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人の経験登録に向けて(経験は目的と手順)

認識・動作
人 機械/ロボット

判断は低速
様子見・後悔

脳内のデータ
に区別はない

データベース

データ属性

認識処理
様子見

記憶 状況認識判断

経験・情報
の統一データ 価値の次元統一

VS

選択判断

利用の限定

莫大な計算資源
が必要

目的と環境情報と行動手順
目的の認識はない

３秒ルールイン
テリジェンス

遅い 早い

異種
混在

正規
化済



画像・音声からの対象抽出
（人は見たいものを見る、聞く）

「シミュラクラ現象」
「パレイドリア現象」

「空耳」：農協牛乳
バット・ダンス／プリンス

元の画像 エッジ抽出 円へのベクトル化

複数の円
（X1,Y1,R）
の組み合わ
せによる対
象物の認識

認識
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●人の行動判断は揺らぐ
●過去の経験がやってきて後悔となる

３秒ルールインテリジェンス
（行動選択は３秒サイクル）

様子見行動
３秒サイクル

VS
VS

全ての経験

３秒で思い
つく経験その他の

経験もプ
ラス

決断

後悔
お昼はど
うする

１００万円
あったら

３秒後

後悔

支援必要
（支援行動発現）
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患者リスク（支援行動発現確率）
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全方位価値評価（評価軸の次元統一）
おつまみの評価軸 おかしの評価軸

VS

評価軸の変換

さきいかに嬉しさ、
面白さを持たせると
おかし売り場への配

置が可能



能力データベースの作成
目標への操作量探索とコマンド送信

6

ディファ
レンシャルGPS

操作コマンド検索

模型位置と操作
量を記録

目標位置に向かう
操作量を検索する

能力データ(模型位置、操作)

能力データベース



目標達成支援機能実現に向けて
高度な経験情報のキーは目的と行動手順

今後開発が必要な機能
Ａ：ギャップ解析（行動候補がない場合に試してみる）
Ｂ：行動連結（目的を達成する微小行動遷移列を生成する）

行動
指示

スタッフが休む
場合どうしたら
いいですか

同じスキルを持
つスタッフの養
成又は派遣予約
が必要です

派遣見積もりが
必要です

行動目標

行動方法、手順

環境情報行動準備情報 行動結果予測

３秒ルール

プロジェクトマネー
ジャの知識例

懇意な派遣会社
が必要です

目的と行動を持
つ非定形経験
データベース
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目的達成
行動は複
数ある




