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(57)【要約】
【課題】　組織における人々の本当の役割やグループを
容易に得ることを可能とする。
【解決手段】　小さな名札を用いたセンサネットワーク
によって蓄積したデータをマトリックスとして、階層構
造を持ったツリー構造を作成し、さらにツリー構造から
グループダイナミクスを表現した組織地形図を作り出す
。組織地形図によって、既存の組織図上には現れること
の無かった、人々の本当の役割やグループを容易に得る
ことを可能とする。
【選択図】　図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　組織を構成する複数の人物の各々に１対１に対応した複数のセンサノードを含んで成る
センサネットワークと、
　前記センサネットワークによって検知された前記複数の人物の各々に係る物理量から前
記複数の人物の間の関係性を解析する解析部と
を具備して成り、
　前記組織における未知のグループを前記複数の人物の間の関係性から抽出し、抽出され
た前記未知のグループを可視化する
ことを特徴とするグループ可視化システム。
【請求項２】
　請求項１において、
　前記未知のグループの可視化は、前記未知のグループを前記複数の人物に対応する複数
のノードと該ノードを包囲する閉曲線との組合せで表現すると共に、前記人物間の前記関
係性を所定の原点から前記閉曲線までの距離で表現した図を生成して表示する動作である
ことを特徴とするグループ可視化システム。
【請求項３】
　請求項１において、
　前記解析部にて解析された前記複数の人物の間の関係性から樹形図を生成する樹形図生
成部を更に具備して成り、
　前記樹形図生成部は前記複数の人物のうちグループ化された２人を等位結合して表現す
ることを特徴とするグループ可視化システム。
【請求項４】
　請求項３において、
　前記複数の人物の間の関係性はマトリクスデータの形式で表現されることを特徴とする
グループ可視化システム。
【請求項５】
　請求項４において、
　前記未知のグループの可視化は、前記未知のグループを前記複数の人物に対応する複数
のノードと該ノードを包囲する閉曲線との組合せで表現すると共に、前記人物間の前記関
係性を所定の原点から前記閉曲線までの距離で表現した図を生成して表示する動作であり
、
　前記ノードと前記閉曲線との組合せ及び前記原点から前記閉曲線までの距離を含んで成
る前記図は、前記樹形図に基づいて生成される
ことを特徴とするグループ可視化システム。
【請求項６】
　請求項５において、
　前記ノードと前記閉曲線との組合せは前記樹形図を構成する等位結合されたノードと該
等位結合との組合せに対応し、前記原点から前記閉曲線までの距離は前記樹形図を構成す
る等位結合の高さに対応することを特徴とするグループ可視化システム。
【請求項７】
　請求項６において、
　前記原点から前記閉曲線までの距離は前記等位結合の高さが低いほど短く、前記原点か
ら前記閉曲線までの距離が短いほど前記閉曲線で包囲された複数のノードの間の関係性が
強いことを表すことを特徴とするグループ可視化システム。
【請求項８】
　請求項３において、
　前記樹形図生成部は、第１のノードと第２のノードとがグループ化され、かつ、前記第
２のノードとは異なる第３のノードと前記第１のノードとを対として認識した場合、前記
第１のノードを共有ノードとして認識すると共に、前記第２のノードと前記第３のノード
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との関係性が所定の閾値より大きい場合は前記対をグループと認識することなく前記第１
のノードと前記第２のノードとから成るグループと前記第３のノードとを別の新たなグル
ープとして等位結合することを特徴とするグループ可視化システム。
【請求項９】
　請求項３において、
　前記樹形図生成部は、第１のノードと第２のノードとがグループ化され、かつ、前記第
２のノードとは異なる第３のノードと前記第１のノードとを対として認識した場合、前記
第１のノードを共有ノードとして認識すると共に、前記第２のノードと前記第３のノード
との関係性が所定の閾値より小さい場合は前記対を別の新たなグループと認識し、かつ、
前記第１のノードと前記第２のノードとから成るグループと前記別の新たなグループとを
更に別の新たなグループとして等位結合することを特徴とするグループ可視化システム。
【請求項１０】
　請求項９において、
　前記共有ノードを含むグループが複数個存在することを特徴とするグループ可視化シス
テム。
【請求項１１】
　センサ類を搭載し組織を構成する複数の人物の各々に１対１に対応した複数のセンサノ
ードを含み、前記センサノードの各々によって検出された物理量を前記複数の人物の各々
に関するデータとして取得し、取得した前記データを無線で送信する組織ダイナミクスデ
ータ取得部と、
　所定の基準に基づいて前記組織に対する前記複数の人物の各々による評価が入力される
パフォーマンス入力部と、
　前記組織ダイナミクスデータ取得部及び前記パフォーマンス入力部からそれぞれ出力さ
れた前記データ及び前記評価を収集し、それぞれデータテーブル及びパフォーマンスデー
タベースとして格納する組織ダイナミクスデータ収集部と、
　前記複数の人物の中の任意の２人に関するデータを前記組織ダイナミクスデータ収集部
から入力し、入力した２組の前記データを時刻情報に基づいて相互に整列させる相互デー
タ整列部と、
　前記相互データ整列部から入力した前記２組の前記データに基づいて前記２人の各々に
関する特徴量を算出し、該特徴量の対から算出した前記２人の相互相関に基づいて前記組
織の特徴量である組織特徴量を算出すると共に、前記パフォーマンスデータベースからの
出力に基づいて前記組織のパフォーマンスである組織パフォーマンスを取得し、前記組織
特徴量と前記組織パフォーマンスとの相関を解析して相関係数を決定する相関係数学習部
と、
　前記相関係数学習部から前記相関係数を取得し、取得した前記相関係数に基づいて組織
パフォーマンスの予測値を出力すると共に、前記相互データ整列部から入力した前記２組
の前記データに基づいて前記２人の間の相互相関を算出し、該相互相関に基づいて前記２
人の間の関係性を反映した距離に係るデータを生成する組織アクティビティ解析部と、
　前記距離に係るデータに基づいて前記２人の対がグループを構成するか否かを判定する
グループ化部と、
　前記グループ化部の判定結果に基づいて前記２人が共通のグループを構成した場合に、
該グループを前記距離が反映された形式で表示する組織アクティビティ表示部と
を具備して成ることを特徴とするセンサネットワークシステム。
【請求項１２】
　請求項１１において、
　前記組織アクティビティ表示部は、前記グループを前記複数の人物に対応する複数のノ
ードと該ノードを包囲する閉曲線との組合せで表現すると共に、前記人物間の前記相互相
関を含む相互関係値を所定の原点から前記閉曲線までの距離で表現した図を表示すること
を特徴とするセンサネットワークシステム。
【請求項１３】
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　請求項１１において、
　前記組織アクティビティ解析部にて算出された前記複数の人物の間の相互相関から樹形
図を生成する樹形図生成部を更に具備して成り、
　前記樹形図生成部は前記複数の人物のうちグループ化された２人を等位結合して表現す
ることを特徴とするセンサネットワークシステム。
【請求項１４】
　請求項１３において、
　前記複数の人物の間の相互相関はマトリクスデータの形式で表現されることを特徴とす
るセンサネットワークシステム。
【請求項１５】
　請求項１４において、
　前記組織アクティビティ表示部は、前記グループを前記複数の人物に対応する複数のノ
ードと該ノードを包囲する閉曲線との組合せで表現すると共に、前記人物間の前記相互相
関を含む相互関係値を所定の原点から前記閉曲線までの距離で表現した図を表示するよう
構成され、
　前記ノードと前記閉曲線との組合せ及び前記原点から前記閉曲線までの距離を含んで成
る前記図は、前記樹形図に基づいて生成される
ことを特徴とするセンサネットワークシステム。
【請求項１６】
　請求項１５において、
　前記ノードと前記閉曲線との組合せは前記樹形図を構成する等位結合されたノードと該
等位結合との組合せに対応し、前記原点から前記閉曲線までの距離は前記樹形図を構成す
る等位結合の高さに対応することを特徴とするセンサネットワークシステム。
【請求項１７】
　請求項１６において、
　前記原点から前記閉曲線までの距離は前記等位結合の高さが低いほど短く、前記原点か
ら前記閉曲線までの距離が短いほど前記閉曲線で包囲された複数のノードの間の関係性が
強いことを表すことを特徴とするセンサネットワークシステム。
【請求項１８】
　請求項１３において、
　前記樹形図生成部は、第１のノードと第２のノードとがグループ化され、かつ、前記第
２のノードとは異なる第３のノードと前記第１のノードとを対として認識した場合、前記
第１のノードを共有ノードとして認識すると共に、前記第２のノードと前記第３のノード
との相互関係値が所定の閾値より大きい場合は前記対をグループと認識することなく前記
第１のノードと前記第２のノードとから成るグループと前記第３のノードとを別の新たな
グループとして等位結合することを特徴とするセンサネットワークシステム。
【請求項１９】
　請求項１３において、
　前記樹形図生成部は、第１のノードと第２のノードとがグループ化され、かつ、前記第
２のノードとは異なる第３のノードと前記第１のノードとを対として認識した場合、前記
第１のノードを共有ノードとして認識すると共に、前記第２のノードと前記第３のノード
との相互関係値が所定の閾値より小さい場合は前記対を別の新たなグループと認識し、か
つ、前記第１のノードと前記第２のノードとから成るグループと前記別の新たなグループ
とを更に別の新たなグループとして等位結合することを特徴とするセンサネットワークシ
ステム。
【請求項２０】
　請求項１９において、
　前記共有ノードを含むグループが複数個存在することを特徴とするセンサネットワーク
システム。
【請求項２１】
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　請求項１において、
　前記解析部は、複数のセンサノードについて、それぞれ特徴的な加速度の変化がどの程
度のタイミングおよびリズムの少なくとも一方で現れているかを、ゼロクロス値およびＦ
ＦＴを含む周波数解析のうち少なくとも１つの解析により算出し、前記複数のセンサノー
ドに対応する複数の人物の間の相互関係値を算出することを特徴とするグループ可視化シ
ステム。
【請求項２２】
　請求項１において、
　前記未知のグループの可視化は、前記未知のグループを前記複数の人物に対応する複数
のノードと該ノードを包囲する閉曲線との組合せで表現すると共に、前記人物間の前記関
係性を所定の原点から前記閉曲線までの距離で表現し、さらに、前記閉曲線とは異なる色
およびスタイルのうち少なくとも一方を有する図形を特定の前記組合せに関連させて配置
して注目すべき部分を表現した図を生成して表示する動作であることを特徴とするグルー
プ可視化システム。
【請求項２３】
　請求項１において、
　前記未知のグループの可視化は、複数の異なる時点について、それぞれ前記未知のグル
ープを前記複数の人物に対応する複数のノードと該ノードを包囲する閉曲線との組合せで
表現すると共に、前記人物間の前記関係性を所定の原点から前記閉曲線までの距離で表現
した図を生成して表示する動作であることを特徴とするグループ可視化システム。
【請求項２４】
　請求項２３において、
　前記未知のグループの可視化は、前記図上に現れるそれぞれの前記ノードおよび前記閉
曲線の位置を、前記複数の異なる時点を所定の座標軸上に配置した別の図表にプロットし
、プロットされた各点を１本の線でつなぎ、色および太さのうち少なくとも一方の相違に
よる表現を加えることにより、前記組織の前記人物および前記グループの少なくとも一方
の年表として生成して表示する動作を含むことを特徴とするグループ可視化システム。
【請求項２５】
　請求項１において、
　前記解析部は、前記人物がＰＣを用いてどのような作業を行っているか、および該ＰＣ
でどのようなアプリケーションソフトウェアを使用しているかのうちの少なくとも一方の
データ、並びに前記ＰＣに関連するマウスおよびキーボードの少なくとも一方の動作頻度
および動作量の少なくとも一方のデータのうちの少なくともいずれかを取得し、取得した
前記データと前記センサノードの有する物理的なセンサによって得られたセンシングデー
タとを組み合わせて前記関係性を解析することを特徴とするグループ可視化システム。
【請求項２６】
　請求項１において、
　前記解析部は、複数のセンサノードについて、それぞれ特徴的な加速度の変化がどの程
度のタイミングおよびリズムの少なくとも一方で現れているかを、ゼロクロス値およびＦ
ＦＴを含む周波数解析のうち少なくとも１つの解析により算出し、前記複数のセンサノー
ドに対応する複数の人物の行動パターンを分析して分類し、分類された前記複数の人物の
行動パターンを時系列に沿って連続的に色分けして表現した単一の画像を生成して出力す
ることを特徴とするグループ可視化システム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明はセンサネットワーク技術を用いたビジネス顕微鏡システムを構成するグループ
可視化システムに関し、特に、人々のグループダイナミクスを分析するための分析システ
ム及び分析結果を表示するための表示システムを含んで構成されるセンサネットワークシ
ステムに関する。
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【背景技術】
【０００２】
　従来、センサ、無線通信機能、駆動電源を備えたセンサノードと呼ばれる小型端末によ
って、モノや人あるいは環境の状態を計測し、それらをネットワークで結ぶセンサネット
ワークシステムの技術があった（例えば、非特許文献１参照）。
【０００３】
　また、従来、友人たちが構成する社会ネットワークを俯瞰できるように、その友人関係
をグラフ状に可視化する技術的試みがあった（例えば、非特許文献２参照）。
【０００４】
　また、従来、データベースの表示方法として、データベース内の含む・含まれる（階層
構造）のみの関係にある任意のデータを３次元空間内にオブジェクトとして表示する技術
があった（例えば、特許文献１参照）。
【０００５】
　また、従来、関係付け情報管理システムとして、各種情報間の親子関係を位置時系列情
報と共に格納し、各種情報間の位置時系列に沿った関係の変遷を表示する関係地図と各種
情報間の繋がりを連鎖で表示する関係系図とを出力する技術があった（例えば、特許文献
２参照）。
【０００６】
【特許文献１】特開平１０－３１２３９２号公報
【特許文献２】特開２００２－３１２４０４号公報
【非特許文献１】株式会社日立製作所、ＹＲＰユビキタス・ネットワーキング研究所、ニ
ュースリリース“１年以上の電池寿命を持つ世界最小容積のセンサネット用端末を開発”
、［online］、2004年11月24日、［2007年4月16日検索］、インターネット　<URL：http:
//www.hitachi.co.jp/New/cnews/month/2004/11/1124.html>
【非特許文献２】脇田　建、“「複雑系」Ｖｉｚｓｔｅｒ”、［online］、2007年2月2日
、［2007年4月16日検索］、インターネット　<URL：http://d.hatena.ne.jp/kwakita/200
70202>
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００７】
　あらゆる組織において生産性の向上は必須の課題となっており、職場環境の改善及び業
務の効率化のために多くの試行錯誤がなされている。工場等の組立又は搬送を業務とする
組織に限定した場合には、部品又は製品の移動経路を追跡することでその成果を客観的に
分析することができる。しかし事務、営業及び企画等の知識労働を行うホワイトカラー組
織に関しては、モノと業務が直結していないため、モノを観測することで組織を評価する
ことはできない。そもそも組織を形成する理由とは、複数の人間が力を合わせることによ
って、個人ではできない大掛かりな業務を達成するためである。このため、どのような組
織においても２人又はそれ以上の人物によって常に意思決定及び合意がなされている。こ
の意思決定及び合意は人物間の関係性によって左右されると考えることができ、ひいては
その成否が生産性を決定付けていると考えられる。ここで関係性とは、例えば上司、部下
又は友人といったラベル付けされたものであってもよいし、さらに、好意、嫌悪、信頼又
は影響等、互いに対する多様な感情を含んでもよい。人と人とが関係性を有するためには
、意思疎通、つまりコミュニケーションが不可欠である。このため、コミュニケーション
の記録を取得することで関係性を調べることができると考えられる。
【０００８】
　この人と人とのコミュニケーションを検出する一つの方法が、センサネットワークを活
用することである。センサネットワークは、非特許文献１のようにセンサと無線通信回路
を備えた端末を環境や物、人などに取り付け、センサから得られた様々な情報を無線経由
で取り出すことで状態の取得や制御に応用する技術である。人と人とのコミュニケーショ
ンを検出するためにセンサによって取得する物理量には、対面状態を検出する赤外線、発
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話や環境を検出する音声、人の動作を検出する加速度がある。
【０００９】
　これらセンサにより得られる物理量から、人の動きや人と人とのコミュニケーションを
検出し、組織の状態を可視化することで組織の改善に役立てるためのシステムが、ビジネ
ス顕微鏡システムである。
【００１０】
　すでにセンサネットワーク技術によって、工場に於ける品質管理や入退室管理などのコ
スト削減だけでなく、人が入り込むことが困難な場所の環境を監視し続けるなどの付加価
値も創出されている。しかし、一方で人々の組織における動的な役割や活動（グループダ
イナミクス）を参照する手法としては、依然意識調査や面談が主流となっており、非特許
文献２のようにネットワーク上のコミュニケーションを分析・表示しようとする試みが行
われている。
【００１１】
　ところで、組織（活動を一丸となって行おうとする集団、会社など）に於ける人々は、
一般には組織の上層部が定める「組織図」のようなものによって定義・管理されている。
特許文献１のようにそのような「組織図」の表現手法や分析などは様々行われてきた。
【００１２】
　しかし人間というものは組織図に沿った活動だけではなく、たとえ組織図の中では一つ
の部署にしか属していない人間でも、様々な人と交流し、また一緒に活動や談義をし、複
数の役割を持って組織の構成員となるものである。そのような場合、従来の「組織図」と
は別に人々の「本当の役割」や「本当のグループ」を表すことの出来る、「人々の行動や
関係を表す組織図」が存在するが、現状ではそれを容易に知ることは不可能である。特許
文献１の開示する技術は、あくまでも明確に実体としてその構成員や管理者等に認識され
ている組織を見やすく表現する一手法と言うことができる。換言すれば、「既存の組織図
」を見やすく描き直す技術である。したがって、「既存の組織図」に表現されない、潜在
的にのみ存在する実体としての「役割」や「グループ」を表現することを同文献は意図し
ていない。
【００１３】
　また、特許文献２のように、各個人がどのような人々と関係を持っていたかの情報を管
理し、検索・閲覧するようなデータベース管理システムも複数研究されているが、その対
象はあくまでも既知の過去の情報としての「既存の組織図」であり、「既存の組織図」に
表現されない、潜在的にのみ存在する実体としての「役割」や「グループ」をダイナミッ
クに「人々の行動や関係を表す組織図」として取得・表示するには到っていない。
【００１４】
　またそのような「人々の行動や関係を表す組織図」を視覚化しようとしたときに、ブロ
グやソーシャルネットワークに於ける関係図をダイナミックに分析・表示する既存の手法
がある。しかしそれらの手法ではその人個人がどの人と関係があるか、ということは表現
できているが、組織をマネジメントする時に重要な、「本当の役割」や「本当のグループ
」は無数の関係によって隠れてしまい、表現するには到っていない。
【００１５】
　本発明の課題は、ビジネス顕微鏡により従来の組織図に現れることの無かった「人々の
行動や関係を表す組織図」をダイナミックに解析して導きだし、それを分かりやすく、特
徴的に表現することである。
【課題を解決するための手段】
【００１６】
　具体的に本発明の代表的なものの一例を示せば以下の通りである。すなわち、本発明の
グループ可視化システムは、組織を構成する複数の人物の各々に１対１に対応した複数の
センサノードを含んで成るセンサネットワークと、前記センサネットワークによって検知
された前記複数の人物の各々に係る物理量から前記複数の人物の間の関係性を解析する解
析部とを具備して成り、前記組織における未知のグループを前記複数の人物の間の関係性
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から抽出し、抽出された前記未知のグループを可視化することを特徴とする。
【００１７】
　また、本発明のセンサネットワークシステムは、センサ類を搭載し組織を構成する複数
の人物の各々に１対１に対応した複数のセンサノードを含み、前記センサノードの各々に
よって検出された物理量を前記複数の人物の各々に関するデータとして取得し、取得した
前記データを無線で送信する組織ダイナミクスデータ取得部と、所定の基準に基づいて前
記組織に対する前記複数の人物の各々による評価が入力されるパフォーマンス入力部と、
前記組織ダイナミクスデータ取得部及び前記パフォーマンス入力部からそれぞれ出力され
た前記データ及び前記評価を収集し、それぞれデータテーブル及びパフォーマンスデータ
ベースとして格納する組織ダイナミクスデータ収集部と、前記複数の人物の中の任意の２
人に関するデータを前記組織ダイナミクスデータ収集部から入力し、入力した２組の前記
データを時刻情報に基づいて相互に整列させる相互データ整列部と、前記相互データ整列
部から入力した前記２組の前記データに基づいて前記２人の各々に関する特徴量を算出し
、該特徴量の対から算出した前記２人の相互相関に基づいて前記組織の特徴量である組織
特徴量を算出すると共に、前記パフォーマンスデータベースからの出力に基づいて前記組
織のパフォーマンスである組織パフォーマンスを取得し、前記組織特徴量と前記組織パフ
ォーマンスとの相関を解析して相関係数を決定する相関係数学習部と、前記相関係数学習
部から前記相関係数を取得し、取得した前記相関係数に基づいて組織パフォーマンスの予
測値を出力すると共に、前記相互データ整列部から入力した前記２組の前記データに基づ
いて前記２人の間の相互相関を算出し、該相互相関に基づいて前記２人の間の関係性を反
映した距離に係るデータを生成する組織アクティビティ解析部と、前記距離に係るデータ
に基づいて前記２人の対がグループを構成するか否かを判定するグループ化部と、前記グ
ループ化部の判定結果に基づいて前記２人が共通のグループを構成した場合に、該グルー
プを前記距離が反映された形式で表示する組織アクティビティ表示部とを具備して成るこ
とを特徴とする。
【発明の効果】
【００１８】
　本発明によれば、規定された組織図や役割とは異なる、潜在的で陽に把握することが出
来なかった個々人の本来の役割やグループを把握し、ビジネスの現場のマネジメント等に
応用することが出来る。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１９】
　本発明は上記の課題を解決するものであり、センサネットワークをベースとした小型の
センサを各人に付けてもらうことで、ダイナミックに蓄えられた大量のデータを分析・解
析し、組織における人々の「本当の役割」や「本当のグループ」を導き出す、グループダ
イナミクスの解析表示手法である。
【００２０】
　また、本発明は、上記の蓄積データをマトリックスＭとしてツリー構造Ｔを作成し、さ
らにツリー構造Ｔから組織地形図Ｃを作成することによって、誰もが直感的に理解できる
表現手法で視覚化することを特徴とする。
【００２１】
　また、本発明は、センサ端末を身につけた各個人の「行動の活発さ」を表示することを
特徴とする。
【実施例１】
【００２２】
　会社などの組織は、組織図やプロジェクト図など、あらかじめ決めたものや職制上の「
所属」のようなものによって定義され、管理されている。例えば図２のように、会社とい
う大きな組織１の下に部や課などのサブグループ２Ａや２Ｂが存在し、それぞれに組織の
構成員として人々３Ａ～３Ｊがいる、というような形で人々の所属や役割・グループなど
が定義されている。
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【００２３】
　しかし実際、会社などの組織で人々が活動するときには、人々の役割や属性はさまざま
である。人間はいろいろな役割を持ち、それによって人々はいろいろな複数のグループに
所属していることとなる。人々の活動・行動は必ずしも決められた組織図に束縛されず、
本来の所属と違う活動をしたり、決められている所属の活動をおろそかにしたりする場合
もある。
【００２４】
　例えば図２におけるＫさん（Ａ部Ｃ課　Ｆ・Ｈの部下　Ｌが同僚）はＬさん・Ｍさんと
同期でよく雑談しているとする。すると図３のようなグループ４が実際には形成されてい
ることになる。同様に、Ｎさん（Ｂ部Ｄ課　Ｇ・Ｉの部下　Ｍが同僚）がＥ課のプロジェ
クトに参加（Ｊ・Ｏと頻繁に会議・雑談）しているとすると、図４のようなグループ５が
出来る。
【００２５】
　Ｍさん（Ｂ部Ｄ課　Ｇ・Ｉの部下　Ｎが同僚）はＫ・Ｌとの同期仲とは別に、Ｏとは部
活動（野球）で仲がいいとすると、Ｍは図３の同期グループ６だけでなく、「野球部」と
いうグループ７にも所属し「複数の役割を持っている」状態になり、図にしたときに図５
の６と７のように複数の場所に現れる。
【００２６】
　逆にＧさん（Ｂ部部長　Ｄ・Ｅ課を持つ）が本来管理しなければいけないＥ課のプロジ
ェクトとあまり関わっていない（Ｊ・Ｏ・（Ｎ）とほとんど会っていない・話していない
・管理していない）とすると、決められた組織図に沿ってＧさんが当該プロジェクトを十
分に管理していれば図６Ａのグループ９の中にグループ８が内包されるような構造になる
ところが、実際は図６Ｂのようにグループ１０とグループ１１とが内包関係を持たず、組
織図が壊れる、というような現象も起こりうる。
【００２７】
　図４や図５のように、決められた組織図によらない活動・行動によって人々は新たな所
属・役割を持つ一方、図６Ｂのように本来組織図やプロジェクト図によって決められた所
属・役割を全うしないこともある。このように人々の実際の活動・行動により「本当のグ
ループ」が形成されるが、明確に組織図やプロジェクト図のように図示化されるものでは
なく、全体を把握することは非常に困難であった。
【００２８】
　そこで、本発明では人々の行動や人と人との関わり方を取得する名札センサノードを付
けるだけで、人々の規定された立場による属性ではなく、実際の行動・関係をセンシング
し、図３～６のように今まで見えることの無かった「本当のグループ」を視覚化すること
を可能とする。具体的な例としてはセンサネットワークによる対面情報から、定められた
グループとは違う「本当のグループ」を階層構造を持って作り出し、それを表現すること
によって、組織の全体を把握し、効果的なマネジメントを行うことを可能とするなどがあ
る。
【００２９】
　具体的には、本発明のグループ可視化システムは、組織を構成する複数の人物の各々に
１対１に対応した複数のセンサノードを含んで成るセンサネットワークと、センサネット
ワークによって検知された複数の人物の各々に係る物理量から複数の人物の間の関係性を
解析する解析部とを具備して成り、当該組織における未知のグループを複数の人物の間の
関係性から抽出し、抽出された未知のグループを可視化することを特徴とする。
＜センサネットワーク（ビジネス顕微鏡）システムの概要＞
　本発明における名札型センサノードの位置づけと機能を明らかにするため、まずビジネ
ス顕微鏡システムについて説明する。ビジネス顕微鏡とは、人間に装着したセンサノード
でその人間の状況を観測し、組織アクティビティとして人物間の関係性と現在の組織の評
価（パフォーマンス）を図示して組織の改善に役立てるためのシステムである。
【００３０】
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　センサノードで取得される対面検出・行動・音声等に関するデータを、総称して広く組
織ダイナミクスデータと呼ぶ。
【００３１】
　図７は、ビジネス顕微鏡システムにおいて実行される処理の全体の流れを示す説明図で
ある。複数の名札型センサノードによる組織ダイナミクスデータの取得から、組織アクテ
ィビティとして人物間の関係性と現在の組織の評価（パフォーマンス）を図示するまでの
一連の流れを示す。
【００３２】
　本実施の形態は、組織ダイナミクスデータ取得（ＢＭＡ）、パフォーマンス入力（ＢＭ
Ｐ）、組織ダイナミクスデータ収集（ＢＭＢ）、相互データ整列（ＢＭＣ）、相関係数の
学習（ＢＭＤ）、組織アクティビティ解析（ＢＭＥ）及び組織アクティビティ表示（ＢＭ
Ｆ）の各処理部を備えたグループ可視化システム、あるいはそれをセンサネットワーク上
で実現したセンサネットワークシステムであり、当該各処理部によって各処理が適切な順
序で実行される。これらの処理を実行する装置及びそれらの装置を含むシステム全体の構
成については、図８を参照して後述する。
【００３３】
　まず、組織ダイナミクスデータ取得（ＢＭＡ）について説明する。組織ダイナミクスデ
ータ取得部は、センサ類を搭載し組織を構成する複数の人物の各々に１対１に対応した複
数のセンサノードを含み、センサノードの各々によって検出された物理量を複数の人物の
各々に関するデータとして取得し、取得したデータを無線で送信する。名札型センサノー
ドＡ（ＮＮａ）は、加速度センサ（ＡＣＣ）、赤外線送受信器（ＴＲＩＲ）、マイクロホ
ン（ＭＩＣ）等のセンサ類、赤外線送受信器から得られた対面情報を表示する画面ＩＲＤ
と、レイティングを入力するユーザインタフェースＲＴＧ、また図示は省略するが、マイ
クロコンピュータ及び無線送信機能を有する。
【００３４】
　加速度センサ（ＡＣＣ）は、名札型センサノードＡ（ＮＮａ）の加速度（すなわち、名
札型センサノードＡ（ＮＮａ）を装着している人物Ａ（図示省略）の加速度）を検出する
。赤外線送受信器（ＴＲＩＲ）は、名札型センサノードＡ（ＮＮａ）の対面状態（すなわ
ち、名札型センサノードＡ（ＮＮａ）が他の名札型センサノードと対面している状態）を
検出する。なお、名札型センサノードＡ（ＮＮａ）が他の名札型センサノードと対面して
いることは、名札型センサノードＡ（ＮＮａ）を装着した人物Ａが、他の名札型センサノ
ードを装着した人物と対面していることを示す。マイクロホン（ＭＩＣ）は、名札型セン
サノードＡ（ＮＮａ）の周囲の音声を検出する。
【００３５】
　本実施の形態のシステムは、複数の名札型センサノード（図１の名札型センサノードＡ
（ＮＮａ）～名札型センサノードＪ（ＮＮｊ）を備える。各名札型センサノードは、それ
ぞれ、一人の人物に装着される。例えば、名札型センサノードＡ（ＮＮａ）は人物Ａに、
名札型センサノードＢ（ＮＮｂ）は人物Ｂ（図示省略）に装着される。人物間の関係性を
解析し、さらに、組織のパフォーマンスを図示するためである。
【００３６】
　なお、名札型センサノードＢ（ＮＮｂ）～名札型センサノードＪ（ＮＮｊ）も、名札型
センサノードＡ（ＮＮａ）と同様、センサ類、マイクロコンピュータ及び無線送信機能を
備える。以下の説明において、名札型センサノードＡ（ＮＮａ）～名札型センサノードＪ
（ＮＮｊ）のいずれにも当てはまる説明をする場合、及び、それらの名札型センサノード
を特に区別する必要がない場合、名札型センサノード（ＮＮ）と記載する。
【００３７】
　各名札型センサノード（ＮＮ）は、常時（又は短い間隔で繰り返し）センサ類によるセ
ンシングを実行する。そして、各名札型センサノード（ＮＮ）は、取得したデータ（セン
シングデータ）を、所定の間隔で無線によって送信する。データを送信する間隔は、セン
シング間隔と同じであってもよいし、センシング間隔より大きい間隔であってもよい。こ
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のとき送信されるデータには、センシングした時刻と、センシングした名札型センサノー
ド（ＮＮ）の固有のＩＤが付与される。データの無線送信をまとめて実行するのは、送信
による電力消費を抑えることによって、人が装着したままで、名札型センサノード（ＮＮ
）の使用可能状態を長時間維持するためである。また、全ての名札型センサノード（ＮＮ
）において同一のセンシング間隔が設定されていることが、後の解析のためには望ましい
。
【００３８】
　パフォーマンス入力（ＢＭＰ）は、パフォーマンスを示す値を入力する処理である。パ
フォーマンス入力部からは所定の基準に基づいて組織に対する複数の人物の各々による評
価が入力される。ここで、パフォーマンスとは、何らかの基準に基づいて判定される主観
的又は客観的な評価である。例えば、所定のタイミングで、名札型センサノード（ＮＮ）
を装着した人物は、その時点における業務の達成度、組織に対する貢献度及び満足度等、
何らかの基準に基づく主観的な評価（パフォーマンス）の値を入力する。所定のタイミン
グとは、例えば、数時間に一度、一日に一度、又は、会議等のイベントが終了した時点で
あってもよい。名札型センサノード（ＮＮ）を装着した人物は、その名札型センサノード
（ＮＮ）を操作して、又は、クライアント（ＣＬ）のようなＰＣ（Ｐｅｒｓｏｎａｌ　Ｃ
ｏｍｐｕｔｅｒ）を操作して、パフォーマンスの値を入力することができる。あるいは、
手書きで記入された値が後にまとめてＰＣで入力されてもよい。本実施例では、名札型セ
ンサノードがレイティングとして健康状態（Ｈｅａｌｔｈ）、精神状態（Ｍｅｎｔａｌ）
、学習意欲（Ｓｔｕｄｙ）のパフォーマンスを入力できる例を示している。入力されたパ
フォーマンス値は、相関係数を学習するために用いられる。このため、ある程度の学習を
行うために十分な量のパフォーマンス値が取得できていれば、必ずしもさらに値を入力す
る必要はない。
【００３９】
　組織に関するパフォーマンスは、個人のパフォーマンスから算出されてもよい。売上高
又はコスト等の客観的なデータ、及び、顧客のアンケート結果等の既に数値化されている
データが、パフォーマンスとして定期的に入力されてもよい。生産管理等におけるエラー
発生率等のように、自動で数値が得られる場合、得られた数値が自動的にパフォーマンス
の値として入力されてもよい。
【００４０】
　無線によって各名札型センサノード（ＮＮ）から送信されたデータは、組織ダイナミク
スデータ収集（ＢＭＢ）において収集され、データベースに格納される。組織ダイナミク
スデータ収集部は、組織ダイナミクスデータ取得部及びパフォーマンス入力部からそれぞ
れ出力されたデータ及び評価を収集し、それぞれデータテーブル及びパフォーマンスデー
タベースとして格納する。例えば、名札型センサノード（ＮＮ）ごとに、言い換えると名
札型センサノード（ＮＮ）を装着した人物ごとに、データテーブルが作成される。収集さ
れたデータは、固有のＩＤに基づいて分類され、センシングされた時刻の順にデータテー
ブルに格納される。テーブルを名札型センサノード（ＮＮ）ごとに作成しない場合、デー
タテーブルの中に名札型センサノードのＩＤ情報又は人物を示すカラムが必要になる。な
お、図中のデータテーブルＡ（ＤＴＢａ）は、データテーブルの例を簡略化して表現した
ものである。
【００４１】
　また、パフォーマンス入力（ＢＭＰ）において入力されたパフォーマンスの値は、パフ
ォーマンスデータベース（ＰＤＢ）に時刻情報と共に格納される。
【００４２】
　相互データ整列（ＢＭＣ）では、任意の二人の人物に関するデータ（言い換えると、そ
れらの人物が装着した名札型センサノード（ＮＮ）が取得したデータ）を比較するために
、時刻情報に基づいて二人の人物に関するデータが整列（アライアンス）される。相互デ
ータ整列部は、複数の人物の中の任意の２人に関するデータを組織ダイナミクスデータ収
集部から入力し、入力した２組のデータを時刻情報に基づいて相互に整列させる。整列さ
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れたデータは、テーブルに格納される。このとき、二人の人物に関するデータのうち、同
じ時刻のデータが同じレコード（行）に格納される。同じ時刻のデータとは、同じ時刻に
二つの名札型センサノード（ＮＮ）によって検出された物理量を含む二つのデータである
。二人の人物に関するデータが、同じの時刻のデータを含まない場合、最も近い時刻のデ
ータが近似的に同じ時刻のデータとして使用されてもよい。この場合、最も近い時刻のデ
ータが同じレコードに格納される。このとき、同じレコードに格納されたデータの時刻を
、例えば、最も近い時刻の平均値によってそろえることが望ましい。なお、これらのデー
タは、時系列によるデータの比較ができるように格納されていればよく、必ずしもテーブ
ルに格納されなくてもよい。
【００４３】
　なお、図７の結合テーブル（ＣＴＢａｂ）はデータテーブルＡ（ＤＴＢａ）とデータテ
ーブルＢ（ＤＴＢｂ）を結合したテーブルの例を簡略化して表現したものである。ただし
、データテーブルＢ（ＤＴＢｂ）の詳細は、図示が省略されている。結合テーブル（ＣＴ
Ｂａｂ）は、加速度、赤外線及び音声のデータを含む。しかし、データの種類ごとの結合
テーブル、例えば、加速度データのみを含む結合テーブル、又は、音声のみの結合テーブ
ルが作成されてもよい。
【００４４】
　本実施の形態では、組織ダイナミクスデータから関係性を計算したり、パフォーマンス
を予測したりするために、相関係数の学習（ＢＭＤ）を実行する。そのためにまず、過去
の一定期間のデータを用いて相関係数を算出する。このプロセスは、定期的に新規なデー
タを用いて計算し直すことによって相関係数を更新するとより効果的である。相関係数学
習部は、相互データ整列部から入力した２組のデータに基づいてその２人の各々に関する
特徴量を算出し、その特徴量の対から算出した当該２人の相互相関に基づいて組織の特徴
量である組織特徴量を算出すると共に、パフォーマンスデータベースからの出力に基づい
て組織のパフォーマンスである組織パフォーマンスを取得し、組織特徴量と組織パフォー
マンスとの相関を解析して相関係数を決定する。　以下の説明は、加速度データから相関
係数を算出する例である。しかし、加速度データの代わりに音声データ等の時系列データ
を用いても、同様の手順で相関係数を算出することができる。
【００４５】
　なお、本実施の形態では、相関係数の学習（ＢＭＤ）は、アプリケーションサーバ（Ａ
Ｓ）（図８参照）によって実行される。しかし、実際には、相関係数の学習（ＢＭＤ）は
アプリケーションサーバ（ＡＳ）以外の装置によって実行されてもよい。
【００４６】
　始めに、アプリケーションサーバ（ＡＳ）は、相関係数を計算するために用いるデータ
の幅Ｔを数日から数週間程度に設定し、その期間のデータを選択する。
【００４７】
　次に、アプリケーションサーバ（ＡＳ）は、加速度周波数計算（ＢＭＤＡ）を実行する
。加速度周波数計算（ＢＭＤＡ）は、時系列に並んだ加速度データから周波数を求める処
理である。周波数は、一秒間の波の振動数と定義され、つまり振動の激しさを表している
指標である。しかし、正確な周波数を算出するにはフーリエ変換を行うことが必要であり
、計算量に負担がかかる。フーリエ変換によって周波数を堅実に計算してもよいが、本実
施の形態では、計算を簡略化するために、周波数に相当するものとして、ゼロクロス値を
用いる。
【００４８】
　ゼロクロス値とは、一定の期間内における時系列データの値がゼロとなった回数、より
正確には、時系列データが正の値から負の値へ、又は負の値から正の値へと変化した回数
を計数したものである。例えば、加速度の値が正から負に変化してから、次にその値が再
び正から負に変化するまでの期間を１周期とみなすと、計数されたゼロクロスの回数から
、１秒間当たりの振動数を算出することができる。このようにして算出された一秒間当た
りの振動数を、加速度の近似的な周波数として使用することができる。
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【００４９】
　さらに、本実施の形態の名札型センサノード（ＮＮ）は、三軸方向の加速度センサを備
えているため、同じ期間の三軸方向のゼロクロス値を合計することによって一つのゼロク
ロス値が算出される。これによって、特に左右及び前後方向の細かい振り子運動を検出し
、振動の激しさを表す指標として用いることができる。
【００５０】
　ゼロクロス値を計数する「一定の期間」として、連続したデータの間隔（つまり元のセ
ンシング間隔）よりも大きな値が、秒又は分単位で設定される。
【００５１】
　さらに、アプリケーションサーバ（ＡＳ）は、ゼロクロス値よりも大きく全データ幅Ｔ
より小さい時間幅であるウィンドウ幅ｗを設定する。次のステップにおいて、このウィン
ドウ内での周波数分布とゆらぎが求められる。さらに、ウィンドウを時間軸に沿って順に
動かすことによって、各ウィンドウ毎の周波数分布とゆらぎが計算される。
【００５２】
　このときウィンドウ幅ｗと同じ幅でウィンドウを動かすと、各ウィンドウ間に含まれる
データの重複がなくなる。その結果、後の相互相関計算（ＢＭＤＣ）で用いる特徴量グラ
フは離散的なグラフになる。一方、ウィンドウ幅ｗよりも小さい幅でウィンドウを動かす
と、各ウィンドウ内のデータの一部が重複する。その結果、後の相互相関計算（ＢＭＤＣ
）で用いられる特徴量グラフは連続的なグラフとなる。ウィンドウを動かす幅は、これら
を考慮して任意に設定してよい。
【００５３】
　なお、図７ではゼロクロス値を周波数とも表記している。以下の説明において、「周波
数」とは、ゼロクロス値を含む概念である。すなわち、以下の「周波数」として、フーリ
エ変換によって算出された正確な周波数が使用されてもよいし、ゼロクロス値から算出さ
れた近似的な周波数が使用されてもよい。
【００５４】
　次に、アプリケーションサーバ（ＡＳ）は、個人特徴量抽出（ＢＭＤＢ）を実行する。
個人特徴量抽出（ＢＭＤＢ）は、各ウィンドウ内での加速度の周波数分布と周波数ゆらぎ
を算出することによって、個人の特徴量を抽出する処理である。
【００５５】
　まず、アプリケーションサーバ（ＡＳ）は、周波数分布（つまり強度）を求める（ＤＢ
１２）。
【００５６】
　本実施の形態において、周波数分布とは、それぞれの周波数の加速度が発生する頻度で
ある。
【００５７】
　加速度の周波数分布は、名札型センサノード（ＮＮ）を装着した人物がどのような行動
にどれだけの時間を使っているかを反映している。例えば、人物が歩いているときと、Ｐ
Ｃでメールを打っているときでは発生する加速度の周波数が異なる。このような加速度の
履歴のヒストグラムを記録するために、周波数毎の加速度の発生頻度が求められる。
【００５８】
　その際、アプリケーションサーバ（ＡＳ）は、想定される（又は必要とされる）最大の
周波数を決定する。そして、アプリケーションサーバ（ＡＳ）は、０から、決定された周
波数の最大値までの値を３２分割する。そして、アプリケーションサーバ（ＡＳ）は、分
割された各周波数範囲に含まれる加速度データの数を計数する。このようにして算出され
た周波数毎の加速度の発生頻度が、特徴量として扱われる。同様の処理が各ウィンドウに
ついて実行される。
【００５９】
　アプリケーションサーバ（ＡＳ）は、加速度の周波数分布に加えて、「周波数毎のゆら
ぎ」を算出する（ＤＢ１１）。周波数のゆらぎとは、加速度の周波数がどれくらい連続し
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て維持されるかを示す値である。
【００６０】
　周波数毎のゆらぎは、人物による行動がどれだけの時間持続するかを示す指標である。
例えば、１時間の間に３０分歩いた人について、１分歩いて１分立ち止まった場合と、３
０分歩き続けて３０分休憩した場合とでは、行動の持つ意味が異なる。周波数毎のゆらぎ
を算出することによって、これらの行動を区別することが可能になる。
【００６１】
　しかし、連続した二つの値の差がどの程度の範囲ならば、値が維持されていると判断す
るか、その基準の設定によってゆらぎの量は大きく変わる。さらに、値が少しだけ変化し
たのか、大きく変化したのか、といったデータのダイナミクスを表す情報は欠落してしま
うことになる。そこで、本実施の形態では、加速度の周波数の全範囲が所定の分割数に分
割される。ここで、周波数の全範囲とは、周波数「０」から、周波数の最大値までの範囲
である（ステップＤＢ１２参照）。分割された区画は、値が維持されているか否かを判定
するための基準として使用される。例えば、分割数が３２である場合、周波数の全範囲が
３２の区画に分割される。
【００６２】
　例えば、ある時刻ｔにおける加速度の周波数がｉ番目の区画内にあり、かつ、次の時刻
ｔ＋１における加速度の周波数が（ｉ－１）、ｉ又は（ｉ＋１）番目のいずれかの区画内
にある場合、加速度の周波数の値が維持されていると判定される。一方、時刻ｔ＋１にお
ける加速度の周波数が（ｉ－１）、ｉ又は（ｉ＋１）番目のいずれの区画内にもない場合
、加速度の周波数の値が維持されていないと判定される。値が維持されたと判定された回
数が、ゆらぎを示す特徴量として計数される。以上の処理が、各ウィンドウ毎に実行され
る。
【００６３】
　同様にして、分割数を１６、８、及び４としたときのゆらぎを示す特徴量がそれぞれ算
出される。このように、周波数毎のゆらぎの算出においては、分割数を変化させることで
、小さな変化も大きな変化も、いずれかの特徴量に反映されることになる。
【００６４】
　仮に、周波数の全範囲を３２の区画に分割し、ある周波数の区画ｉから、任意の区画ｊ
への遷移を追跡しようとすると、３２の二乗である１０２４通りの遷移パターンを考慮し
なくてはいけなくなる。その結果、パターン数が多くなると計算量が増えるという問題に
加えて、一つのパターンに当てはまるデータが少なくなるため、統計的に誤差が大きくな
ってしまうという問題が発生する。
【００６５】
　それに対して、上記のように分割数を３２、１６、８及び４としたときの特徴量を算出
する場合、６０パターンのみ考慮すればよいため、統計的な信頼度が高くなる。さらに、
上記のように、大きい分割数から小さい分割数まで、いくつかの分割数について特徴量を
算出することによって、多様な遷移パターンを特徴量に反映させることができるという効
果がある。
【００６６】
　上記は、加速度の周波数分布及びゆらぎを算出する例の説明である。アプリケーション
サーバ（ＡＳ）は、加速度データ以外のデータ（例えば、音声データ）を取得した場合、
その取得したデータに対して上記と同様の処理を実行することができる。その結果、取得
したデータに基づく特徴量が算出される。
【００６７】
　アプリケーションサーバ（ＡＳ）は、上記のようにして算出された３２パターンの周波
数分布と、６０パターンの周波数毎のゆらぎの大きさの、合わせて９２個の値を、各ウィ
ンドウの時間帯におけるその人物Ａの特徴量として扱う（ＤＢ１３）。なお、これら９２
個の特徴量（ｘＡ１～ｘＡ９２）は全て独立なものである。
【００６８】
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　アプリケーションサーバ（ＡＳ）は、組織に属する全てのメンバー（又は、分析対象と
したい全てのメンバー）の名札型センサノード（ＮＮ）から送信されたデータに基づいて
、上記の特徴量を算出する。特徴量はウィンドウ毎に算出されるため、そのウィンドウの
時刻の順に特徴量をプロットすることによって、一人のメンバーに関する特徴量を、一連
の時系列データとして扱うことができる。なお、ウィンドウの時刻は、任意の規則に従っ
て定めることができる。例えば、ウィンドウの時刻は、ウィンドウの中央の時刻又はウィ
ンドウの始めの時刻、であってよい。
【００６９】
　上記の特徴量（ｘＡ１～ｘＡ９２）は、人物Ａに装着された名札型センサノード（ＮＮ
）が検出した加速度に基づいて算出された、人物Ａに関する特徴量である。同様にして、
他の人物（例えば、人物Ｂ）に装着された名札型センサノード（ＮＮ）が検出した加速度
に基づいて、その人物に関する特徴量（例えば、ｘＢ１～ｘＢ９２）が算出される。
【００７０】
　次に、アプリケーションサーバ（ＡＳ）は、相互相関計算（ＢＭＤＣ）を実行する。相
互相関計算（ＢＭＤＣ）は、二人の人物に関する特徴量の相互相関を求める処理である。
二人の人物を、仮に人物Ａ及び人物Ｂとする。
【００７１】
　人物Ａに関するある特徴量の時系列変化をグラフにしたものが、図１の相互相関計算（
ＢＭＤＣ）内に示す特徴量ｘＡのグラフである。同様にして、人物Ｂに関する特徴量のグ
ラフは、相互相関計算（ＢＭＤＣ）内に示す特徴量ｘＢのグラフである。
【００７２】
　このとき、人物Ｂのある特徴量（例えば、ｘＢ１）が人物Ａの特徴量（例えば、ｘＡ１
）から受けている影響は、時間τの関数、
【００７３】
【数１】

【００７４】
として表される。人物Ｂについても同様の計算をすることができる。Ｔは、周波数のデー
タが存在する時間の幅である。
【００７５】
　つまり上記の式において、Ｒ（τ）がτ＝τ１でピークとなっていた場合、ある時刻に
おける人物Ｂの行動は、その時刻よりτ１だけ前の人物Ａの行動と類似する傾向があると
いえる。言い換えると、人物Ｂの特徴量ｘＢ１は、人物Ａにおいて特徴量ｘＡ１の活動が
起きた後、時間τ１を経てから影響を受けているということができる。
【００７６】
　このピークが現れるτの値は、影響の種類を表していると解釈することができる。例え
ば、τが数秒以下なら、頷き等の直接会っている場合の影響を示し、τが数分から数時間
であった場合には行動面での影響を示していると言える。
【００７７】
　アプリケーションサーバ（ＡＳ）は、この相互相関計算の手順を、人物Ａと人物Ｂにつ
いての特徴量の数である９２パターンに関して算出する。さらに、アプリケーションサー
バ（ＡＳ）は、組織に属する全てのメンバー（又は分析の対象としたい全てのメンバー）
同士の組みあわせに関して、上記の手順で特徴量を算出する。
【００７８】
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　アプリケーションサーバ（ＡＳ）は、上記で求めた特徴量に関する相互相関計算の結果
から、組織に関する複数の特徴量を取得する。これによって、一つの相互相関の式から、
一つの組織特徴量が得られることになる。個人特徴量が９２個ある場合、ペア毎には９２
の二乗、つまり８４６４個の組織特徴量が得られる。相互相関は、組織に属する二人のメ
ンバーの影響や関係性を反映したものである。このため、相互相関計算によって取得され
た値を組織の特徴量として用いることで、人と人とのつながりから成り立つ組織を定量的
に扱うことができる。このとき相互相関計算の結果から組織特徴量を取得する方法は、上
記で説明した方法以外のものであってもよい。例えば、一時間以内、一日以内、一週間以
内等、時間領域をいくつかに分け、人物のペア毎の値を組織の特徴量として扱うことによ
り、組織の短時間の変化から長期にわたる大きな変化まで、多角的に分析する事が可能と
なる（ＢＭＤＤ）。
【００７９】
　一方、アプリケーションサーバ（ＡＳ）は、組織に関する定量的な評価（以下、パフォ
ーマンスと記載する）のデータを、パフォーマンスデータベース（ＰＤＢ）から取得する
（ＢＭＤＥ）。後述するように、上記の組織特徴量とパフォーマンスとの相関が計算され
る。パフォーマンスは、例えば、各個人が申告した個人の達成度、又は、組織の人間関係
等に関する主観的な評価の結果等から算出されてもよい。あるいは、売上、損失等の組織
の財務評価がパフォーマンスとして用いられてもよい。パフォーマンスは、組織ダイナミ
クスデータ収集（ＢＭＢ）のパフォーマンスデータベース（ＰＤＢ）から取得され、パフ
ォーマンスの評価が行われた時刻情報と組で扱われる。ここでは、例として、組織のパフ
ォーマンスとして、売上、顧客満足、コスト、エラー率、成長、柔軟性の６つの指標（ｐ
１、ｐ２、…、ｐ６）を用いる場合について説明する。
【００８０】
　次に、アプリケーションサーバ（ＡＳ）は、組織特徴量と個々の組織パフォーマンスと
の相関解析を行う（ＢＭＤＦ）。しかし組織特徴量は大量にあり、この中には不必要な特
徴量も含まれている。このため、アプリケーションサーバ（ＡＳ）は、ステップワイズ法
によって特徴量として有効なものだけを選別する（ＢＭＤＧ）。アプリケーションサーバ
（ＡＳ）は、ステップワイズ法以外の方法によって特徴量を選別してもよい。
【００８１】
　そして、アプリケーションサーバ（ＡＳ）は、選別された組織特徴量（Ｘ１、Ｘ２、…
、Ｘｍ）と個々の組織パフォーマンスとの関係において、
【００８２】
【数２】

【００８３】
を満たす相関係数Ａ１（ａ１、ａ２、…、ａｍ）を決定する（ＢＭＤＨ）。なお、図７の
例において、ｍは９２である。これをｐ１～ｐ６に関して行うことによって、ｐ１～ｐ６
のそれぞれに対してＡ１～Ａ６が決定される。ここでは最も簡単な線形式によるモデル化
を行ったが、より精度を上げるためには非線形モデルによるＸ１、Ｘ２の値などを取り入
れることもできる。あるいはニューラルネットなどの手段を用いることもできる。
【００８４】
　これらのＡ１～Ａ６の相関係数を用いて、次に、加速度データから６つのパフォーマン
スが予測される。
【００８５】
　組織アクティビティ解析（ＢＭＥ）は、結合テーブルにおける任意の二人の人物に関す
る加速度、音声、対面等のデータから人物間の関係性を求め、さらに組織のパフォーマン
スを計算する処理である。組織アクティビティ解析部は、相関係数学習部から相関係数を
取得し、取得した相関係数に基づいて組織パフォーマンスの予測値を出力すると共に、相
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互データ整列部から入力した２組のデータに基づいて２人の間の相互相関を算出し、その
相互相関に基づいて２人の間の関係性を反映した距離に係るデータを生成する。
【００８６】
　これによって、データを取得しながらリアルタイムで組織のパフォーマンスを予測して
ユーザに提示し、悪い予測であれば良い方向に行動を変化させるように促すことができる
。つまり短いサイクルでフィードバックすることが可能になる。
【００８７】
　まず、加速度データを用いた計算について説明する。加速度周波数計算（ＥＡ１２）、
個人特徴量抽出（ＥＡ１３）、人物間の相互相関計算（ＥＡ１４）及び組織特徴量計算（
ＥＡ１５）は、それぞれ、相関係数の学習（ＢＭＤ）における加速度周波数計算（ＢＭＤ
Ａ）、個人特徴量抽出（ＢＭＤＢ）、相互相関計算（ＢＭＤＣ）及び組織特徴量計算（Ｂ
ＭＤＤ）と同様の手順であるため、これらの説明を省略する。これらの手順によって、組
織特徴量（ｘ１、…、ｘｍ）が算出される。
【００８８】
　そして、アプリケーションサーバ（ＡＳ）は、ステップＥＡ１５において算出された組
織特徴量（ｘ１、…、ｘｍ）、及び、相関係数の学習（ＢＭＤ）によって算出された各パ
フォーマンスに関する相関係数（Ａ１、…、Ａ６）を取得し（ＥＡ１６）、これらを用い
て各パフォーマンスの指標の値
【００８９】
【数３】

【００９０】
を算出する。この値が組織パフォーマンスの予測値となる（ＥＡ１７）。
【００９１】
　また、人物間の相互相関値から求められる任意の人物間の距離マトリクス（ＥＫ４１）
は、組織構造を表示するためのパラメータ（組織構造パラメータ）を決定するために用い
られる。ここで、人物間の距離とは、地理的な距離ではなく、人物間の関係性を示す指標
である。例えば、人物間の関係が強い（例えば、人物間の相互相関が強い）ほど、人物間
の距離が短くなる。また、人物間の距離に基づいて樹形図構造によるグループ化（ＥＫ４
２）を実行することによって、表示におけるグループが決定される。グループ化部は、距
離に係るデータに基づいて２人の対がグループを構成するか否かを判定する。ここにおけ
るマトリクスと樹形図は後述する組織アクティブティ表示（ＢＭＦ）の大きな要素となる
。
【００９２】
　次に、赤外線データに基づく計算について説明する。赤外線データには、いつ、誰と誰
が対面したかを示す情報が含まれている。アプリケーションサーバ（ＡＳ）は、赤外線デ
ータを用いて対面履歴を分析する（ＥＩ２２）。こちらの分析結果も任意の人間観の距離
を示すマトリクス（ＥＫ４１）の要素となり、グループを構築することも可能とする。
【００９３】
　次に、音声データに基づく計算について説明する。既に説明したように、音声データを
加速度データの代わりに用いることによって、加速度データを用いた場合と同様、人物間
の相互相関を算出することもできる。しかし、音声データから音声の特徴量を抽出し（Ｅ
Ｖ３２）、その特徴量を対面データと合わせて解析することで、会話特徴量を抽出するこ
ともできる（ＥＶ３３）。会話特徴量とは、例えば、会話における声のトーン、やり取り
のリズム又は会話のバランスを示す量である。会話のバランスとは、二人の人物の一方が
一方的に話しているのか、二人が対等にやり取りしているのか、を示す量であり、二人の
人物の声に基づいて抽出される。
【００９４】
　これら赤外線や音声データを用いることにより、加速度だけでは読み取ることが出来な
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かった組織アクティビティを解析できたり、より正確な組織アクティビティを表すことが
可能となる。
【００９５】
　組織アクティビティ表示部（ＢＭＦ）は、グループ化部の判定結果に基づいて２人が共
通のグループを構成した場合に、そのグループを距離が反映された形式で表示する。
【００９６】
　本発明は以上のような様々なデータ・解析結果を用いた解析及び表示を提供する機能を
有する。
＜ビジネス顕微鏡システムの全体構成＞
　次に、図８を参照して、ビジネス顕微鏡システムのハードウェア構成を説明する。図８
は、本発明の実施の形態のビジネス顕微鏡システムを実現するセンサネットシステムの全
体構成を説明するブロック図である。図８における形の異なる５種類の矢印は、それぞれ
、時刻同期、アソシエイト、取得したセンシングデータの格納、データ解析のためのデー
タの流れ、及び制御信号を表している。
【００９７】
　ビジネス顕微鏡システムは、センサノード（ＮＮ）と、基地局（ＧＷ）、センサネット
サーバ（ＳＳ）、アプリケーションサーバ（ＡＳ）、クライアント（ＣＬ）から構成され
る。それぞれの機能はハードウェアまたはソフトウェア、あるいはその組み合わせによっ
て実現されるものであり、必ずしも機能ブロックがハードウェア実体を伴うとは限らない
。
【００９８】
　名札型センサノードは、人間の対面状況を検出するための複数の赤外線送受信部ＴＲＩ
Ｒ１～ＴＲＩＲ４、装着者の動作を検出するための三軸加速度センサＡＣＣ、装着者の発
話と周囲の音を検出するためのマイクＭＩＣ，名札型センサノードの裏表検知のための照
度センサＬＳ１Ｆ、ＬＳ１Ｂ、温度センサＴＨＭの各種センサを搭載する。搭載するセン
サは一例であり、装着者の対面状況と動作を検出するために他のセンサを使用してもよい
。
【００９９】
　本実施例では、赤外線送受信部を４組搭載する。赤外線送受信部（ＴＲＩＲ１～ＴＲＩ
Ｒ４）は、名札型センサノード（ＮＮ）の固有識別情報である端末情報（ＴＲＭＤ）を正
面方向に向かって定期的に送信し続ける。他の名札型センサノード（ＮＮｍ）を装着した
人物が略正面（例えば、正面又は斜め正面）に位置した場合、名札型センサノード（ＮＮ
）と他の名札型センサノード（ＮＮｍ）は、それぞれの端末情報（ＴＲＭＤ）を赤外線で
相互にやり取りする。
【０１００】
　このため、誰と誰が対面しているのかを記録することができる。
【０１０１】
　赤外線送受信部は一般に、赤外線送信のための赤外発光ダイオードと、赤外線フォトト
ランジスタの組み合わせにより構成される。赤外線ＩＤ送信部ＩｒＩＤは、自らのＩＤで
あるＴＲＭＤを生成して赤外線送受信モジュールの赤外線発光ダイオードに対して転送す
る。本実施例では、複数の赤外線送受信モジュールに対して同一のデータを送信すること
で、全ての赤外線発光ダイオードが同時に点灯する。もちろん、それぞれ独立のタイミン
グ、別のデータを出力してもよい。
【０１０２】
　また、赤外線送受信部の赤外線フォトトランジスタによって受信されたデータは、論理
和回路（ＩｒＯＲ）によって論理和が取られる。つまり、最低どれか一つの赤外線受光部
でＩＤ受光されていれば名札型センサノードにＩＤとして認識される。もちろん、ＩＤの
受信回路を独立して複数持つ構成でもよい。この場合、それぞれの赤外線送受信モジュー
ルに対して送受信状態が把握できるので、例えば、対面する別の名札型センサノードがど
の方向にいるかなど付加的な情報を得ることも可能である。
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【０１０３】
　センサによって検出した物理量ＳＥＮＳＤはセンサデータ格納制御部によって、記憶手
段ＳＴＲＧに格納される。物理量は無線通信制御ＴＲＣＣによって送信パケットに加工さ
れ、送受信部ＴＲＳＲによって基地局ＧＷに対し送信される。
【０１０４】
　このとき、記憶手段ＳＴＲＧから物理量ＳＥＮＳＤを取り出し、無線送信するタイミン
グを生成するのが通信タイミング制御部ＴＲＴＭＧである。通信タイミング制御部ＴＲＴ
ＭＧは、複数のタイミングを生成する複数のタイムベースを持つ。
【０１０５】
　記憶手段に格納されるデータには、現在センサによって検出した物理量ＳＥＮＳＤの他
、過去に蓄積した物理量ＣＭＢＤや、名札型センサノードの動作プログラムであるファー
ムウェアを更新するためのデータＦＭＵＤがある。
【０１０６】
　名札型センサノードは、外部電源検出回路ＰＤＥＴにより、外部電源ＥＰＯＷが接続さ
れたことを検出し、外部電源検出信号ＰＤＥＴＳを生成する。外部電源検出信号ＰＤＥＴ
Ｓによって、タイミング制御部ＴＲＴＭＧが生成する送信タイミングを切り替える手段Ｔ
ＭＧＳＥＬ、または無線通信されるデータを切り替える手段ＴＲＤＳＥＬが本発明で特有
の構成である。図５では一例として、送信タイミングを、タイムベース１（ＴＢ１）とタ
イムベース（ＴＢ２）の２つのタイムベースを、外部電源検出信号ＰＤＥＴＳによって切
り替える構成を、また通信されるデータを、センサから得た物理量データＳＥＮＳＤと、
過去に蓄積した物理量ＣＭＢＤと、ファームウェア更新データＦＩＲＭＵＰＤとから、外
部電源検出信号ＰＤＥＴＳによって切り替える構成を図示している。
【０１０７】
　照度センサＬＳ１ＦとＬＳ１Ｂは、それぞれ名札型センサノードの前面と裏面に搭載さ
れる。ＬＳ１ＦとＬＳ１Ｂにより取得されるデータは、センサデータ格納制御部ＳＤＣＮ
Ｔによって記憶手段ＳＴＲＧに格納されると同時に、裏返り検知部ＦＢＤＥＴによって比
較される。名札が正しく装着されているときは、前面に搭載されている照度センサＬＳ１
Ｆが外来光を受光し、裏面に搭載されている照度センサＬＳ１Ｂは名札型センサノード本
体と装着者との間に挟まれる位置関係となるため、外来光を受光しない。このとき、ＬＳ
１Ｂで検出される照度より、ＬＳ１Ｆで検出される照度の方が大きな値を取る。一方で、
名札型センサノードが裏返った場合、ＬＳ１Ｂが外来光を受光し、ＬＳ１Ｆが装着者側を
向くため、ＬＳ１Ｆで検出される照度より、ＬＳ１Ｂで検出される照度の方が大きくなる
。
【０１０８】
　ここで、ＬＳ１Ｆで検出される照度と、ＬＳ１Ｂで検出される照度を裏返り検知部ＦＢ
ＤＥＴで比較することで、名札ノードが裏返って、正しく装着していないことが検出でき
る。ＦＢＤＥＴで裏返りが検出されたとき、スピーカＳＷにより警告音を発生して装着者
に通知する。
【０１０９】
　マイクロホン（ＭＩＣ）は、音声情報を取得する。音声情報によって、「騒々しい」又
は「静か」等の周囲の環境を知ることができる。さらに、人物の声を取得・分析すること
によって、コミュニケーションが活発か停滞しているのか、相互に対等に会話をやり取り
しているか一方的に話しているのか、怒っているのか笑っているのか、などの対面コミュ
ニケーションを分析することができる。さらに、人物の立ち位置等の関係で赤外線送受信
器（ＴＲＩＲ）が検出できなかった対面状態を、音声情報及び加速度情報によって補うこ
ともできる。
【０１１０】
　マイクＭＩＣで取得される音声は、音声波形及び、それを積分回路ＡＶＧ１で積分した
信号の両方を取得する。積分した信号は、取得した音声のエネルギーを表す。
【０１１１】
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　三軸加速度センサ（ＡＣＣ）は、ノードの加速度すなわちノードの動きを検出する。こ
のため、加速度データから、名札型センサノードを装着した人物の動きの激しさや、歩行
などの行動を解析することができる。さらに、複数の名札型センサノードが検出した加速
度の値を比較することによって、それらの名札型センサノードを装着した人物間のコミュ
ニケーションの活性度や相互のリズム、相互の相関等を解析できる。
【０１１２】
　名札型センサノードでは、三軸加速度センサＡＣＣで取得されるデータは、センサデー
タ格納制御部ＳＤＣＮＴによって記憶手段ＳＴＲＧに格納されると同時に、上下検知回路
ＵＤＤＥＴによって名札の向きを検出する。これは、三軸加速度センサで検出される加速
度は、装着者の動きによる動的な加速度変化と、地球の重力加速度による静的加速度の２
種類が観測されることを利用している。
【０１１３】
　表示装置ＬＣＤＤは、名札型センサノードを胸に装着しているときは、装着者の所属、
氏名などの個人情報を表示する。つまり、名札として振舞う。一方で、装着者が名札型セ
ンサノードを手に持ち、表示装置ＬＣＤＤを自分の方に向けると、名札型センサノードの
転地が逆になる。このとき、上下検知回路ＵＤＤＥＴによって生成される上下検知信号Ｕ
ＤＤＥＴＳにより、表示装置ＬＣＤＤに表示される内容と、ボタンの機能を切り替え、赤
外線アクティビティ解析（ＡＮＡ）による解析結果などを表示する。
【０１１４】
　赤外線送受信器（ＴＲＩＲ）がノード間で赤外線をやり取りすることによって、名札型
センサノード（ＮＮ）が他の名札型センサノード（ＮＮ）と対面したか否か、すなわち、
名札型センサノード（ＮＮ）を装着した人物が他の名札型センサノード（ＮＮ）を装着し
た人物と対面したか否かが検出される。このため、名札型センサノード（ＮＮ）は、人物
の正面部に装着されることが望ましい。後述するように、名札型センサノード（ＮＮ）は
、さらに、加速度センサ（ＡＣＣ）等のセンサを備える。名札型センサノード（ＮＮ）に
おけるセンシングのプロセスが、図１における組織ダイナミクスデータ取得（ＢＭＡ）に
相当する。
【０１１５】
　名札型センサノード（ＮＮ）は多くの場合には複数存在し、それぞれが近い基地局（Ｇ
Ｗ）と結びついてパーソナルエリアネットワーク（ＰＡＮ）を形成している。
【０１１６】
　温度センサ（ＴＨＭ）は名札型センサノード（ＮＮ）のある場所の温度を、照度センサ
（ＬＳ１Ｆ）は名札型センサノード（ＮＮ）の正面方向などの照度を取得する。これによ
って、周囲の環境を記録することができる。例えば、温度及び照度に基づいて、名札型セ
ンサノード（ＮＮ）が、ある場所から別の場所に移動したこと等を知ることもできる。
【０１１７】
　装着した人物に対応した入出力装置として、ボタン１～３（ＢＴＮ１～３）、表示装置
（ＬＣＤＤ）、スピーカ（ＳＰ）等を備える。
【０１１８】
　記録部（ＳＴＲＧ）は、ハードディスク、フラッシュメモリなどの不揮発記憶装置で構
成され、名札型センサノード（ＮＮ）の固有識別番号である端末情報（ＴＲＭＥ）、セン
シングの間隔、及び、ディスプレイへの出力内容等の動作設定（ＴＲＭＡ）を記録してい
る。この他にも記録部（ＳＴＲＧ）は一時的にデータを記録することができ、センシング
したデータを記録しておくために利用される。通信タイミング制御（ＴＲＴＭＧ）は、時
刻情報を保持し、一定間隔でその時刻情報を更新する時計である。時間情報は、時刻情報
が他の名札型センサノードとずれることを防ぐために、基地局（ＧＷ）から送信される時
刻情報によって定期的に時刻を修正する。
【０１１９】
　センサ制御（ＳＤＣＮＴ）は、動作設定（ＴＲＭＡ）に従って、各センサのセンシング
間隔などを制御し、取得したデータを管理する。
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【０１２０】
　時刻同期は、基地局（ＧＷ）から時刻情報を取得して時計を修正する。時刻同期は、ア
ソシエイトの直後に実行されてもよいし、基地局（ＧＷ）から送信された時刻同期コマン
ドに従って実行されてもよい。
【０１２１】
　無線通信制御（ＴＲＣＣ）は、データを送受信する際に、送信間隔の制御、及び、無線
の送受信に対応したデータフォーマットへの変換を行う。無線通信制御（ＴＲＣＣ）は、
必要であれば、無線でなく有線による通信機能を持ってもよい。無線通信制御（ＴＲＣＣ
）は、他の名札型センサノード（ＮＮ）と送信タイミングが重ならないように輻輳制御を
行うこともある。
【０１２２】
　アソシエイト（ＴＲＴＡ）は、基地局（ＧＷ）とパーソナルエリアネットワーク（ＰＡ
Ｎ）を形成するためのコマンドを送受信し、データを送信すべき基地局（ＧＷ）を決定す
る。アソシエイト（ＴＲＴＡ）は、名札型センサノード（ＮＮ）の電源が投入されたとき
、及び、名札型センサノード（ＮＮ）が移動した結果それまでの基地局（ＧＷ）との送受
信が絶たれたときに実行される。アソシエイト（ＴＲＴＡ）の結果、名札型センサノード
（ＮＮ）は、その名札型センサノード（ＮＮ）からの無線信号が届く近い範囲にある一つ
の基地局（ＧＷ）と関連付けられる。
【０１２３】
　送受信部（ＴＲＳＲ）は、アンテナを備え、無線信号の送信及び受信を行う。必要があ
れば、送受信部（ＴＲＳＲ）は、有線通信のためのコネクタを用いて送受信を行うことも
できる。
【０１２４】
　基地局（ＧＷ）は、名札型センサノード（ＮＮ）とセンサネットサーバ（ＳＳ）を仲介
する役目を持つ。無線の到達距離を考慮して、居室・職場等の領域をカバーするように複
数の基地局（ＧＷ）が配置される。
【０１２５】
　基地局（ＧＷ）は、送受信部（ＢＡＳＲ）、記録部（ＧＷＭＥ）、時計（ＧＷＣＫ）及
び制御部（ＧＷＣＯ）を備える。
【０１２６】
　送受信部（ＢＡＳＲ）は、名札型センサノード（ＮＮ）からの無線を受信し、基地局（
ＧＷ）への有線又は無線による送信を行う。さらに、送受信部（ＢＡＳＲ）は、無線を受
信するためのアンテナを備える。
【０１２７】
　記録部（ＧＷＭＥ）は、ハードディスク、フラッシュメモリのような不揮発記憶装置で
構成される。記録部（ＧＷＭＥ）には、動作設定（ＧＷＭＡ）、データ形式情報（ＧＷＭ
Ｆ）、端末管理テーブル（ＧＷＴＴ）及び基地局情報（ＧＷＭＧ）が格納される。動作設
定（ＧＷＭＡ）は、基地局（ＧＷ）の動作方法を示す情報を含む。データ形式情報（ＧＷ
ＭＦ）は、通信のためのデータ形式を示す情報、及び、センシングデータにタグを付ける
ために必要な情報を含む。端末管理テーブル（ＧＷＴＴ）は、現在アソシエイトできてい
る配下の名札型センサノード（ＮＮ）の端末情報（ＴＲＭＴ）、及び、それらの名札型セ
ンサノード（ＮＮ）を管理するために配布しているローカルＩＤを含む。基地局情報（Ｇ
ＷＭＧ）は、基地局（ＧＷ）自身のアドレスなどの情報を含む。また、ＧＷＭＥには名札
型センサノードの更新されたファームウェア（ＧＷＴＦ）を一時的に格納する。
【０１２８】
　記録部（ＧＷＭＥ）には、さらに、制御部（ＧＷＣＯ）のＣＰＵ（図示省略）によって
実行されるプログラムが格納されてもよい。
【０１２９】
　時計（ＧＷＣＫ）は時刻情報を保持する。一定間隔でその時刻情報は更新される。具体
的には、一定間隔でＮＴＰ（Ｎｅｔｗｏｒｋ　Ｔｉｍｅ　Ｐｒｏｔｏｃｏｌ）サーバ（Ｔ
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Ｓ）から取得した時刻情報によって、時計（ＧＷＣＫ）の時刻情報が修正される。
【０１３０】
　制御部（ＧＷＣＯ）は、ＣＰＵ（図示省略）を備える。ＣＰＵが記録部（ＧＷＭＥ）に
格納されているプログラムを実行することによって、センシングデータセンサ情報の取得
タイミング、センシングデータの処理、名札型センサノード（ＮＮ）やセンサネットサー
バ（ＳＳ）への送受信のタイミング、及び、時刻同期のタイミングを管理する。具体的に
は、ＣＰＵが記録部（ＧＷＭＥ）に格納されているプログラムを実行することによって、
無線通信制御・通信制御（ＧＷＣＣ）、データ形式変換（ＧＷＤＦ）、アソシエイト（Ｇ
ＷＴＡ）、時刻同期管理（ＧＷＣＤ）及び時刻同期（ＧＷＣＳ）等の処理を実行する。
【０１３１】
　無線通信制御・通信制御（ＧＷＣＣ）は、無線又は有線による名札型センサノード（Ｎ
Ｎ）及びセンサネットサーバ（ＳＳ）との通信のタイミングを制御する。また、無線通信
制御・通信制御（ＧＷＣＣ）は、受信したデータの種類を区別する。具体的には、無線通
信制御・通信制御（ＧＷＣＣ）は、受信したデータが一般のセンシングデータであるか、
アソシエイトのためのデータであるか、時刻同期のレスポンスであるか等をデータのヘッ
ダ部分から識別して、それらのデータをそれぞれ適切な機能に渡す。
【０１３２】
　データ形式変換（ＧＷＤＦ）は、記録されたデータ形式情報（ＧＷＭＦ）を参照して、
送受信のために適した形式にデータを変換し、データの種類を示すためのタグ情報を付け
加える。
【０１３３】
　アソシエイト（ＧＷＴＡ）は、名札型センサノード（ＮＮ）から送られてきたアソシエ
イトの依頼に対するレスポンスをし、各名札型センサノード（ＮＮ）に割り付けたローカ
ルＩＤを送信する。アソシエイトが成立したら、アソシエイト（ＧＷＴＡ）は、端末管理
テーブル（ＧＷＴＴ）を修正する端末管理情報修正（ＧＷＴＦ）を行う。
【０１３４】
　時刻同期管理（ＧＷＣＤ）は、時刻同期を実行する間隔及びタイミングを制御し、時刻
同期するように命令を出す。あるいは、センサネットサーバ（ＳＳ）が時刻同期管理（Ｇ
ＷＣＤ）を実行することによって、センサネットサーバ（ＳＳ）からシステム全体の基地
局（ＧＷ）に統括して命令を送ってもよい。
【０１３５】
　時刻同期（ＧＷＣＳ）は、ネットワーク上のＮＴＰサーバ（ＴＳ）に接続し、時刻情報
の依頼及び取得を行う。時刻同期（ＧＷＣＳ）は、取得した時刻情報をに基づいて、時計
（ＧＷＣＫ）を修正する。そして、時刻同期（ＧＷＣＳ）は、名札型センサノード（ＮＮ
）に時刻同期の命令と時刻情報を送信する。
【０１３６】
　センサネットサーバ（ＳＳ）は、全ての名札型センサノード（ＮＮ）から集まったデー
タを管理する。具体的には、センサネットサーバ（ＳＳ）は、基地局（ＧＷ）から送られ
てくるデータをデータベースに格納し、また、アプリケーションサーバ（ＡＳ）及びクラ
イアント（ＣＬ）からの要求に基づいてセンシングデータを送信する。さらに、センサネ
ットサーバ（ＳＳ）は、基地局（ＧＷ）からの制御コマンドを受信し、その制御コマンド
から得られた結果を基地局（ＧＷ）に返信する。
【０１３７】
　センサネットサーバ（ＳＳ）は、送受信部（ＳＳＳＲ）、記録部（ＳＳＭＥ）及び制御
部（ＳＳＣＯ）を備える。時刻同期管理（ＧＷＣＤ）がセンサネットサーバ（ＳＳ）で実
行される場合、センサネットサーバ（ＳＳ）は時計も必要とする。
【０１３８】
　送受信部（ＳＳＳＲ）は、基地局（ＧＷ）、アプリケーションサーバ（ＡＳ）及びクラ
イアント（ＣＬ）との間で、データの送信及び受信を行う。具体的には、送受信部（ＳＳ
ＳＲ）は、基地局（ＧＷ）から送られてきたセンシングデータを受信し、アプリケーショ
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ンサーバ（ＡＳ）又はクライアント（ＣＬ）へセンシングデータを送信する。
【０１３９】
　記録部（ＳＳＭＥ）は、ハードディスクやフラッシュメモリなどの不揮発記憶装置によ
って構成され、少なくとも、パフォーマンスデータベース（ＳＳＭＲ）、データ形式情報
（ＳＳＭＥ）、センシングデータベース（ＳＳＤＢ）及び端末管理テーブル（ＳＳＴＴ）
を格納する。さらに、記録部（ＳＳＭＥ）は、制御部（ＳＳＣＯ）のＣＰＵ（図示省略）
によって実行されるプログラムを格納してもよい。更に、記録部ＳＳＭＥには、端末ファ
ームウェア登録手段（ＴＦＩ）によって格納された名札型センサノードの更新されたファ
ームウェア（ＧＷＴＦ）を一時的に格納する。
【０１４０】
　パフォーマンスデータベース（ＳＳＭＲ）は、名札型センサノード（ＮＮ）から又は既
存のデータから入力された、組織や個人に関する評価（パフォーマンス）を、時刻データ
と共に記録するためのデータベースである。パフォーマンスデータベース（ＳＳＭＲ）は
、図１のパフォーマンスデータベース（ＰＤＢ）と同じものである。パフォーマンスは、
パフォーマンス入力部（ＭＲＰＩ）から入力される。
【０１４１】
　データ形式情報（ＳＳＭＥ）には、通信のためのデータ形式、基地局（ＧＷ）でタグ付
けされたセンシングデータを切り分けてデータベースに記録する方法、及び、データの要
求に対する対応方法等が記録されている。データ受信の後、データ送信の前には必ずこの
データ形式情報（ＳＳＭＥ）が参照され、データ形式変換（ＳＳＤＦ）とデータ振り分け
（ＳＳＤＳ）が行われる。
【０１４２】
　センシングデータベース（ＳＳＤＢ）は、各名札型センサノード（ＮＮ）が取得したセ
ンシングデータ、名札型センサノード（ＮＮ）の情報、及び、各名札型センサノード（Ｎ
Ｎ）から送信されたセンシングデータが通過した基地局（ＧＷ）の情報等を記録しておく
ためのデータベースである。加速度、温度等、データの要素ごとにカラムが作成され、デ
ータが管理される。また、データの要素ごとにテーブルが作成されてもよい。どちらの場
合にも、全てのデータは、取得された名札型センサノード（ＮＮ）のＩＤである端末情報
（ＴＲＭＴ）と、取得された時刻に関する情報とが関連付けて管理される。
【０１４３】
　端末管理テーブル（ＳＳＴＴ）は、どの名札型センサノード（ＮＮ）が現在どの基地局
（ＧＷ）の管理下にあるかを記録しているテーブルである。基地局（ＧＷ）の管理下に新
たに名札型センサノード（ＮＮ）が加わった場合、端末管理テーブル（ＳＳＴＴ）は更新
される。
【０１４４】
　制御部（ＳＳＣＯ）は、ＣＰＵ（図示省略）を備え、センシングデータの送受信やデー
タベースへの記録・取り出しを制御する。具体的には、ＣＰＵが記録部（ＳＳＭＥ）に格
納されたプログラムを実行することによって、通信制御（ＳＳＣＣ）、端末管理情報修正
（ＳＳＴＦ）及びデータ管理（ＳＳＤＡ）等の処理を実行する。
【０１４５】
　通信制御（ＳＳＣＣ）は、有線又は無線による基地局（ＧＷ）、アプリケーションサー
バ（ＡＳ）及びクライアント（ＣＬ）との通信のタイミングを制御する。また、通信制御
（ＳＳＣＣ）は、送受信するデータの形式を、記録部（ＳＳＭＥ）内に記録されたデータ
形式情報（ＳＳＭＥ）に基づいて、センサネットサーバ（ＳＳ）内におけるデータ形式、
又は、各通信相手に特化したデータ形式に変換する。さらに、通信制御（ＳＳＣＣ）は、
データの種類を示すヘッダ部分を読み取って、対応する処理部へデータを振り分ける。具
体的には、受信されたデータはデータ管理（ＳＳＤＡ）へ、端末管理情報を修正するコマ
ンドは端末管理情報修正（ＳＳＴＦ）へ振り分けられる。送信されるデータの宛先は、基
地局（ＧＷ）、アプリケーションサーバ（ＡＳ）又はクライアント（ＣＬ）に決定される
。
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【０１４６】
　端末管理情報修正（ＳＳＴＦ）は、基地局（ＧＷ）から端末管理情報を修正するコマン
ドを受け取った際に、端末管理テーブル（ＳＳＴＴ）を更新する。
【０１４７】
　データ管理（ＳＳＤＡ）は、記録部（ＳＳＭＥ）内のデータの修正・取得及び追加を管
理する。例えば、データ管理（ＳＳＤＡ）によって、センシングデータは、タグ情報に基
づいてデータの要素別にデータベースの適切なカラムに記録される。センシングデータが
データベースから読み出される際にも、時刻情報及び端末情報に基づいて必要なデータを
選別し、時刻順に並べ替える等の処理が行われる。
【０１４８】
　センサネットサーバ（ＳＳ）が、基地局（ＧＷ）を介して受け取ったデータを、データ
管理（ＳＳＤＡ）によってパフォーマンスデータベース（ＳＳＭＲ）及びセンシングデー
タベース（ＳＳＤＢ）に整理して記録することが、図１における組織ダイナミクスデータ
収集（ＢＭＢ）に相当する。
【０１４９】
　アプリケーションサーバ（ＡＳ）は、センシングデータを解析及び処理する。クライア
ント（ＣＬ）からの依頼を受けて、又は、設定された時刻に自動的に、解析アプリケーシ
ョンが起動する。解析アプリケーションは、センサネットサーバ（ＳＳ）に依頼を送って
、必要なセンシングデータを取得する。さらに、解析アプリケーションは、取得したデー
タを解析し、解析されたデータをクライアント（ＣＬ）に返す。あるいは、解析アプリケ
ーションは、解析されたデータをそのまま解析データベースに記録しておいてもよい。
【０１５０】
　アプリケーションサーバ（ＡＳ）は、送受信部（ＡＳＳＲ）、記録部（ＡＳＭＥ）及び
制御部（ＡＳＣＯ）を備える。
【０１５１】
　送受信部（ＡＳＳＲ）は、センサネットサーバ（ＳＳ）及びクライアント（ＣＬ）との
間でデータの送信及び受信を行う。具体的には、送受信部（ＡＳＳＲ）は、クライアント
（ＣＬ）から送られてきたコマンドを受信し、センサネットサーバ（ＳＳ）にデータ取得
依頼を送信する。さらに、送受信部（ＡＳＳＲ）は、センサネットサーバ（ＳＳ）からセ
ンシングデータを受信し、解析したデータをクライアント（ＣＬ）に送信する。
【０１５２】
　記録部（ＡＳＭＥ）は、ハードディスク、メモリ又はＳＤカードのような外部記録装置
で構成される。記録部（ＡＳＭＥ）は、解析のための設定条件及び解析したデータを格納
する。具体的には、記録部（ＡＳＭＥ）は、表示条件（ＡＳＭＰ）、解析アルゴリズム（
ＡＳＭＡ）、解析パラメータ（ＡＳＭＰ）、端末情報－氏名（ＡＳＭＴ）、解析データベ
ース（ＡＳＭＤ）、相関係数（ＡＳＭＳ）及び結合テーブル（ＣＴＢ）を格納する。
【０１５３】
　表示条件（ＡＳＭＰ）は、クライアント（ＣＬ）から依頼された表示のための条件を一
時的に記憶しておく。
【０１５４】
　解析アルゴリズム（ＡＳＭＡ）は、解析を行うプログラムを記録する。クライアント（
ＣＬ）からの依頼に従って、適切なプログラムが選択され、そのプログラムによって解析
が実行される。
【０１５５】
　解析パラメータ（ＡＳＭＰ）は、例えば、特徴量抽出のためのパラメータ等を記録する
。クライアント（ＣＬ）の依頼によってパラメータを変更する際には、解析パラメータ（
ＡＳＭＰ）が書き換えられる。
【０１５６】
　端末情報－氏名（ＡＳＭＴ）は、端末のＩＤと、その端末を装着した人物の氏名・属性
等との対照表である。クライアント（ＣＬ）から依頼があれば、センサネットサーバ（Ｓ
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Ｓ）から受け取ったデータの端末ＩＤに人物の氏名が追加される。ある属性に適合する人
物のデータのみを取得する場合、人物の指名を端末ＩＤに変換してセンサネットサーバ（
ＳＳ）にデータ取得依頼を送信するために、端末情報－氏名（ＡＳＭＴ）が照会される。
【０１５７】
　解析データベース（ＡＳＭＤ）は、解析されたデータを格納するためのデータベースで
ある。解析されたデータは、クライアント（ＣＬ）に送信されるまで一時的に記録される
場合がある。あるいは、まとめて解析されたデータを自由に取得できるように、解析され
たデータが大規模に記録される場合もある。解析と並行してクライアント（ＣＬ）にデー
タが送られる場合、このデータベースは必要ない。
【０１５８】
　相関係数（ＡＳＭＳ）は、相関係数の学習（ＢＭＤ）によって決定された相関係数を記
録する。相関係数（ＡＳＭＳ）は、組織アクティビティ解析（ＢＭＥ）の際に利用される
。
【０１５９】
　結合テーブル（ＣＴＢ）は、相互データ整列（ＢＭＣ）によって整列された複数の名札
型センサノードに関するデータを格納するためのテーブルである。
【０１６０】
　制御部（ＡＳＣＯ）は、ＣＰＵ（図示省略）を備え、データの送受信の制御及びセンシ
ングデータの解析を実行する。具体的には、ＣＰＵ（図示省略）が記録部（ＡＳＭＥ）に
格納されたプログラムを実行することによって、通信制御（ＡＳＣＣ）、解析条件設定（
ＡＳＩＳ）、データ取得依頼（ＡＳＤＲ）、相互データ整列（ＢＭＣ）、相関係数の学習
（ＢＭＤ）、組織アクティビティ解析（ＢＭＥ）及び端末情報－ユーザ照会（ＡＳＤＵ）
等の処理が実行される。
【０１６１】
　通信制御（ＡＳＣＣ）は、有線又は無線によるセンサネットサーバ（ＳＳ）及びクライ
アントデータ（ＣＬ）との通信のタイミングを制御する。さらに、通信制御（ＡＳＣＣ）
は、データの形式変換、及び、データの種類別に行き先の振り分けを実行する。
【０１６２】
　解析条件設定（ＡＳＩＳ）は、クライアント（ＣＬ）を通してユーザ（ＵＳ）が設定し
た解析条件を受け取り、記録部（ＡＳＭＥ）の解析条件（ＡＳＭＰ）に記録する。さらに
、解析条件設定（ＡＳＩＳ）は、サーバにデータの依頼をするためのコマンドを作成し、
データ取得依頼を送信する（ＡＳＤＲ）。
【０１６３】
　解析条件設定（ＡＳＩＳ）による依頼に基づいてサーバから送信されたデータは、相互
データ整列（ＢＭＣ）によって、任意の二人の人物に関するデータの時刻情報に基づいて
整理される。これは図１の相互データ整列（ＢＭＣ）と同じプロセスである。
【０１６４】
　相関係数の学習（ＢＭＤ）は、図１の相関係数の学習（ＢＭＤ）に相当するプロセスで
ある。相関係数の学習（ＢＭＤ）は、解析アルゴリズム（ＡＳＭＡ）を用いて実行され、
その結果は相関係数（ＡＳＭＳ）に記録される。
【０１６５】
　組織アクティビティ解析（ＢＭＥ）は、図１の組織アクティビティ解析（ＢＭＥ）に相
当するプロセスである。組織アクティビティ解析（ＢＭＥ）は、記録された相関係数（Ａ
ＳＭＳ）を取得し、解析アルゴリズム（ＡＳＭＡ）を用いることによって実行される。実
行した結果は解析データベース（ＡＳＭＤ）に記録される。
【０１６６】
　端末情報－ユーザ照会（ＡＳＤＵ）は、端末情報（ＩＤ）を用いて管理されていたデー
タを、端末情報－氏名（ＡＳＭＴ）に従って、各端末を装着しているユーザの名前等に変
換する。さらに、端末情報－ユーザ照会（ＡＳＤＵ）は、ユーザの所属や役職等の情報を
付加してもよい。必要でなければ、端末情報－ユーザ照会（ＡＳＤＵ）は実行されなくて
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もよい。
【０１６７】
　クライアント（ＣＬ）は、ユーザ（ＵＳ）との接点となって、データを入出力する。ク
ライアント（ＣＬ）は、入出力部（ＣＬＩＯ）、送受信部（ＣＬＳＲ）、記録部（ＣＬＭ
Ｅ）及び制御部（ＣＬＣＯ）を備える。
【０１６８】
　入出力部（ＣＬＩＯ）は、ユーザ（ＵＳ）とのインタフェースとなる部分である。入出
力部（ＣＬＩＯ）は、ディスプレイ（ＣＬＯＤ）、キーボード（ＣＬＩＫ）及びマウス（
ＣＬＩＭ）等を備える。必要に応じて外部入出力（ＣＬＩＵ）に他の入出力装置を接続す
ることもできる。
【０１６９】
　ディスプレイ（ＣＬＯＤ）は、ＣＲＴ（Ｃａｔｈｏｄｅ－Ｒａｙ　Ｔｕｂｅ）又は液晶
ディスプレイ等の画像表示装置である。ディスプレイ（ＣＬＯＤ）は、プリンタ等を含ん
でもよい。
【０１７０】
　送受信部（ＣＬＳＲ）は、アプリケーションサーバ（ＡＳ）又はセンサネットサーバ（
ＳＳ）との間でデータの送信及び受信を行う。具体的には、送受信部（ＣＬＳＲ）は、解
析条件をアプリケーションサーバ（ＡＳ）に送信し、解析結果を受信する。
【０１７１】
　記録部（ＣＬＭＥ）は、ハードディスク、メモリ又はＳＤカードのような外部記録装置
で構成される。記録部（ＣＬＭＥ）は、解析条件（ＣＬＭＰ）及び描画設定情報（ＣＬＭ
Ｔ）等の、描画に必要な情報を記録する。解析条件（ＣＬＭＰ）は、ユーザ（ＵＳ）から
設定された解析対象のメンバーの数及び解析方法の選択等の条件を記録する。描画設定情
報（ＣＬＭＴ）は、図面のどの部分に何をプロットするかという描画位置に関する情報を
記録する。さらに、記録部（ＣＬＣＯ）は、制御部（ＣＬＣＯ）のＣＰＵ（図示省略）に
よって実行されるプログラムを格納してもよい。
【０１７２】
　制御部（ＣＬＣＯ）は、ＣＰＵ（図示省略）を備え、通信の制御、ユーザ（ＵＳ）から
の解析条件の入力、及び、解析結果をユーザ（ＵＳ）に提示するための描画等を実行する
。具体的には、ＣＰＵは、記録部（ＣＬＭＥ）に格納されたプログラムを実行することに
よって、通信制御（ＣＬＣＣ）、解析条件設定（ＣＬＩＳ）、描画設定（ＣＬＴＳ）及び
組織アクティビティ表示（ＢＭＦ）等の処理を実行する。
【０１７３】
　通信制御（ＣＬＣＣ）は、有線又は無線によるアプリケーションサーバ（ＡＳ）又はセ
ンサネットサーバ（ＳＳ）との間の通信のタイミングを制御する。また、通信制御（ＣＬ
ＣＣ）は、データの形式を変換し、データの種類別に行き先を振り分ける。
【０１７４】
　解析条件設定（ＣＬＩＳ）は、ユーザ（ＵＳ）から入出力部（ＣＬＩＯ）を介して指定
される解析条件を受け取り、記録部（ＣＬＭＥ）の解析条件（ＣＬＭＰ）に記録する。こ
こでは、解析に用いるデータの期間、メンバー、解析の種類及び解析のためのパラメータ
等が設定される。クライアント（ＣＬ）は、これらの設定をアプリケーションサーバ（Ａ
Ｓ）に送信して解析を依頼し、それと並行して描画設定（ＣＬＴＳ）を実行する。
【０１７５】
　描画設定（ＣＬＴＳ）は、解析条件（ＣＬＭＰ）に基づいて解析結果を表示する方法、
及び、図面をプロットする位置を計算する。この処理の結果は、記録部（ＣＬＭＥ）の描
画設定情報（ＣＬＭＴ）に記録される。
【０１７６】
　組織アクティビティ表示（ＢＭＦ）は、アプリケーションサーバ（ＡＳ）から取得した
解析結果をプロットして図表を作成する。例として、組織アクティビティ表示（ＢＭＦ）
は、図７の組織アクティビティ表示（ＢＭＦ）のような表示をプロットする。このとき必
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要であれば、組織アクティビティ表示（ＢＭＦ）は、表示されている人物の氏名等の属性
も表示する。作成された表示結果は、ディスプレイ（ＣＬＯＤ）等の出力装置を介してユ
ーザ（ＵＳ）に提示される。
＜ビジネス顕微鏡名札型センサノードの外観＞
　図９Ａ～Ｅは、本発明を名札型センサノードに適用した例を示す外観図であり、それぞ
れ、上面図、前面図、下面図、裏面図、及び側面図である。ストラップ取り付け部ＮＳＨ
にネックストラップまたはクリップを取り付け、人の首または胸に装着して使用する。
【０１７７】
　ストラップ取り付け部ＮＳＨがある面を上面、対向する面を下面と定義する。また、名
札型センサノードを装着した際に相手方に向く面を前面、前面に対向する面を裏面と定義
する。さらに、名札型センサノード前面から見て左側に位置する面を左側面、左側面に対
向する面を右側面と定義する。
【０１７８】
　図９Ｂの前面図に示すとおり、名札方センサノードの前面には液晶表示装置（ＬＣＤＤ
）が配置される。本液晶表示装置に表示される内容は、後述するとおり相手方に向いてい
る際には装着者の所属や名前などの名札としての表示を、装着者の方に向いている際には
、装着者向けの組織アクティビティフィードバックデータが表示される。
【０１７９】
　名札型センサノードの表面の材質は透明であり、内部に挿入したカードＣＲＤがケース
材質を通して外から見えるようにする。名札型センサノードの内部に挿入したカード（Ｃ
ＲＤ）を交換することにより名札表面のデザインを変更することができる。
【０１８０】
　以上により、本名札型センサノードは一般の名札とまったく同様に人間に装着でき、な
んら装着者に違和感を感じさせること無くセンサによる物理量の取得を行うことを可能に
する。
【０１８１】
　ＬＥＤランプＬＥＤ１、ＬＥＤ２は、装着者および装着者に対面する人間に名札型セン
サノードの状態を通知するために使用される。ＬＥＤ１，ＬＥＤ２は前面及び上面に導光
され、名札型センサノードを装着した状態で、点灯状態を装着者と、装着者と対面する者
の双方から視認することができる。
【０１８２】
　名札型センサノードはスピーカＳＰを内蔵し、装着者および装着者に対面する人間にブ
ザーや音声で名札型センサノードの状態を通知するために使用される。マイクＭＩＣは、
名札型センサノード装着者の発話及び周囲の音を取得する。
【０１８３】
　照度センサＬＳ１Ｆ、ＬＳ１Ｂは、それぞれ名札型センサノード前面と裏面にそれぞれ
配置される。ＬＳ１Ｆ、ＬＳ１Ｂで取得される照度値から、装着した名札型センサノード
が裏返っていることを検出し、装着者に通知する。
【０１８４】
　名札型センサノード左側面には、ＢＴＮ１、ＢＴＮ２、ＢＴＮ３の３個のボタンが配置
され、無線通信の動作モードの変更や、液晶表示画面の切り替えを行う。
【０１８５】
　名札型センサノードの下面には、電源スイッチＳＷ、リセットボタンＲＢＴＮ、クレイ
ドルコネクタＣＲＤＩＦ、外部拡張コネクタＥＸＰＴを備える。
【０１８６】
　名札型センサノードの前面には、複数の赤外線送受信部を配置する。赤外線送受信部を
複数備えることが本発明に特有な構造である。名札型センサノード自身の識別番号（ＴＲ
ＭＤ）を赤外線によって間欠的に送信し、また対面者の装着する名札型センサノードが送
信する識別番号を受信する機能を持つ。これにより、いつ、どの名札型センサノードが対
面したかが記録され、装着した人間同士の対面状況が検出できる。図３に示す実施例では
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、ＴＲＩＲ１～４の４個の赤外線送受信部をセンサノード上部に配置した例を示している
。
＜赤外線送受信モジュールの配置の説明＞
　図１０Ａ～Ｃを用いて、本実施例での赤外線配置を説明する。図１０Ａは、２人の人間
ＨＵＭ３、ＨＵＭ４が対面してコミュニケーションを取る場合の位置関係を示している。
２人の人間が話をする場合、完全に正面で正対することはまれである。多くの場合、肩幅
程度ずれて対峙する。このとき、名札同士の対面を検出するための赤外線送受信部が、名
札正面にしか感度がないと、対面状態を検出することができない。ＨＵＭ３、ＨＵＭ４が
装着した名札ＮＮ２、ＮＮ３の表面から引いた垂直な直線それぞれＬ４、Ｌ６に対し、左
右３０度程度の感度が必要となる。　
　また、図１０Ｂは、椅子に座った人間ＨＵＭ１と立った人間ＨＵＭ２がコミュニケーシ
ョンを取っている場合の位置関係を示す。椅子に座った人間と立った人間の頭の高さに差
があるため、椅子に座った方の人間ＨＵＭ１は、上半身がやや上方を向いた体勢になる。
ＨＵＭ１とＨＵＭ２が装着した名札型センサノード１０とＮＮ１１を結んだ直線Ｌ３は、
それぞれの名札表面から垂直に引いた直線Ｌ１、Ｌ２より下方向に位置している。従って
、本条件で確実に名札ノードが対面状況を検出するためには、双方の名札は下方向に感度
が必要である。
【０１８７】
　図１０Ｃの実施例は、外側に配置されるＴＲＩＲ１、ＴＲＩＲ４の赤外線送受信部を水
平に外側１５度、内側に配置されるＴＲＩＲ２、ＴＲＩＲ３の赤外線送受信部は水平に外
側に１５度、さらに垂直下側に３０度角度をつけて配置した例である。本配置により、名
札下側４５度～上側１５度、左右±３０度の感度を実現し、人間の対面状況を確実に取得
することを可能にした。
＜グループの可視化の手順＞
　以上のようなビジネス顕微鏡システムにおいて、得られた組織ダイナミクスデータから
グループを可視化する組織アクティビティ表示（ＢＭＦ）の手法を説明する。図１はその
画面例である。
【０１８８】
　前述のように、人々は実際の生活・社会活動・業務の中で様々な人・物と対面したり、
触れたりするが、その事実は今まであまり知覚できていない情報であった。他人が知るど
ころか、自分でも思い出すことは難しい。記憶に残っていれば可能だが、容易に知ること
は難しいことである。そこで、センサネットワークシステムのセンサによってそれらの情
報をデータベース上に蓄積し、時系列を持ったデータのある期間をみれば、その期間に対
象となる人々がそれぞれどの程度相互関係をしていたかという「相互関係値Ｓ」が得られ
る。このＳを求めるデータとしては、赤外線などを用いて人と出会ったことを検知する赤
外線センサからの情報（図１・ＥＩ２２）であったり、人の動きの情報である加速度セン
サのデータを、各人の間で相関を取ることによって導き出される値（図１・ＥＡ１４）な
どであったり、様々である。この相互相関値Ｓは、前述のように人と人とのインタラクシ
ョン（関わり）を示し、これを参照することは人々の実際の行動を見ていることと等価と
なる。
【０１８９】
　ここで相互関係値Ｓは対象ユーザ同士のすべてのペア（組み合わせ）に存在し、その数
はユーザ数ｎＵとすると
【０１９０】
【数４】

【０１９１】
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となる。これらの要素をすべて持つ図７のようなｎＵ×ｎＵのマトリックスＭが得られ、
ここでは相互相関値ＳはマトリクスＭとして内部処理される。マトリクスＭは任意の人物
間の距離マトリクス（図７・ＥＫ４１）として組織アクティビティ解析（図７・ＢＭＥ）
により出力されるものだが、相互相関値Ｓを扱うデータの形式としてはマトリクスの形式
に限らず、点列データであったり、時系列の情報を含む場合もある。
【０１９２】
　次にマトリックスＭからツリー構造によってグループ構造が明確化された、「本当のグ
ループ構造」（図７・ＥＫ４２）を作り出す。
【０１９３】
　人と人の関係や相関、関わりを図示化する場合、一般的に「ネットワーク構造」を持つ
図によって表現され、図１２Ｂのような階層構造（ツリー構造）や、図１２Ａのようなル
ープ構造を持つ。ループ構造はノード２０と２２が２１というネットワークで繋がり、ま
た他のノードも繋がっていき、輪のようになる。これにより、複数の人々が相互に関係し
ている様子を表現しているが、すべてのノードが等価（対等）であるようにも見える。一
方ツリー構造はノード２３と２４がネットワーク２５で繋がり、「ノード２３に所属する
ノード２４」という階層構造のようになる。これにより、ノードの所属やグループ構造が
明確化され、ノードの特徴（他のノードとの差や特異的な所属）が見えるようになる。
【０１９４】
　そこでセンサネットワークのような実際の人々の大量の行動データを用いて構築した場
合には、相互関係を表すデータが多いため、ほとんどのノードが関係を持ち、図１２Ａの
ようなループ構造を持ってしまい、それが大きくなると図１３のように階層構造があまり
表出しない・わかりにくい形となってしまっていた。このように全体的に特徴的な部分が
無くなり、表示した図に意味や価値を見いだせなくなってしまう問題を「ループ構造の頻
出によるネットワークの平面化」と呼ぶ。この問題を解決するため、大量のデータが持つ
重要な情報量を維持したまま、できるだけ階層構造が見えるようにネットワークをツリー
構造のみによって表現するのが理想である。
【０１９５】
　しかし相互関係性などから関係性のツリー構造を作るには、図２３Ａのように親子の関
係性に整合性が必要である。例えば図２３Ａの関係表においてＢとＣが並列ではなく主従
の関係であるとすると、ＢとＣは接続されループ構造になってしまう。このようなことは
データが増えれば頻繁に起こり、センサデータのような大量・網羅的なものではきちんと
階層（グループ）の整合性がとれているツリー構造を構築することは既存の手法ではほぼ
不可能であった。
【０１９６】
　そこで本発明では大量の相互関係性のマトリックスＭからでも、直接整合性の取れた階
層を持ったツリー構造Ｔを作成する手法を提供する。これにより、いままでグループや階
層を表現するのが困難であったセンサネットワークシステム、つまりビジネス顕微鏡の複
雑且つ大量のデータを最大限活用し、人々の「本当のグループ」を取りこぼすことなく表
現することが可能となる。
以下具体的にツリー構造の作成例を示す。図３３はツリー構造作成の全体的な流れを示す
フロー図である。
【０１９７】
　まず図１４のように相互関係値Ｓの大きいペアＰからグループＧ１を作成する（１００
）。ペアＰは必ずノード（人、図１５のようにマトリックスの行列要素の一つ）を２つも
っている。ツリー構造として表現されるグループおよびペアは、ノードとノード、グルー
プ（ペア）とノード、あるいはグループ（ペア）とグループ（ペア）とがある等しい高さ
の位置で結合（「等位結合」と呼ぶ）した線図として表現される。結合の位置の高さは結
合対象相互間の相互関係値Ｓの大小に整合し、例えば本実施例においては、相互関係値Ｓ
が大きいほど等位結合の高さが低く表現され、逆に相互関係値Ｓが小さいほど等位結合の
高さが高く表現される。ここで、「グループ」とはある基準に基づいて相互の関係性が認
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識された複数の人物で構成される集合であり、一方、「ペア」とは関係性の有無を問わず
、２人の人物で構成された集合である、と定義する。すなわち、ある「ペア」を構成する
２人の関係性が認識されれば、その「ペア」は「グループ」となる。
【０１９８】
　続いてそれに次いで大きい相互関係値Ｓを持つペアＰをすでに存在しているツリー構造
（ここではグループＧ１）に追加する（１０１）。ここでグループＧ１とペアＰが共有の
ノードＮｓを持っているかを判定し（１０２）、Ｎｓを持っていた場合はグループが階層
構造を持つかどうかの判定をする（１０３）。ここで追加しようとするグループとすでに
存在しているグループの全ノードＮａｌｌ（ただし共有ノードＮｓを除く）の相互関係値
Ｓａを調べ、相互関係値Ｓａが基本となるすでに存在しているグループの相互関係値Ｓｂ
とある閾値をもって近似であると判定され、尚かつその近似と判定されたグループの数が
判定に用いられた総グループ数のうち閾値となる定数を超えていれば、図１７のようにそ
れぞれのグループとペアは結ばれてグループＧ４となり、階層を持った樹形図Ｔａとして
構成される（１０４）。この際、上記の閾値となる定数は、割合であったり、絶対数であ
ったりしてもよいし、それを定めるのは既定であったり、ユーザ任意に指定可能であった
り、最終出力結果つまり樹形図Ｔから逆に定めたものであってもよい。例えばより細かい
グループ（あまり親密でないグループ）まで知りたい場合にはこの閾値を下げ、逆におお
まかで巨視的な見方をする場合には閾値をあげるなどがある。またそのような閲覧手法の
判断をユーザに求めずに、より見やすいと思われる閾値を自動算出することも可能である
。これらは本発明を利用する目的によって柔軟に対応可能であり、利用するユーザのニー
ズに合わせた形態で提供することが可能である。
【０１９９】
　例えば図１７ではＮａｌｌの相互関係値ＳａはＡを除く全ノードの組み合わせなので、
ＢとＣの相互関係値となる。また、基本となる相互関係値ＳｂはグループＧ１のＡとＢの
相互関係値となる。ＳａとＳｂが近似と判定されれば、Ｎａｌｌは１個しかないので一定
数を超えており、グループＧ４として等位結合する。
【０２００】
　共有ノードを持っていても、上記の判定で近似でないとした場合には、図１８のように
別グループを作り（１０５）、上層にてグループＧ３として結合するかどうかの判定をす
る（１０６）。例えば図１８では図１７と同様にＡとＢの相互関係値がＳｂとなり、Ｂと
Ｃの相互関係値がＳａとなるが、ＳａとＳｂが近似と判定されなければＮａｌｌの個数１
個のうち近似が０個なので一定数を超えず、ＡとＣとのペアを独立したグループＧ２とし
て作り（１０５）、その上で相互関係値ＳａのグループＧ３によって結合する場合である
（１０７）。
【０２０１】
　逆にグループＧ１とペアＰが共有のノードＮｓを持っていなければ、図１６のようにそ
れぞれ独立したグループＧ１とＧ２となる（１０８）。共有ノードを持たない場合は、図
１９のようにグループＧ１とＧ５で判定をし（１０９）、結合する場合にはグループＧ６
として結合する（１１０）。
【０２０２】
　図１９ではＮａｌｌが４つあり、それぞれの相互関係値ＳａとＡとＢの相互関係値Ｓｂ
を判定し、近似と判定される数がＮａｌｌの個数４個のうち閾値となる一定数を超えれば
、その最も近い相互関係値ＳａのグループＧ６によって結合する。
【０２０３】
　こうして出来た樹形図構造はさらに違うグループやペアとも同じような判定をし、順次
走査していく（１１１）。こうしてすべてのペアを走査し終わったときに出来る図２０の
ような樹形図構造Ｔが最終出力となる。
【０２０４】
　樹形図Ｔは階層構造を持ち、図２１のようにあるグループＧ８には、その下に別のグル
ープＧ９やノードＮを内包している。最も下層の階層ではグループはノードを２つ含み、
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そこで階層の内包関係は終了する。これにより、すべての対象ユーザの相互相関値を反映
させた樹形図Ｔ（グループ構造）を得ることとなる。使用した相互関係値Ｓのマトリクス
Ｍのデータ量はユーザ数に応じて加速度的に増えるが、それによる前述の「ループ構造の
頻出によるネットワークの平面化」といったような問題は本発明の手法では絶対に現れず
、「グループ」を作りだす事を可能とした。
【０２０５】
　また本発明は相互関係値Ｓから読み取れるグループ（ペア）をまず定義し、それぞれの
グループ毎につながりや階層性を構築していくものである。既存の階層構造を定義する手
法では、図２３Ａのように、ノードごとの親子関係や主従関係、つながりをまず定義して
、そこから視覚的にグループを見せるというものだった。そこには「グループ」という定
義に関して一意性はなく、見る側の主観に左右されていた。そこで本発明では図２２のよ
うに「グループ」を作成・明確化し、これを構造化する。使用されるのは図２３Ｂのよう
な「量」を持った関係情報であり、ここからグループを作成する。ビジネス顕微鏡によっ
て得られるデータは様々であるが、その中から様々な解析によって導き出される定量的な
相互関係を示す値を用いることにより、利用者はいままでにない、より明確化された「本
当のグループ」を知ることが可能となる。
【０２０６】
　また本発明の手法では、同じ人を表すノードはほとんどの場合複数個現れ、複数のグル
ープに所属している構造となるが、これは関係性の別情報からツリー構造を構成する既存
の手法とは違い、本発明がマトリックスＭからすべてのペアあるいはグループを起点とし
て構成しているからである。例えばＡという人は自分を除いたすべての人との「ペア」を
すでに持っていると仮定し、それが樹形図の中に現れるか現れないか、換言すれば、前記
のようにあるペアが樹形図Ｔの中でグループとして認識され、現れるか現れないか、また
他のグループと結合するかしないか、を判定している。これにより、前述の「人々の実際
の活動・行動」によって「人々が複数の役割を持っている」という図5のような状態を表
すことが可能となり、組織のマネジメントに於いて重要な実際の組織ダイナミクスを正確
に表現していることとなる。
【０２０７】
　以上より課題であった一人の人が複数の役割を持った「本当のグループ」を構造として
定義することができる。グループ（ペア）起点による構成により、巨視的・直感的に人々
の相互関係性の構造を把握することが出来、さらにその階層を掘ればグループの構成員や
さらなる下層グループなどをより直感的に知ることを可能とする。
【０２０８】
　こうしてマトリックスＭから、本当のグループを作成・構造化した樹形図Ｔが作られる
が、次にさらにその特徴である「グループ」を見やすく図示・表現するために図２４のよ
うな組織地形図Ｃを生成する。
【０２０９】
　組織地形図Ｃは構造としては樹形図Ｔと同じであるが、表現手法を変えることにより今
までにない特徴的な構造を利用者が容易に判別することが可能とする。
【０２１０】
　そこでまずネットワーク構造を表す既存の図の問題点を示す。既存のネットワーク構造
を表す図では、図２５のようにまずノード３０を配置し、そのそれぞれの関係値（例えば
本手法で用いている相互関係値Ｓのようなもの）によってノード間のつながり（線）３１
の強さのようなものが定義され、場合によってはつながりの強さが線の太さで表されたり
ノードの位置を動かしたりするなどして、相互関係の構造を構成するものが多かった。こ
れは前述の「ループ構造の頻出によるネットワークの平面化」の問題と同じであり、本発
明の手法による「グループ」を明確に表現する用途には適していない。
【０２１１】
　そこで本発明ではグループ構造を表現するために、図２６のようにノード（人）３２は
小さな円や四角などの簡易な図形や色で表され、それを囲むようにグループ３３が表現さ
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れる。この囲みは樹形図Ｔにおけるグループ構造・階層構造と同じである。よって囲み線
の中にさらに小さな囲み線があり、またさらに小さな囲み線とノードがある、というよう
に樹形図Ｔと同じ階層構造を、囲み線を何重にも重ねることにより表現する。樹形図Ｔは
グループ起点により構成され、その構造が大きな特徴だが、その特徴を見やすく表現する
。これにより、閉じた曲線（閉曲線）により囲まれた部分が、一つの「グループ」と対応
していることになり、複雑で大量のノードとグループが混在している状況でも、囲み線に
注目することで視覚的にわかりやすくグループを判断することが可能となる。これが他の
既存のネットワーク構造を表す図とは違うこの図示化表現の特徴的な部分である。
【０２１２】
　また、これだけではグループ構造を表すだけであるが、本発明ではすべての表示は円形
の座標系３４にマッピングし、その中で上記のノード表現、囲み表現が行われる。この際
、図２７Ｂの３７・３８のようにノードの座標に於ける中心からの半径距離Ｒは、樹形図
構造に於ける各ノードの所属グループが持つ相互関係値Ｓの大小関係と整合して（例えば
反比例して）決定され、図２７Ａにおいてより高い相互関係値Ｓ１を持つ（ツリーの高さ
が相対的に低い）グループ３５に対応するグループ３７に所属するノードは中心の近く（
半径距離Ｒ１）へ、あまり積極的でない数値を持つ（ツリーの高さが相対的に高い）グル
ープ３６に対応するグループ３８に所属するノードは中心より離れた位置（半径距離Ｒ２
）にマッピングされる。これにより、樹形図表現では表現しきれていなかった各ノード・
人のそのグループ・囲み内に於ける積極性を表現することが可能となり、ノード（人）や
グループに注目し、どれほど積極的であるか（もしくは積極的であるはずなのに消極的で
あるかなど）の情報を直感的に取得することが可能となる。また全体の円を巨視的に俯瞰
し、積極的なノード（人）やグループを発見したり、逆にそれらをサポートする小さなグ
ループが外周に散見していることを確認することで、組織の全体的なアクティビティを確
認することも可能となる。
【０２１３】
　以上の表現をすべての樹形図Ｔに対して行うことにより、同心円状にマッピングされた
最も基本的な組織地形図Ｃが作られる。
【０２１４】
　さらに、樹形図Ｔにより作られた組織地形図Ｃに追加で操作や表現を行ったり、様々な
付加情報を重ね合わせて表示することも可能である。
【０２１５】
　例えば、組織地形図Ｃ上の複数の場所に現れた同じ人にマウスカーソルを合わせること
によりハイライト・説明され、その人に注目することが可能とするなどがある。つまり人
（ノード）起点の閲覧手法も提供可能とする。これにより、多くのノードが現れる組織地
形図Ｃであっても、容易に特定の人に注目し、その人の組織内における「位置」を確認す
ることが可能である。
【０２１６】
　また続いてそのノードをクリックすることにより、図２８のようにその人が他の人々・
グループとどの程度の相互関係値を持っているかを４０のように円形に配置し、表示する
。これによってさらに人（ノード）を中心に捉え、そこから他の人々との関係性を円中心
への近さとして表現することにより、従来のネットワーク構造を表す図と同じような、よ
りノード（人）を中心とした閲覧手法を提供することも可能である。このようなことによ
り、例えば巨視的に俯瞰してあるグループに注目してカーソルを合わせることで名前や職
制を確認し、その情報と実際の「位置」とを照らし合わせてより注目したいと思った場合
にはさらにクリックすることで、そのノード（人）がどのような相互関係値によりその位
置にいるのかを確認するといった流れが可能となる。こうしてその個人の評価点や問題点
を知ったり、組織全体のアクティビティへのフィードバック等、一連のマネジメントが可
能となる。
【０２１７】
　また、電子メールのやりとりや職制など、別のデータを用いて組織地形図Ｃに情報をオ
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ーバーレイ、併記するなども可能である。
【０２１８】
　図２９ではそれぞれのグループ毎のある特徴量の流れの情報を用いて、それを矢印４１
の大きさや向きによって表現することにより、ノード間の影響度合いやその方向性、種類
など（例えばメールのやりとりなど）の情報を付与する効果を得られる。
【０２１９】
　また、図３０のようにノードの形状、色表現、パターンを変えることにより、さらに別
の情報（図例では職制など）を付与することも可能とする。同図の例では、課長クラスを
四角で、それ以外を丸で、それぞれ表現することにより、ノードの形状の四角か丸かでそ
のノードに対応する人物の職位という別の情報を付与することが可能となる。
【０２２０】
　以上、本実施例によれば、センサネットワークを用いた「ビジネス顕微鏡」システムに
おいて、潜在的に存在しているが陽に把握することが困難であった「本当の役割」や「本
当のグループ」を把握することができるようになるため、組織を管理するツールとしてビ
ジネス顕微鏡システムをより有効に活用することができ、ひいては、いままで把握できな
かった情報を得ることで効果的なマネジメントが可能になる。
【０２２１】
　また、組織を管理しようとする際に、小型のセンサを各人に付けてもらうだけで、効果
的なマネジメントを行うことが出来るという効果もある。
【０２２２】
　さらに、作成・構造化された「本当のグループ」をより直感的・感覚的な表現を通して
知ることが出来るという効果も期待される。
【０２２３】
　また、マウスを用いてユーザが操作することにより、ユーザが大量のデータから必要な
情報を容易に知ることが出来るという効果も期待される。
【実施例２】
【０２２４】
　上記実施例１では人と人との関係に基づいてグループの可視化を行うセンサネットシス
テムの例を示したが、本発明のグループ可視化システムあるいはセンサネットシステムを
適用したビジネス顕微鏡としての対象は、人と人との関係に留まらない。例えば、配付資
料や回覧資料などの紙（紙の束）をまとめるクリップに名札型のセンサノードと同じよう
な機能を内蔵し、オフィスやビジネスの現場での書類と人、書類と書類の関係などを同じ
ように視覚化することを可能とする。
【０２２５】
　具体的には図３１のように書類の束５１（１枚でも複数枚でも良い）をまとめるクリッ
プ５０に、名札型センサノードと同じようなセンサ群と無線送信機能を内蔵し、蓄積・一
元管理することにより、人と書類の各センサの値を同じ時間帯で対応付け、いままで完全
に知ることの出来なかった書類の追跡や、人と書類、書類と書類の関係性・相関性を発見
することが可能となる。
【０２２６】
　例えばオフィスでは大量の書類５１が印刷・コピーされ、他の人が見るために配布され
たり回覧されたりするが、その書類にクリップセンサノード５０を付けることにより、そ
の紙をどのような人が「作り出したか」、どのような人が「見たか」といった対面情報や
、人と書類の加速度を解析した人と書類の加速度の関係性（シンクロ度合い）を視覚化す
ることを可能とする。
【０２２７】
　図３２では人５５が配られた書類５４を閲覧し、読んでいるとするが、その状態を書類
をまとめたクリップセンサノード５２と名札ノード５３が取得し、本発明によって書類５
４と人５５の関係を視覚化することを可能とする。
【０２２８】
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　以上、本実施例によれば、人と書類や書類と書類の関係性・相関性を把握できるように
なるため、組織を管理するツールとしてビジネス顕微鏡システムをより有効に活用するこ
とができ、ひいては、いままで把握できなかったモノと人とに係るより潜在的な情報を得
ることで効果的なマネジメントが可能になる。
【実施例３】
【０２２９】
　実施例１で述べたように、加速度データにはさらに多くの情報があり、その解析手法も
様々である。例えば歩いているときと座っているとき、人に話しかけているときや逆に人
の話を聞いているときなど、それぞれ特徴的な加速度センサデータを収集することが可能
であり、多くの情報を含んでいる。これら特徴的な加速度の変化がどの程度のタイミング
、リズムで現れているかを周波数解析（ゼロクロス値やＦＦＴ等）により算出し、図４０
のように「３Ｈｚ」のような高速なリズムならば「走っている」、「０．４Ｈｚ」のよう
な低速なリズムならば「食事をしている」等特徴づけることが可能である。これによって
一見意味のない加速度情報に、大きな意味を付与することが可能になる。
【０２３０】
　さらにこれらの特徴的な動作は、他の人々と空間を共有していた場合には互いに影響を
及ぼすものである。例えば前述のように「人に話しかける」と話しかけられた人物はほと
んどの場合、少しの時間間隔を置いて同じように話しかけてきた人物に「話しかける」と
いう動作をとる。このような状態ではこの二人の人物は互いに影響を及ぼし合っており、
その時間間隔や回数から互いの「影響度」や、特徴的な加速度変化の伝播度合から影響の
「方向性」を算出することが可能である。このような影響力は組織に於いては情報や感情
の流れなどとなり、人々が互いに作用し合う「シナジー（協創）」のような価値となる。
【０２３１】
　これらをふまえた上で複数人の加速度を解析することによって、赤外線の対面情報より
も複雑で詳細な人と人との「相互関係値」を算出することが可能となる。例えばそれを実
施例１に於ける図２９の４１のように矢印を組織地形図上にのせ、さらに矢印がアニメー
ションするような表現が可能になる。図３４はその画面例である。
【０２３２】
　具体的には、グループ可視化システムの解析部は、複数のセンサノードについて、それ
ぞれ特徴的な加速度の変化がどの程度のタイミングおよびリズムの少なくとも一方で現れ
ているかを、ゼロクロス値およびＦＦＴを含む周波数解析のうち少なくとも１つの解析に
より算出し、その複数のセンサノードに対応する複数の人物の間の相互関係値を算出する
。
【０２３３】
　これにより加速度データから導き出される人と人との影響度の大きさや方向性が表され
、情報や価値が矢印の動きと同じように影響し合い、動いていることを理解することが可
能となる。例えば図３５のように矢印の大きさを変化させることにより、影響の度合を表
したり、矢印の内部で色をアニメーションさせ、そのスピードや頻度によって影響の方向
、頻度、大きさを表したりすることが可能である。
【０２３４】
　これにより、例えば上司と部下間の情報や価値の共有や伝達、考え方や動作に到るまで
の「影響力」の大きさや方向性を組織地形図上で確認することが可能となる。組織地形図
の人々の中で、どのような情報共有と伝達が行われているか、またその構造の中心となる
ような人物は誰なのか、逆に関係ないように見えて影響力の大きい人物は誰なのか、など
、今まで知覚閲覧することが困難であった価値の流れ、いわゆる「価値フロー」を参照し
てマネジメントが有効に作用しているかどうかを確認し、よりよいマネジメントとするこ
とが可能である。
【実施例４】
【０２３５】
　組織地形図では様々なグループが同時に表現され、その位置や形も様々であるが、囲み
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線をそのまま等高線のある地図として見た場合に、その中で特徴的な地形を示している部
分がその組織に於いて注目すべきグループであることが多い。
【０２３６】
　例えば部分的に飛び出していたり凹んでいたりする部分は、一般的な地形地図で言うと
ころの「岬」や「入り江」であり、その周辺のグループにおいてその部分が周りよりも突
出しており、活動が活発であることを表している。また等高線による高さの違いは、その
ままツリー構造の階層の深さの違いであり、地図で言うところの山の「頂上」、「中腹」
、「裾野」といった地形の違いがそのまま意味を持つこととなる。例えば頂上は多くのグ
ループに囲まれた核となり、山の頂上から周りへと影響を振りまき、裾野はその影響を受
け、時には影響し返しながら活動をする末端のような部分である。
【０２３７】
　そこで、このような特徴的な部分を、図３６の１２０－１２３のようにグループを表現
する囲み３３とは別の色やスタイル（太さや実線・点線など）で描画することにより、そ
の部分に注目させることが可能となる。
【０２３８】
　具体的には、グループ可視化システムにおける未知のグループの可視化は、未知のグル
ープを複数の人物に対応する複数のノードとそのノードを包囲する閉曲線との組合せで表
現すると共に、人物間の関係性を所定の原点から閉曲線までの距離で表現し、さらに、そ
の閉曲線とは異なる色およびスタイルのうち少なくとも一方を有する図形を特定の組合せ
に関連させて配置して注目すべき部分を表現した図を生成して表示する動作である。
【０２３９】
　ここで囲みの線の色や太さ、スタイルを使い分けることで、その部分への注目度の重要
性を分類することが可能である。例えば点線と実線では実線のほうがより注目させること
ができ、線の太さを太くすることでも同様の効果を得られる。例えば囲み１２０は点線で
表され、比較的広範囲に注目させているが、その中のさらに注目させるべき部分を囲み１
２１によって表現する。１２２，１２３についても違う部分を同様の意味で注目させてい
る。
【０２４０】
　多くのグループが組織地形図上に散見する中で、特徴的な色で新たに囲み線を追加する
ことにより、より多く、巨大な組織を分析する際にも注目すべき部分を容易に知ることが
可能となる。またこの組織地形図を初めて見る人やこれから利用しようとする人々にも、
その利点や魅力を感じやすい部分を提示することにより、ビジネス顕微鏡システムをより
簡単に理解し、導入しやすい物とする効果がある。
【実施例５】
【０２４１】
　組織地形図では、マトリックスを取得する際に対象とする期間を変更することにより、
分析閲覧する期間を変更することが可能である。例えば４月中（４月１日～４月３１日）
のデータを参照し、それを分析した組織地形図を表示し、その後５月中（５月１日～５月
３１日）のデータからマトリックスを作り、組織地形図を同じように表示、２つの組織地
形図を比較し、変化や特徴点を見いだすと言うことが可能である。
【０２４２】
　具体的には、グループ可視化システムにおける未知のグループの可視化は、複数の異な
る時点について、それぞれ未知のグループを複数の人物に対応する複数のノードとそのノ
ードを包囲する閉曲線との組合せで表現すると共に、人物間の関係性を所定の原点から閉
曲線までの距離で表現した図を生成して表示する動作である。
【０２４３】
　さらに、それらの変化を切り替えて閲覧するだけでなく、組織地形図上に現れるそれぞ
れの人やグループの位置を横軸に時間軸を持つ図表にプロットし、その点を１２４のよう
に１本の線でつなげ、色や太さの表現を加えることにより、あたかもその組織の人物やグ
ループの「年表」のように表現する。言わば組織地形図のデータをプロットしたようなも
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ので、これを「組織年表」と呼ぶ。図３７はその画面例である。
【０２４４】
　この場合、グループ可視化システムにおける未知のグループの可視化は、組織地形図上
に現れるそれぞれのノードおよび閉曲線の位置を、複数の異なる時点を所定の座標軸上に
配置した別の図表にプロットし、プロットされた各点を１本の線でつなぎ、色および太さ
のうち少なくとも一方の相違による表現を加えることにより、組織の人物およびグループ
の少なくとも一方の年表として生成して表示する動作を含む。
【０２４５】
　ある期間に組織地形図に於いて深い関係値を持つことにより接近した人やグループは、
組織年表では１２８～１３０のように年表上で表現される線が接近する。１２８ではＡさ
んとＢさんが７月末に親密だったことが分かり、同様に１２９ではＢさんとＣさん、１３
０ではＣさんとＥさんが接近している。このように組織地形図上の人やグループの位置関
係を縦軸に表現することによって、横軸から読み取れるその期間に、それらの人やグルー
プが大きな関係性を持っていたということを読み取ることが可能である。
【０２４６】
　また１２５のように線の開始点や収束点にマークなどを付けて注目させることも可能で
ある。これは組織地形図上で新しく現れたり、消えてしまったりした地点であり、その人
が特徴的な動きをした特異点であるといえる部分である。例えば図の中でＡさんとＥさん
が８月頃から現れているが、ここからこの二人が新しいプロジェクトを開始したのか、と
いうことが分かる。
【０２４７】
　また１２６や１２７のようにグループに囲みを表示することが可能である。これはその
まま組織地形図上のグループの囲みと同じであり、そのグループがどの期間、どのような
位置づけで存在していたかを知ることが可能である。まさに年表のように新しい人やグル
ープが出来ては消えていく様子が一目瞭然となる。
【０２４８】
　組織年表により、様々なスパンでの組織の人やグループ、もしくは組織全体の動きを時
系列に沿って読み取ることが可能である。例えば一般的な歴史年表では、有名な武将が複
数の地方の武将と密接な関係（会議や交友、密会など）を持ち、それにより大きな戦を勝
ち抜きさらに大きな勢力となる。そのような現代の組織における人やグループ、プロジェ
クトの進展や軌跡を、ビジネス顕微鏡によりダイナミックに提供することが可能となる。
【０２４９】
　組織年表は時系列に沿うことにより組織の変化や変遷を感じさせるだけでなく、「ログ
」としての効果を持ち、過去の同じような変化から現在の変化をダイナミックに読み取っ
たり、予想・学習することが可能である。
【実施例６】
【０２５０】
　本発明は物理的なセンサを用いたデータだけによらず、実施例１で挙げたように、電子
メールのやりとりや職制など、他のデータベースやＰＣの操作、ネットワークログ等のデ
ータをも元データとして扱うことが可能である。ここではその具体的な例を示す。
【０２５１】
　現代社会に於いて、ＰＣやネットワークは職務・管理上非常に重要であり、電子メール
のやりとりなどにより関係性を見いだすだけでなく、個々人がＰＣを用いてどのような作
業を行っているかなどのデータを取得することも可能である。例えばＰＣでどのようなア
プリケーションソフトウェアを使用しているかを取得したり、マウスやキーボードの動作
頻度や動作量、特徴を取得したりして、そのデータをビジネス顕微鏡の元データとして活
用する。
【０２５２】
　これらのデータと物理的なセンサ（加速度や対面など）とを組み合わせることにより、
ただ単に組織の構成員を監視するという管理目的だけでは収まらない価値が生まれる。
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【０２５３】
　具体的には、グループ可視化システムの解析部は、人物がＰＣを用いてどのような作業
を行っているか、およびそのＰＣでどのようなアプリケーションソフトウェアを使用して
いるかのうちの少なくとも一方のデータ、並びにＰＣに関連するマウスおよびキーボード
の少なくとも一方の動作頻度および動作量の少なくとも一方のデータのうちの少なくとも
いずれかを取得し、取得したデータとセンサノードの有する物理的なセンサによって得ら
れたセンシングデータとを組み合わせて関係性を解析する。
【０２５４】
　例えば同じ「Ａさんと対面している」という状況でも、ＰＣではキーボードもマウスも
動いていなければ、その人は一時的に横を向いてＡさんと話しているのだろうということ
が分かる。逆にマウスが大きく動き、プレゼン資料のファイルを開いたアプリケーション
が稼働していれば、そのファイル名からその人はＡさんに次の発表会で使用するために作
成したプレゼン資料を見せながら、内容について議論を交わしていたと分かる。図３８は
これらの情報を対面情報と同時に表示した画面例である。
【０２５５】
　このように組織に於いてＰＣやその他多くのソフトウェア的なデータを用いることによ
り、物理的なセンサにさらなる解像度を持たせることが可能であり、まるで過去の瞬間を
感じ取れるような精細な情報を閲覧者に提供することが可能となる。
【０２５６】
　またこれらビジネス顕微鏡の出力結果や解析結果を既存のネットワークシステム（ブロ
グやメールなど）を用いて受動的だけでなく能動的に展開することにより、他者との価値
の共有、強いては自分自身がより自分を知ることへと繋がる効果を得られる。また追加情
報や気付いた点などの「メモ」をセンサデータと共に記し、これを同時に表示することで
同じような効果を得られる。
【０２５７】
　これらによってビジネス顕微鏡単体で世界が閉じるのではなく、より多くの人々と価値
を共有し、生み出すことが可能になる。
【実施例７】
【０２５８】
　実施例３で示したように、加速度のゼロクロス値分析から導き出される加速度のタイミ
ング、リズムによって、一定時間区間の「話しかけている」「早歩きで歩いている」とい
った人々の行動を算出・分類することが可能である。また加速度だけでなく、対面情報の
データから、一定時間にどれぐらいの人々と対面しているか、人とどれぐらい会っている
かの合計時間等により、人々の行動パターンを分析・分類することも可能である。このよ
うな分類の種類は様々であるし、用いるデータ、分類の組み合わせも様々である。
【０２５９】
　このような分類を、時系列にそって連続的に色を分けて表現することにより、ビジネス
顕微鏡のデータを織物のように並べていく。こうしてさらに広域で一覧性のある、壁紙の
ような一枚の画像を出力する。これを「ライフタペストリー」と呼ぶ。図３９、４１、４
３はその画面例である。
【０２６０】
　具体的には、グループ可視化システムの解析部は、複数のセンサノードについて、それ
ぞれ特徴的な加速度の変化がどの程度のタイミングおよびリズムの少なくとも一方で現れ
ているかを、ゼロクロス値およびＦＦＴを含む周波数解析のうち少なくとも１つの解析に
より算出し、その複数のセンサノードに対応する複数の人物の行動パターンを分析して分
類し、分類された複数の人物の行動パターンを時系列に沿って連続的に色分けして表現し
た単一の画像を生成して出力する。
【０２６１】
　ライフタペストリーは広大で精細な一枚画像に思えるが、その一つ一つの色や形を見て
いくと、特定の人物の行動パターンや特性、癖などを一目で認識することが可能であり、
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また複数人を同時に表示することにより、実施例３で示した相互的な関係性、影響力が及
ぼす頻度やその時間差などを同時に認識可能なものである。
【０２６２】
　実施例３では組織地形図上に表示することにより、組織の全体的な構造の中でどのよう
な人がどのような影響力を持ち、どのような価値の流れ方をしているのかが一目で分かる
ような表現だったが、本実施例はより詳細で具体的な情報を提供するものである。
【０２６３】
　例えばＡさんとＢさんが議論をしていれば、二人のライフタペストリーは交互に特定の
色を示しながら続き、よくよく見るとＡさんのあとにすぐＢさんが反応している様子が見
て取れる。ここからその会話のテンポや内容、主従関係等を想起したりすることが可能で
ある。また単純に一人のライフタペストリーを連続してみることで、「この日はゴルフを
やっていた」「この日は夜更かしをした」といった、簡易的で一覧性の高い日記としての
情報も提供可能である。
【０２６４】
　図３９では加速度からライフタペストリーを作成し、図４１では対面情報（対面人数、
対面時間）から作成している。表現する色も、例えば図３９のように加速度情報だけの１
変数であれば、図４０のように単純に色の明暗、色相などによって色を割り当てて分布を
表現する。図４１のように対面情報の人数と総時間といった２変数の場合には、図４２の
ように対面人数に色相を割り当て、総時間を明るさに割り当てるなどして分布を表現する
。この際、色相は周期的な変化をしているものなので、色の分布としては赤を最高値、青
を最低値のようにすべての円周を用いないようにする（未使用の部分が存在する）。これ
は３６０度すべてに分布して対応してしまうと、最低値と最高値を示す色が同じになって
しまうためである。
【０２６５】
　ライフタペストリーは基本的に横軸が時間軸であるが、そのスケールは一意ではない。
これは閲覧しようとする期間によって時間の尺度を変えることにより、倍率を変えて一覧
性を高めるためである。また縦軸も複数人を同時に比較するために人ごとに並べたり（Ａ
さん、Ｂさん、Ｃさん・・・）、同じ人物の日付毎のパターンを比較するために特定の人
物の日付毎で並べたり（Ａさん４月１日、Ａさん４月２日、Ａさん４月３日・・・）する
が、これはライフタペストリーで組織全体の様子を閲覧したいか、個人の様子を閲覧した
いかによって選択可能である。
【０２６６】
　また図４３のように、横軸を日時として、何ヶ月にもわたって表示することも可能であ
る。こうすることにより、より長いスパンで過去を振り返ることが可能となる。
【図面の簡単な説明】
【０２６７】
【図１】本発明を使用した画面例である。
【図２】既存の組織図を示す図である。
【図３】形成される同期のグループを示す図である。
【図４】形成される同じプロジェクトのグループを示す図である。
【図５】同じ人が複数のグループに所属する例を示す図である。
【図６Ａ】組織図上のグループが現れる例を示す図である。
【図６Ｂ】組織図上のグループが現れない例を示す図である。
【図７】ビジネス顕微鏡システムにおいて、実行される処理の全体の流れを示す説明図で
ある。
【図８】本発明の実施の形態を示す名札型センサノードの構成を、ビジネス顕微鏡システ
ム全体のブロック図の中で説明する図である。
【図９Ａ】ビジネス顕微鏡名札型センサノードの外観図の上面図である。
【図９Ｂ】ビジネス顕微鏡名札型センサノードの外観図の前面図である。
【図９Ｃ】ビジネス顕微鏡名札型センサノードの外観図の下面図である。
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【図９Ｄ】ビジネス顕微鏡名札型センサノードの外観図の裏面図である。
【図９Ｅ】ビジネス顕微鏡名札型センサノードの外観図の側面図である。
【図１０Ａ】２人の人間が対面してコミュニケーションを取る場合の赤外線送受信モジュ
ールの配置関係を説明する図である。
【図１０Ｂ】椅子に座った人間と立った人間とがコミュニケーションを取る場合の赤外線
送受信モジュールの配置関係を説明する図である。
【図１０Ｃ】角度をつけて配置された赤外線送受信部を有する赤外線送受信モジュールを
説明する図である。
【図１１】相互関係値から作られるマトリックスの例を示す図である。
【図１２Ａ】ループ構造を示す図である。
【図１２Ｂ】ツリー構造を示す図である。
【図１３】ループ構造によって見づらくなったネットワーク構造を表す図の例である。
【図１４】ペアからグループが作られる例を示す図である。
【図１５】ペアとマトリックスから読み出される相互関係値の対応を示す図である。
【図１６】共有ノードが無い場合に独立したグループを作成する例を示す図である。
【図１７】共有ノードがある場合に、ペアから階層を持ったグループとして作成する例を
示す図である。
【図１８】共有ノードがある場合に、ペアを独立させてから結合するグループとして作成
する例を示す図である。
【図１９】共有ノード無しで独立したグループを上層で結合し、グループとして作成する
例を示す図である。
【図２０】最終出力となる樹形図の例を示す図である。
【図２１】入れ子構造になる樹形図を示す図である。
【図２２】ノードとグループの例を示す図である。
【図２３Ａ】従来のツリー構造と、量を持つマトリックスから作られるグループ・ツリー
構造の例で、ノードとノードを示す図である。
【図２３Ｂ】今までのツリー構造と、量を持つマトリックスから作られるグループ・ツリ
ー構造での例で、ペアとペアを示す図である。
【図２４】組織地形図の例を示す図である。
【図２５】既存のネットワーク構造を表す図の例である。
【図２６】グループに着目した図示化の例を示す図である。
【図２７Ａ】ツリーの高さとグループ内の関係の強さとの対応例を示す図である。
【図２７Ｂ】同心円の中心からの距離とグループ内の関係の強さとの対応例を示す図であ
る。
【図２８】ノードを中心として情報を閲覧する例を示す図である。
【図２９】追加情報をオーバーレイして表示する例を示す図である。
【図３０】追加情報を様々な表現で表示する例を示す図である。
【図３１】クリップセンサノードの例を示す図である。
【図３２】クリップセンサノードの動作を示す図である。
【図３３】ツリー構造作成の全体的な流れを示すフロー図である。
【図３４】価値フローの表示例を示す図である。
【図３５】矢印の表現例を示す図である。
【図３６】注目する部分を囲む線の例を示す図である。
【図３７】組織年表の表示例を示す図である。
【図３８】ＰＣ等の利用情報をセンサ情報と同時に表示する例を示す図である。
【図３９】加速度によるライフタペストリーの表示例を示す図である。
【図４０】加速度の周波数分析結果と行動パターンとを色づけによって対応させる例を示
す図である。
【図４１】対面情報によるライフタペストリーの表示例を示す図である。
【図４２】対面人数と対面時間を色相と明度のそれぞれに対応づける例を示す図である。
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【図４３】数ヶ月単位の期間で表示したライフタペストリーの例を示す図である。
【符号の説明】
【０２６８】
１…組織
２Ａ～２Ｂ…部や課などのサブグループ
３Ａ～３Ｊ…組織の構成員
４…形成される同期のグループ
５…形成されるプロジェクトのグループ
６…同期のグループ
７…野球部のグループ
８…内包されるグループ
９…内包する上位グループ
１０～１１…内包関係を持たなかったグループ
２０・２２・２３・２４…ノード
２１・２５…繋がりを表す線
３０…ノード
３１…繋がりを表す線
３２…ノード
３３…グループを表現する囲み線
３４…円形の座標線
３５…積極的なグループ
３６…あまり積極的でないグループ
３７…積極的なグループに対応する囲み線
３８…あまり積極的でないグループに対応する囲み線
４０…円形に表示される相互関係値
４１…特徴量の流れを表現する矢印
５０…クリップセンサノード
５１…様々な書類
５２…書類に付けられたクリップセンサノード
５３…人に付けられた名札ノード
５４…人と対面した書類
５５…書類と対面した人
１００…ペアＰからグループＧ１を作るステップ
１０１…すでに存在しているグループに新しいペアＰを追加するステップ
１０２…すでに存在しているグループとペアＰが共有ノードを持っているかを判定するス
テップ
１０３…新しいペアＰのノードが階層構造を持って結合するかを判定するステップ
１０４…新しいペアＰを階層構造を持って結合するステップ
１０５…新しいペアＰを別グループとして作るステップ
１０６…二つのグループが上層で結合するかを判定するステップ
１０７…二つのグループを上層で結合し、一つのグループとするステップ
１０８…新しいペアＰを別グループとして作るステップ
１０９…二つのグループが上層で結合するかを判定するステップ
１１０…二つのグループを上層で結合し、一つのグループとするステップ
１１１…さらに新しいペアを追加するために繰り返すステップ
１２０・１２２…注目させるための点線による囲い線
１２１・１２３…注目させるための実線による囲い線
１２４…人やグループの軌跡を示す線
１２５…軌跡の始点や終点を表すマーク
１２６・１２７…グループを表す囲み
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１２８～１３０…接近することにより交差した部分。
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【図９Ｄ】 【図９Ｅ】
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【図１２Ａ】 【図１２Ｂ】
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【図１７】

【図１８】

【図１９】

【図２０】

【図２１】
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【図２４】 【図２５】
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【図２９】

【図３０】

【図３１】

【図３２】

【図３３】

【図３５】
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【図１】
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【図７】
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【図３４】
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【図３６】

【図３８】



(52) JP 2008-287690 A 2008.11.27

【図３９】
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【図４１】
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