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In this paper, we examine the scenario by the agent-based model to promote the autonomous mutual-aid action, focus on 
spread of preference. And we confirmed that the individual level interaction rule “Changes the state for the majority of 
community task member” make the dynamics of spread of preference. Moreover, we confirmed that it is an effective way to 
be selectively affected from the people who have positive preference for community task to promote of community 
autonomous mutual-aid action. And it is a reasonable intervention for the promotion of autonomous mutual-aid action to 
change some people to only be influenced by the participants who take part in community task and accomplished that work. 

 

1. はじめに 

1.1 自律的な地域社会のデザイン 
人々が自分の力と意志で生活を守れる程度（自律性）は，生

活の質(Quality of Life)を構成する重要な要素である．住民自

身の力と意識によって運営される地域社会（自律的な地域社会）

の実現は，経済的な効率性や政治的な立場の問題だけではな

く，そこに住む一人一人の生活を豊かにするという観点からも必

要と言えよう．しかし，近年の協働の基盤である社会関係資本

（信頼や規範，ネットワーク）の喪失や，自治会などの住民組織

が形骸化・衰退しつつある現状は，自律的な地域社会の実現を

困難にしている． 
一方で，住民自身の手で地域を守る活動が広がりを見せて

いる事例もある．長野県では，住民自らが健康増進活動の担い

手となり地域の健康を守っていく活動（保健補導員制度）が

1945 年に起こり，今なお参加者を増やし広がりを見せている[今
村 10]．その運動のなかでは，関与した人々の価値観を変え，

彼らの関わり合いを受動的なものから主体的なものへと変容さ

せながら運動を拡大していく様子が見られた．このような，人々

を変え地域を変えていく運動を意図的に引き起こすことは可能

だろうか．人々の動機や認識を変容し，地域社会運営への自律

的な意志を醸成することは可能だろうか． 

1.2 社会的行動のモデリング 
社会のなかで行われる行動は多様な要因から動機付けられ

る．たとえば．その行動を望ましく行うべきものであると認識させ

るだけでは必ずしも行動変容を引き起こせない．社会心理学者

の Ajzen[91]は，行動についての望ましさの認識と実際に行っ

ている行動が必ずしも一致しない要因を，規範認識と行動コント

ロール感から説明した．彼は，人々の意図は行動についての望

ましさの認識だけでなく，当の行動が社会的に望ましいのかとい

う主観的な規範認識，その行動を行ったとして達成可能だろう

かという行動コントールについての自信から複合的に決定され

るとした．社会のなかで行われる行動は，このような多様な動機

枠組みから捉える必要がある． 
さらに，行動の望ましさについての認識（価値信念），社会的

な望ましさについての認識（社会規範），行動のコントロールへ

の自信（行動コントロール感）は，相互に制約・強化し合う関係

にある．また人々の社会的交流，相互作用を通して動的に変化

する．たとえば，地域運営への参加に肯定的な者が多いコミュ

ニティでは，地域活動は社会的に賞賛されやすく助力も得やす

い．このとき，周囲の者の価値信念がその人の社会規範や行動

コンロール感をかなりの程度規定している．また周囲の人々に

激励されながら地域運営に参加したことが，彼がこれまでに出

会ったことがない新たなタイプの人々との交流を生みだし，彼の

価値観自体を大きく変えてしまうこともある．このとき，社会規範・

行動コントロール感が交流の機会を作り出し，価値信念の変化

のあり方を方向づけている． 
以上のような，個人と集団・行動と動機の間の複雑な相互関

係を認識したとき，行動変容をデザインするためには個々人へ

の個別の教育や啓発だけでは不十分であることに気づく．集団

全体を一つのシステムと捉え，相互作用構造やフィードバック構

造を明らかにする必要がある．その上で，相互作用構造やフィ

ードバック構造に働きかけ，システム全体を変容させる方法を検

討する必要がある．この目的のためには，個人とその相互関係

をモデル化し，制度的介入を実験シナリオとして導入することで，

それらの社会的帰結を観察・分析可能にする，エージェントベ

ースドシミュレーション手法が有効であろう． 
本稿では，自律的な意志に基づく地域社会の運営を定着さ

せるための制度設計について検討する．そのために，地域社会

の運営を共助行動の定着としてモデル化し，社会的相互作用

を通した価値信念の変容に注目したエージェントベースドモデ

ルを構築する． 

2. モデル 
Wang[12]は，共助行動を通して集団内で Collective Efficacy

が共同醸成される過程をエージェントベースドモデルによりモデ

ル化した．Collective Efficacy とはある目的を仲間と共に達成す

ることに対する自信，つまり集団内で共同醸成された行動コント

ロール感である [Bandura 97]．彼らのモデルは，様々な動機状

態（特に行動コントロール感について）を持つエージェントが混

在するなかで，共助行動が定着する過程を良くモデル化してい

る．また，相互作用を通した動機の変容や集団としての動機状

態の形成も上手く表現できている．以上の二点から，我々の構

築したいモデルのベースとして適している． 
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しかし，彼らのモデルでは共助行動への肯定的な考えが前

提とされており，社会的相互作用を通した価値信念の変化はモ

デル化されていない．そこで，自律的な動機への変容を検討す

るために，価値信念の変容のダイナミクスをモデル化する．なお

本稿では，自律的共助行動を，みなが共助行動に対して肯定

的な態度を持ち（価値信念が一様に高く）かつ実際に共助行動

を行っている状態と定義する． 

2.1 コミュニティタスクモデル 
Wang らのモデルに準じて共助行動をモデル化する．エージ

ェントは 2 次元平面上に配置される．時間毎に，ある確率で特

定の影響範囲を持ったコミュニティタスク（防犯活動などのその

地域の人々で協力解決する必要がある課題を想定）が起こる．

タスクの影響範囲に含まれたエージェントは，タスク解決に向け

た参加行動を取るかどうかを意志決定する．各エージェントには

固有のリソース（問題解決に使える時間や労力を想定）が設定

されており，タスク毎に設定された問題解決に必要なリソース量

を参照して，十分な量のリソースが集まればタスクは解決される．

必要リソース量に満たない場合は，集まったリソースを必要リソ

ースで割った値，その確率で解決の成否が判定される．なお必

要なリソースは一人のエージェントでは満たず，タスクの解決に

は周囲の者と協力する必要がある．概要を図 1 に示す． 

 
図 1 コミュニティタスクモデルの概要 

2.2 エージェントの意思決定過程 
各エージェントの意思決定の枠組みは，Ajzen[91]が提案す

る計画的行動理論に従う．エージェントは，価値信念，社会規

範，行動コントロール感から意図を形成し，形成した意図に従い

参加行動への意思決定を行う．概要を図 2 に示す．価値信念

は，コミュニティタスクへの参加行動をどの程度好ましいと思って

いるのかを意味する．社会規範は，当の行動がどの程度社会的

に望ましいと認識しているのかという主観的な規範認識である．

行動コントール感は，その行動を行ったとして達成可能だろうか

という自身の行動コントールについての自信である． 
三つの動機の強さはそれぞれ 0 から 100 の正の整数で表さ

れる．意図はそれぞれの動機に重みを乗じ，足し合わせたもの

とする(0~100)．意図の強さを 100 で除し，その値の確率で各エ

ージェントは参加行動を行う．  

 
図 2 エージェントの意思決定過程の概要 

2.3 価値信念変容のモデル 

(1) 価値信念の伝播 
Christakis[07, 08]は，社会ネットワーク（家族や友人関係）を

通して人々の行動習慣が伝播していくことを示した．彼らはまた

肥満に繋がる行動習慣や喫煙習慣が，社会ネットワーク上でク

ラスタ構造を形成しながら変化していることを示した．そのメカニ

ズムの一つとして，社会的な相互作用を通した社会的に近縁の

者との選好の同質化を挙げている．Christakis らの示した選好

の伝播という現象に注目し，価値信念の変化のダイナミクスをモ

デル化する． 

(2) 実験設定 
Bahr[09]は，Christakis らが示した行動習慣の伝播をセルオ

ートマトンによってモデル化した．彼らは各エージェントが多数

派に従うルール（Majority rule）に従い一様に相互作用し，状態

遷移すると仮定した．しかし，ここでは共助行動による動機の変

容，特に共助行動により相互作用の機会や質が変わり自律的

な動機へと変容するシナリオを検討したい．そこで，コミュニティ

タスクの成否や参加不参加を条件に非一様な相互作用が起こ

ると仮定し，相互作用の様式とその帰結を比較検討する．表 1
に実験設定を示す． 

なお各エージェントの価値信念の初期値は{0,25,50,75,100}
の 5 状態のどれかをランダムに取る．社会規範と行動コントロー

ル感は 80 で一定であり，持つリソースも 70 で一定である．コミ

ュニティタスクの難易度は全て 550 である．相互作用により価値

信念が変化する確率は 0.3 とした． 
表 1 相互作用ルールの一覧 

コミュニティタスクの範囲内でのみ相互作用が起こる 
自分がタスク解決に参加した場合にのみ，同様にタスク解決に

参加した者から影響を受ける（タスクが成功した場合にのみ） 
1. 一人を選びその者から影響を受ける【ルール１】 
2. 多数派に従い状態を変える【ルール２】 

自分がタスク解決に参加した場合にのみ，同様にタスク解決に

参加した者から影響を受ける（タスクの成否に関わらず） 
3. 一人を選びその者から影響を受ける【ルール３】 
4. 多数派に従い状態を変える【ルール４】 

自分がタスク解決に参加した場合にのみ，同じコミュニティタス

クの影響範囲内にいる全ての者から影響を受ける． 
5. 一人を選びその者から影響を受ける【ルール５】 
6. 多数派に従い状態を変える【ルール６】 

コミュニティタスクの影響範囲内にいる場合に，タスク解決に参

加した者から影響を受ける． 
7. 一人を選びその者から影響を受ける【ルール７】 
8. 多数派に従い状態を変える【ルール８】 

コミュニティタスクの影響範囲内にいる場合に，同じコミュニティ

タスクの影響範囲内にいる者から影響を受ける． 
9. 一人を選びその者から影響を受ける【ルール９】 
10. 多数派に従い状態を変える【ルール１０】 

タスク範囲外でも相互作用が起こる（近隣の者と常に相互作用） 
11. 一人を選びその者から影響を受ける【ルール１１】 
12. 多数派に従い状態を変える【ルール１２】 

3. 結果 
結果の概要を表 2 に示す．各実験設定（ルール）での 1000

ステップ後の支配的な状態と，クラスタ構造の有無について示

す．結果は同じシード値を与えた典型的な一試行の結果である．  

価値信念

社会規範 意図 コミュニティ
タスク行動

近隣エージェント

価値信念

社会規範

行動コントロール感

行動

行動コントロール感

行動動機

意思決定過程

タスク解決
成功 or 失敗
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表 2	
 実験結果の概要 

 
 

図 3 は，【ルール１０】での価値信念のステップ毎の状態であ

る．左図は価値信念の状態の相対的な割合の推移を示す．右

図はそれぞれ左上から初期状態の価値信念の分布，333 ステ

ップでの分布，666 ステップでの分布，1000 ステップでの分布

を意味する．赤に近い部分が 0，白に近い部分が 100，その中

間の色がそれぞれ 25，50，75 である． 

 
図 3 クラスタが形成されるルール 

図 4 の上図は【ルール１１】，下図は【ルール１２】での価値信

念のステップ毎の状態である．図の上に表記された数字がステ

ップ数を示す．赤に近い部分が 0，白に近い部分が 100，その

中間の色がそれぞれ 25，50，75 である． 

 
図 4 望まざる結果におちいるルール 

図 5 の上図は【ルール２】の価値信念の状態である．【ルール

４，８】でもおおよそ同じ結果になる．下図は【ルール６】の状態

である．それぞれ左上から初期状態の価値信念の分布 300 ス

テップでの分布，1000 ステップでの分布を意味する． 

 
図 5 一様な状態になるルール 

4. 議論 

4.1 最も妥当な相互作用のモデル 
Christakis[07, 08]は，行動習慣が社会ネットワーク上でクラス

タ構造を形成しながら伝播する事を実証的に示した．またそれ

を選好や行動傾向の同質化に依ると説明している．集団レベル

でこの現象を最も良く表現するのは【ルール１０】である．【ルー

ル１０】の相互作用モデルは「コミュニティタスクの影響範囲内に

いる場合に，同じコミュニティタスクの影響範囲内にいる者から

影響を受け，多数派に従い状態を変える」である． 
 【ルール１０】では，(1)価値信念の状態が集団内でクラスタ構

造を形成し，(2)状態が伝播しつつその構造がある程度保たれ

る（図 3）．その他の相互作用モデルでこの二つの条件を満た

すものは無い．例えば，【ルール１１】は短時間に小さなクラスタ

が形成されるが，すぐに形状が失われ状態が持続しない（図 4
上段），【ルール１２】はクラスタ構造を形成するがすぐに定常状

態に陥り状態が伝播しなくなる（図 4 下段）．その他のルールで

はクラスタ構造は形成されないか，形成されたとしても早い段階

で構造が失われ状態が一様になる．従って，集団レベルの振る

舞いから検討したとき，【ルール１０】が個人レベルの相互作用

のモデルとして最も妥当性が高い． 

4.2 自律的共助行動の設計 

(1) 望まれる状態とその形成メカニズム 
自律的な共助行動が実現できている状態とは，みなが共助

行動に対して肯定的な態度を持ち（価値信念が一様に高くなり）

かつ実際に共助行動を行っている状態と定義できる．価値信念

が一様に高くなる状態が実現されたのは【ルール２，４，８】であ

る（図 5 上段に【ルール２】の状態を示す）．これらの状態は制度

設計を通してぜひ起こしたい理想状態である． 
一方で，相互作用の条件が僅かに異なるだけだが，全く正反

対の状態になるルールがある．【ルール６】は価値信念が一様

に低い状態に陥る（図 5 下段）．【ルール２，４，８】は参加行動

をした人達（多くの場合価値信念が高い人達）からのみ選択的

に影響を受ける．誰もがそういう影響の受け方をするので正のポ

ジティブフィードバックが働き，全体の状態が最も高い状態に一

様になる．一方で，【ルール２】は自分が参加行動をしている場

合（価値信念が高い場合）にのみ「誰からも」影響を受ける．した

がって自分の価値信念が高いにも関わらず誰からも影響を受け

るため，結果として価値信念が低い者からより多く影響を受けて

いる事になる．ここで負のポジティブフィードバックが働いて全体

の状態が最も低い状態で一様になる．ところで，【ルール１０】は，

影響の受け方に何の選択性・非対称性もない．したがって上記

の正負のポジティブフィードバックが働いていない．このため，

正負の一様状態へ向かわせる力が無く，クラスタ構造がある程

度保持されるのだと考えられる．  
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(2) 制度設計上のキーポイント 
自律的な共助行動を定着させるためには，選択的に相対的

に価値信念が高い人達からのみ影響を受けるように相互作用

の様式を改善すれば良い．さらに集団全体への介入は必要で

はなく，全体のうちの何人かに継続的に働きかけることで集団

全体の状態を自律的な状態に定着させることが可能である． 
具体的な介入を考えるとき，最もリーズナブルなのは，いくら

かの人に【ルール２】の相互作用をするように働きかけることであ

ろう．【ルール２】の相互作用は，「タスクが成功した時，自分がタ

スク解決に参加した場合にのみ，同様にタスク解決に参加した

者から影響を受け，多数派に従い状態を変える」である． たとえ

ば集団から何名かを選抜し，彼らをより意識の高い者から影響

を受けるように教育を通して変えれば良い．住民全ての意識を

改革する必要はなく，彼らの行動様式を僅かに変えるだけで，

それが彼らの周囲の人々の行動を変え，さらに周囲の人々の意

識を変えることを設計することが可能である． 

5. 結論 
本稿では，価値信念の伝播という現象に注目し，共助行動の

形成過程で自律的な意志が涵養されるシナリオをエージェント

ベースドモデルにより検討した．そして，価値信念の伝播を引き

起こしている個人レベルの相互作用として「コミュニティタスク関

与者の多数派に影響を受けて自分もその状態に変わる」という

ルールが最も妥当であることを確認した．また，自律的な共助行

動を定着させる可能なメカニズムとして，選択的に価値信念が

高い人達から影響を受けることが有効であると確認した．具体

的な方法としては「タスクの解決に成功した時，そこに居合わせ

た参加者のみから影響を受けて自分の状態も変わる」がリーズ

ナブルである． 
本研究の特徴は，個人と集団・行動と動機が相互的に関係し

あっているという事実に注目してモデル化を行った点にある．そ

の上で，個人間の相互作用に働きかけを行い，集団全体を変

容し得るいくつかのシナリオを検討した．今回検討したモデルが

現実の社会現象を十分に説明するモデルとは言えないだろう．

しかし我々は，探索的に仮説形成とモデル構築を行う構成論的

シミュレーションが，社会的な「仕掛けづくり」をする上で大きな

価値を持っていると考える．実験や事前評価に多大なコストとリ

スクが伴う社会制度の設計においては，シミュレーションは最も

安価でローリスクな事前評価の方法を提供する．また，構成論

的シミュレーションによるシナリオ探索とメカニズムの仮説生成

は，政策立案をする上での創造的発見のための手段となりえる． 
自律的な共助行動のもう一方にあるのは，義務的な共助行

動である．多くの日本の地域社会の組織がこのロジックにより支

えられ，いくらかの恩恵と共にそこに住む人々に多大な負担を

与えている．義務的な共助行動をいかにして自律的なものに変

えるのか，今後はこの点をさらに検討する必要がある． 
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