
(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　複数の構成員を含む組織における前記構成員間または前記構成員の特徴によって分類さ
れる単位間の関係を検知する関係検知システムであって、
　所定領域に存在する前記構成員を識別する識別手段、
　前記識別手段による識別に基づいて前記構成員が前記所定領域内に存在するかどうかに
関する行動の履歴を記録する記録手段、
　前記記録手段によって記録された前記行動の履歴から抽出される前記所定領域における
共存の仕方と、前記所定領域における共存の仕方に対応する前記関係を規定した所定の規
則とに基づいて、前記構成員間または前記単位間の好き嫌いに関する情報を生成する関係
把握手段を備え
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、
前記所定の規則は、前記所定領域における前記構成員の共存の仕方に対応する前記構成

員間の関係を規定した所定の規則であって、構成員同士が同時に滞在する場合当該構成員
同士が相互に好意を持っているという規則、一方の構成員の後に他方の構成員が来る場合
当該他方の構成員が当該一方の構成員に好意を持っているという規則、一方の構成員が来
ると他方の構成員が去る場合当該他方の構成員が当該一方の構成員を嫌っているという規
則、或る構成員が来ると他の構成員たちが集まる場合当該他の構成員たちが当該或る構成
員に好意を持っているとともに当該或る構成員がリーダー的存在の者であるという規則、
或る構成員が来ると他の構成員たちが去っていく場合当該他の構成員たちが当該或る構成
員を嫌っているとともに当該或る構成員が嫌われ者的存在の者であるという規則、および



、関係検知システム。
【請求項２】
　複数の構成員を含む組織における前記構成員間または前記構成員の特徴によって分類さ
れる単位間の関係を検知する関係検知システムであって、
　前記組織の存在する空間内に設けられるかつ前記構成員をして自発的に近付かせるため
の接近装置、
　前記接近装置の近くの所定領域に存在する前記構成員を識別する識別手段、
　前記識別手段による識別に基づいて前記構成員が前記所定領域内に存在するかどうかに
関する行動の履歴を記録する記録手段、および
　前記記録手段によって記録された前記行動の履歴から抽出される前記所定領域における
共存の仕方と、前記所定領域における共存の仕方に対応する前記関係を規定した所定の規
則とに基づいて、前記構成員間または前記単位間の好き嫌いに関する情報を生成する関係
把握手段を備え
　

、関係検知システム。
【請求項３】
　前記識別手段は、前記所定領域に存在する前記構成員の識別情報を取得する取得手段を
含み、
　前記記録手段は、前記取得手段によって取得された前記識別情報に基づいて、前記行動
の履歴を記録する、請求項１または２記載の関係検知システム。
【請求項４】
　前記接近装置は、自律移動するための自律移動手段および前記所定領域に存在する前記
構成員の識別情報を取得する取得手段を備えるコミュニケーションロボットを含む、請求
項２記載の関係検知システム。
【請求項５】
　前記取得手段は、前記複数の構成員のそれぞれに取り付けられた無線タグからの前記識
別情報を取得する無線タグ読取手段を含む、請求項３または４記載の関係検知システム。
【請求項６】
　前記取得手段は、前記複数の構成員のそれぞれに取り付けられた赤外線ＬＥＤタグから
の前記識別情報を取得する赤外線検出手段を含む、請求項３ないし５のいずれかに記載の
関係検知システム。
【請求項７】
　前記関係把握手段によって生成された前記好き嫌いに関する情報に基づいて、前記構成
員間または前記単位間の関係を表示する表示手段をさらに備える、請求項１ないし のい
ずれかに記載の関係検知システム。
【請求項８】
　前記表示手段は前記関係をソシオグラムとして表示する、請求項 記載の関係検知シス
テム。
【請求項９】
　前記関係把握手段によって生成される前記好き嫌いに関する情報は、前記構成員間また
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、或る構成員が他に誰もいないときに存在する場合当該或る構成員が排他的傾向の者であ
るという規則の少なくとも１つを含む

、
前記所定の規則は、前記所定領域における前記構成員の共存の仕方に対応する前記構成

員間の関係を規定した所定の規則であって、構成員同士が同時に滞在する場合当該構成員
同士が相互に好意を持っているという規則、一方の構成員の後に他方の構成員が来る場合
当該他方の構成員が当該一方の構成員に好意を持っているという規則、一方の構成員が来
ると他方の構成員が去る場合当該他方の構成員が当該一方の構成員を嫌っているという規
則、或る構成員が来ると他の構成員たちが集まる場合当該他の構成員たちが当該或る構成
員に好意を持っているとともに当該或る構成員がリーダー的存在の者であるという規則、
或る構成員が来ると他の構成員たちが去っていく場合当該他の構成員たちが当該或る構成
員を嫌っているとともに当該或る構成員が嫌われ者的存在の者であるという規則、および
、或る構成員が他に誰もいないときに存在する場合当該或る構成員が排他的傾向の者であ
るという規則の少なくとも１つを含む

６

７



は前記単位間の好き度もしくは嫌い度、または前記組織におけるリーダー的存在の者、嫌
われ者的存在の者もしくは排他的傾向の者の少なくとも一つを含む、請求項１ないし の
いずれかに記載の関係検知システム。
【請求項１０】
　複数の構成員を含む組織における前記構成員間または前記構成員の特徴によって分類さ
れる単位間の関係を検知するために前記組織が存在する空間内に設けられかつ前記構成員
をして近付かせるための接近装置であって、
　所定領域に存在する前記構成員を識別する識別手段、
　前記識別手段による識別に基づいて前記構成員が前記所定領域内に存在するかどうかに
関する行動の履歴を記録する記録手段、および
　前記記録手段によって記録された前記行動の履歴から抽出される前記所定領域における
共存の仕方と、前記所定領域における共存の仕方に対応する前記関係を規定した所定の規
則とに基づいて、前記構成員間または前記単位間の好き嫌いに関する情報を生成する関係
把握手段を備え
　

、接近装置。
【請求項１１】
　動物の形状をしたぬいぐるみとして形成される、請求項 記載の接近装置。
【請求項１２】
　自律移動するための自律移動手段をさらに備えたコミュニケーションロボットとして形
成される、請求項 記載の接近装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　この発明は関係検知システムおよび接近装置に関し、特にたとえば、複数の構成員を含
む組織における各構成員間の関係を検知する関係検知システム、および組織の存在する空
間内に設けられて構成員を近付かせるための接近装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来、組織内の構成員の人間関係を把握する手法として、たとえばモレノ (J.L.Moreno)
によって考案されたソシオメトリ (sociometry)がよく知られている。ソシオメトリは、集
団内における好き（受容）と嫌い（拒否）とを調査することで、集団内における個人の位
置や人間関係等のような組織の構造を測定するものである。具体的には、学校教育におけ
る学級内の児童・生徒の人間関係を把握するために適用されることが多い。ソシオメトリ
ックテストと呼ばれる調査では、たとえば「クラス内で好きな人は誰？一緒に遊びたくな
い人は誰？」や、「席替え時に誰の隣に座りたい？誰の隣には座りたくない？」などの設
問がなされ、好きな人および嫌いな人の名前を各人に書かせている。このテストの結果に
基づいて、必要に応じてソシオグラムと呼ばれる図やソシオマトリクスと呼ばれる表など
を作成することで、たとえば集団内の人気者、孤立児，排斥児など、個々の集団内の位置
や友人関係等が明らかになる。たとえば、非特許文献１や非特許文献２には、ＰＣにおい
て、ソシオメトリックテストによって得た情報を入力データとしてソシオグラム等を出力
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８

、
前記所定の規則は、前記所定領域における前記構成員の共存の仕方に対応する前記構成

員間の関係を規定した所定の規則であって、構成員同士が同時に滞在する場合当該構成員
同士が相互に好意を持っているという規則、一方の構成員の後に他方の構成員が来る場合
当該他方の構成員が当該一方の構成員に好意を持っているという規則、一方の構成員が来
ると他方の構成員が去る場合当該他方の構成員が当該一方の構成員を嫌っているという規
則、或る構成員が来ると他の構成員たちが集まる場合当該他の構成員たちが当該或る構成
員に好意を持っているとともに当該或る構成員がリーダー的存在の者であるという規則、
或る構成員が来ると他の構成員たちが去っていく場合当該他の構成員たちが当該或る構成
員を嫌っているとともに当該或る構成員が嫌われ者的存在の者であるという規則、および
、或る構成員が他に誰もいないときに存在する場合当該或る構成員が排他的傾向の者であ
るという規則の少なくとも１つを含む

１０

１０



するソフトウェアが紹介されている。
【非特許文献１】“ソシオメトリックスふれん図”、 [online]、スズキ教育ソフト株式会
社、［平成１５年９月１７日検索］、インターネット＜ URL： http://www.suzukisoft.co.
jp/products/frends/index.htm＞
【非特許文献２】“ソシオメトリックテスト  for Windows”、 [online]、シーイーエス開
発室、［平成１５年９月１７日検索］、インターネット＜ URL： http://plaza5.mbn.or.jp
/‾cesdev/socio.html＞
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００３】
　従来では、ソシオメトリックテストで各構成員に直接好き嫌いを答えさせるので、その
あからさまな設問に各構成員は構えてしまってその回答に偽りが含まれるおそれがあった
。また、設問の内容や時期等の調査の仕方によっては、人権問題となってしまったり、あ
るいはその後の人間関係に悪影響を及ぼしたりするおそれが強かった。したがって、正確
な情報が得られず、構成員の関係を正確に把握することができないという問題があった。
【０００４】
　それゆえに、この発明の主たる目的は、構成員の関係の正確な把握を可能にする、関係
検知システムおよび接近装置を提供することである。
【課題を解決するための手段】
【０００５】
　請求項１の発明は、複数の構成員を含む組織における構成員間または構成員の特徴によ
って分類される単位間の関係を検知する関係検知システムであって、所定領域に存在する
構成員を識別する識別手段、識別手段による識別に基づいて構成員が所定領域内に存在す
るかどうかに関する行動の履歴を記録する記録手段、記録手段によって記録された行動の
履歴から抽出される所定領域における共存の仕方と、所定領域における共存の仕方に対応
する関係を規定した所定の規則とに基づいて、構成員間または単位間の好き嫌いに関する
情報を生成する関係把握手段を備え

、関係検知システムである。
【０００６】
　請求項１の発明では、記録手段は、構成員が所定領域内に存在するかどうかに関する行
動の履歴を記録する。所定領域はたとえばこのシステムの近くに設定される。この所定領
域に対する構成員の行動は、各構成員の普段どおりの極自然な振る舞いであり、構成員間
の関係性が反映されたものとなっている。そして、関係把握手段は、このような振る舞い
すなわち行動の履歴から抽出される所定領域における共存の仕方と、所定領域における共
存の仕方に対応する関係を規定した所定の規則とに基づいて、構成員間または単位間の好
き嫌いに関する情報を生成し、関係を把握する。
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、所定の規則は、所定領域における構成員の共存の仕
方に対応する構成員間の関係を規定した所定の規則であって、構成員同士が同時に滞在す
る場合当該構成員同士が相互に好意を持っているという規則、一方の構成員の後に他方の
構成員が来る場合当該他方の構成員が当該一方の構成員に好意を持っているという規則、
一方の構成員が来ると他方の構成員が去る場合当該他方の構成員が当該一方の構成員を嫌
っているという規則、或る構成員が来ると他の構成員たちが集まる場合当該他の構成員た
ちが当該或る構成員に好意を持っているとともに当該或る構成員がリーダー的存在の者で
あるという規則、或る構成員が来ると他の構成員たちが去っていく場合当該他の構成員た
ちが当該或る構成員を嫌っているとともに当該或る構成員が嫌われ者的存在の者であると
いう規則、および、或る構成員が他に誰もいないときに存在する場合当該或る構成員が排
他的傾向の者であるという規則の少なくとも１つを含む

所定の規則は、構成員同士が同時に滞在
する場合当該構成員同士が相互に好意を持っているという規則、一方の構成員の後に他方
の構成員が来る場合当該他方の構成員が当該一方の構成員に好意を持っているという規則
、一方の構成員が来ると他方の構成員が去る場合当該他方の構成員が当該一方の構成員を
嫌っているという規則、或る構成員が来ると他の構成員たちが集まる場合当該他の構成員
たちが当該或る構成員に好意を持っているとともに当該或る構成員がリーダー的存在の者



したがって、請求
項１の発明によれば、構成員の普段の関係の反映された極自然な行動を記録することがで
き、そのような情報に基づいて関係を明らかにすることができるので、組織における構成
員の関係を正確に把握することができる。
【０００７】
　請求項２の発明は、複数の構成員を含む組織における構成員間または構成員の特徴によ
って分類される単位間の関係を検知する関係検知システムであって、組織の存在する空間
内に設けられるかつ構成員をして自発的に近付かせるための接近装置、接近装置の近くの
所定領域に存在する構成員を識別する識別手段、識別手段による識別に基づいて構成員が
所定領域内に存在するかどうかに関する行動の履歴を記録する記録手段、および記録手段
によって記録された行動の履歴から抽出される所定領域における共存の仕方と、所定領域
における共存の仕方に対応する関係を規定した所定の規則とに基づいて、構成員間または
単位間の好き嫌いに関する情報を生成する関係把握手段を備え

、関係
検知システムである。
【０００８】
　請求項２の発明では、構成員をして自発的に近付かせるための接近装置が、組織の存在
する空間内に設けられる。このような接近装置は、たとえば、一般的に言えば、構成員の
興味を引いたり、構成員の注目を集めたり、構成員の注意を引いたり、あるいは、親しみ
を感じさせたりするようなものであり、実施例では、請求項４に挙げるようにコミュニケ
ーションロボットなどが用いられる。そして、記録手段は、その接近装置の近くの所定領
域内に構成員が存在するかどうかに関する行動の履歴を記録する。したがって、記録され
る構成員の行動は、たとえば、接近装置の近くに来ているかどうかに関するものであり、
つまり、たとえば誰と誰とが一緒に来ているといったものである。これは、各構成員の普
段どおりの極自然な振る舞いであって、構成員間の関係性が反映されたものとなっている
。そして、関係把握手段は、このような行動の履歴から抽出される所定領域における共存
の仕方と、所定領域における共存の仕方に対応する関係を規定した所定の規則とに基づい
て、構成員間または単位間の好き嫌いに関する情報を生成し、関係を把握する。
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であるという規則、或る構成員が来ると他の構成員たちが去っていく場合当該他の構成員
たちが当該或る構成員を嫌っているとともに当該或る構成員が嫌われ者的存在の者である
という規則、および、或る構成員が他に誰もいないときに存在する場合当該或る構成員が
排他的傾向の者であるという規則の少なくとも１つを含む。つまり、所定領域における他
者との共存の仕方には人間関係が反映されているので、たとえば、その共存の仕方をパタ
ーン化した行動パターンと、それに対応する人間関係とを予め規定している。したがって
、組織における構成員の関係を簡単かつ正確に把握することができる。

、所定の規則は、所定領域
における構成員の共存の仕方に対応する構成員間の関係を規定した所定の規則であって、
構成員同士が同時に滞在する場合当該構成員同士が相互に好意を持っているという規則、
一方の構成員の後に他方の構成員が来る場合当該他方の構成員が当該一方の構成員に好意
を持っているという規則、一方の構成員が来ると他方の構成員が去る場合当該他方の構成
員が当該一方の構成員を嫌っているという規則、或る構成員が来ると他の構成員たちが集
まる場合当該他の構成員たちが当該或る構成員に好意を持っているとともに当該或る構成
員がリーダー的存在の者であるという規則、或る構成員が来ると他の構成員たちが去って
いく場合当該他の構成員たちが当該或る構成員を嫌っているとともに当該或る構成員が嫌
われ者的存在の者であるという規則、および、或る構成員が他に誰もいないときに存在す
る場合当該或る構成員が排他的傾向の者であるという規則の少なくとも１つを含む

所定の規
則は、構成員同士が同時に滞在する場合当該構成員同士が相互に好意を持っているという
規則、一方の構成員の後に他方の構成員が来る場合当該他方の構成員が当該一方の構成員
に好意を持っているという規則、一方の構成員が来ると他方の構成員が去る場合当該他方
の構成員が当該一方の構成員を嫌っているという規則、或る構成員が来ると他の構成員た
ちが集まる場合当該他の構成員たちが当該或る構成員に好意を持っているとともに当該或
る構成員がリーダー的存在の者であるという規則、或る構成員が来ると他の構成員たちが
去っていく場合当該他の構成員たちが当該或る構成員を嫌っているとともに当該或る構成



したがって、請求項２の発明によれば、構成員の普段の関係性の反映された
極自然な行動を記録することができ、そのような情報に基づいて関係を明らかにすること
ができるので、組織における構成員の関係を正確に把握することができる。
【０００９】
　請求項３の発明は、請求項１または２に従属する関係検知システムであって、 手段
は、 構成員の識別情報を取得する取得手段を含み、 取得
手段によって取得された識別情報に基づいて、行動の履歴を記録する。
【００１０】
　請求項３の発明では、 構成員の識別情報が取得手段によって取得さ
れ、記録手段は、取得された識別情報に基づいて、行動の履歴を記録する。したがって、
構成員の識別情報を取得することによって、各構成員の行動を捕らえて見分けることがで
き、識別情報によって構成員の行動の履歴を確実に記録することができる。
【００１１】
　請求項４の発明は、請求項 に従属する関係検知システムであって、接近装置は、自律
移動するための自律移動手段および 取得
手段を備えるコミュニケーションロボットを含む。
【００１２】
　請求項４の発明では、構成員を近付かせるための接近装置として、自律移動するコミュ
ニケーションロボットが組織の存在する空間内に設けられ、コミュニケーションロボット
に設けられる取得手段によって、 構成員の識別情報が取得される。所
定領域は、たとえばコミュニケーションロボットの近くに設定され、したがって、この所
定領域に対する構成員の行動は、たとえばコミュニケーションを図るためにコミュニケー
ションロボットのところにやって来ているかどうかである。このようなコミュニケーショ
ンロボットに対する行動は、構成員間の普段の関係性が反映されたものとなっている。つ
まり、たとえば、普段から好意的関係を有する構成員同士は一緒にコミュニケーションロ
ボットとコミュニケーションを図って遊ぼうとするであろうし、逆に、嫌いな関係にある
構成員同士は一緒には遊ぼうとはしないであろう。したがって、コミュニケーションロボ
ットを組織の空間内に配置することによって、構成員の普段どおりの極自然な振る舞いの
中に各構成員の関係を浮かび上がらせて記録することができるので、各構成員の関係を正
確に把握できる。
【００１３】
　請求項５の発明は、請求項３または４に従属する関係検知システムであって、取得手段
は、複数の構成員のそれぞれに取り付けられた無線タグからの識別情報を取得する無線タ
グ読取手段を含む。
【００１４】
　請求項５の発明では、複数の構成員には識別情報の登録された無線タグがそれぞれ取り
付けられ、取得手段は、無線タグからの識別情報を取得する無線タグ読取手段を含む。し
たがって、請求項５の発明によれば、各構成員に無線タグを装着させるだけで、所定領域
に対する行動の履歴を簡単かつ確実に記録することができる。
【００１５】
　請求項６の発明は、請求項３ないし５のいずれかに従属する関係検知システムであって
、取得手段は、複数の構成員のそれぞれに取り付けられた赤外線ＬＥＤタグからの識別情
報を取得する赤外線検出手段を含む。
【００１６】
　請求項６の発明では、複数の構成員には赤外線ＬＥＤタグがそれぞれ取り付けられ、取
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員が嫌われ者的存在の者であるという規則、および、或る構成員が他に誰もいないときに
存在する場合当該或る構成員が排他的傾向の者であるという規則の少なくとも１つを含む
。つまり、所定領域における他者との共存の仕方には人間関係が反映されているので、た
とえば、その共存の仕方をパターン化した行動パターンと、それに対応する人間関係とを
予め規定している。したがって、組織における構成員の関係を簡単かつ正確に把握するこ
とができる。

識別
所定領域に存在する 記録手段は、

所定領域に存在する

２
所定領域に存在する構成員の識別情報を取得する

所定領域に存在する



得手段は、赤外線ＬＥＤタグからの識別情報を取得する赤外線検出手段を含む。したがっ
て、請求項６の発明によれば、各構成員に赤外線ＬＥＤタグを装着させるだけで、所定領
域に対する行動の履歴を簡単かつ確実に記録することができる。
【００１９】
　請求項 の発明は、請求項１ないし のいずれかに従属する関係検知システムであって
、関係把握手段によって生成された好き嫌いに関する情報に基づいて、構成員間または単
位間の関係を表示する表示手段をさらに備える。
【００２０】
　請求項 の発明では、表示手段が把握された関係を表示する。したがって、請求項 の
発明によれば、構成員の関係を明確かつ簡単に把握することができる。
【００２１】
　請求項 の発明は、請求項 に従属する関係検知システムであって、表示手段は関係を
ソシオグラムとして表示する。
【００２２】
　請求項 の発明では、把握された関係が図に表されたソシオグラムとして表示されるの
で、組織内の構成員の関係を明確かつ簡単に把握することができる。
【００２３】
　請求項 の発明は、請求項１ないし のいずれかに従属する関係検知システムであって
、関係把握手段によって生成される好き嫌いに関する情報は、構成員間または単位間の好
き度もしくは嫌い度、または組織におけるリーダー的存在の者、嫌われ者的存在の者もし
くは排他的傾向の者の少なくとも一つを含む。
【００２４】
　請求項 の発明では、構成員間または単位間の関係が、たとえば、好き度もしくは嫌い
度によって把握され、あるいは、組織におけるリーダー的存在の者、嫌われ者的存在の者
もしくは排他的傾向の者など特殊な関係が明らかにされる。したがって、組織における構
成員間または単位間の関係を明確にかつ分かり易く把握することができる。
【００２５】
　請求項１ の発明は、複数の構成員を含む組織における構成員間または構成員の特徴に
よって分類される単位間の関係を検知するために組織が存在する空間内に設けられかつ構
成員をして近付かせるための接近装置であって、所定領域に存在する構成員を識別する識
別手段、識別手段による識別に基づいて構成員が所定領域内に存在するかどうかに関する
行動の履歴を記録する記録手段、および記録手段によって記録された行動の履歴から抽出
される所定領域における共存の仕方と、所定領域における共存の仕方に対応する関係を規
定した所定の規則とに基づいて、構成員間または単位間の好き嫌いに関する情報を生成す
る関係把握手段を備え

、接近装置である。
【００２６】
　請求項１ の発明では、複数の構成員を含む組織の存在する空間内に設けられて、構成
員をして近付かせるための接近装置が、上述の関係検知システムとして機能する。つまり
、識別手段は、所定領域に存在する構成員を識別し、記録手段は、構成員が所定領域内に
存在するかどうかに関する行動の履歴を記録する。所定領域は、たとえば当該接近装置の
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８
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９

０

、所定の規則は、所定領域における構成員の共存の仕方に対応する
構成員間の関係を規定した所定の規則であって、構成員同士が同時に滞在する場合当該構
成員同士が相互に好意を持っているという規則、一方の構成員の後に他方の構成員が来る
場合当該他方の構成員が当該一方の構成員に好意を持っているという規則、一方の構成員
が来ると他方の構成員が去る場合当該他方の構成員が当該一方の構成員を嫌っているとい
う規則、或る構成員が来ると他の構成員たちが集まる場合当該他の構成員たちが当該或る
構成員に好意を持っているとともに当該或る構成員がリーダー的存在の者であるという規
則、或る構成員が来ると他の構成員たちが去っていく場合当該他の構成員たちが当該或る
構成員を嫌っているとともに当該或る構成員が嫌われ者的存在の者であるという規則、お
よび、或る構成員が他に誰もいないときに存在する場合当該或る構成員が排他的傾向の者
であるという規則の少なくとも１つを含む

０



近くに設定され、したがって、この所定領域に対する構成員の行動は、当該接近装置のと
ころにやって来ているかどうかである。これは、各構成員の普段どおりの極自然な振る舞
いであって、構成員間の関係性が反映されたものとなっている。そして、関係把握手段は
、このような行動の履歴から抽出される所定領域における共存の仕方と、所定領域におけ
る共存の仕方に対応する関係を規定した所定の規則とに基づいて、構成員間または単位間
の好き嫌いに関する情報を生成し、関係を把握する。

したがって、請求項１
の発明によれば、構成員の普段の関係性の反映された極自然な行動を記録することができ
、そのような情報に基づいて関係を明らかにすることができるので、組織における構成員
の関係を正確に把握することができる。
【００２７】
　請求項１ の発明は、請求項１ に従属する接近装置であって、動物の形状をしたぬい
ぐるみとして形成される。請求項１ の発明では、たとえば構成員の興味を引いたり、親
しみを感じさせたりすることが容易であるので、構成員を自発的に近付かせることができ
る。したがって、構成員の普段どおりの極自然な振る舞いを記録することができ、それに
基づいて構成員の関係を正確に把握することができる。
【００２８】
　請求項１ の発明は、請求項１ に従属する接近装置であって、 律移動するための自
律移動手段をさらに備えたコミュニケーションロボットとして形成される。請求項１ の
発明では、請求項１ と同様に、たとえば構成員の興味を引いたりすることが容易である
ので、構成員をして自発的に近付かせることができる。したがって、構成員の普段どおり
の極自然な振る舞いを記録することができ、それに基づいて構成員の関係を正確に把握で
きる。
【発明の効果】
【００２９】
　この発明によれば、各構成員の極自然な振る舞いを記録することができ、そのような振
る舞いの履歴に基づいて、構成員の関係を把握することができる。したがって、各構成員
に直接「好き」や「嫌い」やを尋ねて答えさせていないので、ありのままの情報を得るこ
とができ、その結果構成員の関係を正確に把握することができる。
【００３０】
　この発明の上述の目的，その他の目的，特徴および利点は、図面を参照して行う以下の
実施例の詳細な説明から一層明らかとなろう。
【発明を実施するための最良の形態】
【００３１】
　図１を参照して、この実施例の関係検知システム（以下、単に「システム」とも言う。
）１０は、複数の構成員Ａ，Ｂ，Ｃ…を含む組織における各構成員間の関係を検知するた
めのものである。ここで、組織内の各構成員間の関係は、具体的には、組織を個別の構成
員単位で捉える場合には個個の構成員間の関係性であり、組織を何らかの特徴ないし共通
性を基にした所定のまとまった単位で捉える場合には当該単位間での関係性である。この
各構成員間の関係は、詳しくは、たとえば好き―嫌いや受容―拒否等のような関係を含み
、また、リーダー的存在、嫌われ者的存在等といった構成員の組織内での位置のような特
殊な関係等も含む。このような各構成員間の関係は、組織全体を構成する部分部分の関係
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所定の規則は、構成員同士が同時に
滞在する場合当該構成員同士が相互に好意を持っているという規則、一方の構成員の後に
他方の構成員が来る場合当該他方の構成員が当該一方の構成員に好意を持っているという
規則、一方の構成員が来ると他方の構成員が去る場合当該他方の構成員が当該一方の構成
員を嫌っているという規則、或る構成員が来ると他の構成員たちが集まる場合当該他の構
成員たちが当該或る構成員に好意を持っているとともに当該或る構成員がリーダー的存在
の者であるという規則、或る構成員が来ると他の構成員たちが去っていく場合当該他の構
成員たちが当該或る構成員を嫌っているとともに当該或る構成員が嫌われ者的存在の者で
あるという規則、および、或る構成員が他に誰もいないときに存在する場合当該或る構成
員が排他的傾向の者であるという規則の少なくとも１つを含む。 ０

１ ０
１

２ ０ 自
２

１



であるので、以下では「組織構造」とも言うものとする。
【００３２】
　システム１０は、構成員をして自発的に近付かせるための接近装置としてコミュニケー
ションロボット（以下、単に「ロボット」とも言う。）１２を含み、ロボット１２は検知
対象の組織の存在する実空間内に設けられる。つまり、たとえば組織構造として学級内の
児童の人間関係を検知するような場合には、当該学級の教室内にロボット１２を配置する
。ロボット１２の詳細な構成は後述するが、ロボット１２は、自律移動するための機構を
備えた自律移動型のコミュニケーションロボットであり、主として人間のようなコミュニ
ケーションの対象とコミュニケーションすることを目的とした相互作用指向のもので、身
振りおよび音声の少なくとも一方を用いてコミュニケーションを行う機能を備えている。
【００３３】
　このようなロボット１２が組織内に配置されると、各構成員Ａ，Ｂ，Ｃ…はロボット１
２に興味を持ち、ロボット１２に自発的に近付いて、コミュニケーションを図ろうとする
ことが期待される。しかし、ロボット１２が一度に大勢とコミュニケーションをとること
は無理があり、限られた数の人しかロボット１２の前に存在することができない。このた
め、各構成員がロボット１２に対して接近したり離れたりする行動は、その人間関係が反
映されたものとなると考えられる。すなわち、たとえば、普段から好意的関係にある構成
員同士はロボット１２の前に一緒に滞在しようとするであろうし、逆に嫌いな関係にある
構成員同士は一緒に滞在しようとはしないであろう。このように、各構成員のロボット１
２の前の所定領域内での共存の仕方には、その組織構造が現れていると言える。したがっ
て、ロボット１２を対象組織に導入することによって、組織構造を自然に浮かび上がらせ
ることができる。この組織構造は各構成員の普段どおりの極自然な振る舞いの中に現れた
ものであり、従来のあからさまで直接的な調査では得ることのできない正確性を有してい
る。
【００３４】
　したがって、そのような組織構造の反映されている所定領域内の構成員の行動をロボッ
ト１２によって検知して、行動の履歴を記録する。行動を起こしている構成員を捕らえて
見分けるために、たとえばロボット１２に設けられた各種センサ等の取得手段によって構
成員の識別情報が取得される。この実施例では、各構成員には、たとえばその正面側の胸
や腹などの適宜な位置に、無線タグ１４および赤外線ＬＥＤタグ１６が取付または装着さ
れる。これらのタグ１４および１６からそれぞれ発せられた識別情報を取得することで、
どの構成員がロボット１２のところにやって来たのか、あるいは去っていったのかなど、
ロボット１２の近くに設定された所定領域内に対するその行動を確実に把握することが可
能になる。
【００３５】
　無線タグ１４にはたとえばＲＦＩＤタグが用いられる。ＲＦＩＤ（ Radio Frequency Id
entification）は、電磁波を利用した非接触ＩＣタグによる自動認識技術のことである。
ＲＦＩＤタグ１４は、識別情報用のメモリや通信用の制御回路等を備えるＩＣチップおよ
びアンテナ等を含む。メモリには、構成員を識別可能な情報が予め記憶され、その識別情
報が所定周波数の電磁波・電波等によってアンテナから出力される。伝送方式としては、
この実施例では、構成員がロボット１２のところにコミュニケーションを図りに来ている
かどうかを記録するので、たとえば、交信距離の比較的長い電磁誘導方式（最大１ｍ程度
）またはマイクロ波方式（最大５ｍ程度 )のものを使用するのが望ましい。これらの場合
には、各構成員はロボット１２の検知可能な所定領域に入ると、無線タグ１４を身に着け
ているだけで簡単に認識されることになる。
【００３６】
　なお、通信距離の比較的短い静電結合方式（数ｍｍ程度）や電磁結合方式（数ｃｍ程度
）などを使用してもよいが、これらの場合にはロボット１２のところに来た各構成員に、
その無線タグ１４を無線タグ読取装置１８（図３参照）に近づけて読み取らせる作業をさ
せる必要がある。
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【００３７】
　また、この実施例のように赤外線ＬＥＤタグ１６を併用する場合には、赤外線を使用し
た光方式のＲＦＩＤは使用しないのが望ましい。さらにまた、電源の方式は電池内蔵の能
動型および電池無しの受動型のどちらでもよいが、適切な交信距離領域を確保する必要が
ある。また、タグの形態ないし形状も任意であり、たとえばカード形、ラベル形、コイン
形、スティック形等のいずれでもよい。
【００３８】
　赤外線ＬＥＤタグ１６は、赤外線ＬＥＤ，その駆動回路および内蔵電池等を含む。赤外
線ＬＥＤは、そのタグ１６が取り付けられた構成員を識別可能なように、所定の点滅パタ
ーンで発光するよう制御される。この赤外線ＬＥＤタグ１６の形態もＲＦＩＤタグ１６と
同様に任意である。また、各構成員はロボット１２の検知可能な所定領域に入ると、赤外
線ＬＥＤタグ１６を装着しているだけで簡単に認識されることになる。
【００３９】
　ロボット１２によって記録されたデータは、ロボット１２の内部で、あるいはＰＣ等の
ような外部コンピュータ２０に転送された後に処理され、構成員の関係性が把握されて、
出力されることとなる。把握された組織構造はたとえばソシオグラムで出力され、外部コ
ンピュータ２０のＣＲＴやＬＣＤ等の表示手段に表示される。
【００４０】
　図２はロボット１２の外観を示す正面図であり、この図２を参照して、ロボット１２の
ハードウェアの構成について説明する。ロボット１２は台車２２を含み、この台車２２の
下面にはロボット１２を自律移動させる車輪２４が設けられる。車輪２４は車輪モータ２
６（図３参照）によって駆動され、台車２２すなわちロボット１２を前後左右任意の方向
に動かすことができる。このように、ロボット１２は組織の空間内を移動可能なものであ
るが、場合によっては空間内の所定位置に固定的に設けられてもよい。
【００４１】
　なお、図２においては省略するが、台車２２の前面には、衝突センサ２８（図３参照）
が取り付けられ、この衝突センサ２８は台車２２への人や他の障害物の接触を検知する。
つまり、ロボット１２の移動中に障害物との接触を検知すると、直ちに車輪２４の駆動を
停止してロボット１２の移動を急停止させる。
【００４２】
　また、この実施例では、ロボット１２の背の高さは、人、特に子供に威圧感を与えるこ
とのないように、１００ｃｍ程度とされる。ただし、この背の高さは変更可能である。
【００４３】
　台車２２の上には、多角形柱のセンサ取付パネル３０が設けられ、このセンサ取付パネ
ル３０の各面には、超音波距離センサ３２が取り付けられる。この超音波距離センサ３２
は、センサ取付パネル３０すなわちロボット１２の周囲の主として人との距離を計測する
ものである。
【００４４】
　また、台車２２の上には、さらに、その下部がセンサ取付パネル３０に囲まれて、ロボ
ット１２の胴体が直立するように設けられる。この胴体は、下部胴体３４と上部胴体３６
とによって構成され、下部胴体３４および上部胴体３６は、連結部３８によって互いに連
結される。図示は省略するが、連結部３８には昇降機構が内蔵されていて、この昇降機構
を用いることによって、上部胴体３６の高さすなわちロボット１２の背の高さを変化させ
ることができる。昇降機構は、後述するように、腰モータ４０（図３参照）によって駆動
される。
【００４５】
　なお、上述したロボット１２の背の高さは、上部胴体３６をそれの最下位置にしたとき
のものである。したがって、ロボット１２の背の高さは、１００ｃｍ以上にすることも可
能である。
【００４６】

10

20

30

40

50

(10) JP 3974098 B2 2007.9.12



　上部胴体３６のほぼ中央には、１つの全方位カメラ４２と１つの赤外線カメラ４４と１
つのマイク４６とが設けられる。全方位カメラ４２は、ロボット１２の周囲を撮影するも
のであり、後述する眼カメラ４８とは区別される。この全方位カメラ４２としては、たと
えばＣＣＤやＣＭＯＳのような固体撮像素子を用いるカメラを採用することができる。
【００４７】
　赤外線カメラ４４は、赤外線を検出するためのものであり、所定数の赤外線検出素子を
含む。この赤外線カメラ４４の画角の領域内に構成員が存在する場合、その赤外線ＬＥＤ
タグ１６から発せられた赤外線が取得され、赤外線の点滅パターンによってその構成員が
識別されることとなる。また、マイク４６は、周囲の音、とりわけコミュニケーション対
象である人の声を取り込む。なお、これら全方位カメラ４２，赤外線カメラ４４およびマ
イク４６の設置位置は上部胴体３６に限られず適宜変更され得る。
【００４８】
　上部胴体３６の両肩には、それぞれ、肩関節５０Ｒおよび５０Ｌによって、上腕５２Ｒ
および５２Ｌが設けられる。肩関節５０Ｒおよび５０Ｌは、それぞれ、３軸の自由度を有
する。すなわち、肩関節５０Ｒは、Ｘ軸、Ｙ軸およびＺ軸のそれぞれの軸廻りにおいて上
腕５２Ｒの角度を制御できる。Ｙ軸は、上腕５２Ｒの長手方向（または軸）に平行な軸で
あり、Ｘ軸およびＺ軸は、そのＹ軸に対して、それぞれ異なる方向から直交する軸である
。他方、肩関節５０Ｌは、Ａ軸、Ｂ軸およびＣ軸のそれぞれの軸廻りにおいて上腕５２Ｌ
の角度を制御できる。Ｂ軸は、上腕５２Ｌの長手方向（または軸）に平行な軸であり、Ａ
軸およびＣ軸は、そのＢ軸に対して、それぞれ異なる方向から直交する軸である。
【００４９】
　また、上腕５２Ｒおよび５２Ｌのそれぞれの先端には、肘関節５４Ｒおよび５４Ｌを介
して、前腕５６Ｒおよび５６Ｌが設けられる。肘関節５４Ｒおよび５４Ｌは、それぞれ、
Ｗ軸およびＤ軸の軸廻りにおいて、前腕５６Ｒおよび５６Ｌの角度を制御できる。
【００５０】
　なお、上腕５２Ｒおよび５２Ｌならびに前腕５６Ｒおよび５６Ｌの変位を制御するＸ軸
，Ｙ軸，Ｚ軸，Ｗ軸およびＡ軸，Ｂ軸，Ｃ軸，Ｄ軸では、それぞれ、「０度」がホームポ
ジションであり、このホームポジションでは、図２に示すように、上腕５２Ｒおよび５２
Ｌならびに前腕５６Ｒおよび５６Ｌは下方に向けられる。
【００５１】
　また、図示は省略するが、上部胴体３６の肩関節５０Ｒおよび５０Ｌを含む肩の部分や
上述の上腕５２Ｒおよび５２Ｌならびに前腕５６Ｒおよび５６Ｌには、それぞれ、タッチ
センサ（図３で包括的に示す。：５８）が設けられていて、これらのタッチセンサ５８は
、人がロボット１２の当該各部位に触れたかどうかを検知する。
【００５２】
　前腕５６Ｒおよび５６Ｌのそれぞれの先端には、手に相当する球体６０Ｒおよび６０Ｌ
がそれぞれ固定的に設けられる。ただし、指や掌の機能が必要な場合には、人の手の形を
した「手」を用いることも可能である。
【００５３】
　なお、ロボット１２の形状・寸法等は適宜設定されるが、他の実施例では、たとえば、
上部胴体３６は、前面、背面、右側面、左側面、上面および底面を含み、右側面および左
側面は表面が斜め前方に向くように形成してもよい。つまり、前面の横幅が背面の横幅よ
りも短く、上部胴体３６を上から見た形状が台形になるように形成されてもよい。
【００５４】
　このような場合、肩関節５０Ｒおよび５０Ｌは、右側面および左側面に、その表面が左
右両側面とそれぞれ平行である左右の支持部を介して設けられる。そして、上腕５２Ｒお
よび上腕５２Ｌの回動範囲は、これら左右側面または支持部の表面（取り付け面）によっ
て規制され、上腕５２Ｒおよび５２Ｌは取り付け面を超えて回動することはない。
【００５５】
　しかし、左右側面の傾斜角、Ｂ軸とＹ軸との間隔、上腕５２Ｒおよび５２Ｌの長さ、な
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らびに前腕５６Ｒおよび５６Ｌの長さ等を適宜に設定すれば、上腕５２Ｒおよび５２Ｌは
前方を超えてより内側まで回動できるので、たとえＷ軸およびＤ軸による腕の自由度がな
くてもロボット１２の腕は前方で交差できる。したがって、腕の自由度が少ない場合でも
正面に位置する人と抱き合うなどの密接で親密なコミュニケーション行動を実行すること
ができる。
【００５６】
　上部胴体３６の中央上方には、首関節６２を介して頭部６４が設けられる。首関節６２
は、３軸の自由度を有し、Ｓ軸、Ｔ軸およびＵ軸の各軸廻りに角度制御可能である。Ｓ軸
は首から真上（鉛直上向き）に向かう軸であり、Ｔ軸およびＵ軸は、それぞれ、そのＳ軸
に対して異なる方向で直交する軸である。頭部６４には、人の口に相当する位置に、スピ
ーカ６６が設けられる。スピーカ６６は、ロボット１２が、それの周辺の人に対して音声
ないし音によってコミュニケーションを取るために用いられる。ただし、スピーカ６６は
、ロボット１２の他の部位、たとえば胴体などに設けられてもよい。
【００５７】
　また、頭部６４には、目に相当する位置に眼球部６８Ｒおよび６８Ｌが設けられる。眼
球部６８Ｒおよび６８Ｌは、それぞれ眼カメラ４８Ｒおよび４８Ｌを含む。以下、右の眼
球部６８Ｒと左の眼球部６８Ｌとをまとめて眼球部６８ということがあり、また、右の眼
カメラ４８Ｒと左の眼カメラ４８Ｌとをまとめて眼カメラ４８ということもある。
【００５８】
　眼カメラ４８は、ロボット１２に接近した人の顔や他の部分ないし物体等を撮影して、
それに対応する映像信号を取り込む。眼カメラ４８としては、上述した全方位カメラ４２
と同様のカメラを用いることができる。
【００５９】
　たとえば、眼カメラ４８は眼球部６８内に固定され、眼球部６８は眼球支持部（図示せ
ず）を介して頭部６４内の所定位置に取り付けられる。眼球支持部は、２軸の自由度を有
し、α軸およびβ軸の各軸廻りに角度制御可能である。α軸およびβ軸は頭部６４に対し
て設けられる軸であり、α軸は頭部６４の上へ向かう方向の軸であり、β軸はα軸に直交
しかつ頭部６４の正面側（顔）が向く方向に直交する方向の軸である。この実施例では、
頭部６４がホームポジションにあるとき、α軸はＳ軸と平行であり、β軸はＵ軸と平行で
あるように設定される。このような頭部６４において、眼球支持部がα軸およびβ軸の各
軸廻りに回転されることによって、眼球部６８ないし眼カメラ４８の先端（正面）側が変
位され、カメラ軸すなわち視線方向が移動される。
【００６０】
　なお、眼カメラ４８の変位を制御するα軸およびβ軸では、「０度」がホームポジショ
ンであり、このホームポジションでは、図２に示すように、眼カメラ４８のカメラ軸は頭
部６４の正面側（顔）が向く方向に向けられ、視線は正視状態となる。
【００６１】
　さらに、たとえば頭部６４の横の右肩部には、無線タグ読取装置１８のアンテナ７０が
設けられる。アンテナ７０はＲＦＩＤタグ１４から送信される識別情報が重畳された電磁
波ないし電波を受信する。
【００６２】
　図３はロボット１２の電気的な構成を示すブロック図であり、この図３を参照して、ロ
ボット１２は、全体を制御するＣＰＵ７２を含む。ＣＰＵ７２は、マイクロコンピュータ
或いはプロセサとも呼ばれ、バス７４を介して、メモリ７６、モータ制御ボード７８、セ
ンサ入力／出力ボード８０および音声入力／出力ボード８２に接続される。
【００６３】
　メモリ７６は、図示は省略するが、ＲＯＭやＲＡＭを含み、ＲＯＭにはロボット１２の
制御プログラムが予め記憶され、ＲＡＭはワークメモリやバッファメモリとして用いられ
る。制御プログラムはたとえばコミュニケーション行動を実行するためのプログラム、外
部コンピュータ２０と通信するためのプログラム、および識別情報を取得して構成員の行
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動履歴を記録するためのプログラム等を含む。メモリ７６にはまた、コミュニケーション
行動の実行の際にスピーカ６６から発生すべき音声または声の音声データ（音声合成デー
タ）および所定の身振りを提示するための角度データ等も記憶される。
【００６４】
　モータ制御ボード７８は、たとえばＤＳＰで構成され、各腕や頭部および眼球部等の各
軸モータの駆動を制御する。すなわち、モータ制御ボード７８は、ＣＰＵ７２からの制御
データを受け、右眼球部６８Ｒのα軸およびβ軸のそれぞれの角度を制御する２つのモー
タ（図３では、まとめて「右眼球モータ」と示す。）８４の回転角度を制御する。同様に
、モータ制御ボード７８は、ＣＰＵ７２からの制御データを受け、左眼球部６８Ｌのα軸
およびβ軸のそれぞれの角度を制御する２つのモータ（図３では、まとめて「左眼球モー
タ」と示す。）８６の回転角度を制御する。
【００６５】
　また、モータ制御ボード７８は、ＣＰＵ７２からの制御データを受け、右肩関節５０Ｒ
のＸ軸、Ｙ軸およびＺ軸のそれぞれの角度を制御する３つのモータと右肘関節５４ＲのＷ
軸の角度を制御する１つのモータとの計４つのモータ（図３では、まとめて「右腕モータ
」と示す。）８８の回転角度を調節する。同様に、モータ制御ボード７８は、ＣＰＵ７２
からの制御データを受け、左肩関節５０ＬのＡ軸、Ｂ軸およびＣ軸のそれぞれの角度を制
御する３つのモータと左肘関節５４ＬのＤ軸の角度を制御する１つのモータとの計４つの
モータ（図３では、まとめて「左腕モータ」と示す。）９０の回転角度を調整する。
【００６６】
　さらに、モータ制御ボード７８は、ＣＰＵ７２からの制御データを受け、頭部６４のＳ
軸、Ｔ軸およびＵ軸のそれぞれの角度を制御する３つのモータ（図３では、まとめて「頭
部モータ」と示す。）９２の回転角度を制御する。さらにまた、モータ制御ボード７８は
、ＣＰＵ７２からの制御データを受け、腰モータ４０および車輪２４を駆動する２つのモ
ータ（図３では、まとめて「車輪モータ」と示す。）２６の回転角度を制御する。
【００６７】
　なお、この実施例では、車輪モータ２６を除くモータは、制御を簡素化するために、ス
テッピングモータ或いはパルスモータを用いるようにしてある。ただし、車輪モータ２６
と同様に、直流モータを用いるようにしてもよい。
【００６８】
　センサ入力／出力ボード８０もまた、同様に、ＤＳＰで構成され、各センサからの信号
を取り込んでＣＰＵ７２に与える。すなわち、超音波距離センサ３２のそれぞれからの反
射時間に関するデータがこのセンサ入力／出力ボード８０を通してＣＰＵ７２に入力され
る。また、全方位カメラ４２からの映像信号が、必要に応じてこのセンサ入力／出力ボー
ド８０で所定の処理を施された後、ＣＰＵ７２に入力される。眼カメラ４８からの映像信
号も、同様にして、ＣＰＵ７２に入力される。また、上述した複数のタッチセンサ（図３
では、まとめて「タッチセンサ５８」と示す。）からの信号がセンサ入力／出力ボード８
０を介してＣＰＵ７２に与えられる。さらに、上述した衝突センサ２８からの信号も、同
様にして、ＣＰＵ７２に与えられる。赤外線カメラ４４からの赤外線画像はこのセンサ入
力／出力ボード８０で処理されることによって、赤外線ＬＥＤタグ１６から発せられる識
別情報およびその画像内の位置情報等が取得された後、ＣＰＵ７２に与えられる。
【００６９】
　音声入力／出力ボード８２もまた、同様に、ＤＳＰで構成され、ＣＰＵ７２から与えら
れる音声合成データに従った音声または声がスピーカ６６から出力される。また、マイク
４６からの音声入力が、音声入力／出力ボード８２を介してＣＰＵ７２に取り込まれる。
【００７０】
　また、ＣＰＵ７２は、バス７４を介して通信ＬＡＮボード９４および無線タグ読取装置
１８に接続される。通信ＬＡＮボード９４は、ＤＳＰで構成され、ＣＰＵ７２から送られ
る送信データを無線通信装置９６に与え、無線通信装置９６から送信データを、図示は省
略するが、たとえば、無線ＬＡＮのようなネットワークを介して外部コンピュータ２０に
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送信させる。また、通信ＬＡＮボード９４は、無線通信装置９６を介してデータを受信し
、受信したデータをＣＰＵ７２に与える。つまり、この通信ＬＡＮボード９４および無線
通信装置９６によって、ロボット１２は外部コンピュータ２０等と無線通信を行うことが
できる。
【００７１】
　無線タグ読取装置１８は、ＲＦＩＤタグ１４から送信される識別情報の重畳された電波
を、アンテナ７０を介して受信し、電波信号を増幅し、当該電波信号から識別情報を分離
し、当該情報を復調（デコード）してＣＰＵ７２に与える。ただし、ＲＦＩＤの情報は、
外部コンピュータでデコードして、ＣＰＵ７２に与えるようにしてもよい。
【００７２】
　さらに、ＣＰＵ７２は、バス７４を介してユーザ情報データベース（以下「ユーザＤＢ
」とする。）９８および行動履歴データベース（以下「履歴ＤＢ」とする。）１００に接
続される。ただし、これらのデータベースは、外部コンピュータ２０または外部のネット
ワーク上にアクセス可能に設けるようにしてもよい。
【００７３】
　ユーザＤＢ９８は、ユーザ情報すなわち検知対象組織に属する構成員の情報を登録して
いるデータベースであり、この実施例では、図４に示すようなユーザ情報のテーブルを記
憶している。ユーザＤＢ９８には、たとえば、構成員ＩＤに対応付けて、構成員名、装着
されるＲＦＩＤタグ１４の識別情報および赤外線ＬＥＤタグ１６の識別情報（点滅パター
ン）等が記憶される。図４では、たとえば構成員Ａには、“ＡＡＡＡ”という識別情報の
登録されたＲＦＩＤタグ１４が装着され、また、“Ｔａ”の点滅パターンで発光される赤
外線ＬＥＤタグ１６が装着されていることが分かる。
【００７４】
　履歴ＤＢ１００は、構成員の行動の履歴を記録するためのデータベースである。この行
動は、構成員がロボット１２のところにコミュニケーションを図りに来ているかどうかに
関しての行動を意味する。つまり、取得手段（この実施例では無線タグ読取装置１８およ
び赤外線カメラ４４）によって検知可能なロボット１２の近くの所定領域内に構成員が存
在しているかどうかについての時間変化が記録される。
【００７５】
　コミュニケーション行動の一例として、ロボット１２は次のような種々の行動を取るこ
とが可能である。たとえば、「こんにちは」と話しかけて返事があった場合、「握手しよ
う」と言って一方の腕５２および６０を前方に差し出す。「こんにちは」と話しかけて返
事がなかった場合、「バイバイ」と言う。眼カメラ４８からの画像データに人の顔を認識
した場合、その人の顔の方向に頭部６４の顔側や眼球部６８を向ける。触られた場合、触
られた部位の方に頭部６４の顔側を向ける。このように、ロボット１２は、自ら能動的に
コミュニケーション行動を提示して、それに対する人間の反応を認識し、その認識結果に
応じて異なった行動をさらに提示することができるし、人間と同じような反応動作も行う
ことができる。
【００７６】
　また、この実施例では、コミュニケーション相手となる各構成員にＲＦＩＤタグ１４お
よび赤外線ＬＥＤタグ１６によって識別情報が与えられるので、実際のコミュニケーショ
ン相手に合わせた個別のコミュニケーション行動を実行することも可能である。たとえば
、各構成員の名前に相当する音声データを記憶しておけば、識別情報を取得してコミュニ
ケーションをとっている構成員を特定し、その構成員の名前を呼びかけることができる。
また、どの構成員との間でどのようなコミュニケーション行動を実行したかが分かる実行
履歴を記録しておいて、その履歴に基づいたコミュニケーション行動を実行することも可
能である。たとえば、初めて来た構成員に対しては「はじめまして」と、久しぶりに来た
構成員に対しては「久しぶり」と呼びかけることができるし、全員に連絡すべき情報があ
る場合、未だ聞いていない構成員が来たときのみその情報を伝えるといった適切な行動を
実行できる。ロボット１２がこのような個人的なコミュニケーション行動をも実行できる
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ので、各構成員にＲＦＩＤタグ１４や赤外線ＬＥＤタグ１６等を装着させたとしても、特
に違和感や疑問を覚えさせることもなく、自然な行動を記録することができる。
【００７７】
　このようなロボット１２が、組織の存在する空間内に、たとえば学級の児童の組織構造
を検知する場合にはその学級の教室内に配置される。ロボット１２は、コミュニケーショ
ンを図りに来た上記した各構成員に対してコミュニケーション行動を実行するとともに、
一定時間ごと（たとえば１秒間隔など）に識別情報の取得を試み、取得したデータに基づ
いて構成員の行動の履歴を履歴ＤＢ１００に記録する。具体的には、ＲＦＩＤタグ１４か
らの識別情報および赤外線ＬＥＤタグ１６からの識別情報が一定時間ごとに取り込まれ、
所定の領域内に存在している構成員の情報が記録される。
【００７８】
　履歴ＤＢ１００に記録されるデータは、たとえば図５に示すように、取り込み時刻ごと
の、無線タグ読取装置１８によって検知された構成員の情報、および赤外線カメラ４４に
よって検知された構成員の情報等を含む。なお、赤外線ＬＥＤタグ１６の識別情報はその
オン・オフのパターンであるので、取り込み時刻を含む所定の時間にわたってデータの取
り込みを行って解析することによって、その点滅パターンを特定することができる。
【００７９】
　構成員の情報としては、たとえば、取得した識別情報とユーザＤＢ９８とを照合して求
められた構成員ＩＤが記述される。なお、構成員情報の記述はこれに限るものではなく、
たとえば無線タグ読取装置１８による検知としては、取得したＲＦＩＤの識別情報をその
まま記述してもよいし、あるいは構成員名等を記述してもよい。また、赤外線カメラ４４
による検知としても、同様に、取得した識別情報を記述してもよいし、構成員名等を記述
してもよい。
【００８０】
　この図５の例では、たとえば時刻ｔ２０においては、無線タグ読取装置１８によって構
成員Ａ，ＢおよびＣの３人が検知され、赤外線カメラ４４によって構成員ＡおよびＢの２
人が検知されたことがわかる。この時刻ｔ２０のように取得手段の種類によって検知され
る構成員が異なるのは、取得手段ごとに検知可能な所定領域が異なるためである。
【００８１】
　図６には、無線タグ読取装置１８によって検知可能な所定領域と、赤外線カメラ４４に
よって検知可能な所定領域との関係の一例が示される。無線タグ読取装置１８による検知
領域（長破線表示）は、適用されるＲＦＩＤの通信距離によって決まるものであり、ロボ
ット１２（アンテナ７０）からそのＲＦＩＤの通信距離までの範囲である。また、赤外線
カメラ４４による検知領域（点線表示）は、赤外線カメラ４４の画角によって決まるもの
であり、赤外線カメラ４４はロボット１２の正面側に設けられるので、ロボット１２の前
方側にある。この図６では、無線タグ読取装置１８による所定領域内に構成員Ａ，Ｂおよ
びＣが存在しており、さらに構成員ＡおよびＢは赤外線カメラ４４による所定領域内にも
存在している。したがって、この場合、上述の図５における時刻ｔ２０のような測定結果
が得られることとなる。
【００８２】
　このような構成員Ａ，ＢおよびＣの位置関係を考えると、構成員ＡおよびＢはロボット
１２とコミュニケーションを図るためにロボット１２の直前に一緒に存在しており、一方
、構成員Ｃは、たとえば傍らで見ているのかあるいは仲間に加わろうとしているのかは不
明であるが、いずれにせよ構成員ＡおよびＢとは一緒に存在するには至っていないと判断
できる。つまり、構成員Ａ，ＢおよびＣのうち、無線タグ読取装置１８および赤外線カメ
ラ４４の両方で検知された構成員ＡおよびＢだけが、ロボット１２の前に来ているとみな
すことができる。このように、無線タグ読取装置１８および赤外線カメラ４４の複数の取
得手段を使用することで、ロボット１２の前に来ていない構成員を排除して、各構成員の
行動の測定精度を上げることができ、したがって、より正確な組織構造の検知が可能にな
る。

10

20

30

40

50

(15) JP 3974098 B2 2007.9.12



【００８３】
　なお、赤外線カメラ４４の画角が比較的大きい場合には、ロボット１２とコミュニケー
ションを図りに来ているわけではなく、離れた位置から傍観しているような構成員までも
検知することとなるので、広い視野の端部で検出される情報を除外し、視野の所定範囲に
おいて検出される情報のみを適用して、検知した構成員の情報として記録することが望ま
しい。
【００８４】
　検知した構成員の情報を履歴ＤＢ１００に記録した後、無線タグ読取装置１８による検
知結果と赤外線カメラ４４による検知結果とに基づいて、一致する構成員を抽出する。そ
して、図７に示すように、その抽出された構成員が、その時刻において所定領域に存在し
ていた構成員として確定される。つまり、この場合の所定領域は、無線タグ読取装置１８
による検知領域と赤外線カメラ４４による検知領域との重なる部分である。たとえば時刻
ｔ２０にロボット１２の前に来ていた構成員はＡおよびＢとされる。この確定された行動
履歴のデータは履歴ＤＢ１００に記録してもよい。このように複数の取得手段を組み合わ
せることで、所定領域をより正確に設定することができ、より正確な行動の履歴を記録す
ることができるので、より正確な組織構造を検知することができる。
【００８５】
　なお、このような行動履歴の確定処理は、記録した行動履歴データを外部コンピュータ
２０に転送して、外部コンピュータ２０のＣＰＵによって実行させるようにしてもよい。
【００８６】
　そして、この確定された行動履歴に基づいて組織構造が把握される。この組織構造把握
処理はロボット１２の内部でＣＰＵ７２によって行われてもよいし、または、記録した行
動履歴データもしくは確定された行動履歴データを外部コンピュータ２０に転送して、外
部コンピュータ２０のＣＰＵによって行われてもよい。
【００８７】
　具体的には、行動履歴を所定の変換規則に照合して構成員間の関係性を判定する。変換
規則は、所定の領域における構成員の共存の仕方と、それに対応する人間関係を規定した
ものである。人間のロボット１２を介在させた所定の領域における他者との共存の仕方に
はその人間関係が現れていると考えられるので、その共存の仕方をパターン化し、その行
動パターンごとに人間関係がどのようなものであるかをルールとして予め定めている。
【００８８】
　図８には変換規則の一例として、典型的なルールのいくつかが示される。図８（Ａ）に
は、ロボット１２の前に構成員ＡおよびＢの二人が常に同時に滞在する場合が示されてい
て、この場合の人間関係は、構成員ＡおよびＢが相互に好意を持っている関係であると判
定される。図８ (Ｂ )には、ロボット１２の前に先に構成員Ａが来ていて、その後に構成員
Ｂが来た場合が示されている。この場合の人間関係は、構成員ＢはＡに対して好意を持っ
ている関係であると判定される。図８（Ｃ）には、ロボット１２の前に構成員Ｂが滞在し
ていて、その後に構成員Ａが来るとＢが去っていく場合が示されている。この場合の人間
関係は、構成員ＢはＡを嫌っている関係であると判定される。
【００８９】
　図９には変換規則の一例として、より複雑な場合のルールのいくつかが示される。図９
（Ａ）には、ロボット１２の前に構成員Ａが来ると人が集まる場合が示される。この場合
、集まった人達は構成員Ａに好意を持っている関係にあり、さらにＡはリーダー的存在の
者である可能性が高いと判定される。なお、この場合の好意の度合は図８で示した１対１
の関係における好意よりも弱いものに設定される。図９（Ｂ）には、ロボット１２の前に
人が集まっていて、その後構成員Ａが来るとその人達が去っていく場合が示される。この
場合、去っていった人達は構成員Ａを嫌っている関係にあり、さらにＡは嫌われ者的存在
の者である可能性が高いと判定される。なお、この場合の嫌いの度合は、図８で示した１
対１の関係における嫌いよりも弱いものに設定される。図９（Ｃ）には、構成員Ａが他に
誰もいないときにロボット１２と遊ぶ場合が示される。この場合、構成員Ａは他の人を嫌
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う傾向（排他的傾向）を有する者と判定される。
【００９０】
　たとえば、図７に示した行動履歴の場合、時刻ｔ１０からｔ３０までは構成員Ａおよび
Ｂが同時に滞在していたので、この間の取得時刻の回数分は構成員ＡとＢとは相互に好意
を持っていると判定される。また、時刻ｔ３０においては構成員Ｃがやって来たので、構
成員Ｃは構成員ＡとＢに対して好意を持っていると判定される。また、時刻ｔ３０で構成
員Ｃが来たことによって時刻ｔ４０では構成員Ｂが既にいなくなってしまったので、構成
員Ｂは構成員Ｃを嫌っていると判定される。
【００９１】
　このようにして、行動履歴データと変換規則に基づいて構成員間の関係性を判定するこ
とで、簡単に組織構造を把握することができる。そして、その判定結果に基づいて関係デ
ータを生成する。関係データは、たとえば図１０に示すように、構成員（構成員ＩＤ）ご
との、他の構成員のそれぞれに対する人間関係に関する情報、たとえば好き度，嫌い度等
を含む。また、この関係データには、変換規則によって判定された、たとえばリーダー的
存在の者、嫌われ者的存在の者および排他的傾向を有する者等のような特殊関係情報も含
まれる。リーダー的存在や嫌われ者的存在等は、たとえばどの構成員に対してそのような
特殊関係にあるのかも記述される。これによって、当該組織構造を明確に、また分かり易
い態様で把握することができる。
【００９２】
　好き度および嫌い度は、たとえば、他の構成員のそれぞれに対して、好きと判定された
回数、および嫌いと判定された回数をそれぞれ累計し、各累計を全滞在回数で割ることに
よって算出される。したがって、好き度合いは一緒に滞在した時間が長い（滞在回数が多
い）程大きくなる。また、図１０では省略してあるが、好き嫌いの方向性については、た
とえば、一方的に好き、相互に好き、または一方的に嫌い等と判定された回数をそれぞれ
累計し、最も多いものに決定する。
【００９３】
　このようにして得られる関係データは、測定時間を長く設定して、取得データ量を増や
すことによって、その精度を向上させることができるのは言うまでもない。組織の規模に
もよるが、たとえば、ロボット１２を、１日から数日、あるいは１週間から数週間程度、
組織内に配置することが考えられる。なお、少なくとも１度はすべての構成員にロボット
１２とコミュニケーションする機会を与えるのに充分な時間を確保する必要がある。
【００９４】
　そして、生成された関係データに基づいて、組織構造を適宜な形態で出力する。つまり
、たとえば、図１１に示すような組織構造を図で表したソシオグラムや、表で示したソシ
オマトリックス（図示せず）などを、外部コンピュータ２０のディスプレイに表示させた
り、プリンタに出力したりする。なお、ロボット１２の内部で関係データを生成する場合
には、生成した関係データを外部コンピュータ２０に転送してディスプレイに表示させる
。
【００９５】
　ソシオグラムは、上述のような各構成員間の人間関係に関する情報を、たとえば、主成
分分析，ばねモデル解析等のような一般的なグラフ解析の手法を用いて変換することによ
って生成することができる。このソシオグラムによって当該組織の構造を明確に示すこと
ができる。
【００９６】
　たとえば図１１のソシオグラム画面では、各構成員は名前の書かれた丸印によって示さ
れ、各構成員間の関係性は互いを接続する矢印で示されている。この矢印は図８および図
９で示した判定結果において用いられる矢印と同様であり、黒い矢印は「好き」を示し、
白抜きに×印が加えられた矢印は「嫌い」を示している。それらの度合いは、矢印の長さ
と太さで示されている。長さに関しては、好き度合いが高いほど短くされ、嫌い度が高い
ほど長くされる。また、太さに関しては、好きおよび嫌いの度合いが高いほど太くされる
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。
【００９７】
　このソシオグラムによって、たとえば仲良しグループの存在が浮き彫りになるし、嫌わ
れ者（いじめられっ子）も見つけることができる。また、誰が好き嫌いが激しく、全体の
組織作りに最も関与しているか等も把握できる。たとえば図１１のソシオグラムでは、組
織内に、構成員Ａ，Ｂ，ＣおよびＤを含むグループと、構成員Ｆ，ＧおよびＨを含むグル
ープとが存在していることや、構成員Ｅが全体から排斥されていること等が明らかにわか
る。したがって、組織構造を適宜な形態で表示出力することによって、組織構造を明確か
つ簡単に把握することができる。そして、このシステム１０によって見出された組織構造
を用いて、たとえば学校教育では、いじめられっ子の発見や学級運営，生徒指導などのよ
うな、様々なコミュニケーション支援に役立てることができる。
【００９８】
　このようにして、ロボット１２によって測定したときの当該組織における構成員の関係
を明確に把握することができる。さらに、測定を継続的または定期的（たとえば毎月，毎
学期，毎季など）に実施することによって、人間関係の動的な時間変化を捉えることも可
能であり、たとえばいじめの解消等のようなコミュニケーション支援の成果等も確認する
ことができる。
【００９９】
　図１２には、ロボット１２の行動履歴の記録処理の動作の一例が示される。ロボット１
２が対象組織内に配置されて、行動履歴の記録が開始されると、ロボット１２のＣＰＵ７
２は、まず、ステップＳ１でコミュニケーション行動の開始を実行する。これによって、
ロボット１２は、行動履歴の記録と並行して構成員との間でのコミュニケーション行動を
実行することとなる。次に、ステップＳ３でタイマのカウントを開始させ、ステップＳ５
で現時刻がデータの取り込み時刻であるか否かを判断する。この実施例では一定周期（た
とえば１秒間隔）でデータの取り込みが行われるので、一定時間が経過したかが判断され
る。ステップＳ５で“ＹＥＳ”であれば、続くステップＳ７で、ＣＰＵ７２は無線タグ読
取装置１８をチェックしてＲＦＩＤの識別情報があるかどうかを判断し、ある場合にはス
テップＳ９で、ＲＦＩＤの識別情報を取得してメモリ７６の所定エリアに記憶する。一方
、ステップＳ７で“ＮＯ”であればそのままステップＳ１１へ進む。
【０１００】
　ステップＳ１１では、ＣＰＵ７２はセンサ入力／出力ボード８０をチェックして赤外線
タグの識別情報があるかどうかを判断し、ある場合にはステップＳ１３で赤外線タグの識
別情報を取得してメモリ７６の所定エリアに記憶する。一方、ステップＳ１１で“ＮＯ”
であればそのままステップＳ１５へ進む。
【０１０１】
　ステップＳ１５では、ＣＰＵ７２はユーザＤＢ９８（図４）を参照して、ＲＦＩＤによ
る識別情報および赤外線ＬＥＤによる識別情報に対応する構成員ＩＤをそれぞれ取得して
メモリ７６の所定エリアに記憶する。
【０１０２】
　続いて、ステップＳ１７で、ＣＰＵ７２は、当該識別情報の取り込み時刻と関連付けて
、各構成員ＩＤを履歴ＤＢ１００に記録する（図５）。なお、取り込み時刻は一定時間ご
とにあるので、この図５では取り込み時刻を順にｔｎ（ｎは正の整数）で示している。そ
して、再びステップＳ５に戻って、取り込み時刻か否かを判断し、“ＹＥＳ”であれば識
別情報の取得および記録を繰り返す。
【０１０３】
　一方、ステップＳ５で“ＮＯ”であれば、ステップＳ１９で、所定の取り込み終了時刻
を超えたか否かを判断する。このステップＳ１９で“ＮＯ”であれば再びステップＳ５に
戻って識別情報の取得および記録を繰り返す。他方、ステップＳ１９で“ＹＥＳ”であれ
ば、この行動履歴の記録処理を終了する。このようにして、図５に示したような行動履歴
ＤＢ１００を得ることができる。
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【０１０４】
　図１３には、行動履歴の確定処理の動作の一例が示される。なお、この図１３の処理、
ならびに後述する図１４および図１６の処理は、上述のように場合によってはロボット１
２の内部でそのＣＰＵ７２によって処理されてよいが、ここでは、ロボット１２で行動履
歴の記録を終了した後は、その履歴ＤＢ１００のデータを外部コンピュータ２０へ転送し
て、外部コンピュータ２０で行動履歴データを処理するものとして説明する。
【０１０５】
　図１３に示すように、外部コンピュータ２０のＣＰＵは、まず、ステップＳ３１で取り
込み時刻を指定するための変数ｎの初期値を１に設定し、次に、ステップＳ３３で、履歴
データの時刻ｔｎのデータについて、ＲＦＩＤ読取装置１８によって検知された構成員Ｉ
Ｄが記録されているかどうかを判断する。ここでは、履歴データについて最初の取り込み
時刻のデータから順に処理を行っている。このステップＳ３３で“ＮＯ”であれば、ステ
ップＳ４５へ進む。一方、ステップＳ３３で“ＹＥＳ”であれば、続くステップＳ３５で
ＲＦＩＤタグ１４による構成員ＩＤを履歴データから読み込んで取得する。
【０１０６】
　続いて、ステップＳ３７で、履歴データの時刻ｔｎのデータについて、赤外線タグによ
る構成員ＩＤが記録されているかどうかを判断する。このステップＳ３７で“ＮＯ”であ
ればステップＳ４５へ進む。一方、ステップＳ３７で“ＹＥＳ”であれば、続くステップ
Ｓ３９で、赤外線ＬＥＤタグ１６による構成員ＩＤを履歴データから読み込んで取得する
。
【０１０７】
　続くステップＳ４１では、ＲＦＩＤタグ１４による構成員ＩＤと赤外線ＬＥＤタグ１６
による構成員ＩＤとを比較して、両者に共通する構成員ＩＤを抽出する。このように、Ｒ
ＦＩＤ読取装置１８と赤外線カメラ４４の両方で検知された構成員ＩＤのみを所定領域に
存在するものとして抽出する。
【０１０８】
　そして、ステップＳ４３で、当該時刻ｔｎに対応付けて、抽出した構成員ＩＤを確定行
動履歴データとしてメモリの所定エリアに記録する。
【０１０９】
　ステップＳ４５では、時刻ｔｎが取り込み終了時刻であるかどうか、つまり、履歴デー
タのすべての取り込み時刻ｔｎについて、抽出処理が終了したかどうかを判断し、“ＮＯ
”であれば、ステップＳ４７で、変数ｎをインクリメントして、ステップＳ３３に戻り、
次の取り込み時刻ｔｎについての抽出処理を繰り返し行う。一方、ステップＳ４５で“Ｙ
ＥＳ”であれば、この行動履歴の確定処理を終了する。このようにして、履歴データのす
べての取り込み時刻ｔｎについて、所定領域に存在するとみなせる構成員ＩＤの抽出を行
って、確定行動履歴データを生成する。
【０１１０】
　この確定行動履歴データに基づいて、構成員の関係の把握処理が実行される。具体的に
は、上述のように、たとえば図８および図９に示したような所定の変換規則に基づいて関
係が判定されるので、確定行動履歴データに前処理を施して判定を容易に行えるようにす
る。すなわち、図１４に示すような行動パターンデータの生成処理によって、確定行動履
歴データから測定時刻の前後における構成員ＩＤの変化を抽出した行動パターンデータを
生成する。
【０１１１】
　図１４の最初のステップＳ６１で、外部コンピュータ２０のＣＰＵは、取り込み時刻を
指定するための変数ｍの初期値を０に設定し、次に、ステップＳ６３で、確定行動履歴デ
ータの時刻ｔｍについての構成員ＩＤデータと、次の時刻ｔｍ +1についての構成員ＩＤデ
ータとを読み込んで取得する。
【０１１２】
　続いて、ステップＳ６５で、両構成員ＩＤを比較して、両者に共通する構成員ＩＤ、次
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の時刻ｔｍ +1になったときに増加した構成員ＩＤ、および減少した構成員ＩＤ等を抽出す
る。
【０１１３】
　そして、ステップＳ６７で、抽出した共通する構成員ＩＤ、増加した構成員ＩＤ、およ
び減少した構成員ＩＤ等を、たとえばその時刻ｔｍ +1に対応付けて、行動パターンデータ
として記録する。
【０１１４】
　続くステップＳ６９で、当該時刻ｔｍ +1が取り込み終了時刻であるかどうか、つまり、
確定行動履歴データのすべての隣り合う時刻の組について上述の抽出処理等を行ったかど
うかを判断する。このステップＳ６９で“ＮＯ”であれば、続くステップＳ７１で変数ｍ
をインクリメントし、ステップＳ６３へ戻って、次の時刻の組についての処理を繰り返す
。一方、ステップＳ６９で“ＹＥＳ”であれば、この行動パターンデータの生成処理を終
了する。
【０１１５】
　このようにして、確定行動履歴データにおいてすべての測定時刻の前後で共通するＩＤ
，増加したＩＤおよび減少したＩＤ等の抽出を行って、図１５に示すような行動パターン
データを生成する。これによって、確定行動履歴データを構成員の行動パターンとして捉
えることができるので、構成員の行動パターンとそれに対応する関係とを規定した変換規
則に基づいた判定を容易に行うことが可能となる。
【０１１６】
　図１６には、関係の把握および表示処理の動作の一例が示される。外部コンピュータ２
０のＣＰＵは、まず、ステップＳ９１で、関係を求める１つの構成員ＩＤを選定する。次
に、ステップＳ９３で、行動パターンデータにおける抽出時刻を指定するための変数ｍの
初期値を０に設定し、続くステップＳ９５で、行動パターンデータの時刻ｔｍ +1のデータ
を読み込んで取得する。
【０１１７】
　そして、ステップＳ９７で、当該データについて、共通するＩＤ、増加したＩＤ、また
は減少したＩＤが有るか否かを判断する。このステップＳ９７で“ＮＯ”であればステッ
プＳ１０５へ進む。
【０１１８】
　一方、ステップＳ９７で“ＹＥＳ”であれば、ステップＳ９９で、そのデータについて
、当該選定したＩＤと他のＩＤとの関係を変換規則に基づいて判定し、その結果を記録す
る。たとえば、図８および図９に示した例によれば、当該選定したＩＤが共通ＩＤに存在
する場合には、共通ＩＤの他のＩＤとは相互に好きと判定することができる。また、当該
選定したＩＤが増加ＩＤにある場合には、共通ＩＤのＩＤに対して、または共通ＩＤのう
ち所定時間前まで遡った範囲で増加していたＩＤ等に対して一方的に好きと判定すること
ができる。また、当該選定したＩＤが減少ＩＤにある場合には、所定時間前までの範囲で
増加したＩＤ等に対して一方的に嫌いと判定することができる。さらにまた、当該選定し
たＩＤが増加ＩＤに存在した後の所定時間の範囲内に所定数以上のＩＤの増加があった場
合には、当該選定ＩＤはそれら増加した複数ＩＤのリーダー的存在の者であると判定でき
る。また、当該選定ＩＤが増加ＩＤに存在した後の所定時間内に所定数以上のＩＤの減少
があった場合には、当該選定ＩＤはそれら減少した複数ＩＤからの嫌われ者的存在の者で
あると判定できる。また、当該選定ＩＤのみが共通ＩＤに所定時間以上存在する場合には
、当該選定ＩＤは他の人を嫌う排他的傾向の者と判定できる。
【０１１９】
　続いて、ステップＳ１０１で、同じ関係のもの、すなわち、同じＩＤに対して同じ関係
に判定されたものの数を累計し、ステップＳ１０３で、当該選定ＩＤについて判定を終了
するかどうか判断する。このステップＳ１０３で“ＮＯ”であれば、つまり、行動パター
ンデータのすべての抽出時刻について処理を終了していない場合には、ステップＳ１０５
へ進み、変数ｍをインクリメントして、ステップＳ９５へ戻って次の抽出時刻のデータに
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ついて処理を繰り返す。
【０１２０】
　一方、ステップＳ１０３で“ＹＥＳ”であれば、続くステップＳ１０７で、当該選定Ｉ
Ｄの他のＩＤに対する各関係の度合いを各累計回数および全滞在回数等に基づいて算出し
て記録する。そして、ステップＳ１０９で、すべての構成員ＩＤについて処理を行ったか
どうかを判断し、“ＮＯ”であればステップＳ９１へ戻って別のＩＤを選定し、その別の
ＩＤについて処理を繰り返す。このようにして、たとえば図１０に示すような関係データ
が生成される。
【０１２１】
　そして、ステップＳ１１１で、関係データに基づいて一般的なグラフ解析手法を用いて
ソシオグラムを描画するためのデータを生成する。続くステップＳ１１３で、たとえば図
１１に示すようなソシオグラムを外部コンピュータ２０のディスプレイに表示させて、こ
の関係把握および表示処理を終了する。
【０１２２】
　この実施例によれば、組織内に導入した接近装置としてのロボット１２に設けられる取
得手段によって、構成員を識別する情報を取得して、所定領域における各構成員の行動の
履歴を記録するので、各構成員のごく自然な振る舞いを記録することができる。そして、
そのような行動履歴に基づいて、その中に反映されている構成員間の関係性を見出して明
らかにすることができる。したがって、構成員にあからさまに他の構成員に対する好き嫌
いを尋ねるようなことなく、ありのままの情報から構成員間の関係性を見出すことができ
るので、各構成員間の関係（組織構造）を正確に把握することができる。
【０１２３】
　なお、上述の実施例では、識別情報を取得するためにロボット１２に設けられた無線タ
グ読取装置１８や赤外線カメラ４４等を使用していたが、これら取得手段はロボット１２
の近傍や周辺等に設けて、ロボット１２の周囲や前方など近くに設定した所定領域を検知
させるようにしてもよい。この場合、これら取得手段は外部コンピュータ２０に接続し、
行動履歴の記録や関係データの生成等のすべての処理は外部コンピュータ２０で行うよう
にしてもよい。
【０１２４】
　また、上述の各実施例では、組織の存在する空間内にロボット１２を導入し、ロボット
１２を介在させたときの各構成員の行動を記録するようにしているが、組織の存在する空
間に導入するものは、ロボット１２に限られるものではない。つまり、ロボット１２と同
様に、たとえば、比較的長期にわたって構成員の興味を引いたり、構成員の注目を集めた
り、構成員の注意を引き付けたり、あるいは親しみを感じさせたりするなどして、構成員
をして自発的に近付かせるような接近装置を導入し、その接近装置の近傍の所定領域にお
ける構成員の行動履歴を記録するようにしてもよい。この場合、無線タグ読取装置１８や
赤外線カメラ４４等の識別情報を取得するための手段を、その構成員を近付かせるための
接近装置自体または接近装置の近傍ないし周辺等に設置するとともに、検知する所定領域
をその接近装置の近くに設定する。このような構成員をして自発的に近づかせるための接
近装置としてロボット１２以外のものは、たとえば、ＰＣ、ディスプレイに接続されたビ
デオゲーム機、掲示物、教材、または動物（犬や兎等）の形状をしたぬいぐるみなど、種
々の機器や道具などの様々な物体が考えられる。
【０１２５】
　また、上述の各実施例では、システム１０はロボット１２（接近装置）および外部コン
ピュータ２０を含むものであったが、外部コンピュータ２０の備える機能をすべてロボッ
ト１２のような接近装置に設けるようにして、つまり、たとえばディスプレイや、行動履
歴データから関係データを生成して出力するためのプログラム等をロボット１２のような
接近装置に備えさせるようにして、接近装置のみで実現するようにしてもよい。この場合
、接近装置であるロボット１２や上述のたとえばぬいぐるみそのもの等が関係検知システ
ム１０となる。
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【０１２６】
　また、上述の各実施例では、無線タグ読取装置１８および赤外線カメラ４４等のような
検知可能な所定領域の異なる複数の取得手段を使用することで、行動の測定精度を高める
ようにしているが、場合によっては一方のみの使用で測定を行うようにしてもよい。
【０１２７】
　また、上述の各実施例では、構成員を識別するための情報を取得するために無線タグ１
４や赤外線ＬＥＤタグ１６を各構成員に取り付けておくようにしていたが、構成員を識別
するための情報は、構成員そのものから取得するようにしてもよい。たとえば、ＣＣＤカ
メラ等のイメージセンサ（ロボット１２では眼カメラ４８や全方位カメラ４２）によって
構成員の顔の画像を取得し、予め準備しておいた構成員の顔画像データベースと照合する
ことによって、識別するようにしてもよい。あるいは、構成員の指紋や虹彩等を読み取る
装置を設けて、これらを同様にデータベースで照合することによって、識別することも考
えられる。
【０１２８】
　また、上述の各実施例では、組織構造として、主として個個の構成員間の関係性を把握
する場合を説明したが、構成員を何らかの特徴ないし共通性によって所定の単位 (基本的
なまとまり）に分けて、その単位間の関係性を決定するようにしてもよい。組織を所定単
位に分類する要素の例としては、たとえば性別，年齢，学年，世代，出身校，出身地，職
業，職階，趣味など種々のものが考えられる。この場合にも、種々の観点から当該組織の
構造を把握することができ、また、組織内の様々なコミュニケーション支援に役立てるこ
とが可能であろう。なお、これらの各要素の詳細は予め調査しておいてユーザＤＢ９８に
構成員ＩＤに関連付けて登録しておけばよい。あるいは、たとえば構成員の肌の色（白，
黒，黄，褐色等）や髪の毛の色など、構成員の外見から取得できるような要素で分類する
場合には、その識別情報をたとえばイメージセンサによって構成員そのものから直接検出
するようにしてもよい。
【図面の簡単な説明】
【０１２９】
【図１】この発明の一実施例の関係検知システムの概要を示す図解図である。
【図２】図１のコミュニケーションロボットの外観を示す図解図（正面図）である。
【図３】図１のコミュニケーションロボットの内部構成を示すブロック図である。
【図４】図３のユーザＤＢの内容の一例を示す図解図である。
【図５】図１の履歴ＤＢの内容の一例を示す図解図である。
【図６】無線タグ読取装置による検知領域と赤外線カメラによる検知領域との関係を示す
図解図である。
【図７】確定した行動の履歴の一例を示す図解図である。
【図８】所定領域における行動パターンとそれに対応する構成員間の関係の一例を示す図
解図である。
【図９】所定領域における行動パターンとそれに対応する構成員間の関係の他の一例を示
す図解図である。
【図１０】生成される関係データの内容の一例を示す図解図である。
【図１１】表示されるソシオグラムの一例を示す図解図である。
【図１２】ロボットにおける行動履歴の記録処理の動作の一例を示すフロー図である。
【図１３】行動履歴の確定処理の動作の一例を示すフロー図である。
【図１４】行動パターンデータの生成処理の動作の一例を示すフロー図である。
【図１５】生成される行動パターンデータの内容の一例を示す図解図である。
【図１６】関係の把握および表示処理の動作の一例を示すフロー図である。
【符号の説明】
【０１３０】
　１０　…関係検知システム
　１２　…コミュニケーションロボット
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　１４　…無線タグ
　１６　…赤外線ＬＥＤタグ
　１８　…無線タグ読取装置
　２０　…外部コンピュータ
　４４　…赤外線カメラ

【 図 １ 】 【 図 ２ 】
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【 図 ３ 】 【 図 ４ 】

【 図 ５ 】

【 図 ６ 】 【 図 ７ 】
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【 図 ８ 】 【 図 ９ 】

【 図 １ ０ 】

【 図 １ １ 】

【 図 １ ２ 】
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【 図 １ ３ 】 【 図 １ ４ 】

【 図 １ ５ 】

【 図 １ ６ 】
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