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1 はじめに

近年，システムは「インテリジェント化」・「スマー

ト化」が定着しており，高レベルな技術が求められて

いる．そして，人工物の知的化に関し，人工物に必要

な知的性質の基本的な考察が行われている [1] [2]．そ
して，人工物は明確な目的をもち，その機能や性能が

評価できる．また，人工物の知的性質，すなわち知能

は，人工物の機能や性能と並ぶ基本的な属性といえる．

知能とは人工物におけるパラメータを環境に合わせて

調節し変化することで，人間にとってより高い効用を

もたらすために人工物に付与される属性である．しか

し，実際に人工物において具体的に概念が適応してい

るかどうか考察された例は少ない．

　そこで本論文では，人工物を具体的に取り上げ概念

の適応性を示す．また，高水準知的人工物を設計する

際に，参考となるデータベースを構築した．そこから

得られた情報をもとに高水準な知的人工物を提案する．

2 知的構造の検証

2.1 知的人工物の知的水準

人工物の知的水準は，判断動作のための基準を階層

構造として考えることで分類することができる [3]．こ
の基準が人工物の設計者もしくは利用者によって与え

られる知的人工物はレベル-1となる．レベル-1の知的
構造を図 1に示す．もし，設計者や利用者が与える人
工物の下位の目標によって，複数ある判断基準の中か

ら適切な判断基準が自動的に導出あるいは選択される

のであれば，その知的人工物はレベル-2となる．
　次節より，知的水準を利用して具体例の解析を行う．
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図 1: 知的人工物における知的構造
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2.2 具体例の解析

本研究では，解析する資料対象として特許データ

ベースを中心に人工物の知的性に関する情報を収集

し，詳しい解析を行った．ここでは，その中から 3例
について示す．

【例 1】冷蔵庫 　クールカーテン

知的化の目的：冷蔵庫は，扉開放時の庫内温度上昇が

問題となっている．そこで，冷却ファンにより冷気の

流れでカーテンを作り出し温度上昇を防ぐことを目的

とする．

判断基準：扉の開閉．

知的性質の動作：扉の開閉を電流により検知し，冷蔵

庫内のファンを起動させる．そして，冷気のカーテン

により冷気漏れを防いでいる．

解析：知的性質の動作からもわかるように，判断基準

となるパラメータを認知し，あらかじめ定義された制

御ロジックにより判断し，プロセス制御という動作を

とる．その制御ロジックは組み込まれたもので，状況

に応じて使い分けられることはない．これは，知的性

質としてはレベル-1である．
【例 2】トレーサビリティシステム

知的化の目的：近年，BSEや鳥インフルエンザ問題に
より食品のトレーサビリティが注目されている．RFID
タグを食品に貼ることにより，食品情報の閲覧を可能

とし，食品の安全管理を実現する．

判断基準：タグ情報

知的性質の動作：食品に貼られた RFIDタグには，生
産地，出荷日，農薬の種類などの情報が格納されてい

る．タグリーダーは接近しているタグ情報を検知し，

モニタに情報を出力する．

解析：この知的人工物は，RFIDタグ，リーダー，モ
ニタがそれぞれ単体で存在し，システムとして統合す

ることにより知的人工物となっている．プロセスの制

御ロジックは組み込まれたもので，状況に応じて使い

分けられることはない．これは，知的性質としてはレ

ベル-1である．
【例 3】オートマチックトランスミッション
知的化の目的：異なる大きさの歯車を組み合わせるこ

とで，自動車の場合はエンジンからの出力を低速時は

「重いものを力強く進めるための力」として、高速時

は「より軽やかに進めるための力」として，駆動輪へ

伝える仕組みである．
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判断基準：アクセルペダル

知的性質の動作：アクセルペダルはドライバーにより

踏込み角度を検知し，速度によりギア (歯車)が決定
される．

解析：知的性質の動作からもわかるように，判断基準

となるパラメータを認知し，あらかじめ定義された制

御ロジックにより判断し，プロセス制御という動作を

とる．これは，知的性質としてはレベル-1である．

2.3 知的人工物を対象としたデータベースの構築

人工物は多種多様に変化をとげ，設計者が存在する

知的人工物を認識することは容易ではない．さらに，

高水準な知的人工物を設計することも容易ではない．

そこで，前節で挙げた例と同様に，人工物に対して考

察を行い，設計者がこれを利用するで参考となるよう

なデータベースを構築した．このデータベースでは，

用途別・知的水準を示すレベル別に閲覧することが可

能となっている．また，データには各人工物に対して，

製品名，調査資料，知的性，目的，判断基準，知的動作，

考察の情報が記載してある．なお，データ数は 1000
件である．

3 データベースの有効性の検証

ここでは，構築したデータベースを実際に利用する．

そして，新しい知的人工物を一例として提案する．

　構築したデータベースから得られた情報の多くは，

レベル-1の知的人工物である．これらの人工物を人間
にとってより有効となるレベル-2の知的人工物にする
には，複数個の判断基準を持つ必要がある．

　そこで，データベースから得られたレベル-1の知的
人工物を取り上げ，判断基準を増やすことにより，レ

ベル-2となるような知的人工物を提案する．

3.1 システム機能

現在，例３のようなオートマチックトランスミッショ

ンが普及している．運転するために必要なのが、アク

セルペダル、ブレーキペダル、ステアリングの操作だ

けで済むようになったことで、運転操作は簡単なもの

になった．しかし，道路状況やドライバの踏込む癖によ

りギアの選択は変化する．そこで，振動センサを利用

することにより，路面状況に適応的な変化をするオー

トマチック・トランスミッションを提案する．以下に

提案システムの流れを示す．

• 振動センサ
まず，車両にかかる振動により路面状況を判断する．路
面状況が異なることにより，車両への振動が変化する．
例えば，オフロードでは振動が激しいが，高速道路で
は振動は少ない．このような判断をする．

• アクセルペダル
アクセルペダルでは，従来どおり踏込み角度により，速
度を変化させる．

• 変速機
変速機では，路面状況を検知して，その上で適切な変
速を行う．例えば，高速道路と判断すると，最高速度
が 100km/h 以下となる．変速機はドライバの踏込み
角度がそれ以上の角度を示すならば減速する．

3.2 提案システムの知的性

下位目標は，路面状況に応じた速度変換を行うこと

である．判断基準は，アクセルペダルの踏込み角度，

振動である．路面状況において最適な速度は変化する．

そこで振動センサにより車両にかかる振動を検知し，

路面状況を判断する．判断基準が複数あり，適切な判

断基準が導出されるためレベル-2の知的人工物であ
る．提案したシステムの知的構造を図 2に示す．
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図 2: レベル-2の知的構造
3.3 提案システムのメリット

従来のシステムでは，路面状況やドライバの癖によ

り変速パターンが変化していた．また，どのような路

面状況においてもアクセルの踏込み角度により速度が

決まっていた．

しかし，提案システムはアクセルの踏込み角度だけで

なく，振動センサにより路面状況を把握して，それら

から判断し，変速機がギアを変化させる．

4 結論

本研究では，知的人工物に対して知的性質の考察を

行った．これを各人工物に対して行い，１つのデータ

として集積したデータベースを構築した．それによっ

て，知的人工物を設計する上で，設計者に参考となる

情報を与えることができ，容易に知的人工物を設計す

ることができると考える．実際にデータベースから得

られた情報をもとに高水準な知的人工物に設計するこ

とが可能であった．これらのことから，知的人工物を

集積したデータベースを構築したことは有用であると

考えられる．
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