまざ

まな風俗や出来事を知っていることなども、都市についての知識である。このような都市につ

いての知識をもっていることは、明らかに「都市がわかるJことの一つの側面と言えよう。

1.2.3 行動ができる

「都市がわかる」ことに関しては、上に述べた「都市について知っているJということとは

異なった側面を指摘することができる。 I都市の中で行動ができるJという側面である。たと

えば、その都市についてはあまり多くのことを知っていなくとも、その都市で不自由なく暮ら

すことができ、その都市の中で行動することに不自由を感じない、というような人についても、

その都市がわかっているといってよいだろう。

このように「都市がわかる」ことについて、 「都市を知っている」という側面以外に「都市

で行動ができる」という側面を区別する考え方は、 Ryle(1949)が人間の「知」について「

knowing出国 (・ということを知っている)Jと Iknowinghow (いかに・するかを知っている)J 

とを区別して、 「知jを前者に還元しようとする考え方に反対したことに基づいている。佐伯

(1990)はこの両者を、 I事柄」の知識く事柄・知>と、 「やり方」の知識くやり方・知>と呼

ぴ、 人間のくやり方・知>の特徴を f状況に適切に応える」こととしている。

都市の場合で言えば、事柄的な知識として多くのデータを記憶している人でも、現実の都市

の中でう まく行動できず不満がつのり、その結果として都市に出て行くことを嫌うようであれ

ば、その人を 「都市がわかっているJとは言いがたいであろう。少なくともそのような人は

「都市をわかろうとしているJ人、つまり都市との問に積極的な関係を産み出そうとしている

人とは言えない。一方で、都市についてうまく説明したり伝達したりすることができなくても、

状況に応じて都市を有効に利用している人は、 「都市がわかっている」し、さらに「わかろう

としているJように見える。たとえば、目的に応じて都市のさまざまなサービスを使いこなす
ことができるよう な人である。

もちろん都市のサーピλを使いこなすには、どこに何があるかという事柄的な知識を知って

いる必要がある。 I都市を知っているJことと「都市で行動ができるJということは不可分の

関係にあるのである。 I都市で行動ができるJためには、その時の状況にとって有効な「都市

ー7.



却市空聞の経路探索に関する研究 第 I章郷市空間町中の経路探索

について知っていることJを利用できなくてはならない。そのように、状況に応じて「知って

いることjを利用して「行動ができるjことが本当に「わかる」ことと言えるだろう。

1.2.4 目的地への移動ー経路探索

「都市で行動するJことの代表的な例は、既に述べたような「都市のさまざまなサービスを
使いこなすこと」であろう。これを支えるさらに基本的なことは「そのようなサービスの場所

に行くことJ、つまり目的地となるサーピスの場所に移動することである。
この論文が主に扱っていることは、このような「目的地への移動jである。次の節の中で定

義するように、このような行動をこの論文では「経路探索(wayfinding)jと呼ぶ。したがってこ

の論文の目的は、この経路傑索を通して「都市がわかるJことについて明らかにすることであ

る。

この節の引き続〈部分では、 「目的地への移動Jつまり経路探索の中で、 「都市がわかるj

ということに直接的に関わるいくつかの現象を例としてあげたい。それは、 「迷いと発見jと

「行けばわかるJということである。経路探索に関する理論は少なくとも、これらの現象に有

効な説明が与えられなくてはならない。

1.2.5 経路探索研究の課題例 1.迷いや発見

図1は、第2'1者で許細に論ずることになる、経路探索の実験の言己主王から作成したものである。

環境について不確かな知識をもった被験者が目的地に到達するまでに発言した、感情を表わす

言葉を示している。図の中で、 ?は被験者が「あれっj Iわからない」などと発言し、何ら

かの「迷いJを示したことを、 !は「あったj Iわかった」などと発言し、 「発見」をしたこ

とを示している。

-自ー

環境:繁華街の地上レベル(渋谷)

人間・健常者(大学院生男性)

環境についての知織レベル・中間的

課題:特定の主要なランドマーク聞の移動

「渋谷駅からパルコパート 3へ行くj

条件 緊急ではないができるだけ速く行く

? 迷い・あれっ、わからない、…
! 発見あった、わかった、

図1-1.経路燦索笑験の記録
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このような「迷いJや「発見jは、経路探索の中でしばしば見ることのできるものである。
経路探索に関する研究の主要なテーマの一つは、人間と環境がどのような組み合わせとなった

時に「迷いJや「発見Jがヲlき起こされるのかを解明し予測することである。しかも興味深い

ことは、同じ人間が同じ都市空間にいたとしても、経路深索の条件が、普通に目的地を目指す

ものであるか、緊急の避難時であるか、あるいは特定の目的地もなくリラックスした散歩のよ

うな場合であるかで、 「迷い」ゃ「発見jが生ずるかどうかも変わってくるということである。

1.2.6. 経路探索研究の課題例2.行けばわかる

第4節で詳しく触れるが、提案されてきた空間的知識についての研究を振り返ってみると、

多くが、空間的知識を人間の頭の中に形成され蓄えられるものとして扱っている。しかし、日

常に人々が行なう経路探索行動を考えてみると、都市がよくわかっていて困難を感じることな

く目的地に行くことができるような場合にも、呆たしてその人はその都市のさまざまな空間的

知識を頭の中にもっているといえるだろうか。たとえば、よくわかっているという都市につい

て言葉や図で説明をすることを求めても、うまく表わせないことは多いのである。むしろ「行

けばわかる」ということが多いのではなかろうか。 I行けばわかる」ということは、都市空間

のさまざまな場所やものが、人に過去の行動や出来事を思い起こさせる「喚起させるj性格を

もっているということである。

Norberg .Schulz( 1980)は、次のようなエピソードを紹介している。生まれ故郷のペJレリンを長

い不在の後に訪ねた建築家が、もはや既に生まれ育った家はなくなっており、少々迷っていた

という。 Iその時、彼は突然、歩道の典型的な敷石を認めた。そこで子供のころに遊んだので

ある。彼は故郷に戻ったことを強く感じた。 p2IJ このようなことは必ずしも子供のころに

過ごした都市空間に限られるわけではない。

たとえば、記憶術として古代ギリシアで考案されたという「場所つ・け法(M仙 ωofLoci)jは、

都市空間の「喚起させるJ性格を用いている。この方法はまず、熟知している特定の場所を移

動する時に、次々に現われる特徴的な地点を利用する。それらの地点に記憶すべきものが置か

れている状態を思い浮かべるのである。いざ思い出すときには、心のなかでその場所を移動す

るだけでよいというものである。古代の人々はそのような場所として大寺院などを用いたとい

う (Yal田(I968)，Neis記r(1976))。

このような都市空間のもつ「喚起させるJ性格は、誰にとっても自然に納得のいくことであ

る。都市空間のさまざまな要素が、喚起させるという「性格をもっているJ、あるいは、喚起

させるという「意味をもっているjという表現は、ごく自然なものである。このことは、都市

や建築をデザインの対象と見なしている人々にはとりわけそうであり、デザインする都市空間

の要素が、人間の行動や感情を誘発することを確信し、さまざまな鋲みをするのである。経路

探索について提案されるモデルは、このような素朴な(naive)な考え方に説明が与えられねばな

らない。
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「喚起させる」性格をもった「意味の査かな要素」からなるものとして都市空間をモデJレ化

することは、一方で人間のモデJレを小さなものとするだろう。都市空間にさまざまな情報が埋

め込まれていれば、経路探索に成功するために必要な人間の能力は小さなものでよい。同様の

パフォーマンスを実現するために必要な情報は、都市空間の中に備わっているからである。必

要な情報は頭の中からではなく都市空間から引き出せばよいのである。

このような期待は、必ずしも都市空間をデザインする立場の人がもっ特別なものなのではな

い。認知科学と人工知能研究の創始者の一人と言われるSimon(1969，第2版1981)は、浜辺を歩

く蟻が描いた軌跡が複維であるということは、蟻の複雑さを示すものではなく海岸の複雑さを

反映しているという例をあげている。その上で彼は、 「人間は適当な刺激で喚起されうる、莫

大な情報を記憶の中に蓄積することができる・ ・情報の詰まったこの記憶装置を有機体の一部

として見なすのではなく、有機体がそれにむかつて適応していく環境の一部と見なしたいと考

えている。(p65，訳p89)Jと述べている。もっとも、 Slmonが主導した認知科学では、長い間も

っぱら人間の頭の中にある記憶装置のモデル化に終始してきたのである。

しかし近年ではそれまでの認知科学の枠組みを超えて、環境のもつ「喚起させる」性格への

関心がもたれるようになってきたのである。たとえば、 Nonnan(1988)が人間とコンピュータと

の相互作用(human-∞mpulcrinlcraclion西国加d佐伯(1991)は相互交流と訳している)の研究の中
で、 「記憶は外界にある知識でもある」として、 「外界の知識と頭の中の知識のトレードオフ」

の関係を次のように指摘している。

「あることをする際の速度および結呆の質とそれに必要な頭脳労働の聞にはトレードオフが

ある。そのため、街の中で道を録したり、庖や家の中でもののありかを探したり、複雑な機械

を使ったりするときに、イ可を学ぶ必要があるかは、このトレードオフによって決まることがあ

る。外界から情報が得られることが確実ならば、行なおうとすることの質を維持できる程度の

正確さで記憶の中に情報がコード化されていればいい。人が自分の環境の中でちゃんと活動す

ることができるにもかかわらず、自分が何をしているかを言葉にして説明できない理由の一つ

がこれである。(釈p92)Jσ) 

この研究では、このような都市空間の「喚起させるJ性格を考慮に入れたモデル化を試みよ

うと思う。そのために経路探索の状況ごとにモデJレ化を図るという方法をとることになる。も

し経路銀索に関して、どのような状況についても説明可能なモデルを考えるのであれば、人間

のモデルはさまざまな空間的知識を既に頭の中に備えたものとならざるを得ないであろう。都

市空間のモデルについても、あらゆる状況で人間が情報を引き出すことのできる非常に大きな

データベースとしなくてはならない。しかし、特定の状況について考えれば、何が頭の中に知

識としてあり、何が都市空r.uに備わっているとするか、適切な配分がありそうである。その配
分がうまく設定できれば、それぞれの状況に対応した、モデJレとなる世界を作成できるであろ

う。したがって、経路探索を代表する状況をどのように設定するかが課題となる。
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1.3. 研究の方法

1.3.1. 研究プログラム

この研究は、図2に示すように、実験、モデル化、シミュレーションという一連のプロセス

をフィ ードパックを伴いながら進める方法を取っている。まず、研究の対怠である経路探索に

ついて実験を行ない情報処理的視点からプロトコル分析を行なう。さらに計算論的モデルの作

成がなされ、コンピュータ上に実現される。この流れの中で経路保索における人間一環境系を

捉える「状況Jという考え方が提案される。それらの状況に相当する「マイクロワールドJを

コンピュータ上に作成し、人間一環境系に対するデザインの可能性を係るために活用すること

になる。

2章↓ 3量↓ 4章|
巨雪 匡喧ーぅ巨7'JHtI一利シミュレーション|

図 1-2.研究の流れ

研究方法の特徴 1)情報処理的アプローチ

2)プロトコJレ分析

3)計算論的モデル

4)状況的理解

5)マイクロワールドの作成

この節の引き続く部分では、経路探索が「目的地のある移動」と定義される。さらに多様な

様相を示す経路探索は「探査、通い、散策、避難、探索Jという 5つの状況によって捉えるこ

とが仮説として提出される。この論文は「探索jの状況を中心として「探査」や「通いJの状

況との関係を論ずることが示される。

第2章ではこれらの道具立てにもとづいて、現実の都市空間において、妥当な意味づけをも

っ課題を与えて経路探索の実験をし「プロトコル分析Jを行なう。行なわれる笑験は、出発点
から目的地に至るまでの問、被験者が芦に出して考えたことの記録に基づいて、経路傑索のミ

クロなプロセスの組子を追うものである。これらの実験は主に、 rll陸 J、 rt軍索」、 「通い」
の各状況に相当するものとなっている。

第3章では、実験によって得られた知見にもとづいて経路銀索のモデル化を図り、コンピュ

ータ上に実現する。 2章においても 3章においても、経路深索のプロセスの解釈として「情報

処理的アプローチJをとるが、一般的なモデJレの僧築ではなく、経路探索のそれぞれの状況に

相当する「マイクロワールドJを作成するという方法をとっている。具体的にコンピュータ上

に実現するための言語としては、 「タート jレグラフィックス」をもったL∞o言語を使用する。
第4章では、このモデJレにしたがってシミュレーションを展開する。まず実験の再現を試み
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る。それによってモデルの有効性と限界とを考察する。さらに、モデルのさまざまなパラメー

ターの設定を変えて、現実的なものも仮想的なものも含めてさまざまにマイクロワールドを作

成する。これによってデザインによる状況の変更の可能性を探ることになる。その上で、論文

の最初に仮説的に提出した5つの状況について考察する。

この節の引き続く部分では、先に述べたように主要な概念について定義を与え、さらに状況

の設定方法と、それによって規定される経路探索の5つの状況について説明する。また、 3章

以降に採用する、経路探索の状況に対応した「マイクロワールドJの作成という考え方につい
ても述べることになる。

1.3.2 経路探索の定義:目的地のある移動

この論文が扱うのは、都市空間の中での人間の移動である。ここでは、移動についての一般

的定義を与える。移動を時間の中で捉えれば、移動の開始の時点と、移動中の時間と、移動の

終了の時点が指摘できる。それを空間の中で捉えれば、移動開始の時点で位置していた出発点

があり、終了の時点に位位している到着点が指摘でき、移動中に位位している場所は連続して

出発点から到着点までの経路を形成する。

開始十一移劃中一一う終了

時間的

目的地 *:

空間的

出発地点← 経路上→ 到積地点

図 1-3経路傑索=目的地のある移動

このような移動についての説明は自明のようだが、現笑の時空間の中では必ずしも明白では

ない。現実には人間は移動を続けるかと思えば、わずかの問立ち止ったり、いったん移動をや

めしばらくした後にまた移動を始めたりあるいは長い間その場所に止まったりする。物理的な

動きだけを見るならば、このような行動からどの時点からどの時点まで、あるいはどの地点か

らどの地点までを、一つの移動と見なすかがあいまいな場合もある。

移動にはさらに、目的地がある場合と、ない場合とを区別することができる。都市空間の中

では、人間は目的をもって移動を行なうことが多い。その場合到途することを目療とする場所、

つまり目的地をもっている場合と、もっていない場合とがある。目的地がある場合にも、ある
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特定の場所であることもあれば、ある種の特性をもっ場所であればよく、特定きれない場合と

がある。また、実際に移動をした後で到着地点が目的地と一致する場合と一致しない場合とが

ある。

この論文が考察の対象とする経路探索(wayfinding)は、 「目的地のある移動Jと定義すること

にする。

移動一目的地あり ..・ e・-経路銀索

一目的地なし

1.3.3 経路探索の状況の構造ー装置、役割、主題

目的地ー特定の場所

ーある磁の特性をもっ場所

経路探索をいくつかの「状況Jに区別して考えることにする。ここで一般に状況を決定づけ

る、次のような、装置(sclting)、役割(role)、主題(出cme)という概念的枠組みを導入することに

する。状況設定の枠組みについては、1.3.8でくわしく述べる。

1)装置.どこを移動するか。舞台装置。経路探索が行なわれる都市空間を指す。

2)役割 だれが移動するか。登場人物。経路探索を行なう人間を指す。

3)主題.何のためにどのように移動するか。経路探索の目的や線態を指す。

この枠組みは、人間一環境系を演劇のように捉えようという考えから採用されている。演劇

であれば装置も役割も主題も、演劇のストーリーによって、変更したり、交換したり、省いた

り、付け加えたり、組み合わせたりといったように様々に設定することができる。たとえば架

空の装置、一人二役といった役割、主題の転換も可能である。このような見方で人間一環境系

を捉えることで固定的な人聞や環境の捉え方を避けようというのである。

1.3.4 装置としての都市空間

装置は経路深索が行なわれる都市空間に相当する。装置はさ~mJの「スケー JレJ によって次の

ように分類することができる(8)。ただしこれらのスケールの聞には明確な境界はなく連続的

に移り変わる。

大スケーJレ:都市全体など。(例.東京、ポストン)

・中スケーJレ:近隣、地域、界限、複合建築物、地下街など。(例.渋谷、アークヒルズ)

・小スケーJレ.一つの建物のインテリア程度(例.ソニーピル、パJレコ)

装置は、その空間が建築物の内部か外部か、配列に規則性(グリッド状、放射状など)があ

るかないかといった区別ができる。また用途によって区分することもできる(例.ニュータウ

ン、 繁華街、地下街、遊間地、公園、墓地、キャンパス、複合建築物、各種の施設(駅、学校、

病院、博物館、図瞥館、コンサートホール、ホテル、空港、駐車場)・ .)。

また装置は、時間的に変動することも考慮する必要がある。たとえば、天候(日青tl._雨、雪、

暑い、寒い、風が強い…)や時間帯(早朝、朝、昼、昼下がり、夕方、夜、深夜・)などであ

る。さらに、雰図気(危ない、賑やか、寂しい、騒々しい、静か・)のような感情的な点から
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も、もし誰もが抱くようであれば、区別することができる。

このように装置は極めて多綴に考えられる。とりわけ都市空間がますます複雑化する現代で

は、装置の分類にもとづく状況の分類はかなり錯綜したものとなるであろう。

1.3.5. 役割としての人間

役割は、経路探索を行なう主体である人間の様々なタイプに相当する。都市空間において区

別される人間のタイプには、子供、成人、高齢者、男性、女性、障害者、列個人、などがある。

しかしこれらは迷いや発見といった経路探索をする役割としては一般的にすぎるだろう。例え

ば高齢者の一般的な迷いといっても、それこそきわめて一般的な傾向程度しか指摘できないだ

ろう。これに対して、都市空間について持っている知識の程度(全く知らない、不慣れ、熟知

しているなど)は、経路探索の役割を規定する重要な基準になる。これらの知識は経路探索を

繰り返すことで発達するという特徴をもっている。したがってある役割から他の役割への発達

が考えられる。

さらに一回の経路探索の間に変化する役割も考えられる。たとえば、経路探索のはじめには

もっぱらサインシステムに従って移動していた人が、途中から視覚的な情報を重視するように

なるといった場合である。このようなことがうまく記述できることが、経路探索においては重

要なことである。そう考えると、役割を規定するものとしてたとえばストラテジー(戦略)と

いう概念を導入した方がよいかもしれない。ある役割は、いくつかのストラテジーをもってい

て、それらを適切なタイミングで発動する能力をもっと考えるのである。そうするとストラテ

ジーの組み合わせとそれらの発動のコントロールの仕方によってきまさ・まな役割を構成するこ

とができる。

しかし役割についてもかなり多様なものとなることが容易に想像できる。そのため、装置の

場合と問機に、役割の分類にもとづく状況の分類も難しいものとなるだろう。

1.3.6 主題

主題は、経路探索の課題や様態のi主いをあらわす。主題のi韮いを規定するために、次のよう

な「習熟度(f，出羽liarity)Jと「緊波皮(intensity)Jというというこつの尺度を導入する。

1) 習熟度:人間が都市~/I日に慣れている程度を表す。全く不慣れ(unf，卸tiliar)な場合から、熟

知している(f;訓 iliar)場合までが考えられる。

2)緊張度:人間と都市空間との関係が緊迫している度合い、目的地への拘束の強さ、移動

の条件の強さなどを表す。緩やか(1佃日)な場合から厳しい(tight)場合までがある。

この二つの軸を使って主題を分類すると次のような 5つに分けられる。

1)習熟度の低い

2) 高い

3)緊張度の低い

4) 高い

探査

通い

散策

避難
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のどちらも中間的 ・…・・探索

このような主題の途いを利用して、経路線索の状況を分類することにする。

1.3.7. 5つの状況探査、通い、散策、避難、探索

主題の分類にしたがって状況を次のような 5つに分類して考えることにする。以下にあげる

リストでは、 一般的に言って、それぞれの状況がどのような装置と役割からなるかについても

示す。

1)探査(exploration)の状況

ほとんど知識を持っていない都市空間の中を移動する「探る (さぐる)J状況と言える。

探査の状況では、緊張度は中間的で、緊急ではないがなるべく速く行くといった条件が前提

されていることが多い。また、特定の目的地がなくその都市空間を知ること自体が目標の場

合もある。

装置:建物の細かな形状、ストリート7アーニチャキ特徴のない小さなl苫などは関係しない。

役割:都市空間における一般的な移動のためのストラテジーが関係する。

2)通い(commuting)の状況

十分に知識を持っている都市空間の中を目的地を目指して移動する「通う」状況である。

これは、通勤や通学だけでなく、頻繁に訪ねることで十分に慣れている(f，四tiliar)状態を一般

的に指している。

装置:要所要所で移動のための記憶を喚起する手掛かりが備わっている。

役割:既に持っている道筋に関する知識を草IJ用できるストラテジーが重要となる。環境の新

たな情報にデリケートに対応するストラテジーはとりたてて必要がない。

3)散策(wandering)の状況

「ぶらぶらするJ状況である。

装置・ストリート 7 アーニチャや小さなレストランや喫茶庖も重要な~索となる。

役割.ちょっとした雰囲気の変化などを感じ取るストラテジーが最も重要になる。

4)避難(ev配 uation)の状況

「逃げるj状況である。緊急時、非常時に相当し、非日常的な状況といってよい。

装置・建物の用途より、建物の形状や素材、その地区のミクロな気象、人々の流れなどが重

要である。

役割:位置や形などの計量的情報をデリケートに扱うストラテジーが必要となる。

5)探索(search)の状況

「探査Jと「通いJ、 「散策Jと「避難」との中間的な状況である。

それぞれの状況での人の移動の軌跡を例示すれば図4のようになるだろう。
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探査

函(百1

J 
探索 亙ヨ

〆
散策

培
通い 図

寸 jfI: 
ーー;この~文の主要な対車

図 1-4.5つの状況

この論文は、特に「嫁査J、 「探索j、 「通いJの状況に焦点を当てることになり、 「避難J
と「散策jについては部分的に考察されることになる。また、これらの3つの状況は、都市空

間と人間との関係が繰り返され、人間がその都市空間を知るようになるにつれて、 「探査jか

ら「探索Jへ、 「探索」から「通い」へと移行していくものである。あるいは都市空間が激変

したり、人間の側のストラテジーに大きな変化が生じるなどといった人間と都市空間との関係

の変化によっては、 riiJiぃJから「探査Jの方向へ移行することもありうる。これらの移行を
うまく説明することも重要なテーマである。

1.3.8 状況の枠組みについての理論

この「装置、役割、主題Jという枠組みは、言語学において社会的ー記号的視点からみた言

語の機能を重視するHalliday(1978.1985)の提案した考え方を参考にしている。それは、 「フィー

Jレド(日e1d)、テナー(回or)、モード(π制c)Jというもので、テクストに対する社会的コンテクス

トー「状況のコンテクストJ (状況としてのコンテクストと考えればよいだろう)ーを捉える

ための枠組みである。 Hallidayによれば、フィーJレドは言語活動の行なわれる領域、場面を指し、

テナーは言語t古動の関与者間の役割関係を、モードは伝達の様式を指す。
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池上(1983)によると、これらの概念はコミュニケーションの理論に対応した概念をもっ。つ

まり、フィーJレドが場面と話題内容に、テナーが発信者と受信者に、モードが経路に相当する。

ちなみに池上(1983)によれば、コミュニケーションは次のような符号化(e配 odinρの過程と、

解説{伝江組ng)の過程からなる。

符号化:発信者(田叫cr)がコード(目出)(および必要ならば場面(silualion)) を多照しながら、話

題内容(IOpic)の記号による表現としてメッセージ(m回日ge)を作成する過程。

解説 :何らかの経路(channel)を通って到着したメッセージは、受信者(reccivcr)によって同じ

コード(および必要ならば場面)を参照しながら解説され、 話題内容が再構成され

る過程。

経路探索の研究の中では、 Passini(l984b)が、経路探索デザインのガイドラインを提案した中

で、状況を設定するための分析的なステップとして、次のようなものを示している。

1) r経路探索課題の確認Jでは、似通った特徴をもっ空間として目的地ゾーン(desunalion
泊施)という用鰭が導入される。それらのゾーンはユーザーの環境(selung)に対する認知的編

成に対応するものとされている。 これらゾーンを基にして経路探索~題が、 (a)環境(selling)

の入口/出口から目的地ゾーンまで行く、戻る。(b)あるゾーンから他のゾーンまで行く、

(c)あるゾーンの中である場所から他の場所まで行く、というように三つに分類される。

2) rユーザープロフィーJレの確認jのステップでは、主要なユーザーグループのプロフィー
Jレが、環境(selling)の知識の程度、アクセスの困難度、情報処理の困難度によって特定され

る。

3) r経路探索条件の確認Jでは、娯楽的(問問山田J)、確定的(r田olUle)、緊急(聞記rgency)とい
った条件が設定される。

4) rデザイン要求の確認Jの段階では、これまでの段階を総合し「課題ーユーザー 条件J
の組合せが形成される。特定のユーザーグループや緊急の条件など特別の配慮を要する組

合せがチェックされる。

劇場の比喰は多くの場合に別用されるが、人工知能の分野で知識表現の一つの方法であるス

クリプト (scripl・台本)もそうである。 Sch血kel al.(197ηの提案した記憶権造であるスクリプト

(scripl 台本)は、レストランで食事をするといった日常のステレオタイプ的な状況を表現した

ものである。そこでは、あるスクリプト(例えば、レストラン)を記述するために、トラック

(四k)(:喫茶庖)、小道具(props)( :テープJレ、メニュー、食べ物、続求書、お金)、畳場人

物(rol回)(:客、ウェイトレス、コック)、エントリー条件(:客は空腹である。客はお金を

もっている。)、結果( 客はお金が減っている。 j苫の主人のお金は培えている。客は空腹で

はない。客は喜んでいる(場合による))といった枠組みを与え、シーン 1:/苫に入る、シー

ン2:注文する、シーン 3:食べる、シーン 4 出る、と分けた各シーンをそれぞれ、事象の

連鎖の形式で記述する。

このように状況を捉えるための枠組みはさまざまな分野で提案されている。上に簡単に概観

した概念群と、この論文で提案している「主題、装置、役割Jという枠組みとの関係を次のよ
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うに整理することができるだろう。

<...・......主題 > <............装置.......・.> く 役割 ー〉

P回sini <・ 0・...............……日課題の確詑 ............・> < ユザー"C74-'"の確露 〉
経路探索デザイン〈・ 条件の確包....>

民話。ーションの理君主 〈 ・話題内容 〉 く 経路 〉

{池上(1983)書照) < ・場面・ ・ 〉

く・・ ・尭信者 〉 くー ー受信者 > 
〈・ 畳信者 > <ー 発信者 > 

Halliday <・ フィールド ・ …〉

冒結社会牢

Schank 
知111.表現

〈 ーモード ーー> <・ テナーー 〉

く エントリー条件〉 く トラック ー> < ー 畳場人物 〉
〈 ・結果..........> く 小道具 ....> 
くー シーン 〉

表 1-1状況を捉える概念群

1.3.9 経路探索における 「積木の世界J マイウロワールド

この項では、 「状況Jによって提えるという考え方に結び付いて、この論文が採用している
もう一つの特徴的な方法である「マイクロワールドの作成」について論ずる。

「マイクロワーJレド(microworld)Jは、経路探索の状況に対応して作成されるモデルとなる

小さな世界である。この考え方は、人間についても都市空間についても問題にしている経路探

索の状況を表現するのに十分なだけの事柄に制限することによって、よくわかった項目から情

成され、それらの設定内容を変更したり縫々に組み合わせることでどのような挙動を示すか確

かめることのできる、小さな世界をつくることができるというものである。このような「マイ

クロワーJレドJは、その設定をさまざまに変えてシミュレーションを行うことで、経路探索に

おける人間と都市空間との関係を明らかにしてゆくために用いられる。

ここでいう f..イクロワーJレドを作成するJという考え方は、子供が数学の概念を学ぶため
に、コンピュータ雷GaL∞oを開発したSeymourPapcrtが用いているものに影響を受けている。
L∞0の環境の中で子供たちは、画面上などに現われる位置と方向をもった仮想の生物[ター
トル」に自分を投影させ、プログラミングをしながら様々なアイデアを実現してゆく。

Papcrt(1980)は、このようにして子供たちがっくりだす世界を「マイクロワールドJ とよぴ、

それは特定の種類の強力な概念や知的構造が「生育する場所」、つまり「強力な概念の猪養器

(incuba1ors for powerful ide坦)J (あるいは「知識の培養器(incuba1orsfor knowlωge)J )であると

いう。

このような「マイクロワーJレドを作成するjことは、必ずしも子供の教育といった場面にの

み有効なのではない。たとえば人工知能の分野では、 「積木の世界Jが「知識の培養器Jとし

てのマイクロワールドの役割を来たしてきた。積木の世界をめぐって、自然言語理解、物体認

識、ロポットの行動計画作成などについて多くのアイデアが提出されてきたのである。

Pufall(J988)はマイクロワールドの意味について次のように述べている。

「マイクロワーJレドは、原理を教訓的に提示するのではなく、リアJレな世界として原理を具
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体化する。その原理は、他の人々が重要であると認めたものであり、多くの渇合、ある物理的

社会的現象について専門家に共有されている理論を具体化している。端的に言えば、マイクロ

ワーJレドの核心は、それが概念システムであるということだ。さらにそれが肉付けされるのは、

おそらく、その世界と私たちとのトランザクションを通して、私たちがその原理を構成するこ

とを容易にするようなコンテクストに置かれた時である。」

経路探索研究においても、典型的な経路探索の状況を表わす「マイクロワーJレドJから、特

別な状況を表わす「マイクロワーJレド」まで、一連の適当なマイクロワーJレド群を作成できれ

ば、それらを使って様々なシミュレーションをすることで、経路探索について発見をしたりア

イデアを提出することができる。またそれを契機として、さらに有効で魅力的な新しいヴァー

ジョンの f..イクロワーJレドJを作成することも期待できる。それは、現実には起こっていな

かった状況や起こりえない状況に対応するかもしれない。そのようにすれば「マイクロワール

ドの作成jは、現実の世界の解釈にとどまらず、新しい現実世界を榊想するための一つの方法

ともなるのである。

1.3.10.思考の媒体としてのコンヒ.ュ一世 一 世ートルグラフィ γクス

この論文では「経路傑索のマイクロワーJレドJを作成するために、そこにL∞0言語の「タ
ートルグラフィックスJのアイデアを導入している。もちろん、 「マイクロワールドの作成J

のためには必ずしもコンピュータが不可欠というわけではない。しかし、コンピュータを使っ

て f..イクロワールドjを笑現することによって、設定をさまざまに変えたときにどのような
挙動を示すかを即座に確かめることができるのである。これについてはさらに、次の節の計算

論的モデJレの部分で述べる。

コンピュータはそのように便利な道具として利用できるだけでなく、さらに積4量的に利用す

ることができる。 以)(;0言符を開発したP却回(1980)は、 「コンピュータには形式的なものを具

体化し、私的なものにするカがある p21Jと述べている。そのようなPapcrtの考え方が具体的

に実現されたのがL∞0言語であり、そこに盛り込まれた「タート Jレグラフイツクjというア
イデアである。

Papertは彼の開発したL∞0言諸に「タートルグラフィックスjというアイデアを導入して
いる。この「タートル(亀)Jは、図5に示すように、コンピュータの画面上の仮想の生物

(二等辺三角形の映像)であったり、あるいは床の上を動く玩具のようなものである場合もあ

る。この「タートJレ」は、距離と方向を指定した動きの命令を理解することができる。たとえ

ば、 fFORWARD 50 (まえへ50)Jと命令すれば前へ50単位進み、 fR1GHT90 (みぎ90)J 

と言えば、右に 90度の回転をする。 fタートル」はベンをもっていて、画面上や床の上に動

いた軌道を描くことができる。そこで動きの命令を連続して並べて、絵を描くこともできる。

そのような命令の連続に新たに名前を付けて「手続きJとして記憶させておくこともできる。
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G国 ph同園圃圃園田E011

戸

コンピュータ画面上のタートル フロアタート Jレ

図 1-5.LOOOタート Jレ

このように「タートル」に絵を描かせることは、あたかもその「タート Jけになって絵を描

くかのように行うことができる。 Papcrtはこのことを、 「身体向調(ぬdysymonic) p63J的に学

習することができるといっている。この論文では、都市空間の中で経路深索をする人間のメタ

ファとして「タート JレJを利用しようと思う。都市空間の中を移動する人間と、コンピュータ

の画面の中の「タートルJとを問調しうるものとして扱おうというのである。

このような「タートルJに命令を与えて絵を描く体験を通して、 「子供は並はずれて豊かで

高度に洗練された「マイクロワールド(小世界)Jを支配することを覚えるのであるpl2J。

Papcrt(1980)はさらに「子供が、たとえ学齢期前の子供であろうと、 (コンピュータを)支配

する立場に立つ。子供がコンピュータをプログラムする。コンピュータにどうものを考えるか

を教えることによって、自分はどうものを考えるかについての探究に取り組む。この経験は無

謀なものにもなり得る。思考について考えることは、子供を認識論者に仕立てあげる。 p19J

と述べている。これはTurklc(1984)のいうように、コンピュータを分析の道具というよりも、

第二の自然として「うっとりさせ、落ち着きを失わせ、思考をせきたてるものjつまり、 「喚

起させるもの(ev闘 tiveobjecl) pl3Jとして積極的に位置づける立場である。

このような「タートルに行動や[思考jすることを教えることが、自分自身の行動や思考を

熟視するということにつながる p.28Jようなコンピュータの利用を、佐伯(1986)は[思考活動

の媒体(メディア)Jとしての利用と呼んでいる。ここで確認しておかねばならないことは、

コンピュータがこのようなメディアとして、 McCluhan(1964)のいうような「メディアはメッセ

ージであるJといった力をもつのは、コンピュータによって実現されたマイクロワールドが、

利用者にとって意味のある問題を扱っていて、しかも発見的に別用したり新たなアイデアを盛

り込めるようにデザインされており、さらにそこで見いだしたことを他の活動に生かすことが

できるようなコンテクストに置かれた場合だ、ということである。
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1目4. 経路探索研究の概観

この節では、これまでの経路探索に関係する研究を、特にこの論文に関係の強いものについ

て概観する。まず経路探索のさまざまな定義について述べ、次に経験的研究の中でも情報処理

的視点から分析しているPassiniの研究について述べる。さらに環境認知についての情報処理的

モデルの提案としてGarlir唱のモデルについて述べる。それに続いて、この諭文が採用している

計算論的モデルの作成というアプローチを代表するKuiperのモデJレについて述べる。最後に、

やはりこの論文が録用している、空間的知識の表現形式としてのネットワークと、環境情報処

理のためのストラテヅーという考え方について述べる。

1.4.1 経路探索とは何か

この論文が扱うような、人間が建築や都市の中である場所から他の場所へある絞路をたどっ

て移動する行動に関する研究が、 80年代から多く取り組まれるようになってきている。建築

や都市デザインあるいは環境心理学の分野では、とりわけ人間に迷いを引き起こすような場合

に関心が持たれている。そのために、この論文で「呂的地のある移動」として定義した「経路

探索(wayfinding)行動Jを、舟橋(1990b)も指摘しているように「未知の対象を見いだして円滑

に到達するj行動とすることが多い。ただし経路探索に対して定まった定義があるわけではな

く、定義することなく日常・的な言葉として「道を探して目的地に行くJ行動を指すものとして

用いている場合も多い。たとえば、 Lynch(19ω)の中ではそのように用いられている。

舟橋(1990b)は「経路探索Jに対する研究者の定義や用例を次のように整理している。

ip国sini(l980):空間的問題解決行動過程 (spatialproblcm solving proc田s)

Weism却(1981):建物に入り、中で動き、外へ出る道を効率よく見出し得ること

Weism皿(1987):現在地を同定し、そこと関連づけて行き先を知り、その目的地に到達し

得ること・・・各選択地点で次に行くべき方向について適切な決定ができること。

Zimring( 1982)・環境における重要な位置を発見するのに採られる笑際の行動

Garling(l986)・合理的な時間・労力の限界内で様々な目的地に到達し得ること (p.I02)J

これらに対して舟橋は、 「経路探索それ自体には、到達の円滑きないし効率性の側面は関係

しないjものとして、舟橋(I990b)の中で、経路探索を「広義の経路選択一般に含まれるが、

特に環境の情報が不足している事態あるいは歩行主体の学習水準が低い場合等、現在地と目的

地との空間的関係が犯纏されていない場合を指すJとし、経路選択については、 「広義には移

動行動における歩行者の空間的位位変化を主体による「選択」とみなす場合をいう。従って、

移動途上における迷い・逆戻り 往復等も含まれる。狭義には、現在地から目的地へ至る経絡

が複数あり、それらの空間的関係が歩行主体に把録され、かつ、比較されて行われる移動をい

うJと定義している。

一方で、たとえばGluck(1991)は、人間の経路探索を「人聞が徒歩で、あるいは釆り物によっ

て定位とナピゲートをするために用いるプロセスを表わしている。経路探索の最終的な目標は、
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大スケーJレ空間においてある場所から他の場所に実際に位置を移すことであるJとかなり広い

定義を与えている。Gluckによると、この場合にいう大スケーJレ空間とは、一般的な定義では

自然環境や地域といった広域を指すことが多いのに対して、 Kuipers(1983)の定義を用いて 「そ

の栴造が、単独の優越した地点からの知覚によってというよりも、時間の経過にそった局所的

な観察を統合することによって明らかになるような空間Jのこととしている。

さらには人間の環境についての学留を重視する立場からは、たとえばBlad田(1991)のように

経路探索を「環境内の経路を学習する能力jと定義している場合もある。このように現状は、

経路探索に対して定義が一定しているとはいいがたい。

ここでは、都市空間のような、 Kuipers(1983)のいう意味での大スケーJレ空間における人間の

「移動(10∞mOlion)Jの中で、特に「ある場所から他の場所を目指して移動する行動Jを経路
銀索(wayfindinρ行動と呼ぶことにする。つまり「移動jの中でも「目的地のある移動Jを「経

路探索行動jと呼ぶことにする。

経路深索行動(wayfmdingbchavior) 一一 目的地のある移動(1配omolion)

ただし、このような目的地のある移動を「ナピゲーション(navigaLion)J と呼ぶこと もある。

このように用務法に混乱を呼んでいる理由は、 「移動」に関する関心が、錐者が気づいた範囲

でも、たとえば、建築、都市計画、環境心理学、認知心理学、心理言語学、人工知能、ロボテ

ィックスなど様々な分野で見ることができるためであろう。このような学際的な領域の特徴と

して、それぞれの分野の研究者がそれぞれの術語を適用しているのである。

1.4.2 経験的研究

環境のどのような特性が経路探索に影響を与える環境の特性に関する経験的研究は、

Wisconsin大学Milwauk昭校のG.Weisman、Montr叫大学のR.Passini、Um回大学のT.Glirling、大阪

大学の舟橋園男らによってなされてきた。これらの研究を概観するには、舟橋(1987a，1987b， 

1990b，1991a)坤殺に立つ。それらの研究によって、経路探索に影響を与える環境の要因と して、

「サインJ r建築的分節の皮合いJ r平面形の複雑さJ r知覚的(特に視覚的)アクセスの容
易きJ (Weisman(1981)， Passini(1984b)， Glirling(1986)，舟橋(1990)等)が指摘されている。

これらの研究の中で、特にこの論文の経路探索に対する情報処理的なアプローチに近いもの

として、 Passiniの研究が挙げられる。

P国 sini(1977，1984b)は、モン トリ オーJレのいくつかの商業コンプレックスで笑験を行なって

いる。被験者は思っていることを結しながら経路深索をするよう指示されている。主要な実験

における課題は、 「地下のパーキングから 6階のツーリストオフィスに行くJrそのツーリス
トオフィスから別のコンプレックスまで地下鉄で行くJrもとのコンプレックスのパーキング
にもどるのだが、途中にある主要な駅でおり他のコンプレックスを通過して歩いて行く」とい

う三種類である。被験者は大学の新入生でモン トリオーJレのダウンタウンについての知識レベ

ルは多様なものとなっている。笑験者が同伴して移動し、発言を促すようにしている。このよ
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うにして得られた発言がテープレコーダで録音される。このプロ トコJレに対して、経路探索を

空間的問題解決 (s開U剖problemsolving) と捉える立場から分析がなされている。

プロトコルはコード化され、 「決定(decision)J r感覚情報(sen回ryinformaLion)J r記憶情報
(memory informalion)J r推論情報(inf町cntialinfonmalion)Jを基本的な単位とした「決定ダイア
グラム(舵isiondiagram)J に舎き換えられる。 r決定ダイアグラム」は決定聞の構造的リンク
を表す 「構造ダイアグラム(slruClurediagr町l)Jと、時間的な変還を示す「連鎖ダイアグラム

(明 U叩 l凶 di毎回m)Jからなる。

DD品L
--O:)) ~ZM 
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凶均一」
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図 1-6.Passiniによる経路探索の分析
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これらの考察にもとづいて、 P国sini(1984b)は、経路探索デザインのガイドラインの作成をし

ている。彼は特にサインシステムの重要性を強調している。さらに、Passini(1988a)では視覚障

害者の経路探索が研究されている。
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1.4.3. 情報処理的アプローチ

一般に情報処理的アプローチは、人間の心を「情報を理解し、保存し、検索し、変換し、伝

達する複維なシステム (Stilingset剖.(J987)p.l)Jと見なす。この情報処理的アプローチの一

般的な特徴を、 Eysenck田dK白川1990)、佐伯(1986)、西田副d佐伯(1991)を参考に整理すれば、

次のような項目を挙げることができる。

1)人聞は外部世界と相互作用する自律的で意図的な生物である。

2)人間の認知活動は、基本的には記号処理プロセスである。

3)認知過程で処理される記号はコンピュータが機械内部で処理する記号と同様のものである。

4)認知過程ではコンピュータのプログラムと同じような系列的な記号処理が行なわれている。

5)そのプロセスは、わずかな情報を一時的に保持する短期記憶と、長大な知識をほとんど永

続的に保有する長期記憶に基づいている。

このような短期記憶と長期言自意からなる認知システムのアーキテクチャの標準的なモデルは、

NeweJJ and Simon( 1 972)の提案したもので、 Simonet al. (1989)によれば、短期記憶は、高速のア

クセス(数百ミリ秒)が可能、限られた容量(ほほ7チャンク)しか保持できないといった特

徴をもち、長期紀憶は、連合的な組織で構成され、実質的には限度のない容量、新しいチャン

クを貯蔵するのに 8-J 0秒、検索するのに単一項目なら 2秒程度、継続している項目なら数

百ミリ秒かかる、といった特徴をもっ。このように情報処理アプローチは、人間の内部に知覚

された情報と行動とを関係づける情報処理をする構造を想定している。

このような情報処理的な考え方を、環境の中での人間の行動に適用している典型的な例が、

認知7 ツピングに関する研究である。 GoJJ凶ge(198ηによれば、認知7 ツピングのプロセスの

一般的モデルは、 fJ)行為者、 2)外部の状況あるいは環境、 3)行為者への状況からのアウト

プットの集合一環境認知、 4)状況への行為者からのアウトプットの集合一環境的反応行動j

の4つの要繁からなる。そしてこのようなモデJレが前提としているのは、 「空間行動は刺激と

反応だけでは説明できないこと、しかしそのような行動には、調停する変数が必要となること、

つまり再秩序化し、再コード化し、ある意味で新しく創造的なように刺激を変形する、内部メ

カニズムを必要とするJということである。

経路探索に対する情報処理的アプローチは、経路探索のプロセスを官官知マッピングのプロセ

スと考え、人間がある目的地に行くという経路探索の目的を達成するために、都市空間から関

連する情報を獲得し、処理を加えて、その結果として都市笠間に対して行動をするという一連

のプロセスを想定する。

たとえば、 Garlinget al.(1984，1 985)では、人間の内部の情報処理と実際の行動を結び付ける

アクションプランの概念が用いられ、空間移動においてアクションプランの部分となるものと

してトラベJレプランが提案されている。トラベJレプランは移動のための行動の系列であり、い

わばJレーティンのようなものである。トラベJレプランの形成は、まず環境についての情報にア

クセスすることから始まる。この情報は、 1)環境を直接に鍛祭すること、 2)地図、舎かれた

テクスト、人と人とのコミュニケーションといったメディ 7へのアクセス、 3)環境の記憶表
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現へのアクセス、の三種類の方法で獲得される。さらにこれらの情報にもとづいて、訪れる場

所の決定、訪れる順番の決定、移動の方法の決定がなされる。

形成されたトラベルプランは完全なものではないので、その実行においては、環境の属性の

観察と、環境内でのオリエンテーションの維持と回復がともなうことになる。

環境町民性についてのメディ
ア情報からの取り出し

RetrievaI from media 
information about prope巾曲
of the environment 

環境の属性についての直接
的観察

Dir舵 tob国間ationof 
pro問巾田ofthe 
environment 

|ァ7シヨンプランA蜘 1

4一一
一+

4-----
~ 

Maintenance I restoration 
of orientation in the 
environment 

図 1-7.Garling et al.(1984，1985)の情報処理的モデル

このGarlingのモデルは、コンピュータ上に実現されたものではないが、よく参照される経路

探索に関する典型的な情報処理モデJレとなっている。

1.4.4 経路探索の計算論的モデル

計算論的モデル(computatio阻 1mωel)は、情報処理的アプローチが具体的な手法としてとって

いるものである。この計算論的モデルは、モデJレを具体的にコンピュータ上に実現することを

意図しているために、波多野副剖 (1991)によれば、 「モデルがどのように振る舞うか、計算機

プログラムの形に表現して動かしてみる、というシミュレーションや、まず動くプログラムを

作ってそれをより知的なものに少しずつ改訂していく、という工学的漸近法(technological

approximations)J といった方法をとるという特徴をもっている。また、コンピュータを利用す

ることによって、一貫性、整合性が保証され、複雑な設定をした特にモデルがどのような挙動

を示すかを、即座に確かめることができる。さらに、計算論的モデルをとることで、 「共通言

語」をもつことになり、以前ではかけ離れていると思われていた分野どうしがコミュニケーシ

ヨンをとれるようになっている。このことは、この後に概観する各研究が、人工知能、ロポテ
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イクス、地理学、環境心理学など4準々な分野の研究者によって取り組まれていることに明らか

である。

さらに特徴的なことは、この計算論的モデルを作成するというアプローチを経路探索に適用

すると、常になんらかのかたちで、環境の「喚起させる」性格についての考察と人間の認知シ

ステムについての考察とを統合することになるということである。

1.4.5. KuipersのTOURモデル

経路探索研究において計算論的アプローチの先駆けとなり、その後も繰り返し参照されてい

るのが、 Kuipcrs(J 978)の提案したTOURモデルである。

TOURモデルは、特定の環境に関する知識と、現在の位置を表わすYouArc Hcreポインタ

(局所的な知識)と、それらの聞の情報のやり取りを推進する推論規則(プロダクションJレー

ル、つまりE・・百-IEN・・の形式で表わすことのできる規則)からなっている。このモデルでは、

空間的知識として、 1)叩 RNとGo-mで表わされる経路知識(運動感覚にもとづく知識) 、2)

PLACEとPATH、さらにPLACEの集合として定義されるREGION、などからなる位相的知識、

3)参照系に対しての方向などの計量的知識、の三極類の知識が設定されている。こ れらの知

識には、いくつかのス ロットから情成される フレームによる表現がなされている。そして次に

示すように、 TURNとGO-lひの二種類の行動によって現在の位置YouAreHcreポインタが移り

変わってゆき、情報がやり取りされて、既にある空間的知識に情報が加えられていくプロセス

がシミュレートされるのである。

[PATH3:Pros田ctSt)

[PLACEt 
Haevard Sq) 

[PLACE5: [P凶 CE2
Putnam Circle] Central SqJ 

図 1-8.TOURモデルのシミュレーション例

[PLACE3 
MIT) 

まず、現在の位置は次のようなものであり、 PLACE2とPATH1という知織を既にもっているとしよう。

YOU ARE HERE: PLACE: [PLACE2: Central Sq] 
PATH・[PATHl:Mass Ave] 
DIR: -1 

PLACE2: NAME: Central Sq 
ON: [PATHl・MassAve] [PATH3: Prospect St] 
STAR: (0. PATHl -1) (90. PATH3 -1) (180. PATHl +1) 

PATHl: NAME: Mass Ave 
ROW: ([PLACEl: Harvard sq] (PLACE2: Central SqJ [PLACE3・ MIT])

このような状況で[PLACE5: Putnam Circ1e)に行〈という行動GO-TOをするとしよう.

GO-TQ: FROM: 
TO・ (PLACE5:Putnam C1r-cle] 
PATH: 
DIR: 
DIST 

YOU ARE HEREポインタの知滋から、 GO-TO町、 FROM(出発点となる場所)と、 PATHと、そのPATHの
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上でのDIRの情報が満たさ札る.

GO-TO: FROM: 1PI ， ArF'~ rρn~r .::l l ~nl 

TO: [PLACE5・PutnamC!rcle) 
PATH: 1PA'T'l-il・ M.:I<lC: Avρ1 
OIR: 二l
015T 

これによって、今まで知織としてもっていなかった新しい場所PLλCE5が、付け加えられる.

PLACE5: NAME: Putnam Clrcle 
ON: 1 PA小1-11~ M.:IC:C: Avpl 
STAR: 

さらに、 GO-TOによって PATH1上で、 (PLACE2: Central Sq)と (PLACE5: Putnam 
Circle)の聞で卜1)という関係があることがわかるので、その情報がPλTH1のROWに付け加えら札る.

PATHl: NAME: Mass Ave 
ROW: (IPLACEl: Harvard Sq] [PLACE2: Central sq] (PLACE3: MIT]) 

， rPT . l'r.rp，~ ， Pllt"n.::om r1 Yl"'lpl r?l，lI.rF，フ「ρn'γ.:11c;.o11 

Smith et al.( 1982)はこのTOURモデルの特徴として、 1)フレームとプロダクションJレーJレに

よる知識表現、 2)局所的知識 (YouArc Hcrcポインタ)や部分的知識による作動、 3)フレーム

間の情報のやり取りを制御するプロダクションルーJレによる空間学習、 4)プロダクションル

ーJレの変更と削除による縮退 (degra也uoo:システムが障害につよく、性能が劣化しても運用が

可能なこと)の実現、を挙げている。これらは、現実世界の事象についてのよくできた計算論

的モデルがもっ典型的な特徴である。

また、空間認知への計算論的モデルの適用において考慮すべきこととして、次のような事項

を挙げている。

1)ランドマーク(加池田rk)‘経路(route)、配置(coぱ19urauo田)‘サーベイ (survey)知識、場所(p1a惜)‘

パス(戸山s)などの表現

2)空間知識の不完全(incompJete)、部分的(戸m尚、非連続性(disc凹 nec也d)の表現や、位相的

(topo10gical)、百十量的(metric);非対称(出ymmctn田1)といった性質の表現

3)システマティックなエラーの表現

1.4.6 その他のモデル

その後、 80年代にいくつか提案された経路採索の計算論的モデルは、いつもTOURモデル

との比較の上で論ずることができる。

たとえば、 Gopalel al.(1989)のNAVIGATORは、 TOURモデルが認知的な歪みが考慮されてい

ないのに対して、 5つのパラメータ(知覚処理におけるo同町トfi)ler、民間e-fi)町、作業記憶にお

けるWM引 出rとWM-stay、長期記憶のL百何回y) を導入している。

建築の分野では、Grossand Zi町ing(1990a，b)は、スキーマに基づいた経路探索の計算論的モ

デルを開発している。 1)フロアプランの中の因われた空間や部屋を発見し、 2)場所スキーマ

のライプラリとマッチングしてそれぞれの空間を同定し、 3)7ロアプランのトポロヅーグラ

フを形成し、め そのプラントポロヅーとプランスキーマのライプラリとのマッチングをし、

スキーマを選択してフ ロアプラン内の経路探索をするためのトポロジーグラフとして利用し、

5)そのスキーマのトポロヅーグラフをフロアプランに適用する、という段階を織論している。

経路探索に関連した計算論的モデルは、人工知能やロポテイクスの分野でもよく作成されて
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いる。以下にいくつかの代表的なモデルを挙げておくことにする。

1) McDcnnoll剖 dDavis (1984)・Yale大学の計算機科学。 SPAMモデルは多くの異なった参照7

レームに対する相対的位置からfuzzymapを形成し、それによって経路のプランニングを行

なう。このモデルはこの分野でいつも参照される代表的モデルである。

2) Yeap (1988) : Olago大学(NewZc剖田d)の計算機科学。シミュレートされたロポットは部屋か

ら部屋へドアを通って移動し、それらの空間の表現を連結して全体のフロアプランの地図を

組み上げていく。

3) Kuipers and Byun (1988) : Tcxas大学に移ったKuipersらの近年の研究。 "NX-Robol"は7ロアプ

ラン上を深査し、センサー情報によって"distinctiveplac白"を同定し、 plac田と pathsの連結さ

れたネットワークを形成していく。

4) Levill(1987，1988， 1990) : LevillのQualnav(Quali回tiveNavigation)は、大スケ-)レ空間における

ナピゲーションのための参熊点として山や高い建物などの速くのランドマークを用い、それ

らを結ぶ仮想の線で閉まれた多角形の領減のどこにいるのかを同定する。

5) Leiscr el al. (1989) : Ben心urion大学(Israel)の行動科学。プロダクションJレールとニューラ Jレネ

ツトワークを用いている。 Wisconsin大学Madison校の建築、 M.0'neill(1990)もニューラ Jレネ

ットワークを用いた認知地図の計算機シミュレーションを行なっている。

6) Br∞ks， (1986，1988)・近年話題を呼んでいる、 「表訟なしの知能 (Inlelligencewi出oul

repre問団tion)Jの立場にたつロポットの作成を試みている。ここで議論しているような表象

を否定する立場である。

1.4.7 空間的知識の表現としてのネットワーヲ

これまでに概観したような計算論的モデルの作成において常に餓論されてきたのが、空間的

知識をどのように表現するかという問題である。認知マッピングに関する研究の蓄積の中で、

空間的知識の性質として指摘されてきた概念を簡単に列挙しておくことにしたい。

-感覚運動的(scnsorimOlor)

.位相的(lOpologi回り

・手続き的(proc刻UraI)・経路(roulcX9)

・計量的(me凶c) 配置的(survey，conJigu凹 onal)

階層性(10)

参!照系([1国間 ofreI官官芭e)

空間的知識のモデル化をはかるには、これらの概念をどう表現するかが問題となる。

一方、自律移動ロポットの研究では、環境の幾何学的な特性、つまり形や位置が第一に関心

となっていて、物体はまず障害物(obs回cle)と扱われることが多い。したがって、環境は幾何学

的な形状をもっ計量的情報を含んだものとして表現されていることが多い。しかしさらに展開

して、そのような物体の聞を踏査することで、ロポットが空間に関する知識を形成し、それを

利用してさらに移動するための行動のプランニング(経路プランニングrouleplan即時と呼ばれ
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る)ができることが研究の目標になっている。(前項で示したMcDennolland Davis (1984)の

SPAMモデルが代表的である。)

この分野で、空間的知識の表現として提案されてきたものには、初期にはグリッドモデルも

多かったが、最近は自由空間を何らかの方法で分割してグラフとして表現するものが多い。種

類の異なるモデルを階層的に組み合わせたものもある。これらはいずれも、センサーからの情

報といった極めて低レベルの情報と、ロポットの行動のプランニングといった高レベルとを結

び付けるために提案されている。

これらと比較してみると、 Kuipers(1978)のモデルやGarling(1985)のモデルは、空間的知識に

対するプランニングといった水準に関心の重点がある。 Kuipers(1978)のTOURモデルでは都市

空間(ポストンの一部)を対象としており、先に示したようにPLACE、PATH、REGIONなど

の空間的知識を表現している。これは、 Lynch(1960)r都市のイメージ」のパス、エッヅ、デ
ィストリクト、ノード、ランドマークを参照している。このモデルは基本的にPLACE、PATH

とからなるグラフとして空間的知識を表現している。方向や距離と行った計量的情報はそのグ

ラフの中に組み込まれている。

一方、 Garling(1985)では、さらに大スケーJレ空間の一般的なモデJレを4再築することが意識さ

れており、空間的知識として、場所、空間的関係、それに先に示したトラベJレプランが取り上

げられている。場所(がoce)は、空間的スケーJレ、名前、知覚的特性、機能、心理的特性の属性

をもち、空間的関係(spatialrelation)は、場所の対のもつ特性であり、 空間的包含関係、計量的

関係、近接関係などの場合があるとされている。この崎合も基本的には場所と空間的関係から

なるグラフとして空間的知識が表現され、計量鮒育報は空間的関係のーっとして扱われている。

計算論的モデルにおいては、このように空間的知識をグラフに表現し、そのエッジやノード

にさまざまな属性を持たせるといったネットワークとしての表現を与えるものが多い。

1.4.8 環境情報処理のストラテジー

前項で述べた空間的知識のさまざまな性質は、子供の空間認知の発達についての研究の中で、

認知の発達段階を特徴づける性質として示されてきた。それらの研究はどれもPiagelの研究を

出発点としている。Hartand M∞re(1973)は、 Piagelの子供の空間概念の発達研究を整理して、次

のように発達段階を指摘している。

-空間組織の水準について

感覚運動的 → 前線作的

sensonπ10l0r preor町副onal

-構成される空間関係について

位相的空間
lOpological 

-参照系の型について(11)

→ 射影的空間

pr句ccuve

自己中心的定位 → 固定的参照系

→ 具体的操作的 → 形式操作的
日m古田eoperalional fonnal operational 

→ ユークリッド的または計量的空間

Euciidean or melric 

→ 座緑化された参照系

egoc町1tnconen回uon f以凶 syslemsof refCl官官 C∞吋malωsyslemsof reI四百四
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-地形的表象について

前表象的活動空間 → 経路型表象 → サーベイ型表象
prerep町田nlalional配uon司抽出 r加国-lype su円ey-lype

さらに、 Siegel回 IWhi阻(1975)は子供の空間的知識が形成される段階について、次のような 3

つの段階を示している。

1)ランドマークの同定

2)ランドマークを結び付ける経路(rou巴)の学習

3)配置的表現(conligur剖ionaIr炉開n凶 on)の形成

最近では、このように空間的知識のさまざまなタイプを、固定的な発達段階として捉えるこ

とに対する批判が見られるようになっている。たとえば、 Spencer，Blades， & Morsley(1989)は、

次のように述べている。

rSieg剖aOOWhile(1975)の理論は一般的に受け入れることができるが、いくつかの側面は注意

して扱われなくてはならない。その理論を支持する実験の多くは、環境についての被験者の記

憶をテストするために ru日後的なj方法を用いて得られたものである(例えば、スケッチマッ
プを摘し距離を見積るなど)。……・ 子供の環境認知を「直接的にJテストした研究では
(例えば、笑際の経路をもう一度歩行する (re-walk田g))、就学前の幼い子供でも、その場所

』こ一度だけ連れて行った後であったとしても、場所について多くのことを記憶することができ

ることを示している (Comelland Hay(l983)， Da何回h叩 dSp町田r(l984))。 … ・・ 言い換えれ

ば、経路学習が直接生じることがあり、必ずしもランドマークの学習の予僻的段階に依存しな

いということである。Comclland Hayは、 Siegaland Whileとは対照的に、経路知識が環境のシー

ンの連続するシークエンスの記憶に基づいているであろうとしている。この指摘は特定のラン

ドマークの重要きを低〈見積ることにはならない。Darvizeh田dSpencerは、ある経路について

の子供の記憶は、進に沿った適当なランドマークに注意が注がれたなら、かなり良くなりうる

ことを示している。p11J

このように述べたうえで、空間的知識のさまざまなタイプを発達段階と捉えるのではなく、

状況に対応して環境情報を処理するストラテジーとして捉える見方を示している。 Spencerらは

続けて次のように述べている。

「閲定した段階で子供の知識の発達を捉えるよりも、環境から適当な情報を選択するための

効果的なストラテジーを適用する能力という点から子供の能力を捉える方がよりふさわしいで

あろう。幼い子供でも、 一皮連れていかれるだけで、 一つの単純な経路について多くのことを

記憶することができるのは明かである。しかし、彼らが、たとえば年長の子供や大人よりも熟

達していないと言えるのは、環境を移動する時に効果的な情報に注目するという利点を活用し

ない場合である。p1IJ 

このような考え方は、必ずしも子供の環境認知に関してのみ言えることではない。一般に環

境の認知においても、状況に応じたストラテジーあるいはスタイ Jレと捉えることができる。

Spe田町らは次のように述べている。
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rByme(1982)とSp町田r釦dW田町田1(1981)の研究は、人は実際はマッピングのスタイルが変わ

らないわけではなく、むしろその時の特定の謀題によ ってスタイルを切り替えることができる

ことを示している。例えば、もし状況が(あるいは実験者が)経路を記述することを強調する

なら、描かれたものは、驚くまでもなく、空間的であるよりは述鎖的なものであろう。

マッピングー認知的表現の外部化ーにあてはまることは、認知それ自体にもあてはまると 言

えるだろう。つまり、空間的と述鎖的、アナログ的と命題的、 Byneの用問で雷えばネットワー

クとベクト Jレ、といった明確な二者択一を扱うのではなく、課題や湯合によ って表現のタイプ

が決定されるとするのである。p29J

Hefl and Wohlwill(l987)は、同様の視点から次のように「空間的技法(spalialsk川s)J という雷

業を与えている。

「幼児期の環境認知は、自己中心的参照フレームから場所中心的な参照フレームへの固定的

な発達の進行で特徴づけられるという仮説は、条件付きでしか受け入れることができない。も

しセッティングが際だった特徴によって十分に分節化されているならば、もしよく知っている

環境の中にあって安心感があるならば、もし課題の要求が高度なものであり過ぎなければ、幼

い幼児でも、セツティング内での彼ら自身の身体の位置とは独立した、環境の特徴の問の空間

的関係に対する感受性を示す。 (幼児が典型的な日常を送るほとんどのセッティング、例えば

家庭の中、はこの3つの条件を満たす。)

自己中心性と場所中心性を発達的に連続する参照システムと見るよりも、環境条件、感情の

状態、課題の婆求によって、どのパフォーマンスのそードがある特定の時に用いられるかを、

環境に大部分を決定させる、反射的な相異なった空間的技法(spalialskills)と見る必要があるだ

ろう。この時期のもっとも重要な発達的な変化は、直接的な状況の要求に応じて、もっとも適

合する参照系を変更する子供の能力であろう加担回 Z叫Pick(1985)，Wohlwill(1981)) 0 p183J 

このようなストラテジーや技法の切り替えといった考え方は、おそらく針算論的モデルを作

成し、さまざまなシミュレーションを行なうときに有効なものだろう 。さらにそのようなシミ

ュレーションをすることで、どのようなストラテジーや技法がどのような影響を与えるか詳し

く考察することができるだろう。
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注

(1)松湾(1990)は次の織に述べている。 r人口がいまだ中心都市へ絶対的に集中していた1930年では、都
市内で(しかも自区内で)流動のほとんどが完結していたが、 1980年では中心部の著しい人口減の反面、

従業者は地加しており、内周区および外周区から中心区への人の流れが飛躍的に増加している。その数は

東京で、 1930年の34万人から、 1980年には210万人へと 6倍以上に増加している。特に外周区からは

1930年の3万人に対し120万へと実に 40倍にふくれあがった。また外周区から内周区への流入も 100万を

勉えている。これらを合わせて外周区と内周区町境界で通過人口を捉えると、実に230万人近い人々が日

々中心に向けて通過していることになる。それは1930年の7-8万人と比べると 30倍にも逮する大規棋

なものである。 J (東京中心区とは千代田・中央・港・新宿の4区のこと)

(2) Moles(1982)は迷路を、 (可動性において) r拘束された空聞の標準的形態jとL、 「各々の瞬間に、
一つの方向が優遇され、自由な方向と認められるものにたいして、もう一つの方向は束縛され、限定、あ

るいは破棄される。 jと述べている。

(3)認知科学においても、 Suchman(1987)は「特定の具体的な環境(Clrcumstanc白)のコンテタストの中でな

される行為Jを「状況的行為 (situatcdaction) Jとよぴ、 「計画され、目的をもった行為は必然的に状況
的行為であるJという強い立場をとっている。

(4)計画理論の次元として、対象・方法・評価をとることについては、 P'J内(1992)を著書考にした。

(5) Lynch(1981)が規範理論と して示した「すぐれた都市形態の理論」の中で捷案されている都市の空間的

形態に対する性能の規範(dimensionsof pcrformance)は、ここでいうところの人間と都市空間との望ましい

関係を計測する尺度といえるだろう。そこでは「活力性Jr感覚Jr適合JrアクセスJr管理jの5つ
の性能規範と「効率Jと「公正Jという樹断的な性能規範が挙げられている。これらの性能規範は、望ま
しい人間と郷市空間との関係にどのような事柄が影響するのかを概観するのに有効である。ここで議論の

対象としている、都市が「わかっているJという人間と都市空間との関係は、この中の主に「感覚Jr適
合Jr7クセλ」といった性能に相当するだろう。

(6)認知マップという観念は、ねずみが迷路の条件に世かれたときにとる空間的行動を説明するために

Tolman(1948)が段初に導入したものである。 Gollcdgc(1987)は次のように定義している。 r空間情報の記
憶表現は特に、包知マップと呼ばれてきた。環境認知における中心的な問題のいくつかは、そのような詑

知マップの性質、マップの獲得と形成のプロセス、経路探索ゃあるいはその他の空間行動のプロセスにお

ける認知マップの利用に関したものである。一般に空間知織の獲得は認知マッピングプロセλと言われる。

その成果である、記憶に蓄えられた環境情報の全体をまとめたものを、認知マップという。 j

(7) Norman(1988)は、タイピストがタイプを打ったり、学生が電話のダイアルをするといった、日常の行

動に関して次のように述べている。

「このように、正確な行動はできるのに知識は不正確であるという矛盾があるように見えるのはなぜ

だろうか。それは、正砲な行動をするための知織のすべてが必ずしも頭の中に入っていなければならな

いとは限らないからだ。一部は顕の中に、一部は外界に、そしてさらに一部は外界がもっている制約の

中にというように、正確な行動をするための知識が分散した形で存在することがありうる。知識が不正

稽なものであっても正確な行動を行うことができるのは、次の四つの理由からであると考えられる。

情報は外界にある。 ある課題を行なうために必要な知識の多くは外界に存在しうる。行動は(顕

の中の)記憶にある情報と外界にある情報を組み合わせることによって決定される。

極度の綿密さは必要でない。 知織の精密さ、正確さ、完全さはめったに必要とされない。正しい
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選択肢を他のものから見きわめるのに十分なだけの情報平行動を知識から引き出すことができさえ

すれば、完全な行動をすることができる。

・自然な制約が存在する。 外界の制約が許される行動を決める。どういう順番で部品を組み合わせ

るかとか、そのものがどのように動かされたり、っかまれたり、あるいはその他の操作をされたり

するのかの可能な換作の範囲は、そのものの物理的特僚によって制約される。どのようなものにも

突起ゃくぼみやネジ山や付属品などの外形的な特徴があり、それらの特徴が他の事物との関係や、

それに対してどんな操作ができるか、何をつけることができるかなどに対する制限をつけている。

・文化的な制約が存在する。 自然にある物理的な制約以外にも、社会的な行動として何がふさわし

いものであるかを決めるためのさまざまな人工的な慣習が社会町中で発達してきた。これらの文化

的な慣習は学習しなくてはならない。けれども、一度学んでしまえばさまざまな状況に適用するこ

とができる。

これらの自然な制約と人工的な制約のおかげで、ある場面における選択可能な選択肢の数も、人が必

要とする記憶の量とその詳細の程度も少なくてすむ。

日常場面においては、行動は甑の中の知織と外界の知織との組み合わせで決定される。人はごく普通

のこととしてこの事実を利用していて、学ぱなければならないことの量を減らしたり、完全さや精密さ

や正確さや学習の深さを小さくしたりすることもできる。このように、自分の行動の助けになるように

環境を注意深〈組織化できるのである。(訳p88-89)J 

(8)次節で示すKui戸市983)の大スケーJレ空!日jの定義である「その構造が、単独の優超した地点からの知覚

によってというよりも、時間の経過にそった局所的な観察を統合することによって明らかになるような空

間Jという用話法で言えば、ここでいう都市空間はどれも大スケール空間になる。

(9) Shemyakin(1962)は経路マップ (routcmaps) とサーベイマップ (survcymaps)の二つの空間表現を区

別した。 Golledge(1987)は次のように経路知織について述べている。

「経路知識は、与えられたパスに関係した、出発地点、それに続くいくつかのランドマー夕、目的地点の

連鎖した記録を含んだ一連の手続き的記述として特徴づけられる。ある人はある地点から別のある地点ま

で聞にはさまった空間を経由してどのようにして到達するかを知る必要がある。さらに地点聞を移動する

プロセスで、彼あるいは彼女がそのまま進み続けることでその経路傑索課題を解決できるのかどうか言え

るために、環境からの手針かりを利用できなくてはならない。経路知識の本質的な要素には、定位あるい

は方向の変更が必要になる決定地点を同定する能力、異なった移動方式聞の移行点を同定する能力、主体

が選択された絞路上にいるかどうかを同定する能力が含まれる。 p151J

(10) Paihous(1970)はパリのタクシー運転手の研究で、彼らのパリについての知織機造は、基本ネットワ

ーク (basicnetwork) と二次ネットワーク (secondarynetwork)の2つの相繍的な要素からなっていると

している。これは階層性に関して有名な研究の一つである。

(11) Her， and Wohlwill(1987)は善良時系の発遠の段階を次のように整理している。
1)自己中心的安照系(egocentric)

2)場所中心的参照系(allocentric)

3)位相的著書照系(topological)

4)固定的参照系(fIXcd)

5)座標化された書照系{∞ordinatcd)
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第2章.経路探索実験

この章では、笑際の都市空間で行なう経路探索の実験について考察される。第 I節では実験

の方法が論じられる。生態学的な妥当性を廠littL、実際の都市空間で妥当な謀題のもとに実験

をしプロトコJレ分析を行なう手順が論じられる。第2節では分析の方法として、得られる言語

プロトコルをコード化する8種類のコードと、経路の選択地点への分節化を提案し、具体的な

例に即して詳しく述べることになる。第3節では、実験車古来を分析する。それによって経路探

索におけるプランニング、わかること、迷い、とりあえず行動、誤りの種類について論じられ、

経路探索の経験的モデルを提出している。また、探査、探索、通いの経路銀索における 3種類

の状況について、それぞれの特徴を明らかにする。第4節には、行なわれた経路探索実験の記

録が提案された表記法にしたがって示される。

2.1. 経路探索実験 目的と方法

2.1.1 実験の目的

ここで行なわれる経路探索実験の目的は、現実の都市空間で笑験を行ない、経路線索時にお

ける都市空間と人間との関係を詳細に観察することによって、経路探索行動を情報処理過程と

いう観点から把握するための概念的枠組みを提案することにある。したがって経路探索実験を

もとにプロトコJレ分析を行なう方法と、それによる分析結果が同時に提出されることになる。

また、状況的な理解という視点からは、経路深索の状況についてその特徴を把怨することも目

的となっている。これらの考察をすることは、次章で言十$).論的モデJレを作成しその妥当性を検

証するための基本的な立脚点となることだろう。

2.1.2 実験の方法

経路探索実験は、現実の都市空間の中で、被験者にとって自然な意味をもっ課題を与えて行

なわれる。経路探索の状況を規定する要因を第 1章で述べたように、 1)装置:環境となる都市

空間、 2)役割:行動する人問、 3)主題:経路傑索の課題と条件、という三つに分けて、ここで

行なう実験の特徴を示せば次のようになる。

1)装置:現実の都市の中心街の都市空間。繁華街地上レベル(渋谷)と地下鉄駅地下l階コ

ンコースレベル(銀座)。

2)役書リ:被験者はその都市空間についての知識が少ない者から長官な者まで多様に選ぶ。ボ

ランティアの成人男女。(渋谷 11人、銀座:9人)
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3)主題 現実的な意味をもっ課題設定をする。駅から主要な建物(周辺のランドマークとな

るデパートなど)に行く、といった課題を与える。(渋谷 パJレコ 3に行く、銀座:

ソニーピJレに行<l

これらの設定において注意したことは、 「自然な設定」ということである。つまり、被験者

にとってその経路銀索行動が不自然なものではなく、笑際にそのような行動をする必要が生じ

るかもしれないと思えるようにした。

具体的な実験の方絵は次のようなものである。

現実の都市空間の中で、あらかじめ決めた特定の出発地点に被験者を連れて行〈。出発地点

に着いたら目的地を言い そこに行くという課題を言葉で与える。 課題の内容は r~から主要な

建物まで行くJというものである。被験者には、その課題を解くために笑際に移動行動をして

もらう。被験者には行動の過程で「声に出して考える(似nk剖oud)Jように指示し、その発言を

携帯用テープレコーダーで録音する。その時、実験者が同行し、発言が容易になるように適当

に促すようにする。録音をもとにトランスクリプト(発話筆写)を作成し、次節で説明するよ

うな手続きにしたがって分節化とコード化を行なう。さらに移動の軌跡のデータと照らし合わ

せることによって、移動行動にともなう認知プロセスの展開の様子を明らかにすることになる。

実験前には笑験地域についての一般的な質問をし、彼験者の実験地域についての知識レベルを

確認すると同時に、被験者にウォームアップをしてもらう。また、実験後に補助的な質問をし

実験中の不明な発言についての確認をする。(実験内容の詳細uについては 2.4節参照)

このように経路探索行動の間に「声に出して考える」ように促し、そこで得られた言語報告

(プロトコル)を分析の対象とする方法は、雷、知科学において一般的なプロトコJレ分析の方法

である。しかし一般的なプロトコ Jレ分析が、主に実験室で行なわれる、よく構造化された

(well-s凶C凶叫)問題を扱うことが多いのに対して、ここで行なう経路探索の実験は、生態学的な

妥当性(ecologic剖validit扮を顧慮して、実験室外の自然な状況のもとで、意義の見いだしやすい

課題によって行なわれることを特徴としている。

経路燦索研究においては、1.4.2で示したようにPassini(1984)がこのような手続きに従った現

実の都市空間(商業コンプレックス)における実験と分析を行なっている。

次項に認知科学においてよく利用されるプロトコJレ分析について簡単に整理しておくことに

する。

2.1.3 プロトコル分析

プロトコJレ分析は、認知過程を明らかにするためのデータとして、被験者の言語報告を利用

する手法である。得られる言語報告をプロトコルとよぴ、内観報告と訳すこともある。認知科

学において人間の知能を研究する重要な手法として利用されている。 (Ericsson田dSimon(1984)， 

Simon and Kapl加(1989)参照。海保 etal. (1991)には簡潔な説明が与えられている。)

Simon加 dKapl却 (1989)によれば、被験者に言諸報告をさせる方法には、質問をして答えさせ
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る、思い浮かんだことを報告させる、ともかくしゃべらせ「声に出して考える(山inkaloud)J よ

うに促す、などがある。これらの中では最後にあげた「戸に出す思考(似nkinga1oud)J (発話思

考法と訳されることもある)が、押しつけがましくなく、被験者の心的プロセスの特性と系列

の記録としてもっとも正確であるときれている。

ここでも経路探索を実行している最中に被験者に対して、頭の中に浮かんだことをその場で

言葉で報告するように求める「声に出す思考jの方法をとることにする。やはり Simon剖 d

Kaplan(1989)によれば、このように被験者に声に出して考えてもらいながら、同時に問題解決な

どの作業に従事することでリアJレタイムで得られるプロトコルを共起的(conc町田t)なプロトコ

ルという。これに対して、課題を解いた直後に、問題解決のエピソードについて想起できるこ

とを報告するように求めることで得られるプロトコルは、回顧的(rClrosp則 vc)と呼ばれる。一

般的には回顧的プロトコルは、被験者による作り話や歪曲が入り込む可能性が高〈信頼性が低

いが、共起的プロトコJレを確認したり、抜け落ちていたところを埋めるために利用することが

できる。

発話のプロトコJレは一般的には問題を解くときのプロセスそのものについてよりも、そのと

きに被験者が留意したことについての知識や情報を明示的に提供すると言われる。また、表現

のしやすきにも関係し、 言葉に表わしづらい内容についての発言は得にくい。

プロトコ1レ分析の一般的手順は次のように整理される。

[プロトコルの獲得]

実験はまず被験者に対して、作業をしている閥、思ったことをそのまま声を出して慰してく

ださいと教示することから始められる。してもらいたい作業に取り掛かる前に、通常は予備練

習によってウォームアップをしてもらうことが多い。簡単なパズルをして考えていることをロ

に出す練習をしたり、良く知っている建物の中を空想で歩かせて、どんなものが見えるかを報

告させるといったことをするのである。

実験の問に被験者が沈黙してしまうこともある。そのような場合は実験者は話すことを促し

てもよい。 r話つづけてくださいjとか「今、何を考えていますか」といった言策をはさむと、
被験者が発話をつづけやすい。前者のような非指示的な促しの方が、被験者の定常的な情報処

理過程を妨げないので望ましいとされている。被験者の発話はテープレコーダなどで録音され、

トランスクリプト(発話録写)が作成される。

[分節化とコード化]

トランスクリプトをほぼ独立したユニットに分節化する。分節化の基準は、コード化の仕方

と何を分析するかによっているが、典型的なものとしては文の終わり、フレーズ、休止、アイ

デアの終了などである。

コード化は分節されたものを形式言諸に翻訳することである。はほ同じ意味に用いられてい

る言葉を、同義語として扱い抽出する。何をコード化するかは、行なった作業の性質や明らか

にしようとしている仮説に依存する。コード化のためには、どの程度の詳細さを必要とするか

をはっきりさせるため、分析のレベルを設定する必要がある。また具体的なコード化のために

は、文脈や理論的な制約を利用する場合もある。
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2.2. プロトコルのコード化と経路の分節化

この節では、実験の結果得られたプロトコJレと移動の経路のデータを分析するための表記法

(notation)を提案する。プロトコルのコード化については8種類のコードが示される。移動の経

路に関しては、選択地点の連鎖に分節することが述べられる。

2.2.1. 8つのコード

経路探索実験で得られたプロトコJレは、 1)獲得した都市空間に関する情報を表す表現、 2)そ

の後の移動のプランを表す表現、 3)経路探索の進行に関する感情を表す表現、の 3種類に分け

ることにする。獲得した情報に関しては、どのメディ 7によって獲得したかによってさらに 4

種類に分けられる。プランに関しては、獲得した情報に明確に依存し、なぜそのようなプラン

なのか理由が明確なAプランと、直接的に課題の解決に結び付くかわからず、もとづいている

情報を特定できないことの多いBプランに分けることにする。感情の表現に関しては、迷いに

関するものと発見(わかること)に関するものに分類される。このように分類された8種類の

コードにもとづいてプロトコJレをコード化することにする。

1)獲得した情報 ピジユアJレ情報 V 指示対象[位置1 ! 

サイン情報 S 指示対象[位置1 ! 
ガイド情報 G 指示対象{位置1 ! 

メモリ情報 M 指示対象[位置1 ! 
2)プラ ン Aプラン Ap 

Bプラン Bp 

M 情 迷い ? ! 
発見(わかる) ! ! 

表 2-1.8つのコード

以下にそれぞれのコードについてさらに詳細に論ずることにする。

1)渡得した都市空間の情報についての表現

実験の中で発言されている都市空間に関する情報は、メディア(情報獲得の媒介)、指示対

象(指示されるもの)、位置(話し手との空間的関係)の組み合わせによってコード化する。

V パルコ [左に]

メディアの種矧をあらわす記号 指示対象 [位置に関する情報]

1-1)メディァ・都市空間に関する情報をどのようにして獲得したかという媒介(メディア)を
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表す。次の4つに分けられる。

-ピジユアJレ (V) 視覚的に獲得する、見えるということ

-サイン (S) サインボードや設置してある地図などを解説することによって獲得する

・ガイド (G) 案内所平交番、あるいは誰か他の人に尋ねることで獲得する

-メモリ (M) ・自分の記憶から獲得する、思い出すということ

1-2) 指示対象:情報の指示対象を表す。この指示する対象は都市~Il日の物理的な存在であるこ

とが多い。たとえば、 「ロフトがある」、 「三勉だJなどである。

1-3)位置:経路銀索を行な っている過程で重要になるのは、それら指示対象のくわしい性質よ

りも、それが現時点に被験者が位置しているところからどの方向にあるか、そこに行くに

はどうしたらよいか、といった位置に関する情報である。笑際に笑験の中で多く発話され

るのは、 「左にJrこの辺にJr丸井の向こうだJrあそこjといった言葉である。

型車得した都市空間の情報例.
書籍プロトコル 都市宰1聞についての情紐 プラン手口1:掠い

30 J使息ハンス'ヘ行〈ときu、
31 これを左に行ったと思うんですけども M 宙・ハンヌ.，・仇.会ピ1
32 あれuかなりuずれの方にあったから、 M I盲・ハン;t')r作合IJtiずれのす可1:1
33 もっと手前の方にあるんじ，ないかと思うんで M fパル寸宅 1rt，.....y革前1:'"1

84 あっ‘あー、左にパルコがありますね。ll....1.ill..d.丘ζ1 I あつあ-

121 あっ、じゃ.これがパート 1仇 li....1..!.&ユ~
122 "つ じ。わかったパート 3. え~ユ..1. Iわかった

2)行動のプランについての表現

プロトコJレの中には、経路傑索におけるその時点以降の行動のプラン(計画)についての表

現がある。このプランについての表現には、課題として与えられた「パJレコ 3に行くJrソニ
ーピルに行くJといった最もマク ロな目標から、下位のプランとなる rA) 0の方へ行<J 
「松屋の方へ行ってJといったもの、あるいは「あっちへ行こうJといった極めてミクロなも

のまでさまざまな次元がある。これらはどれもその後の移動行動を文字通り方向づける役割を

している。

プランは、獲得した都市空間の情報に直筏的にもとづき、なぜそのようなプランなのか理由

が明確な rAプランJと、直接的に課題の解決に結び付くかはっきりせず、もとづいている情
報を特定できないことの多いプランで、典型的には「とりあえず~するJと発言されることの

多い rBプランJに分類することができる。 rBプランjは、一般的で常識的な行動、たとえ

ば、地図を見る、改札を出る、面白そうな方へ行く、などを表すことが多い。

2・1)Aプラン(獲得した情報にもとづくプラン)…Apで表わす。

例.

重益三旦上三i主
84 あっ.iIl-.左にパルコがありますね.
85 あれじ刊，~いのか~ . あの正直面の.

86 あそこへ行きます。

都市'4>聞についての情報
V パルコ l左にl
V パルコ I正面のl

2-2) Bプラン(一般的な行動についてのプラン)…Bpで表わす。
例.

プラン 発見と赤い

'"つあ

~五丘i

言語プロ トコル 都市争問Iについての情報 プラン 争開止非い
107 わからんのだよなあ、わるいけど. ? わからん
108 これ、地図とか見ちゆってもいいの? V !tI図
109 ( ~iIl.いいですよ . 1
110 いい.彊いけど.
111 おれ、見ち@うわ‘やっぱり.こういう崎。 白Ll生血~
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3)経路探索の進行状況についての感情の表現

経路探索の進行状況についての感情の表現として、 「発見(わかること)Jと「迷いJを表

すものを取り上げる。 r発見jは、課題を解決するために特に役に立つ情報を、さまざまなメ
ディアから獲得した時の発言である。具体的には、 「あったJrわかったJrああJrあっJ
「ほらJrおっJrO K J rなるほど」などである。 r迷い」は、経路探索の課題の解決の過
程で、不都合が生じたり、不安になったり、困惑した時の発言である。具体的には、 「あれっj

「ええっJrえーとJrわからないJrどうなっているんだろう」などである。

3-1)発見 (rあったJrわかったJなど)…lで表わす。
例ー

重量之旦~ 都市牢聞についての情報 プラン 発昆と業い
84 ~っ、あー、主にパルコがありますね. V パルコ l左にJ LAュ企ニ

122 #)つ じφ.わかった"ート 3. S パルコ3 L包立ュム

3-2)迷い(rあれっJrわからないjなど) ・?で表わす。
例.

言語プロトコル 都市宰聞についての情報 プラン暑胃と抹い
44 で.えーと これl手、どこなのかな。わからん. Lー且立主ム

2.2.2. 経路の分節化

実験によって被験者の移動経路のデータも同時に得ることができる。移動経路とプロトコル

を照らし合せると、情報の獲得、プランの形成、発見や迷いなどといった経路探索に関する発

言がなされる場所と、そうでなく自動的に行動している場所とが指摘できる。

経路深索に関する発言がなされる場所は、何らかの経路の選択がなされる場所である。この

ような場所を「選択地点」と呼ぶことにする。例えば、道がいくつかの方向に分れていれば、

進行方向の選択がされることがある。主要な建物の前であれば、経路銀索が終了したり道路か

らその建物の中に入るといった経路の選択がなされることもある。このような場合、人は共通

に「交差点に出た」ような気分となって、どちらにいくべきかという選択が行なわれている。

プロトコルは、よく発言する被験者の場合には途切れることがなく、経路探索に関する発言

がなされる場所を特定しづらい場合もある。しかしそのような場合も、発言内容をみてみると、

ある特定の場所で考えたことを、そこを通り過ぎた後にも説明を続けていると解釈できること

が多い。そのような泌合、選択地点で一瞬のうちに決定し、既に始めている行動についてわず

かに回顧的に諮っていることになる。

一方、選択地点以外の場所では、被験者は単純な目的行動と言えるような、自動化された行

動をしている。そこで、経路銀索の観点からはこのような自動化した行動をする場所は考慮せ

ずに、移動経路を選択地点の連鎖に分節化することができる。(図 2-1参照)

0-一一一一→
く ・・・ ・・・・・・・・・・・H ・H ・>

選択地点 自動化された行動 選択地点

図2・1経路の分節化
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2.2.3. 習熟度による探査、探索、通いの分類

実験結果は、実験前と後のインタピューによって被験者の都市空間への「習熟度jを確かめ

て、探査、探索、通いの3種類の状況に分ける。分類の方法は、対訟とする地域に行った回数、

その地域についての~本的な質問(主要な建物を知っているか、など)に対する答え、などに

よって次のように決めておく。

1)探査:行った回数は Oから l、2固までで、基本的な質問にはほとんど答えられない

2)通い ・何回も行ったことがあり、質問にはほとんど答えられる

3)探索・その中間

探査と探索、あるいは探索と通いのどちらに属するかあいまいな事例もあるが、分析のこの

段階では常識的な判断で、探査、探索、通いに分類しておく。 2.4節にあげた分析結果では、

状況のタイプとして「通い・散策Jというものを挙げているが、これは分析の中で出てきた分
類で、次節で述べることになる。

2.2.4 コード化の手順

このような表記法にしたがってプロトコJレをコード化する手順を、渋谷における実験のある

被験者(HK)の例を用いて、次に示すことにする。

1/'I'}L，.:J21 

巨E

巴空空白

図2-2渋谷における実験の例 (被験者 HK、課題 rパルコ 3へ行くJ) 

-41-



郷市空間の経路探輩に関する研究 第2率経路探索実験

地点番号 プロトコル

01 
1 じ..，行って曾ます.
2 いま.~1'スクラ ンプルの宜益点のところへ、
3 ~ず持って
4 えーと.どこを目9留すかというと、パルコの3、
5 パルコの 3...よ〈わからないんですけども、
6 いちおう、睡した方がいいでしょ
02 ・

7 何とな〈あの今見えてる渋谷センター衡というのを
8 目指します.まず
9 [なんで?[
10 えーと.あれの肢の方に.東怠ハンズが.，って.
11 そこに..待ったことがあるんだけども.
12 その近〈にパルコの向かがあった.
世 というのU釦ってるんですよ.
14 わるいけど.だから そこへ.
15 だいたいあの辺だ街、というのがあるもんだから
16 その辺に行って鰍そ うとEいます.
17 というわけで.センター舗へ.
03 
18 い* わたって
19 で.いまゲートの真下を、
20 いま通過しました.まだか.
21 い彦、通過しましたね.
22 というわけで、えーと、
23 で‘どうしょうかな。
24 こっから$1<" 富..よ〈わからないんですけども
25 え と、..ハンズって
26 [ダンキJ ドーナYの前.1
27 ミュンヘンつてのがありますけども.
28 えーと、よ〈わから~いんだけども .
04 
29 東.ハンズっτいうの...ここを
30 到..ハ.....:z..へ符〈とe..、
31 これを左に持ったとEうんですけども
32 あれUかなりはずれの方にあったから、
33 もっと手舗の方にあるんじゅ傘いかと思うんで
34 ここを右に幽がります.ぽ<...
35 [ァービーズのところを右に幽がりますね1
36 ああ.アーピ-A アービーズ.
37 左手U工司区中。
38 でパチノコ屋、
39 あっ、 ゲーム.があって、
05 
40 で、正面にあるのが、うーん 、正直に西武か.
41 ~~、あれが酉武か.
42 これも、.，.，ここも、
43 この右手にあるのも酉武なんですね.ふーん.

相市空間の経路探薫に関する研究 都 2寧 経路探軍実殴

70 ウェウズパー(?)1
71 ちょ っと困ったな。
72 これもし時間情1うしてて.，ぜって行〈んだったら、
73 鎗織あせると思います"ども.
74 こういう技量っていうの".
75 [なるほど.1
76 でも‘今日U別に、
77 [約束の時聞が迫っているわけで拡ないから1
78 ないから‘あまり.，ぜりUしないけど、
79 でもちょ っと困ったな.わからないから.
09 
80 えーと.伺か、iIに出ちゃったけど、
81 これUどこの過なんだろう.
82 [出ましたね。l
83 えー.丸井1.
84 あっ."-.左にパルコがありますね.
85 あれt:.ないのかな..，の正面の.
86 .，そこへ行きます.
87 山手敏会. v 山手敏会

010・-88 えーと、自志山手数舎が見え奮す. v 山手歓会
89 え 、今...西武の、なんですかこれ". v 面武の何か lこれ"[
90 :;..-ドっτかいである所の.前を温つでいますけども V ン ド lの前l
引 あの、 &の...流致之(1)か ~ . .，の彫剖
92 遭うかな、まあ聞係傘いや
93 山手敏舎の舗をいま返っています.
94 パルコ.このパルコ . 
95 今もまだ、山手敏会の前か.
96 マンンヨノ。
011 
97 有料駐車場の舗ですね.

都市空間についての情報 ゴール発見と迷い

で、えーと これU、どこ~のかな. わからん.
45 T字幅に出ました.
46 右手に.なんか空中歩a障が見えますけども、
47 渋谷川レス座
48 左に幽がります.こっち.
49 なんで左に幽がるか つでのU ‘ ~.， . あれだけど
50 右手に組略が走ってるんで
51 あっちじゃないだろう、というわけです.
07 
52 で、この辺なんじゃないかと思うんだけど.
53 ロフトか.ロフトか、
54 ちょ っと‘ここで立ち止まっτ.
55 .，の.あそこに向こうの方に行ける遣がおるんで V 白'奇仁科ける、首 "臥..、1.-1
56 柵百歩道をわたります.
57 パレス!I!の前ですね.
58 で、左手がロフト.
59 で.そろそろ
60 この辺にあるんじ.~いかっ τ買がするんですけども M (バルコ 3)[そろそろこの辺に1
61 と思っτ 里いながら多いττきよるきsろしながら
62 ロフトっていうのu
08 
63 [いま、ロフトの入口の前ですね.1
64 入口の前ですね. v (ロフト){入口の前l
65 コカコーラの自勉販売樋をだれか修理しτ奮す1>. V コカコ ラの白幽販売.
66 金魚やさんがありますね. V 盆魚や
67 あれっ.この辺U金然ぽ<..知らないぞ. M この辺U金県知らないぞ
68 わからない‘金〈の.
69 来たことが怠いな とこは.

~主量卓

M パルコ3 [よ〈わからないl

An ハチの・2マ鯵斎へ粁《
." パルコ 3を目指す

v :5oヤン今-，翁 r，・011
An 侮谷 令ン今一種:iSo目指す

M 酋i.J、，，;1.: (，:1民れの酒101"引っ

M 東.ハンズに..行ったことがある
M パルコの伺作f畜.ハ ン ::t' 1Tl~芹 ど 1

M (パルコ){だいたいあの辺l
." (..ハンズ)(そこへl

.，， (パルコ)Iその辺]

."渋谷センター街へ

p (わたってl様

V G奇谷セノタ 衝ゲー ト){下を通過l

M 東.ハJスe

V ミュンヘ:'-(開策庖)
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V 西武BI正面にl
V i!i武B {あれl
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字
中
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U

・V
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L..Il且主ム

."左に幽がる こっち

世鴨非常主 1:....合い1

M_l!.ill_旦斗よ血辺i
V ロフト

V パレス座 [の前l
V ロフト [左手が]

Bp ここで立ち止って
Bp 向こうに行〈
面倒酉歩遣をわたる

V ロフト

M 来たことが珍い

1._j込且ュ
L..t1.tl_主主ムム

プロト コルのうち [ 1内は実験者の発言 都市空 間についての情報のうち( )内は分析
者が付け加えたも の。下線は経路探索に強〈関係する発曹と判断され股終的に探用するもの。

表 2・2プロトコJレのコード化の例
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V 向か1・
M これ..どこの過なんだろう

V 丸井
'Ll.以ょ」左伝i
V パルコ l正面のl
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v
v
v
v
 V 省軒駐車喝 [の11]
V パルコ
V ~ t -j.，，'インテ4け [ここからl
V 徳永英明の広告

~孟一広且且i

V これパルコパート 3なのかどうか
V パルコ劇渇

V 勉図

S 1、2、3、Uつながっτる

S ロフト
S ンード

S 公園通り lこれl
え..l..!.&斗~
~ 

V パルコ 1 {入口の前l

V ステイノグのポスター Iの前l
M (パルコ 3){こっちの方l
V ライズ lあれ]

V 男闘呼岨のポスター
M パルコ 3 {この辺l

V S R 6 Iこれ]
V ライス
V ダーテfーハリーの着信
V スーパーバザーの広告

l/_____I丘止♀i上.(;:...:j

表 2-2.つづき
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2.2.5 プロトコル分析結果の表記法

これまでに説明したプロトコルのコード化のための8つのコードと経路の分節化という分析

方法を別府して、笑験結果を表記する三種類の表記法を提業する。一つは被験者の移動の軌跡

上に選択地点を記し、そこにサインボードのようにプロトコJレのコード化したものを表記する

もので、 r)レート表記」と呼ぶことにする。もう一つは、この r)レート表記jに即して各選択
地点ごとのコードを順に並べた「リニア表記jである。 三番目のものは、各選択地点において

発言されたコードの種類だけを表の形式で示すもので、 「テープJレ表記jと呼ぶことにする。

以下にこの被験者の例について三種類の表記を示すことにする。

2.3. 結果の分析経路探索の経験的モデル

2.3.1. 経路探索プロセスの経験的モデル

この節では、前節に導入した表記法を使って経路傑索笑験のデータを分析する。それによっ

て引き続く各項では、次にあげるような経路探索行動を捉えるためのいく つかの重姿な概念が

提案される。 (最初の数字は項の番号)

2.3.2. Aプランとサプ目的地の形成

2.3.3.わかる 1)視覚によって、 2)サインによって、 3)ガイドによ って、 4)記憶によって

2.3.4.迷い 1)重い迷いと Bプラン 2)軽い迷い

2.3.5とりあえず行動(重い迷いの解決としての)

2.3.6.誤り 1)一義的な誤り 2)二義的な誤り

1) )レート表記

それらの内の主だったものは、第 I主主における経路探索の定義に付加するかたちで、次の図

に示すような経路燦索の経験的なモデルとしてまとめることができる。

サブ目的地

古

目的地

古

。
迷い

→日プラン

→とりあえず行動
場合
、
/

が
ラ

『
-
わ
プA
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プ
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見

ピ
サ
ガ
メ

A

B
迷
発

V

S

G

M
仰
何
?
'

出発地点 ←一一一一経路上一一一 → 到錨地点

図2-3プロトコJレ分析のJレート表記

図2-4経路探索の経験的モデル

2)リニア表記

謹盤且鍵盤主選恕且息 コ ドiじされたプロトコル
S -H K 2 -M東急ハンズ[セン合一街の裏の苅

パルコの何か[東急ハンス'の近<J
/Vセン合一街[あの]
/Apセン合一街に行<-

3)テープJレ表記

HK:[VOA-p -0V MV一A一p υMA一p一 OWM-Ap苧 OMV一B一pO?-MO1VA-p-WOB-psFlSO !V]  

<V> V V V V "V  
<S> SS V 
<M> M M M M 
<Ap> Ap Ap Ap Ap Ap 
<Bp>苧ー Bp Bp 
<1> 
<?>ー， ワ ? ? 
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各被験者の経路探索行動の分析は、次の2.4節にまとめて表示されている。これらは、第 l

章で予備的に与えられた、習熟度と緊張度を尺度として設定された5つの状況にそって分類さ

れ表示されている。

この節では以下に、上にあげた主要な概念群が実験結果の分析から導きだされる過程を示す。

さらに第 1章で予備的に与えた経路探索の状況に対して、実験に基づいてどのような特徴が指

摘できるかを示す。

2.3.2 プランニングによるサブ目的地の形成

プロトコJレを詳細に見ると、いくつかの選択地点においては、そこ以降の行動についてのプ

-45・
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ランが形成されていることがわかる。そのプランニングのプロセスでは、最も上位の目原(g田1)

である目的地に行くことを解決するために、より実現が容易と思われるサプ目標(subgoal)が設

定されている。サプ目僚は具体的には、サプ目的地を設定しそこに行くというものである。

1)Aプランの発言とサブ目的地の形成

プランニングがなされる選択地点は、後に示す例のように笑験の中では rAプラン (Ap)J 

の発言があった選択地点として指摘できる。

ただし rAプランjの発言がなくともサプ目的地が形成されていると考えられる場合もある。

例 S-YO:7. -1あっ/V/Mあそこの角の喫茶I苫が印象的だった/ワでも、ここでいいのかしら『

この場合、被験者はこの新たに見えた喫茶庖の方に向かつて歩きだしている。つまりそれがサプ

目的地となっているが、 Aプランの発言はされていない。

-さらにある選択地点での発言を追ってみると、多くの場合 fZEられていないプロセスjがあ

ることがわかる。つまり、合理的な推論であれば当然入るであろう推論の段階が発言されて

いないことがあるのである。

例.S-AM:2 →Apスペイン坂を上がろうかな/Mセン合一街か西武か、セン安一街の方が幅が広

L 、/Apセン宮ー街に行く→

スペイン寂に行くにはセンター街に行けばよいが、そのことは明示的には怒られない。

rAプラン」の発言には「メモリ情報 (M)Jについての発言と区別が難しいものが多い。
例 G・HK:3 -S日比谷線、丸ノ内線/ワわかんない/M /Apえノ内線の方へ行っちゃえ→

ソニーピルに行くには丸ノ内線の方に行けばよいという記憶は、同時にAプランとなっている。

-特に「通い」の状況のような環境との習熟度の高い場合にはプランニングのプロセスは発言

きれないことが多いようである。

例目 S-NT:2. -M  /Ap セ ン~ー街を抜けて行く→

2)浅いプランニング

サプ目的地が形成されることによって、目的地といくつかのサプ目的地の問に階層的な関係

が形成される。ただし各選択地点で形成されるこの階層はさほど深いものではなく、 「パJレコ

3へ行く」ために「センタ-liiにlr< J、 「ソニーピJレにlrくJために rB9にlr< J、その
ために rA 1 0に行くJといった 1段階か2段階の階層性である。

プランニングによるサプ目的地の形成例.

渋昔課題「パルコ 3に行<J 
保壷 5-5W:2. -!あっ/Vパルコの署頓[あそこに)/M(パルコ 3)(真直ぐの左)/!¥O斜めに茸りましょう『
5-50:3. -Mパルコ 3(左ヘ遮るって行ってた)/相空差点遭っちゃいましょう司

探索 5-HK:2. -M車車ハンx(センタ 街の裏の方J.パルコの何かl車車ハンズの近<)/Vセンター街lあの)/
舶センター街に軒〈→

5-TM: 1 M パルコ 1、2、3の区別はわから〈川、パルコ岡武の向こうl、西武Iよ〈知っている)/坐亘
盆今立主主主£之→

通い S判T:2. -M /'"3センター罰事描けて特〈→

5-AM:2. -相スベイン坂を上がろうかな/Mセンター街か西武仇センター街町方が幅が広い/位主と

主ニ箪三丘.5..-
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銀座課題 fソニーピルに行<J 
標査 G-YM:5 →Ac B 91こ向かわない左司

G-YM:6. -Ao大脅f.tel[札口がある埴所に向かっτ符けばいい『
探索 G-MH: 1 54 T自の宝葺点/品 4丁目的空差点からマリオン町方へ/品 4T目立豊点へ行く→

G-50:4 -Mソニーピル(4丁目だと思う)/5銀座4T自主畳点/脂手勺色白台由へ軒〈→

G-HK:3 →S日比吾繍.丸ノ内線/1わかん生い/M /相主ノ肉輔の方ヘ軒っちゃえ『

G-HK:8 →S数寄屋橋宜葺点/!あっ、これはわかった/V丸ノ内線町あそこ)/Mいつもここから出る、マ

リオンとか行〈時に/但i並1UJ血主『
G-NF: 5 -1あっ、あった/5他国在見て)ゾニ ビル(B9でしょl、日 9(A1 0の方J/位A.l...Q.笠左ごと

丘..s..→
通い らTM:3 →V高島町三位の韻り)(左の向こう)/Mソニーピルl背中の方)/如きつぶうりぽ豊田り込んで向

主主2とニ恒三ム呈『
G-KK:2 -5銀座4丁目立差点出口/盤よ三主主『

2.3.3 わかることとわかる場所

「わかること(発見)Jの発言 (1 :あった、わかった、あっ、など)がなされる場所は、

被験者が経路探索の!'ll組の解決のために何かが「わかる湯所jである。したがってほとんどの

場合、都市空間についての情報の発言を伴っている。どのメディアから得られた情報にしたが

って「発見」がなされたかによって、 4種類にわけることができる。ただし、複数の情報によ

って「わかる場所Jとなっていることも多い。特に、視覚による情報がきっかけとなって、記

憶による情報が「思い出される」ことが多い。

発言のしやすさという視点から見ると、 「発見Jは何らかの情報を得て急激にわかる状態と

いえるので、主に視覚による場合に発言がなされているようである。また、当然のことながら

都市空間との習熟度の高い「通い」の状況においては、ほとんど「発凡Jの発言はない。
逆に「発見jの発言を伴わないが、経路探索について「わかる場所Jといえる場合もある。

特に記億によってわかる場所<r思い出させる場所J)では、 「発見Jの発言を伴わないこと

も多い。

プランニングの説明 (2.3.2.)でも例をあげたが、この「わかる場所Jで、 「わかったことJ
にもとづいてプランニングが展開し、サプ目的地が形成され、 rAプラン」の発言がなされる

ことが多い(下に示す与HK:7.5-TM: 6，G-50:5など)

1)視覚によってわかる

探査 5-5W:2. 1あっ/Vパルコの看板[るそこにl
5.5W:6. !ああ/Vパルコ 2(あそこにl

探索 5-HK:7. 1るつあー/Vパルコl主に)/却あそこに行〈
5-TM:6. !あっ/Vパルコlあそこに意併に向こうなんだね)/却こっちへ行きましょう
与.TM:8. 1あっ/Vパルコ 3(左町方ですねl
与CM:6.!あっ/Vパルコ 3(あそこl
5-CM: 5. !晶あ/Vパルコl向こうねl

通い S判T:9. !もう薗いちゃった (この場合、 Vパルコ 3(ここIといった視覚による情報が省略されている)

5-MG: 10. !ぽっちりですよ、出ました (この場合も上の怖と問機)

探査 G-YM:3 V看板があった/1ラγキ
探索 G-50:5 1ああ/V三躍がある/却この方向でいい

渋谷の実験の場合、丸井の前の交差点 (SW.SO.TM.CM.) 、ロフトわきの通りから公園通り

に出た場所 (HK.MF.NF)、パルコ l近くの駐車場の前 (TM.CM) が、かっこ内に示した被験
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者において視覚によってわかる場所となっている。

銀座の実験の場合は、三越の地下入口の前がSO.NF.TMにとって視覚によってわかる場所と

なっている。

2)サインによってわかる

標壷 5-SW: 11 S(地図を見て)パルコ 3[111'すねトパルコ 1[あれか]/1はい、わかりました
探索 G.HK:8 S数寄屋橋交差点/1あっ、これUわかった
G.HK:9 S(地図を見て}現在地‘マリオン/1うーん、わかった
G.MM:ll !おっ/SSo可B山岡崎とありますね

サインによってわかる場所とは、よく利用されるサインや地図がある場所である。

銀座の実験においては、地下鉄のサインシステムが利用される。たとえば、改札口を出ると

壁面に設置されている地図が多く利用されている (YM.MH.SO.HK.NF.MM.KK)。ただし「発

見Jの発言とともに利用されているのは、探査のYM、探索のMH.SO.HK.NFの場合である。
渋谷においては、そもそもサインの利用は少ない。その中で探査の状況のSWがよく利用し

ている (SOは利用しようとしてあきらめている) 0 SWは渋谷駅前の地図と、パJレコ 2の先の

本屋の暫繍にある地図を利用している。この後者の場合では「発見jの発言が伴っている。パ

ルコ lにある地図は、 SOと印〈が利用している。

3)ガイド (他の人による案内)によってわかる

探査 S.SO:2 G(宜蕃で}パルコ 3[この西武デパ トの方、真直ぐ行きまして、この信号を入れて3つ自の慣号
を左に行って下さい。そうするとパルコ 1がありますから‘それの直にf，;ります]/!あっそ

うですか、わかりました.まあ.ぜんぜん追ったわ。
S.SO:8 G(底圃の軍内)パルコ 3[もうちょっと真直ぐ行かれまして、次の角を左に雷った、右側です]/1

あっそうですか、わかりました

ガイドを利用したのは、渋谷における探査の状況のSOだけであった。このケースは、交番と

通りぞいのプティックの二度のガイ ドの別府があった。

4)記憶によってわかる …… 思い出させる場所
探索 G.SO:7 !あっ、そうだったわ/M銀座4丁目立差点は三越のある宜差点
G.SO: 10 M松星/1あつあ なるほど、そーか

最後にあげる記憶によってわかる場所は、 [思い出させる場所」と呼ぶことができる。この

実験においては、 「発見Jの発言を伴うものは上の一例だけであった。しかし、 「思い出すJ
ということが急激に行なわれることはまれである。むしろ「発見」の発言を伴わない「記憶か

らの情報によるわかる場所(思い出させる湯所)Jを指摘することができる。

渋谷の実験の場合は、課題を与えられた直後であるハチ公前交差点が、深査の二例を除いて

すべての励合にそのような「思い出させる場所」となっている。また、下に示す探索のTM.CM

という同じJレートを取った二例で、同じように、西武A、Bの間の交差点周辺が、過去の行き

方を思い出させる場所となっている。

保事情 5-1M:4 M パルコl度来たことがある。その時歩いたコースだl
5-CM: 3 M it#[このあいだ行った).パルコ[it井町先だと思う]
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なお、通い・散策のMFの例では、経路探索の課題を解くことには直接関係のない、過去の

エピソードが笑験中に思い出されていく。

通い・散策

5-MF:7 M主人のAがパルコの近くできょろ章よろしてて道路帰隙にぶつかったことがあった

5-MF: 11 !あっiIOった/MAがあの辺町署頓にぶつかったんだ。そのシーンを思い出した.

この場合、上の発言の場所(ロフトの脇の通り)と下の発言の場所(目的地パJレコ 3の脇の

通り)がどちらも、デパートの脇の細い道できれいに整備されており人通りが多い点など、雰

囲気が似ている。 HK、NFの被験者も、両者が類似していることを実験後に指摘している。こ

のような雰囲気は、共通に魅力的なようで、三例とも、目的地と類似した雰囲気をもっロフト

の脇の道に引きつけられて入っていき、次項 (2.3.4.)に示すような「迷いjを生じている。

銀座の笑験では、視覚によってわかる場所とした、 三越の入口の前が「思い出させる湯所J

でもある。SO.NF.TMは、視覚によって三越を確認すると同時に、ソニーピルへの行き方を思

い出している。このように、視覚による情報がきっかけとなって、記憶から経路探索に役にた

っ情報が引き出されることは多い。

探索 G.SO:5 !晶あ/V三越がある/却この方向でいい

また、銀座線側と丸ノ内線側をつなぐ長い通路のインテリアの機子によって思い出したとし

た被験者が、 NF.TMの二例に見られた。

保字幅 G-NF: 8 Mこの長い道、 ma巾Ie町田lumn、height、この雰囲気お1Iえてます。

通い らTM:6 V野村宜券のピルl左手のレンガ]/Mこのテクスチャ

少ない例からではあるが、仮説的に考えられるのは次のようなことである。 r思い出させる
場所」となるのは、 一つには、その地域を利用する時に頻繁に通過し、さまざまな移動の出発

点となるような、いわゆる「ノード」となっている場所がある。上の例で言えば、渋谷のハチ

公前交差点や銀座の三勉の入目前などである。

他方で、そのような「ノード」となる、たくさんの視覚的な情報が得られる場所から少し外

れたところにある印象的な場所も、 「思い出させる場所jとなるようである。これは上の例で

言えば、渋谷の西武A、Bの閥の交差点、銀座の長い通路などである。

2.3.4 迷いと迷う場所

移動の問に「迷い(あれっ、わからない、など)Jの発言がなされることがしばしばある。

「迷いJは詳細に見ると 二つに分けられる。 一つは、 その時点の後の行動をどうするか考え、
それまでしていた行動とは異なる行動をすることになるような、行動に現われる「迷いjであ

る。もう一つは、その時点での不安感などの表明だけで、特に行動には変化がみられない「迷

いjである。前者を「重い迷いj、後者を「軽い迷いjと呼ぶことにする。

-重い迷い→Bプラン→とりあえず行動

「重い迷い」は、 rBプランjの発言を伴うことが多い。これは、移動する方向を決定でき
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るようなプランがなくなった状態であり、その解決のためにあらかじめ手段として持っている

一般的行動をしようとしていると解釈できる。この「あらかじめ持っている一般的行動jを

「とりあえず行動jと呼ぴ次項 (2.3.5.)でくわしく考察することにする。

-探索の状況で生じる重い迷い

特徴的なことは、 「重い迷い」は、探査の状況ではほとんど生じないということである。探

査の状況は都市空間に関する習熟度が低いために、人は初めから、地図を見る、人に尋ねるな

どの行動をする。さらに慎重に確かめながら移動することが多いので、かえって「重い迷い」

は生じないのである。むしろ「迷いJは、おぼろげに知っている場合、つまり探索の状況など
で多く生じるのである。例えば銀座の実験では、探査の状況のYMの被験者は会< r迷いjの
発言をしていない。ただし、探査の状況で-s_r重い迷いjが生じた時には、かなり重大なも
ので、渋谷でのSWの被験者は、 fもどるj行動をしている (S.SW:l0)。

さらに当然のことであるが、 「通いjの状況ではほとんど「迷いJは生じない。ただし、

「通い・散策Jの状況では、 rBプランjとして「ちょ っと面白そうJなどと発言して、寄り
道を始めた時などに、よく知らないところに行ってしまい「重い迷いjに相当する発言をする

ことがある (S.MF:7，S-NF: 5，S-NF・6)。ただしこの場合の「重い迷い」は、予想が裏切られた

ためにやや大げさに表現されたもののようで、被験者はいずれも重大には受け取らず、むしろ

迷うことを楽しんでいるような側面がある。

1)重い迷い :Bプランが計画されて、とりあえず行動にうつる。
保査 S-5W: 10.1えーと/日pちょっともどります
5.50:1 ワ全然知らない/l¥J吏番できこう

探索 S-HK: 4 ヲわからない/V山手続線路[右手に]/M(パルコ 3)(右じ。ないだろう]/勾左に曲がる
5.HK:5. M(パルコ 3)(そろそろこの辺]/V向こうに行ける道lあそこに]/l¥J向こうに行〈
5.HK:6. 1あれっ、この辺博全然わからない。ちょっと困ったな
S-HK: 8. Vパルコlこれは]/ワ何暑なんだろう、わからない/l¥J地図を見る

通い散策

与MF:7.M主人のAがパルコの近くできょろきよろしてて道路棚臓にぶつかったことがあった/?ちょっ
と唱所がわからな〈なる/Vt.;んで下がるんだろう/Mぐっと上がってこ主くちゃおかしい

$判F:5. 1間通えましたね。真直ぐ行ったらもっと速かった/V/M新しい道。パルコに行〈進かもして
ない。

$判F:6. 1間違えましたね。わからないよー/l¥J真つ直ぐ行って曲がれば
探曹 G-MH: 2. ?えーと‘まって下さい/54丁目立差点
G-MH: 15. ?晶れつもう/510/めかえる
G-MH: 16. ?あれっ/587でしょ/悔やっぱり向こう行っていいんだ
らMH叩?あれあれ/5Cだ

G.50:3. 5銀座4丁目立差点、日比苦線、克ノ内線/?ちょっとよ〈わからない/l¥J改札を出ます
G.50:6. ?あらっ、おかしいわねえ/5銀座4丁目立差点/めまあいいでしょう.地下を行きます
G.50:9. 1 おやおやちょっと間遭ったのかもしれまゼんね/5松屋~全館毎日夜 7 時まで営量/M松屋町

方に畢ちゃったのかな/日pじゃあちょっとUターンします

G.50:18. V.芝ピル/M行き過ぎだから/ヲえ と/目pあそこから上に上がってみよう
G.HK:2. 5銀座4T目立差点、松屋/ワどっちなんだろう/めとにか<4丁目立差点町方へ行こう
G-HK:4. 511.ノ内線/1うーん、わからん/V銀座腺[あそこに行〈と]/l¥Jもどる以#町道を行けばいい
G.MM:l. 1一体どこなんだ/V脂段がある/l¥Jとりあえずこっち
G.MM:5. 5こっちもAですね/1出る改札を間通えたようですね/l¥J反対の方に行こう

「重い迷い」を引き起こす場所には、次にあげるような 4種類があるようである。

.50-
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a)人が多く利用するが以前とは様子が変化した場所。渋谷ではロフトの前などはHKルIF，NFの

後験者にと ってそのような場所となった。この場所は、YO，NTの被験者にも「軽い迷い」を

引き起こしている。

b)さまざまな移動の出発点となるような、都市空間の「ノードJ。これは前項でも示したよう
に「わかる場所Jともなる場所である。この ような場所は渋谷の笑験では、探査の状況にお

ける渋谷駅前がそれに相当する (S.SO:1ーなど)。銀座の励合は、銀座線側の改札の中と外

がそのような場所である (G.MH:2，G-HK: 2，G.MM: 5など)。

c)得られる情報が少ない場所。銀座の実験における、数寄屋橋交差点近くの地下通路などが該

当する。サインボードをうまく利用できなかった一部の被験者には、視覚による情報が少な

いために迷いを引き起こしている(MH，SO)。

の領域のエッジとなる場所。行き止まりや、行き止まりでなくとも、い ままで続いていた街が

終わってEIJの雰囲気と なるなど、エッジ(端)に達したと感じられる場所。渋谷の例では、

探査のSWの例でパJレコ 2の先がそのような場所となっている。銀座の例では、探索のSOの

被験者が、松屋側に行き、疑問を抱きながらも突き当たりまで行ってしまう。その突き当た

りの松屋入口となっている場所がこれに相当する。

2)軽い迷い:擁信がもてないことの発言がされるが、 Bプランの発言はない。

探査 S-5W:5. 1あれっ/V1I.井[主もl
S-5W:8. 1えーと、どうしょうかねえ
5-50:5 ヲ追うかしら/Mパルコ 3(こっちじゃ主いのかしら。宣番で陪樋ろって言ってたl
5-50:7. ?なんかちょっと、路地裏みたいt.;感じねえ。

探索 与TM:5.?ん、ええっ/Mパルコ 3(見えて己主いぞl
S-CM: 3 1えーと、畠らー/M1I.#(このあいだ待ったl、パルコ(11.#の先だと思うl

通い 5-YO:7. I畠つ/V/Mあそこの角の喫葺底が印量的だった/1でも、ここでいいのかしら
S判T:6. 1あれっ、どこだっ吋‘忘れつつめる/V/Mハンズに行っちゅいそう者責配ですね
S判T:7. 1あれっ、すごい曹いで遣を忘れているa遭う道から来るととまどってしまう/持 こっち行こ

う/V/M確かこっちでいい
探索 G-MH: 12. V改札/?伺の駅だろう。 よくわからない
G-MH: 21. ?なんだこりや
G-50:8. V行書止まりみたい/?どうなってるんだろう
G-50: 17. ?う ん.えーと/Vここはもうソニーピルの地下なのかな
G-50:20.5西銀座通り方面/?どの辺かしら/5ソニーピルテ'ィンずつでかいである
G-HK:3. 5日比吾線.丸ノ内線/ヲわかんない/M/却克ノ内線の方ヘ行っちゃえ
G-HK:5. 5日比昔線.丸ノ内組/ヲまずい.これはわからん/M/I'pたぶん止ノ内線でしょう
G.HK:7. ?心配になってきた

「軽い迷いjを引き起こす場所の一つには、大きな変化がなく続いている通路や通りの中が

挙げられる。渋谷の場合では、丸井前の交差点まで続〈通りがそのような場所である (S-5W

5.S-TM:5，S-倒的 。銀座では、銀座線から丸ノ内線への乗り換え通路 (G.HK:7)がそのような場

所である。 r通い」の状況はあまり「迷いJは生じないが、渋谷のロフトの前のように (
S-YO: 7，S-NT: 6，S-NT: 7)変化の激L¥ρ場所では、 「軽い迷いjが生じている。 r軽い迷いjに
ついては個人差がかなり大きい。また、 「軽い迷いJは人間の心理状態と都市空間とのデリケ
ートな関係によって生じるもので、引き起こきれる場所に共通する特徴を指摘するのは難しい。
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2.3.5. 重い迷いの解決としてのとりあえず行動

「とりあえず行動Jは、 r1tぃ迷いJの解決としてなされる行動である。 r重い迷いJの発
言のあとには rBプラ ン」の発言があることが多 く、 その rBプランjにもとづいてなされる
行動が「とりあえず行動」である。 rとりあえず行動」はあらかじめ手段として持っている一
般的行動ということができる。例えば笑験の中では、 「もどるJr真直ぐ行くJrこのまま行
くJrもどる以外の道を行くJr反対側へ行く Jr地図を見るJr交番で聞くJr庖で聞くJ
r (改札の中の場合)改札を出るJr (地下の場合)上に行くJr商白い方へ行くJといった
rBプランJの発言に引き続いてなされる行動が該当する。これらは個別に取り出すと、例え
ば、 「もどるjと「真直ぐ行くJのように、互いに矛盾するものも多いが、それぞれの場合に

よって使い分けられている。実験でみられた「とりあえず行動Jをあげると次のようなもので
あった。

保査 S-SW: 10めちょっともどります S-SW:ll 日p'*置で地図を見ます
S.SO:1 日p宜暑できこう S-SO:6 日pよし、これはお底で聞きましょう

探事 S-HK:5 日p向こうに行く S-HK:8 日p地図を見る
通い S-MF: 3 日pでも.やっぱりあっち行こうか らMF:5 日pちょ っと萱わったもの見たい
散策S-MF:6 日pこっち行けるんじゃ主い.なんとなく初めてだから 与MF:l0 悔やっぱりこっち行こう

S判F:4 日p左側にしましょう $判F:6 日p真っ直ぐ行って曲がれば
探査 G-YM:l 日pまず松置に行きます G.YM:2. ~唱所喪示の看極を見る

G.YM:4 自p場所表示町署頓を見てチェックする G.YM:l0. ~もう一度チヱ ッヲしよう

G-YM:ll. ~まあいいか行ってみましょう

探鳴 らMH:5.~ A 1から見ればわかる、 Alのところへ G-MH: 15めかえる

G-MH: 16日pやっぱり向こう行っていいんだ G-SO:l 日pサインボードUf.tいかしら
G-SO:2 白p銀座4丁目立差点へ向かう.ひとまず上に出ましょう G-SO:3. ~改札を出ます

G-SO:6 めまあいいでしょう、地下在行きます G・SO:9.~じゃ晶ちょ っと U タ ーンします

G-SO:18めあそこから上に上がってみよう G-HK:2 めとにか<4丁目宝差点の方へ

G.HK:4 日pもどる以舛の道を行けばいい らNF:l. ~サインを探してます

G-NF: 3 めよ町方へ行< G-NF:4 日p地図を探してます

G-MM:l めとりあえずこっち{陪段町方) G.MM:2 日pとりあえずa札を出る
G.MM:5. ~反対の方に行こう

通い G-TI訓2 日pとりあえず (改札を)出ましょう

2.3.6 経路線索の摂りの種類

経路探索実験からいえることは、経路探索において人間は多様な「誤り」をしているという

ことである。一方でささいな「言い間違えjがあり、他方では経路の撰択ミスによるかなり重

大な「怒りJがある。この実験では、目的地に到達できなくなるほどの、完全に「道に迷った
(losl)J状態は発生していない古久現実の環境の中ではまれにそのような事態に至ることもある。

そのような状態は、重大な「誤りJといってよいだろう。

経路探索における「誤りJを、移動行動にその影響が表れるかどうかによって、次のように
二種類に分類することができる。この中で、出発点と目的地を結ぶ最短経路あるいは、それと

距離に大きな速いのない経路を「基本経路Jと呼ぶことにする。

1)一義的な怒り・「基本経路jから、大幅にはずれてしまう場合。

2)二義的な誤り・記憶違いや、読み間違え、 言い損ない、つじつまの合わない発言などの、

経路の違いには表れない場合。
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「一義的な誤り」は笑験の中ではまれにしか起こらないが、次の二例は典型的なものである。

保査 S-SW: 10. ?えーと/日pちょっともどります

探索 G-SO:9. ?おやおやちょっと間遭ったのかもしれませんね/S松屋は全館毎日夜7時まで宮量/M松屋町
方に畢ちψったのかな/目pじゃあちょっとUターンします

最初の例は大慨に行き過ぎ、街のエッジに到達し(雰凶気が変わったことに気づいて)戻る

場合である。後の例は、地下通路で進む方向を間違って行き止まりに到達して戻った場合であ

る。どちらも「重い迷いJを伴い、 rBプランjの発言と共に「とりあえず行動jがなされる。

プロトコJレを詳細に追うと「二義的な誤りjはいくつか見られる。例えば、次の二例ではど

ちらも対象地減をよ く知っている被験者であるが、 「面白そうjといった理由で「基本経路J

を少しはずれている。しかし多少遠回りをした程度で、もとの「基本経路」にもどっている。

通い S-MF: 8. Iあっ/Vここに出るのか/Mなんだ摘した包。こんなとこ出たってしょうがない。

-散策 S判F:5. ?開通えましたね。真直ぐ行ったらもっと速かった/V/M新しい道.パルコに行〈温かもしれ
，.い。

主に「二義的な誤り」にとどまることの多い誤りの一種として「思い違い」がある。経路探

索における「思い違い」は、主に場所についての「思い違い」のことが多い。場所についての

[思い違いjは、次の二つに分類することができる。

1)場所の特徴について:場所の名前、大きさ、かたち、色、雰囲気、など

2)場所の位置について:場所の現在地点からの方向や距離、場所どうしの位置関係

名前の「思い違い」は、実験の中で次のような例(センター街とゴールデン街(新宿)との

間違い、高鳥屋と三避の間違い)がみられた。

通い散筒

S-MF: 1. Mパルコ[あっちの方向11ゴールデン街(センタ 街)の向こうだって感じl
通い らTM:3.V高島屋{三越)(左の向こう]

位置の「思い途いJについては、次のようにパJレコ 3の位置の思い違いの例があった。 f走者
の場合はこの発言の前に被験者の指し示していた方向は全く途った方法であった。

探常 S-HK: 5. M (パルコ 3)(そろそろこの辺]/V向こうに行ける道lあそこに]/日p向こうに行〈
探査 S-SO:2 G(宜番で)パルコ 3(この西武デパートの方、真直ぐ行きまして、このfl!:号を入れて3つ自のfl!:号

を左に行っτ下さい。そうするとパルコ 1がありますから、それの直になりますl
/!あっそうですか.わかりました。まあ、ぜんぜん遭ったわ.

2.3.7 探査、保索、通いの状況の特徴

前節の 2.2.3で示したように、実験結果は、実験前と後のインタピューによって被験者の都

市空間への「習熟度jを磁認することで、探査、探索、通いの3種類の状況に分けられている。

「習熟度」は、第 1章の 1.3.6.で導入した経路探索の状況の分類の一つの軸である。もう一つ

の軸である「緊張度Jの視点から見ると、 この実験の内容はほ とんどが中間的なものである。
これは課題の設定が「駅から特定の主要な建物に行くJというものであるために、被験者は格
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別に急ぎもしないが、あえて寄りi1!などもしないという極〈日常的な移動行動をしたためであ

る。ところが実際に実験をしてみると、繁華街の地上レベルで行なった渋谷の「通いjの事例

の中に「面白そう jなどといって寄り道を始めた被験者が2例あった (MF，NF)。これは、

「緊張度jの低い「散策Jの状況に近づいたものといえる。そこでこのこ例については、 「通

い・散策」と呼んでいる。

これまで「プランニングによるサプ呂的地の形成JIわかることJI迷いJIとりあえず行

動JI誤りJの中で分析してきた事柄を、状況ごとにわけて特徴的な点にしぼって記せば下の

ようになる。

探査 プランニング. 多い

わかること. サインやガイドの利用でわかることが多い
曹、い出させる場所はない

迷い lliい迷いはほとんどない、あった場合は重大
とりあえず行動 lliい迷いに伴うものは少数(その場合は「もどる」など)

他のケースは多い

誤り 一義的な誤りがまれに発生する

探索 プランニング， 多い
わかること， 多い 特に思い出させる場所が盤婆

迷い・ 他の状況より多い

とりあえず行動: 多い

誤り: 一義的な誤りがまれに発生する

思い違いなどこ義的な誤りは多い

通い プランニング: 発言は少ない
わかること: 少ない

迷い : ほとんどない

とりあえず行動 : ほとんどない

誤り. ほとんどない

通い散策 プランエング・ 発言は少ない

わかること' 過去のエピソードが思い出されることがある
迷い・ 寄り道の結果発生することもある

とりあえず行動・ 「而白そうJなどという Bプランによってなされることもある
誤り・ 寄り道の結果二義的な誤りが時に発生する

このように特徴が指摘された経路銀索の状況についての、計m命的モデルにもとづく解釈は、
第4章で与えられることになる。

2.3.8 表記法の問題点

これまで経路銀索実験のプロトコル分析に用いてきた、コード化のための8つのコードによ

る表記法の問題点を触れておくことにする。コード化にあたって困難であったこととして次の

5つが挙げられる。

1)サイ ン情報とビジュアJレ情報のあいまいさ

サイン情報はピヅュア Jレ情報の一種ともいえる。しかしこの研究ではサインを利用するため

には文化的なコードを身に付けている必要があるために、あえて区別している。また、都市空

間のデザインという観点からは、ビジュアJレ情報とサイン情報とでは、デザインの対象として
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大いに異なるのである。 しかしコード化の中では、サインボードが速くから見えるということ

を、どのようにコード化するかという問題が生じてしまう。

探帯 S判K プロトコル コード

144 見えました、パート 3って字が.
145 え 、あれが目に入ったんで、
146 たぶんここなんじゃI，tいかと思いますけども。 V {パルコ 3)Iここl※この場合はVとした

探査 G.YM: 12. V自の9が見えました.黄色い看板l島町l
探帯 G.$O: 16. Vサインボード[あそこ)/$ソニーピルとかいである

2)メモリ情報とピジュアJレ情報の同時性

記憶にある情報について発言している場合でも、そのことを思い出すために、視覚的情報が

きっかけとなっているような場合である。このような場合はVとMとを併記することにしたが

ややあいまいな解決である。

通い $刊T:6. V/Mハン;(，こ行っち。いそうな軍配ですね

通い 与MG:7. V/Mこの坂を上がれば裏手に出る

保索 5-MF:6. V/Mこの進入ったこと主い
通い らTM:6. V/M野村理券のピルi左手町レンガ]、このテクスチャ

めないという情報

地図などを録していて、見回しても見えないという情報も経路係索のプロセスには関係して

いる。この扱い方ははっきりしていない。

探索 $.$0:5. ?ん、ええっ/Mパルコ[見えてこないぞl
擁索 G.$O:2. VサインボードIj主い

探索 G-NF:4 日p地図を保してます/VI，tいですね

4) Aプランとメモリ情報のあいまいさ

「どこで曲がってもいいんだjなどの発言は、プランそのものを記憶しているとも解釈でき

る。プランと記憶の関係についてもややあいまいに処理されている。

通い $.YO:5. VM tf>ここから曲がります、曲がってから考えましょう

通い S判T:4. MTf>どこで幽がってもいい

通い 5-MG:4. MTf>どこか途中で曲がればいい

探索 G.HK:3. MTf>丸ノ内線の方へ符っちゃえ

5) Aプランと Bプランのあいまいさ

探査の状況などで、 「とにかく松屋に行きます」などというプランは、はたして目的地に到

達するという課題を解決することに直接関係したAプランといえるのか、一般的で常識的な解

決策としてのBプランとするべきかあいまいである。

保査 G.YM:1. ~まず松屋に行きます
探索 G.HK:2 日pとにかく 4丁目立差点的方ヘ行こう

保索 G.MM:5. ~反対の方に行こ う

上にあげたようないくつかの間題点はもっているが、この章で用いた表記法は、経路探索の

プロトコJレを分析する方法として、かなり効果があると思われる。

最後に同様の表記法を提案しているPassini(1984b)と比較をしたい。P国 sinili、1.4.2で示した
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ように、 「決定(decisi佃)J f感覚情報(sen回ryinformation)J f記憶情報(mernoryinformation)J 

f推論情報(iぱ'erenLialjぱ.ormation)Jを基本的な単位とした「決定ダイアグラム(decisiondiagram)J 

としてコード化をしている。それに対してこの論文では、情報のタイプとしてP回目mの「感覚

情報jに相当するものを「ビジュアルJfサイン」に分けている。また扱われていなかった

「ガイド」も含めている。一方で、 「推論情報」に対応するものを設定しなかった。経路探索

においては、その騎で複維な推論過程は展開していないと考えたからである。

また、 「決定Jにほぼ相当するものとして「プランJを挙げたが、それを fAプランjと

fBプラン」に分類し、 fBプラン」が展開する行動を「とりあえず行動」として、区別して

扱った。

さらに、大きな違いは、 「発見(わかること)く!>Jと「迷いくワ>Jというコードを導

入した点である。 Passiniでは無視されていたものだが、この論文ではこのような「感情Jの表

現こそ、展開している経路探索プロセスの様子をよく表すものとして級っているのである。

このように fAプランJ fBプランJ f発見J f迷いjにこの論文の大きな特徴がある。

次ページ以降に被験者の経路上にこれら fAプランJ fBプランJ f発見J f迷いjだけを

表記したものを示す。これらのコメントには経路探索行動の特徴がよく表れているものと考え

られる。
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2.4. 経路探索実験の記録

2.4.1 実験の概要

ここで行なわれた経路探索笑験は、次に示すようなものであった。被験者には「声に出して

考えるjように指示がされ、実験者が同行している。発言は携帯用テープレコーダで録音され

ている。

実験1 実験地東京渋谷繁華街地上レベル

課題 渋谷駅前のハチ公の前からパJレコ 3へ行〈

笑験日時:1988年10月から12月

被験者数 :11人

移動距離:最短距離で4∞m程度
所要時間:7分から19分

実験2 実験地東京銀座地下l階コンコースレベル

課題:銀座線銀座駅ホームからソニーピJレへ行〈

実験日時:1988年3月から4月

被験者数 9人

移動距離・最短距離で2∞m程度
所要時間 3分から6分

以下に、対象地域、被験者、課題についてくわしく述べることにする。

2.4.2. 実験の対象地減

実験の対象とする都市空間は、繁華街の地上レベルと地下鉄の地下 l階コンコースレベルと

している。どちらについても、多くの人々が利用している都市空間である。それらの利用者の

中には、精通している人だけではなく不慣れな人も多数含まれている。これらの都市空間は、

そのような多くの不慣れな利用者によって、経路探索行動が重要な意味をもっ行動として頻繁

に行なわれているところということができる。また、精通している人であっても、以前にはそ

の都市空間に不慣れな時期があり、経路探索を意識的に行なっていた人も少なくない。したが

ってこのような都市空間での経路探索実験は、自然な意味づけをもっと考えられる。

具体的には東京の渋谷の地上レベルと、銀座の地下鉄銀座級銀座駅の地下 l階コンコースレ

ベルをとりあげている。どちらも東京の代表的な繁華街であり、たくさんの利用者がある。

1)渋谷地上レベル

渋谷駅は、 JR山手線、東急東横線、東急新玉川線(地下鉄半蔵門線)、地下鉄銀座線、京王

帝都井の頭線の5つの路線の集中する、東京の中でも代表的な繁華街の一つである。

対象としている範囲は、渋谷駅を南東の角として、 JR山手線と井の頭線とを境界とする北西

側の領減であり、渋谷駅周辺でももっとも賑やかな一帯である。渋谷周辺は、渋谷駅から放射
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状に幹線道路が走り、それらは駅を谷の一番低いところとして、緩やかに傾斜している場合が

多い。代表的な通りは、公園通り、道玄袋、東急本庖通り、井の頭通り、渋谷センター街など

である。駅から約 500メート Jレの範囲内に、 11)西武A、勾西武B、3)LOFr、 4)SEED、5)

ノ勺レコノマート 1、6)ノ勺レコノマート 2、7)ノりレコノマート 3、8)QUATTRO、9)THEPRlME、10)

丸井本館、 11)丸井ヤング館、 12)東急本底、 13)東急束樹脂(渋谷駅)、 14)109、15)109-2， 

16) one-oh-困問、 17)one-oh-nine 30・s、18)東急ハンズJといった J8の様々な種類の百貨庖が分
布している。とりわけ駅から比較的離れたところや表通りに面していないところにも立地して

いるケースが多〈、それらの百貨庖にいたる大小の通りにも多くの庖が面している。近年では、

西武系の百貨庖(1-9)と、古くから渋谷を地鍵としている東急系の百貨底(12-18)との間で激し

い競争がみられた。若者の街として有名になっており、昼夜を関わず大変な人出で混雑する。

渋谷駅前の渋谷センター街は歩行者専用で、ファーストフードやレストラン、飲み屋などが多

数ある。また渋谷駅前の広場にはハチ公の銅像があり、待ち合わせの名所となっている。

図 2-24笑験地減1.渋谷地上レベル
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2)銀座地下 l階レベJレ

銀座は、東京の代表的な繁華街として戦前から有名である。渋谷とは異なり江戸時代の地割

りを引き継いだ格子状の整った街路パターンをもっている。文明開化のモデJレ地区としてロン

ドンのリーヅェント ストリートを手本に開発された。和光、三魅銀座庖、三愛ドリームタワ

ーなどの面する銀座4丁目交差点を中心として、そこで交差する銀座通り(中央通り)と晴海

通りが主要な通りとなっている。銀座には、三路、松屋、松坂屋、数寄屋橋阪急が以前よりあ

った。 1984年に、晴海通りを皇居方向に向かった数寄屋橋に西武と阪急の入ったマリオンがで

き、同じ年に数寄屋橋交差点近くの外期通り沿いにプランタンができて以来、人の流れが~わ

ったといわれている。銀座は渋谷に比べると高級なイメージが強く、夜の街としてもやはり大

2.4.3 被験者

被験者は、大学院の学生を主として、他に教貝、駿貝、設計事務所所貝、 OL、主婦などか

らなる。渋谷に関しては 11人(男性5人、女性6人)、銀座に関しては9人(男性4人、女

性5人)を彼験者としている。簡単なインタビューによって、対象地域をよく知っているとい

う人から、ほとんど知らないという人まで選ぴ比較することとした。しかし、笑験をしてわか

ることは、経路探索をする以前に被験者が述べていた「習熟度」と、実際に行なわれた経路探

索行動との問には差があるということである。その都市空間を「知っている」と答えていた被

験者であっても、迷いが生じることは多いのである。そこでここでは、まず実験地区に関する

「習熟度Jを、下に示すように大きく「低、中、高」の三段階に分け、それぞれを探査、探索、
通いの状況とする。なお、渋谷における実験の中で、 「緊張度jの低い散策の状況と解釈でき

るような事例が見られた。

人の街という性格をもっている。

地下鉄は、晴海通りの地下に日比谷線がはしり、銀座4丁目交差点で、銀座通りの地下の銀

座線と交差する。一方外堀通りの地下を丸ノ内線がはしり、日比谷線と数寄屋橋交差点で交わ

る。そのため地下鉄銀座駅は、コンコースが晴海通りの地下、 4丁目交差点から数寄屋橋交差

点まで続いている。このコンコーλにはほとんど商庖はなく、いわゆる地下街を形成している

わけではない。しかし、晴海通り沿いの主要な建物には地下から直接アプローチできるように

なっている。そのためこのレベルには、地下鉄剥用者が多数行き来している。また、東京の地

下鉄の常として、統ーされたサイン計画がなされている。

状況 知識水準

探査 低 対象地域に関する質問にほとんど答えられない人

(対象地域に行ったことがない、あるいは数回だけと答えた人)

探索 中 よくわからないことや、不安なところがあると答えた人

通い 高 対象地成に関する質問にほとんど不自由なく自信をもって答えられる人

渋谷と銀座について、それぞれどのような被験者に笑験を依頼したかを次に示す。この中で

渋谷と銀座の双方で略称の同じ被験者は同一人物である。
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学
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教
大
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一
性
男
女
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q
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u
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h
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男
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女

女
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皿

川

側

m
附

附

刷

大学院生
教貝
主婦

大学院生
設計事務所所員
大学院生
大学院生

通い 10. MF 男 大学院生
・散策 11. NF 女 大学院生(留学生来日 4年)

[銀座] 探査

図 2-25.笑験地戚2 銀座地下 l階レベル
探索

このようにここで取り上げた渋谷地上レベルと銀座地下 l階レベルは、東京の代表的な地区

である。どちらも、際だって経路探索に国難を覚えるところというわけではない。しかし、不

慣れな刺用者も多いところであるから、経路深索が現実的意味をもっ都市空間といえる。
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表 2-3.被験者の分類
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2.4.4 課題と条件

課題と条件の設定は、 「駅から主要な建物まで行くjという、現実に十分ありうるような自

然なものとすることを心掛けた。どちらの地域についても、誰にとっても主要な建物というこ

とができるものは 20前後である。また、出発点とする駅から極めて近〈、明らかに探索する

ことなく到達できる建物を目的地とする移動は、経路探索の課題とはしない。したがって、ど

ちらの地域についても「駅から主要な建物まで行く」という課題が、意味のある経路燦索の課

題となる場合は、 10前後となる。

1)渋谷における課題

渋谷における実験では、被験者を、待ち合わせ場所として有名な渋谷駅前のハチ公の銅像の

前に連れていき、 「渋谷駅前広場ハチ公の銅像の前から、パJレコパー ト3の入口まで行<Jと

いう課題を与えた。 I人を除く 10人には、参考のためにさらに追加して「パルコパート 3の

入口から東急本底の入口まで行く」という課題を与えている。また、最後にこの実験でたどっ

た経路を示したスケッチマップを描いてもらっている。

パルコパート 3は渋谷駅から直線距離にして約400メート Jレほど離れており、広い道路に

は面していないという百貨庖としてはやや異色の立地条件をもっている。これは、70年代か

ら80年代にかけてパJレコが渋谷で展開した出l苫計画の産物であり、意図的にそのような不利

な立地とし、そこに至る通りを裏通りを含めて特徴ある街として誘導してゆくというものであ

った。実際に渋谷は特色ある若者の街として成長した。そのため、 「パJレコパート3に行く」

という行動は、その立地条件の異色さから、渋谷特有の行動という性格をもっている。しかし、

パルコのパート l、パート 2、パート 3をまとめて考えれば、公園通りという広い通りに面し

ているといえるので、 一般にどこの街でもなされるような「駅から百貨庖に行<Jという行動

の一種とも言える。

2)銀座における課題

一方、銀座における実験では、地下鉄銀座線にのってまず銀座駅に向かい、銀座線銀座駅の

ホームの同じ位置を出発点とした。そこから「ソニーピルに行く」という課題を与えた。 rソ
ニーピJレjは、数寄屋橋交差点に面しており、ソニーのショールームとレストラン、喫茶庖な

どからなる建物で、 I階のエントランスは待ち合わせ場所として剥用されることも多い。銀座

を何度か利用した人であれば誰もが知っている建物といえるだろう。

次ベーヅ以降に、実験の記録をJレート表記とテープJレ表記で示したものを載せる。

都市空間の経路標章に閲する研究 第2章経路探索実験

I宝番で)1'ルコ3
にの酉武デパートの
古.11直ぐ行きまし
て、この1!号入れて3
つ目の惜号を左に行っ
ー で下さL、。そうすると
21(ミパルコ 1がありますか、4 ら.それのI!!に'"りま

す1

経路探索実験の記録

図2・26探査の状況1.

実験地峨についてほとんど知織の

ない依験者。まず、地図で調べて

おおよその計画をたてる。造中に

丸井があるということを手掛かり

としている.パルコのそばに行

ってから、パJレコ 3がどれかわか
らない。行き過ぎて、引き返す.

本屋で地図を.R.て確認する。

わかる場所 地点

S:渋谷駅前町地図 1 

パルコ 2の先の本屋 ll! 

パルコ lの前の地図“12

V:丸井前町交差点 ・引

パルコ 3のすぐ前 13 

迷う場所 地点

パルコ lの前 8 
パルコ 2の先の路上 10 
(西武Bのとなり)......l 

とりあえず行動

地図を見る ・ ※1 
ぞのまま進む ・ 0 ・※2

引き返す …・※3
書応に入り地図を見る ※4 

図 2-27傑査の状況2.

実験地棋については、おぼろげな

記憶しか持っていない被験者。ま

ず地図を見るがよくわからない。
交帯で尋ねる。パルコ lの出Iでど

札がパルコ 3かわからず、今度
は庖に入り庖貝に再ねる.

わかる場所 地点

G:駅前の交番 2 
パルコ 1プティック 6 

V 丸井前の交差点 4 
パルコ 3のすく前日 ..8
5・駅前の地図ー 1 

迷う場所 地在

出発点の駅前 1 

パルコ 1のl町 7 
(パルコ 3の脇町道).....l 

とりあえず行動

地図を見る ※1 

交番できく ※2 
お庖でき(... …・ 0 ※3
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図2-28探索の状況1.

実験地棋についてのおおよその知

織はもっている.まず、交差点の

繍断書道に向かう。そこで、東急
ハンズ円近くにパルコがあったと
発曹 L、センター街の方に行〈
と冒って出発する。ロフトの近〈

で、もうこの辺りだと主張するが
見つからない.彼験者はパルコ 3
は細い避に面していたという記

憶があったので細い草に入ったと

実験後詰っている.公園通りでパ

ルコを発見する。パルコ Iの地図
でパルコ3の場所を確認する.

わかる場所

V:公園通り 地点
ロフト脇から出た所 71 

パルコ3のすぐ前ー 引
5 パルコ lの前の地図 81 
M: (思い出させる場所)
ハチ公前交差点

迷う場所
ロフトの前
ロフトの脇0・

パルコ lの前

地点

4

6

8

 

1

2

3

 

※

※

業

動

く

む

行
行
進
る

ず

に
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1)獲得した情報 ビジュアル情報 V 指示対象[位置1 f 

サイン情報 S 指示対象 [位置]
ガイド情報 G 指示対怠 [位置]

メモリ情報 M 指示対象 [位置]
2)プラン Aプラン

Bプラン

Ap 
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ワ・: 3)感情 迷い

i 発見(わかる)
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図 2-29.係索の状況2

対阜地峨についてのだいたいの知織

は持っている.出発地点で、パルコ
は西武の向こうで、西武はよ〈知っ

ていると曹い出発.西武前を通って
パルコが見えてこないので疑問に思

う。丸井前交差点でパルコを究見し、
意外に遣〈だったと曹っている。パ

ルコ 1に向かう造中町駐車場前から
パルコ3が見える.

わかる場所 地点

V: ;丸井前交差点・・ 61 
公園通りパルコ l
近〈町駐車場前引

パルコ 3のすぐ前......9! 
M・ (思い出させる場所)
ハチ公前 e ・1

西武AB前の交差点ー 4

迷う場所 地点

(西宜AB前町交差点)"'5 

#1 ということは手前がパート I
だという唯訟をしている。
#2 パルコのサインが見えたから
と尭冒しているが、ここではVと級
う。

#3 Mとするか Vとするかという
問題がある.

図2・30探索の状況3.

対車地戚についてのだいたいの知簡

は持っている.出発地点で、行っと

ことはゐるが、いつも娘に付いて通

る近道はよくわからないと言ってい
る.近置でない知っている方向に進

む.造中でパルコは丸井町先だと冒

っている.丸井前の交差点でパルコ

を発見する.パルコ liliくの駐車場
前でパルコ3苛尭見する。

わかる場所 地点

V:丸井前交差点 51 
公園通りパルコ l
近くの駐車場前 V 

M: (思い出させる場所)
ハチ公的 ・1

西武AB前の交差点。'3
パルコ 3のすぐ前 7 

迷う場所 地<l.
(西武AB前の交差点)...3 

※このベージの 2例は、経路がー量
している.主要な尭胃、 わかる場所、

迷う場所(どちらも経い迷い)もほ
とんど一重量する.
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ー70.

図 2-31.通いの状況I

彼験者は対車地続にくわしい。ハチ

公前交差点で、パルコの着IIIを発見
する。今までは気が付かなかったと

実験後に持っている.同時にその場

所で、いつもセンター街からスペイ

ン援を通って行くと冒っている。セ

ンター街からどこで右折するかで悩

む。井の頭通りのロフトの近〈に出

たところで、少々迷う。スペイン坂

に入ってからは問題なく行<0 

わかる場所 地点
V:ハチ公前交差点...・ 2 
井町顕通り
ロフトの近<......7! 

パルコ 3のすぐ前・ 11! 

M: (思い出させる場所)
ハチ公前交差点 ・2
センター街町中・ '..3，4 

井の頭通り

ロフトの近〈 ・7
スペイン援の入口 9 

迷う場所 地点

(井町顕通り

ロフトの近く). "'7 

図 2-32通いの状況2.

怯験者は対車地援に〈わしい.そん

なのは簡単だと冒い出呈する.ハチ

公前交差点で、センター街を抜けて

行〈と尭言。センター街では、どこ

で曲がってもいいと冒う。井町顕通

りに出たところでやや違う.ハンズ

に行きそうだと尭冒。スペイン援を

通って行〈。

わかる場所 地点

M: (思い出させる場所)
ハチ公前交差点ー 2 
センター街の中・ "4.5 
井の頭通り
ロフトの近<......6.7 

迷う場所 地点

{井の顕通り
ロフトの近<).........6.7 

※通いの状況l、2は、経路が一致
している。わかる場所、迷う場所い

ずれもかなり一致する。

都市空間の経路鍔輩に閲する研究 都2重量経路探索実験

ー71.

図 2-33通いの状況3.

被験者は対阜地峨に〈わしい.パル

コには、公園通りからも行けるが、

センター街からの方が速いと冒って

いる.パJレコ l、2、3はかたまっ
ていると思うも発冒。センター街の

ゆで、どこか造中で曲がればよいと

冒う。しばら〈真直ぐ行〈理由は、

こっちの方が楽しそうだからとのこ
と.スペイン坂は何度も通っている

と冒っている.

わかる場所 地点

V スベイ r援の造中 9 ! 
M: (思い出させる場所)
ハチ公的交差点 Z 

センター街の中 ・3.4
スペイン援の入口 ・7
スペイン坂町造'1'......8.9

図 2-34.j通いの状況4.

彼験者IHH民地峨に非常にくわしい.
パルコには、スペイン底を上がるか、

西武町方からか二通りあると冒って
いる.

センター街の方(スペイン抵の方)

刊E治拡いと冒う。センター街の中、
アーピーズの前で右手の方がすいて

いるとしてお折する。できるだけ、

すいている方を選ぶと冒っている.

進中で、パルコ I、2ならば、公園
通りから、パルコ 3ならばこちらか
ら行〈と明確に区別して説明してい

る.

わかる場所 地点

M: (思い出させる場所)
ハチ公前 ........1 
ハチ公前交差点 ....2
井町顕通り“・ 0 ・・ .5 

微妙な選択基準
すいている方に行く .# 

※この被験者町場合、実験地峻につ

いてのti!tl聖はどこにいても引き出さ
れる。行けばわかるというような、

思い出させる場所に回定された記憶

ではないようである。
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図 2-35 通い・散策の状況 1. 探SW査Iの双理

''8-対車地嫌に〈わしい。センター街、公
<v， ーOS- lV-M0v A ・ーp 一ー0Yv ー守 一OM J{.?0v 】V一 一ー01vv 一 一Ovv --0q・・ ・・M0・・ ー?oBpー -BobS -l 0 S 

園通り、どちらでも行けると冒ってい <s， s s s 

る.人込みのないきれいな方に行〈と
d.4， M M M 

-εBA1守2揖2Pp ・，ー-
Ap 

いって出発。西武AB聞の交差点で左 <DU> -- Bp Bp 

の方が面白そうと 言って曲がる。ロフ 《 一一

ト前では、行けるだろうと 冒って脇町
-ε ーー tη ? ? 
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パルコ 3のすぐ前・ " <7> ーー ? ? 

迷う場所 地点
TM l -M OA p - FV ーOvAP - -VeoA v p -- --0M・・ ・?0M-ー lーVOvA-p VOv M- O1v V - -Olv V -
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