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1.103733 JP2024080591A 2024-05-17 JP2024166172 2024-11-28 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/16 |
G06F3/01 | G06T7/00 |
G10L15/22 | G06Q50/10

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、状態認識部が、ユーザ状態、及び電子機器の状態を認識し、感情決定部が、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定す

る。また、記憶制御部は、イベントデータを、履歴データに記憶させる。行動決定部は、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情

の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する。また、機器作動

には、ユーザの感情としてのユーザの好み情報に基づいた外部データをイベントデータとして取得すること、イベントデータに応じた画像あるいは音を出力

することを含み、行動決定部は、ユーザの好み情報に基づいたイベントデータを出力することを決定した場合に、決定したイベントデータを出力する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、前記ユーザの感情としてのユーザの好み情報に基づいた外部データを前記イベントデータとして取得す

た画像あるいは音を出力することを含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザの好み情報に基づいた前記イベントデータを出力することを決定した場合には、前記機器

データを出力する行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.103733 JP2024080592A 2024-05-17 JP2024166173 2024-11-28 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 | G06F3/01 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は前記電子機器の感情を

判定する感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを

用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部と、感情決定部により決定された感情値と、ユー

ザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記憶させる記憶制御部と、を含み、機器作動は、ユーザに対し介護に関するアドバイスをす

ることを含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、ユーザに対し介護に関するアドバイスをすることを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、ユーザに対し介護に関するアドバイスをすることを決定した場合には、

し、収集した情報からユーザの介護に関するアドバイスをする、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記行動決定部は、前記ユーザの介護に関する情報の収集を、前記ユーザの不在時であっても行う請求項１記載の行動制

1.103733 JP2024080593A 2024-05-17 JP2024166174 2024-11-28 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F16/9035

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感

情を判定する感情決定部と、所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも一つ

と、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、前記感情決定部

により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記憶させる記憶制御部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、前記ユーザに対し、前記ユーザが過去に行った重要行動について質問することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記ユーザの行動を、前記ユーザの感情の値と共に記憶し、前記ユーザ

場合、前記重要行動として記憶し、

  異なるタイミングにおける前記ユーザの行動と前記重要行動とが一致した場合には、過去の前記重要行動に関して質問す

ム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.103733 JP2024080594A 2024-05-17 JP2024166175 2024-11-28 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 | G06F3/01 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部を含み、機器作動は、

２以上の物事の中から少なくとも１つを選択してユーザに提案する行動内容を設定することを含み、行動決定部は、自発的に又は定期的にユーザの状態を検

知し、検知したユーザの状態と、ユーザに関する履歴データとユーザが好む情報との少なくとも何れかに基づき、電子機器の行動として、２以上の物事の中

から少なくとも１つの物事を提案することを決定した場合には、行動内容を実行する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、２以上の物事の中から少なくとも１つを選択して前記ユーザに提案する行動内容を設定することを含み

  前記行動決定部は、自発的に又は定期的に前記ユーザの状態を検知し、検知した前記ユーザの状態と、前記ユーザに関す

報との少なくとも何れかに基づき、前記電子機器の行動として、２以上の物事の中から少なくとも１つの物事を提案するこ

内容を実行する行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

御システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

テム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３に記載の行動制御システム。

1.103733 JP2024080698A 2024-05-17 JP2024167077 2024-11-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06F3/01 | G06F16/9035
| G06N3/004 |
G06N5/022

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感

情を判定する感情決定部と、所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも一つ

と、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含み、前記行

動決定部は、前記電子機器の行動として、自律的に前記ユーザの状態として前記ユーザの体温を検知し、前記ユーザの体温に基づいて、前記感情決定部によ

る前記ユーザの感情の判定に反映させる。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、自律的に前記ユーザの状態として前記ユーザの体温を検知し、前記ユー

部による前記ユーザの感情の判定に反映させる

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.103733 JP2024080699A 2024-05-17 JP2024167078 2024-11-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 | G06F3/16 |
G06F3/01 | G06F16/9035

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定

する感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用い

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含み、機器作動は、電子機器がユーザに対して

発話又はジェスチャーを行うことを含み、行動決定部は、自律的にユーザの状態を検知し、検知したユーザの状態に基づき、ユーザの感情、及び電子機器の

感情のうち少なくとも一方を決定した場合には、決定したユーザの感情、及び電子機器の感情のうち少なくとも一方に応じた発話又はジェスチャーの内容を

決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、前記電子機器が前記ユーザに対して発話又はジェスチャーを行うことを含み、

  前記行動決定部は、自律的に前記ユーザの状態を検知し、検知した前記ユーザの状態に基づき、前記ユーザの感情、及び

も一方を決定した場合には、決定した前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情のうち少なくとも一方に応じた前記発話

定する行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.103733 JP2024080700A 2024-05-17 JP2024167079 2024-11-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06F3/01 | G06N3/008 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定

する感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用い

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含み、機器作動は、電子機器の表面温度を自律

的に変化させることを含み、行動決定部は、電子機器の行動として、自律的にユーザの状態を検知し、検知したユーザの状態に基づき、ユーザの感情、及び

電子機器の感情のうち少なくとも一方を決定した場合には、決定したユーザの感情、及び電子機器の感情のうち少なくとも一方に応じて電子機器の表面温度

を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、前記電子機器の表面温度を自律的に変化させることを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、自律的に前記ユーザの状態を検知し、検知した前記ユーザの状態に基づ

子機器の感情のうち少なくとも一方を決定した場合には、決定した前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情のうち少な

の表面温度を決定する行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.103733 JP2024080701A 2024-05-17 JP2024167080 2024-11-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感

情を判定する感情決定部と、所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも一つ

と、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含み、前記機

器作動は、前記電子機器のジェスチャーを予め決めることを含み、前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記電子機器のジェスチャーを予め決め

ることを決定した場合には、前記ジェスチャーを発動する発動条件を決定して行動予定データに記憶させ、前記発動条件を満たした場合に、前記ジェス

チャーを実行することを決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、前記電子機器のジェスチャーを予め決めることを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記電子機器のジェスチャーを予め決めることを決定した場合には、前

を決定して行動予定データに記憶させ、

  前記行動予定データの前記発動条件を満たした場合に、前記ジェスチャーを実行することを決定する、行動制御システム

【請求項２】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、前記電子機器の発話内容を予め決めることを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記電子機器の発話内容を予め決めることを決定した場合には、前記発

て行動予定データに記憶させ、

  前記行動予定データの前記発動条件を満たした場合に、前記発話内容を発話することを決定する、行動制御システム。

【請求項３】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

ム。

【請求項４】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項５】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項６】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項３記載の行動制御システム。

1.103733 JP2024080702A 2024-05-17 JP2024167081 2024-11-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 | G06F3/01 |
G06Q50/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感

情を判定する感情決定部と、所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも一つ

と、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含む。前記機

器作動は、ユーザにソーシャルネットワーキングサービスに関するアドバイスをすることを含み、前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、ユーザに

ソーシャルネットワーキングサービスに関するアドバイスをすることを決定した場合には、ユーザにソーシャルネットワーキングサービスに関するアドバイ

スをする。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、ユーザにソーシャルネットワーキングサービスに関するアドバイスをすることを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、ユーザにソーシャルネットワーキングサービスに関するアドバイスをす

にソーシャルネットワーキングサービスに関するアドバイスをする行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.103733 JP2024080703A 2024-05-17 JP2024167082 2024-11-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06N3/008 | G06F3/01 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定

する感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用い

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含み、機器作動は、自発的に、定期的に、ユー

ザの状態を検知することを含み、行動決定部は、電子機器の行動として、ユーザに対してアクティビティを提案すると決定した場合に、ユーザに対して自発

的にアクティビティを提案する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、自発的に、定期的に、ユーザの状態を検知することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、ユーザに対してアクティビティを提案すると決定した場合に、ユーザに

案する行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.103733 JP2024080704A 2024-05-17 JP2024167083 2024-11-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 | G06F3/01 |
G10L25/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】ユーザの行動を含むユーザ状態及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部と、ユー

ザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情及び電子機器の感情と、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機

器の行動として決定する行動決定部と、感情決定部により決定された感情値と、ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを履歴データに記憶させ

る記憶制御部とを含み、ユーザは複数の電子機器を構成する他の電子機器を含み、機器作動は他の電子機器と会話をすることを含み、行動決定部は電子機器

の行動として他の電子機器と会話をすることを決定した場合には履歴データに記憶されているイベントデータに基づいて、文書生成モデルを用いて、発言す

る会話を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記ユーザは、複数の前記電子機器を構成する他の電子機器を含み、

  前記機器作動は、前記他の電子機器と会話をすることを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記他の電子機器と会話をすることを決定した場合には、前記履歴デー

に基づいて、文書生成モデルを用いて、発言する会話を決定する行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.103733 JP2024080705A 2024-05-17 JP2024167084 2024-11-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 | G06F3/01 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感

情を判定する感情決定部と、所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも一つ

と、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含む。前記機

器作動は、妊婦に関するアドバイスをすることを含み、前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、妊婦に関するアドバイスをすることを決定した場合

には、妊娠中及び産後の少なくとも一方に関する情報を収集し、収集した情報に基づいて妊婦に関するアドバイスをする。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、妊婦に関するアドバイスをすることを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、妊婦に関するアドバイスをすることを決定した場合には、妊娠中及び産

収集し、収集した情報に基づいて妊婦に関するアドバイスをする行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。



1.103733 JP2024080706A 2024-05-17 JP2024167085 2024-11-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06Q10/0639 |
G06F3/01 | G10L15/00 |
G10L13/00 | G06N3/008 |
G06N3/0475

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感

情を判定する感情決定部と、所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも一つ

と、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含み、前記機

器作動は、前記ユーザに労働問題に関するアドバイスをすることを含み、前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記ユーザに労働問題に関するア

ドバイスをすることを決定した場合には、前記ユーザの行動に基づいて、前記ユーザに労働問題に関するアドバイスをすることを決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、前記ユーザに労働問題に関するアドバイスをすることを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記ユーザに労働問題に関するアドバイスをすることを決定した場合に

前記ユーザに労働問題に関するアドバイスをすることを決定する、行動制御システム。

【請求項２】

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記ユーザに労働問題に関するアドバイスをすることを決定した場合に

記ユーザの行動に基づいて、前記ユーザに労働問題に関するアドバイスをすることを決定する、

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

ム。

【請求項４】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項５】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項６】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項３記載の行動制御システム。

1.103733 JP2024080707A 2024-05-17 JP2024167086 2024-11-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06Q50/10 | G06F3/01 |
G09B19/00 | G10L15/22

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、行動制御システムは、状態認識部と、感情決定部と、行動決定部と、記憶制御部と、を含み、機器作動は、読み聞かせに

関するアドバイスをすることを含み、行動決定部は、電子機器の行動として、読み聞かせに関するアドバイスをすることを決定した場合には、収集した読み

聞かせに関する情報から、所定の提案条件に従って、読み聞かせに関するアドバイスを生成し、当該アドバイスをユーザに提供する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、読み聞かせに関するアドバイスをすることを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、読み聞かせに関するアドバイスをすることを決定した場合には、収集し

定の提案条件に従って、読み聞かせに関するアドバイスを生成し、当該アドバイスを前記ユーザに提供する行動制御システ

【請求項２】

  前記機器作動として前記読み聞かせに関するアドバイスをする場合に、前記ユーザを、読み聞かせを行う側を第１ユーザ

ザとして、前記第１ユーザ及び前記第２ユーザのそれぞれに関する前記読み聞かせに関する情報を収集する、請求項１に記

【請求項３】

  前記機器作動として前記読み聞かせに関するアドバイスをする場合に、前記読み聞かせに関する情報として、読み聞かせ

る、請求項２に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記機器作動として前記読み聞かせに関するアドバイスをする場合に、前記収集した読み聞かせに関する情報として、読

ユーザの感情を用いる、請求項２に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記機器作動として前記読み聞かせに関するアドバイスをする場合に、前記提案条件として、少なくとも提供頻度が設定

の読み聞かせの頻度及び前記第２ユーザの感情の傾向の少なくとも一方を用いた条件を設定する、請求項２に記載の行動制

【請求項６】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項７】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項８】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

1.103733 JP2024080708A 2024-05-17 JP2024167087 2024-11-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 | G06F3/01 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、電子機器の行動として決定する行動決定部と、感情決定部により決定された感情値と、ユーザの行動を含むデータとを含

むイベントデータを、履歴データに記憶させる記憶制御部と、を含み、機器作動は、家庭内のユーザがとり得る行動を促す提案をすることを含み、記憶制御

部は、ユーザが家庭内で実行する行動の種類を、行動が実行されたタイミングと対応付けて履歴データに記憶させ、行動決定部は、履歴データに基づき、自

発的に又は定期的に、電子機器の行動として、家庭内のユーザがとり得る行動を促す提案を決定した場合には、当該ユーザが当該行動を実行すべきタイミン

グに、当該行動を促す提案を実行する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、家庭内の前記ユーザがとり得る行動を促す提案をすることを含み、

  前記記憶制御部は、前記ユーザが家庭内で実行する行動の種類を、前記行動が実行されたタイミングと対応付けて前記履

  前記行動決定部は、前記履歴データに基づき、自発的に又は定期的に、前記電子機器の行動として、家庭内の前記ユーザ

た場合には、当該ユーザが当該行動を実行すべきタイミングに、当該行動を促す提案を実行する、行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.103582 JP2024079965A 2024-05-16 JP2024166164 2024-11-28 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

A63H11/00 | G06F3/16 |
G06F3/01 | G09B19/06 |
G06F40/279 |
G06Q50/10 | G06N3/008

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定

する感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用い

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部と、感情決定部により決定された感情値と、ユーザの

行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記憶させる記憶制御部と、を含み、機器作動は、ユーザの外国語レベルを推定する、及びユーザ

と外国語で会話することを含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、前記ユーザの外国語レベルを推定する、及び前記ユーザと外国語で会話することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記ユーザの外国語レベルを推定することを決定した場合には、前記ユ

ユーザと外国語で会話することを決定した場合には、前記ユーザと外国語で会話する行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.103582 JP2024079966A 2024-05-16 JP2024166165 2024-11-28 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 | G06F3/01 |
A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定

する感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用い

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部と、感情決定部により決定された感情値と、ユーザの

行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記憶させる記憶制御部と、を含み、機器作動は、パーティに参加することを含み、行動決定部

は、電子機器の行動として、パーティに参加することを決定した場合には、パーティに参加する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、パーティに参加することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、パーティに参加することを決定した場合には、パーティに参加する行動

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.103431 JP2024079050A 2024-05-15 JP2024166137 2024-11-28 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 |
G06N3/0475

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザのスケジュールに合わせて、美術館、博物館及び展覧会に出掛けることを提案することを含み、電子機器の行動と

して、美術館、博物館及び展覧会に出掛けることを提案することを決定した場合には、履歴データに記憶されているイベントデータに基づいて、文章生成モ

デルを用いて、提案する目的地を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、ユーザのスケジュールに合わせて、美術館、博物館及び展覧会に出掛けることを提案することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、美術館、博物館及び展覧会に出掛けることを提案することを決定した場

ているイベントデータに基づいて、文章生成モデルを用いて、提案する目的地を決定する、行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.103431 JP2024079051A 2024-05-15 JP2024166138 2024-11-28 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06N3/008 | G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感

情を判定する感情決定部と、所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも一つ

と、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含み、前記機

器作動は、ユーザの好みの音楽をかけることを含み、前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、ユーザの好みの音楽をかけることを決定した場合に

は、格納部に格納された、ユーザの音楽の好みに関する情報に基づいて、再生する音楽を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、ユーザの好みの音楽をかけることを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、ユーザの好みの音楽をかけることを決定した場合には、格納部に格納さ

情報に基づいて、再生する音楽を決定する、行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、ユーザの音楽の好みに関する情報として、音楽の種類の好み、楽器の好み、及び、歌手の好みの少な

音楽を決定する、

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記行動決定部は、ユーザの音量レベルの好みに応じて、音量レベルを決定する、請求項１又は２に記載の行動制御シス

【請求項４】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項５】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

御システム。

【請求項６】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

テム。

【請求項７】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項４又は５に記載の行動制御システム。

1.103431 JP2024079052A 2024-05-15 JP2024166139 2024-11-28 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 |
G06N3/0475

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザ状態及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部と、前

記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情及び前記電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用いて、機器作動の何れかを電子

機器の行動として決定する行動決定部と、イベントデータを履歴データに記憶させる記憶制御部と、を含み、行動決定部は、電子機器の行動として、スケ

ジュールを提案することを決定した場合には、履歴データに記憶されているイベントデータに基づいて、文章生成モデルを用いて、提案するユーザのスケ

ジュールを決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、ユーザのスケジュールを決定することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、スケジュールを提案することを決定した場合には、前記履歴データに記

いて、文章生成モデルを用いて、提案するユーザのスケジュールを決定する、行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.103431 JP2024079053A 2024-05-15 JP2024166140 2024-11-28 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 |
G06N3/0475

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、

前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記

電子機器の行動として決定する行動決定部と、感情決定部により決定された感情値と、ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに

記憶させる記憶制御部と、を含み、行動決定部は、前記電子機器の行動として、ユーザに家庭内に関するアドバイスをすることを決定した場合には、前記履

歴データに記憶されている家庭内の機器に関するデータに基づいて、文章生成モデルを用いて、体調に関するアドバイスや推奨の料理、補充すべき食材など

を提案する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、ユーザに家庭内に関するアドバイスをすることを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、ユーザに家庭内に関するアドバイスをすることを決定した場合には、前

内の機器に関するデータに基づいて、文章生成モデルを用いて、体調に関するアドバイスや推奨の料理、補充すべき食材な

ム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.103431 JP2024079054A 2024-05-15 JP2024166141 2024-11-28 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 | G06Q50/10
| G16H20/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定

する感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用い

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部と、感情決定部により決定された感情値と、ユーザの

行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記憶させる記憶制御部と、を含み、機器作動は、ユーザに健康に関するアドバイスをすることを

含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、前記ユーザに健康に関するアドバイスをすることを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記ユーザに健康に関するアドバイスをすることを決定した場合には、

スをする行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.103431 JP2024079055A 2024-05-15 JP2024166142 2024-11-28 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06N3/008 | G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感

情を判定する感情決定部と、所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも一つ

と、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含み、前記機

器作動は、前記ユーザの精神年齢を推定することを含み、前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記ユーザの精神年齢を推定することを決定した

場合には、前記ユーザの行動に基づいて、前記ユーザの精神年齢を推定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、前記ユーザの精神年齢を推定することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記ユーザの精神年齢を推定することを決定した場合には、前記ユーザ

神年齢を推定する行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記ユーザの精神年齢を推定することを決定した場合には、前記ユーザ

前記履歴データに記録された前記ユーザの行動に基づいて、前記ユーザの精神年齢を推定する請求項１に記載の行動制御シ

【請求項３】

  前記機器作動は、前記ユーザの精神年齢を考慮することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記ユーザの精神年齢を考慮することを決定した場合には、推定された

記電子機器の行動を決定する請求項１又は２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項５】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項６】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項７】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項４又は５記載の行動制御システム。

1.103431 JP2024079056A 2024-05-15 JP2024166143 2024-11-28 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06N3/008 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感

情を判定する感情決定部と、所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも一つ

と、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含み、前記機

器作動は、ユーザに対しユーザの創作活動に関するアドバイスをすることを含み、前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、ユーザに対しユーザの創

作活動に関するアドバイスをすることを決定した場合には、ユーザの創作活動に関する情報を収集し、収集した情報からユーザの創作活動に関するアドバイ

スをすることを含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、ユーザに対しユーザの創作活動に関するアドバイスをすることを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、ユーザに対しユーザの創作活動に関するアドバイスをすることを決定し

する情報を収集し、収集した情報からユーザの創作活動に関するアドバイスをする行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記行動決定部は、前記ユーザの創作活動に関する情報の収集を、前記ユーザの不在時であっても行う請求項１記載の行

【請求項７】

  前記行動決定部による前記アドバイスには前記ユーザの創造性を引き出すヒントが含まれる請求項１に記載の行動制御シ

【請求項８】

  前記行動決定部による前記アドバイスには前記ユーザの表現性を引き出すヒントが含まれる請求項１に記載の行動制御シ



1.103129 JP2024078033A 2024-05-13 JP2024164820 2024-11-27 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる行動制御システムを提供する。【解決手段】行動制御システムにおいて、電子

機器であるロボット１００は、ユーザの行動を含むユーザ状態及びロボットの状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は前記ロボットの感情を判定す

る感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、ロボットの状態、ユーザの感情及びロボットの感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用いて、

作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、ロボットの行動として決定する行動決定部と、を含む。行動決定部は、ロボットの行動として、ユー

ザに問題を出題することを決定した場合には、ユーザが使用するテキストの内容及びユーザの目標偏差値に基づいてユーザに合った問題を出題する。【選択

図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、前記ユーザに問題を出題することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記ユーザに問題を出題することを決定した場合には、前記ユーザが使

ザの目標偏差値に基づいて前記ユーザに合った問題を出題する行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記ユーザの感情として、前記ユーザが暇そうな状態であったり、前記ユーザの保護者から勉強する

判定すると、前記ユーザに合った問題を出題する請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記行動決定部は、出題した問題をユーザが回答できた場合、解答の難易度を難しくした問題を出題する請求項１記載の

【請求項４】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項５】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項６】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項７】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項４又は５記載の行動制御システム。

1.103129 JP2024078034A 2024-05-13 JP2024164821 2024-11-27 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06N3/008 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、状態認識部と、感情決定部と、行動決定部と、記憶制御部と、を含み、機器作動は、ユーザの行動を是正する第１行動内

容を設定することを含み、行動決定部は、自発的に又は定期的にユーザの行動を検知し、検知したユーザの行動と予め記憶した特定情報とに基づき、電子機

器の行動として、ユーザの行動を是正することを決定した場合には、第１行動内容を実行する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、前記ユーザの行動を是正する第１行動内容を設定することを含み、

  前記行動決定部は、自発的に又は定期的に前記ユーザの行動を検知し、検知した前記ユーザの行動と予め記憶した特定情

として、前記ユーザの行動を是正することを決定した場合には、前記第１行動内容を実行する、行動制御システム。

【請求項２】

  前記第１行動内容は、前記ユーザの行動を是正するジェスチャーの実行、及び、前記ユーザの行動を是正する音声の再生

に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記行動決定部は、前記電子機器が前記ジェスチャーを実行した後、又は、前記音声を再生した後に、前記ユーザの行動

が是正されたか否かを判定し、前記ユーザの行動が是正された場合、前記第１行動内容と異なる第２行動内容を生成する、

ム。

【請求項４】

  前記第２行動内容は、前記ユーザの行動を褒める音声、及び、前記ユーザの行動に対して感謝する音声の少なくとも１つ

動制御システム。

【請求項５】

  前記行動決定部は、前記電子機器が前記ジェスチャーを実行した後、又は、前記音声を再生した後に、前記ユーザの行動

が是正されたか否かを判定し、前記ユーザの行動が是正されていない場合、前記第１行動内容と異なる第３行動内容を生成

システム。

【請求項６】

  前記第３行動内容は、前記ユーザ以外の人物への特定情報の送信、前記ユーザの興味を引くジェスチャーの実行、前記ユ

前記ユーザの興味を引く映像の再生の少なくとも１つを含む、請求項５に記載の行動制御システム。

【請求項７】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する、請

【請求項８】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

1.103129 JP2024078035A 2024-05-13 JP2024164822 2024-11-27 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06N3/008 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感

情を判定する感情決定部と、所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも一つ

と、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、前記感情決定部

により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記憶させる記憶制御部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、前記ユーザの性格を分析することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記ユーザの性格を分析することを決定した場合には、前記ユーザとの

いて前記ユーザの性格を分析し、分析した性格を提示する行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.103129 JP2024078036A 2024-05-13 JP2024164823 2024-11-27 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06N3/008 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定

する感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用い

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含み、行動決定部は、推測したユーザの文

化圏を、行動決定モデルによる出力生成、感情決定部によるユーザの感情の判定、感情決定部によるロボットの感情の判定の少なくとも一つに反映させる。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記行動決定部は、推測した前記ユーザの文化圏を、前記行動決定モデルによる出力生成、前記感情決定部による前記ユ

による前記電子機器の感情の判定の少なくとも一つに反映させる

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.103129 JP2024078037A 2024-05-13 JP2024164824 2024-11-27 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。【解決手段】行動制御システムにおいて、電子機器であるロボット１００

は、所定のタイミングで、ユーザ状態、ロボットの状態、ユーザの感情及びロボットの感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用いて、作動しないこ

とを含む複数種類の機器作動の何れかを、ロボットの行動として決定する行動決定部と、感情決定部が決定した感情値と、ユーザの行動を含むデータとを含

むイベントデータを、履歴データに記憶させる記憶制御部と、を含み、機器作動は、ユーザに健康に関するアドバイスをすることを含み、記憶制御部は、検

知されたユーザの健康状態を表すパラメータを履歴データに記憶させ、行動決定部は、ロボットの行動として、ユーザに健康に関するアドバイスをすること

を決定した場合には、ユーザの健康状態を表すパラメータに基づき、ユーザの健康状態に対応する行動を自律的に決定する。【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、ユーザに健康に関するアドバイスをすることを含み、

  前記記憶制御部は、検知された前記ユーザの健康状態を表すパラメータを履歴データに記憶させ、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、ユーザに健康に関するアドバイスをすることを決定した場合には、前記

に基づき、前記ユーザの健康状態に対応する行動を自律的に決定する行動制御システム。

【請求項２】

  前記ユーザの健康状態を表すパラメータは、前記ユーザの会話の抑揚、前記ユーザの顔色、前記ユーザの手の震え、前記

数、前記ユーザの睡眠時間、前記ユーザがトイレへ入った回数、前記ユーザの心拍数、前記ユーザの血圧、および、前記ユ

である請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項４】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項５】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

御システム。

【請求項６】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項３または請求項４記載の行動制御システム。

1.103129 JP2024078038A 2024-05-13 JP2024164825 2024-11-27 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06N3/008 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定

する感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用い

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部と、感情決定部により決定された感情値と、ユーザの

行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記憶させる記憶制御部と、を含み、機器作動は、飲食に関するアクティビティを提案することを

含み、行動決定部は、電子機器の行動として、飲食に関するアクティビティを提案することを決定した場合には、飲食に関するアクティビティを提案する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、飲食に関するアクティビティを提案することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、飲食に関するアクティビティを提案することを決定した場合には、飲食

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.103129 JP2024078039A 2024-05-13 JP2024164826 2024-11-27 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる行動制御システムを提供する。【解決手段】行動制御システムにおいて、電子

機器であるロボットは、ユーザの行動を含むユーザ状態及びロボットの状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定

部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、ロボットの状態、ユーザの感情及びロボットの感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用いて、作動しない

ことを含む複数種類の機器作動の何れかを、ロボットの行動として決定する行動決定部と、感情決定部が決定した感情値と、ユーザの行動を含むデータとを

含むイベントデータを、履歴データに記憶させる記憶制御部と、を含み、機器作動は、提供者が提供した事項に対するユーザの感情に基づく情報を提供者に

対して通知することを含み、行動決定部は、提供者に対して通知することを決定した場合には、提供者に対して通知する。【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、提供者が提供した事項に対する前記ユーザの感情に基づく情報を、前記提供者に対して通知することを

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、提供者が提供した事項に対する前記ユーザの感情に基づく情報を、前記

した場合には、提供者が提供した事項に対する前記ユーザの感情に基づく情報を、前記提供者に対して通知する

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.102675 JP2024077177A 2024-05-10 JP2024163876 2024-11-22 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F16/90 |
G06F16/9035 |
G10L25/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感

情を判定する感情決定部と、所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも一つ

と、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含み、前記行

動決定部は、前記電子機器の行動として、前記電子機器の行動予定を決めることを決定した場合には、前記行動予定を発動する発動条件、及び前記電子機器

の行動予定の内容の組み合わせを決定し、前記組み合わせを行動予定データに記憶させ、前記行動予定データの前記発動条件を満たした場合に、前記電子機

器の行動予定の内容を実行することを決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、前記電子機器の行動予定を決めることを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記電子機器の行動予定を決めることを決定した場合には、前記行動予

子機器の行動予定の内容の組み合わせを決定し、前記組み合わせを行動予定データに記憶させ、

  前記行動予定データの前記発動条件を満たした場合に、前記電子機器の行動予定の内容を実行することを決定する行動制

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.102675 JP2024077178A 2024-05-10 JP2024163877 2024-11-22 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F16/90 |
G06F16/9035 |
G10L25/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感

情を判定する感情決定部と、所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの周辺環境、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の

感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定

部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの周辺環境、前記ユーザの感情、及び前記電子

動決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記機器作動は、前記電子機器の行動予定を決めることを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記電子機器の行動予定を決めることを決定した場合には、前記行動予

子機器の行動予定の内容の組み合わせを決定し、前記組み合わせを行動予定データに記憶させ、

  前記行動予定データの前記発動条件を満たした場合に、前記電子機器の行動予定の内容を実行することを決定する請求項

【請求項３】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項４】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの周辺環境、前記ユーザの感情、及び前記ロボッ

キストと、前記ロボット行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて

請求項３記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項６】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項３又は４記載の行動制御システム。

1.102675 JP2024077179A 2024-05-10 JP2024163878 2024-11-22 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06N3/004 | G06N5/022 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定す

る感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情及び電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用いて、

作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含み、機器作動は、特定の競技に参加するユーザに

特定の競技に関するアドバイスを行うことを含み、行動決定部は、ユーザが参加する特定の競技が実施されている競技スペースを撮像可能な画像取得部と、

画像取得部で撮像した競技スペースで特定の競技を実施している複数の競技者の感情を解析する競技者解析部と、を含むと共に、競技者解析部の解析結果に

基づいてユーザにアドバイスを行う。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、特定の競技に参加する前記ユーザに前記特定の競技に関するアドバイスを行うことを含み、

  前記行動決定部は、

  前記ユーザが参加する前記特定の競技が実施されている競技スペースを撮像可能な画像取得部と、

  前記画像取得部で撮像した前記競技スペースで前記特定の競技を実施している複数の競技者の感情を解析する競技者解析

  前記電子機器の行動として、前記特定の競技に参加する前記ユーザに前記特定の競技に関するアドバイスを行うことを決

の解析結果に基づいて、前記ユーザにアドバイスを行う、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.102675 JP2024077180A 2024-05-10 JP2024163879 2024-11-22 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06Q50/10 | G06F3/01 |
G06T7/00 | A63H11/00 |
G06N5/022 | G06N3/004

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定す

る感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情及び電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用いて、

作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含み、機器作動は、特定の競技に参加するユーザに特

定の競技に関するアドバイスを行うことを含み、行動決定部は、ユーザが参加する特定の競技が実施されている競技スペースを撮像可能な画像取得部と、競

技スペースで競技を実施している複数の競技者の特徴を特定する特徴特定部と、を含むと共に、特徴特定部の特定結果に基づいてユーザにアドバイスを行

う。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、特定の競技に参加する前記ユーザに前記特定の競技に関するアドバイスを行うことを含み、

  前記行動決定部は、

  前記ユーザが参加する前記特定の競技が実施されている競技スペースを撮像可能な画像取得部と、

  前記画像取得部で撮像した前記競技スペースで競技を実施している複数の競技者の特徴を特定する特徴特定部と、を備え

  前記電子機器の行動として、前記特定の競技に参加する前記ユーザに前記特定の競技に関するアドバイスを行うことを決

特定結果に基づいて、前記ユーザにアドバイスを行う、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.102675 JP2024077181A 2024-05-10 JP2024163880 2024-11-22 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F16/90 |
G06F16/9035 |
A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定

する感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用い

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含み、行動決定部は、行動決定モデルを用いて

取得した電子機器の行動内容と、既存の反応ルールを用いて決定される電子機器の行動内容との類似度を計算し、類似度が閾値以下である場合に、既存の反

応ルールを用いて決定される行動を優先する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記行動決定部は、前記行動決定モデルを用いて取得した前記電子機器の行動内容と、既存の反応ルールを用いて決定さ

似度を計算し、当該類似度が閾値以下である場合に、前記既存の反応ルールを用いて決定される行動を優先する

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。



1.102675 JP2024077182A 2024-05-10 JP2024163881 2024-11-22 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06F3/01 | G06F16/90 |
G06F16/9035 |
G10L15/10 | G10L13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部を含み、機器作動は、前日の出来事を要約す

ることを含み、行動決定部は、電子機器の行動として、前日の出来事を要約することを決定した場合には、履歴データを表すテキストに、前日の出来事の要

約を指示するための固定文を追加し、行動決定モデルに入力することにより、前日の出来事の要約を取得し、次の日の所定の時間に起動されたとき、又は、

ユーザが起きたときに、前日の出来事を思い出すユーザの会話、又は、何かを考えるユーザの仕草を検知した場合に、取得した要約を発話又はジェスチャー

で出力する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、前日の出来事を要約することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前日の出来事を要約することを決定した場合には、前記履歴データを表

を指示するための固定文を追加し、前記行動決定モデルに入力することにより、前日の出来事の要約を取得し、次の日の所

は、ユーザが起きたときに、前日の出来事を思い出すユーザの会話、又は、何かを考えるユーザの仕草を検知した場合に、

スチャーで出力する

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.102675 JP2024077183A 2024-05-10 JP2024163882 2024-11-22 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F16/9035

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部を含み、機器作動は、前日の出来事を考慮し

て電子機器の感情を決定することを含み、行動決定部は、電子機器の行動として、前日の出来事を考慮して電子機器の感情を決定することを決定した場合に

は、履歴データを表すテキストに、前日の出来事の要約を指示するための固定文を追加し、行動決定モデルに入力することにより、前日の出来事の要約を取

得し、履歴データを表すテキストに、次の日の電子機器の感情を質問する固定文を追加し、行動決定モデルに入力することにより、取得した要約を踏まえた

電子機器の感情を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、前日の出来事を考慮して前記電子機器の感情を決定することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前日の出来事を考慮して前記電子機器の感情を決定することを決定した

キストに、前日の出来事の要約を指示するための固定文を追加し、前記行動決定モデルに入力することにより、前日の出来

タを表すテキストに、次の日の前記電子機器の感情を質問する固定文を追加し、前記行動決定モデルに入力することにより

記電子機器の感情を決定する

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.102675 JP2024077184A 2024-05-10 JP2024163883 2024-11-22 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G10L25/63 | G10L13/00 |
G10L15/22 | G10L15/00 |
A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部と、

感情決定部により決定された感情値とユーザの行動を含むデータを含むイベントデータを履歴データに記憶させる記憶制御部と、所定のタイミングで、ユー

ザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、前日の履歴の要約文の内容を画像化した要約画像と、行動決定モデルと

を用いて、複数種類の機器作動の何れかを電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含み、機器作動は、要約画像によって表されるユーザの行動履歴

に関して発話することを含み、行動決定部は、電子機器の行動として、ユーザの行動履歴に関して発話することを決定した場合、ユーザのストレス度合いに

ついて発話するように決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

た前記ユーザの前日の履歴データから作成された前記ユーザにおける前日の履歴の要約文の内容を画像化した要約画像と、

しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、前記要約画像によって表される前記ユーザの行動履歴に関して発話することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記ユーザの行動履歴に関して発話することを決定した場合には、前記

話するように決定する

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.102675 JP2024077185A 2024-05-10 JP2024163884 2024-11-22 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G10L25/63 | G10L13/00 |
G10L15/22 | G10L15/00 |
A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部と、

感情決定部により決定された感情値とユーザの行動を含むデータを含むイベントデータを履歴データに記憶させる記憶制御部と、所定のタイミングで、ユー

ザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、前日の履歴の要約文と、行動決定モデルとを用いて、複数種類の機器作

動の何れかを電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含み、機器作動は、要約画像によって表されるユーザの行動履歴に関して発話することを含

み、行動決定部は、電子機器の行動として、ユーザの行動履歴に関して発話することを決定した場合、ユーザのストレス度合いについて発話するように決定

する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

た前記ユーザの前日の履歴データから作成された前記ユーザにおける前日の履歴の要約文と、行動決定モデルとを用いて、

機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、前記要約文によって表される前記ユーザの行動履歴に関して発話することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記ユーザの行動履歴に関して発話することを決定した場合には、前記

話するように決定する

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.102675 JP2024077186A 2024-05-10 JP2024163885 2024-11-22 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06F3/01 | G06F16/90 |
G06F16/9035 |
G10L15/22

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定

する感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用い

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部と、感情決定部により決定された感情値と、ユーザの

行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記憶させる記憶制御部と、を含み、機器作動は、ユーザの発言を自律的に質問に変換することを

含み、行動決定部は、電子機器の行動として、質問に対する回答を行う。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、前記ユーザの発言を自律的に質問に変換することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記質問に対する回答を行う行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.102675 JP2024077187A 2024-05-10 JP2024163886 2024-11-22 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G10L13/00 |
G10L13/06 | G10L15/00 |
G10L15/22

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感

情を判定する感情決定部と、所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも一つ

と、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含み、前記機

器作動は、語彙を増やす、及び増えた語彙について発話することを含み、前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、語彙を増やすことを決定した場合

には、語彙を増やし、増えた語彙について発話することを決定した場合には、増えた語彙について発話する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、語彙を増やす、及び増えた語彙について発話することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、語彙を増やすことを決定した場合には、語彙を増やし、増えた語彙につ

は、増えた語彙について発話する行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.102675 JP2024077188A 2024-05-10 JP2024163887 2024-11-22 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G10L13/10 | G06F3/01 |
G06F16/9035 |
G06N3/008

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる行動制御システムを提供する。【解決手段】行動制御システムにおいて、ロ

ボット１００は、ロボットの発話方法を学習し、ロボットの発話方法の設定を変更し、様々なｗｅｂやニュース、動画、映画にアクセスし、様々な発話者の

発話方法、声質及び声調を記憶して、その覚えた他人の声を、声生成ＡＩを用いて、自分の声としてどんどん引き出しを増やす行動決定部を含む。その結

果、ユーザの属性（子供、大人、博士、先生、医師、生徒、児童、取締役など）によって、発生する声を変更することができる。すなわち、ユーザが子供の

場合はかわいい声に、ユーザが医師の時は俳優やアナウンサー風の声に、ユーザが取締役の場合は経営者の声に、ユーザが関西人の場合は関西弁、というよ

うにロボット自ら自動で切り替える。【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、発話方法を学習する、及び発話方法の設定を変更することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記発話方法を学習することを決定した場合には、予め設定した情報ソ

し、当該収集した発話者の声を、声生成ＡＩを用いて、複数種類の自身の声として格納し、前記発話方法の設定を変更する

ザの属性によって、発生する声を変更する、行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.102675 JP2024077189A 2024-05-10 JP2024163888 2024-11-22 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06Q50/10 | G06F3/01 |
A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感

情を判定する感情決定部と、所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも一つ

と、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、前記感情決定部

により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記憶させる記憶制御部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、子供の会話、動作を把握し、得意不得意、及び特徴を解析し、子供の有する音楽的要素、理系的要素、

化することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、提案することを決定した場合には、子供又は親に、行動を提案する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.102675 JP2024077190A 2024-05-10 JP2024163889 2024-11-22 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G10L13/00 | G10L25/63 |
G10L15/22 | G10H1/00 |
G06F16/90 |
G06F16/9035 |
G06N3/0475

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定す

る感情決定部と、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情及び前記電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを

含む複数種類の機器作動の何れかを電子機器の行動として決定する行動決定部と、感情決定部により決定された感情値と、ユーザの行動を含むデータとを含

むイベントデータと、ユーザの特性を含む特性情報と、特性情報を取得したときの状況情報と、を履歴データに記憶させる記憶制御部と、を含み、機器作動

は、ユーザに対して発話することを含み、行動決定部は、履歴データとその時点の状況情報とに基づいてユーザの電子機器に対する対話内容を推測しユーザ

への発話内容を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータと、前記ユーザの特

を取得したときの状況情報とを、履歴データに記憶させる記憶制御部と、

  を含み、

  前記機器作動は、前記ユーザに対して発話することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記ユーザに対して発話することを決定した場合には、前記履歴データ

前記ユーザの電子機器に対する対話内容を推測し、前記推測の結果に基づいて前記ユーザへの発話内容を決定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータと、前記ユーザの特

を取得したときの状況情報とを、履歴データに記憶させる記憶制御部と、

  を含み、

  前記機器作動は、特定の音楽データを再生することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、特定の音楽データを再生することを決定した場合には、前記履歴データ

再生する前記特定の音楽データを決定する、

  行動制御システム。

【請求項３】

  前記電子機器は、前記ユーザが前記電子機器に対して発話する前に、前記ユーザに対して前記行動決定部で決定した前記

又は請求項２に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

ステム。

【請求項５】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

1.102675 JP2024077191A 2024-05-10 JP2024163890 2024-11-22 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06Q10/10 | G06F3/01 |
G06F40/56 | G06F40/44

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】ユーザ状態及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部と、所定のタイミングでユー

ザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情及び電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用いて作動しないことを含む複数種類の機器作動の何

れかを電子機器の行動として決定する行動決定部と、感情決定部により決定された感情値とイベントデータを履歴データに記憶させる記憶制御部とを含み、

機器作動はミーティング中のユーザに発言に対しアドバイス情報を出力することを含み、行動決定部は過去のミーティングの議事録の要約を取得し要約と予

め定められた関係となる発言がされた場合には電子機器の行動としてミーティング中のユーザの発言に対しアドバイス情報を出力することを決定し発言の内

容に応じてアドバイス情報を出力する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、ミーティング中の前記ユーザの発言に対しアドバイス情報を出力することを含み、

  前記行動決定部は、過去のミーティングの議事録の要約を取得し、前記要約と予め定められた関係となる発言がされた場

て、前記ミーティング中の前記ユーザの発言に対しアドバイス情報を出力することを決定し、当該発言の内容に応じてアド

ステム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.102675 JP2024077192A 2024-05-10 JP2024163891 2024-11-22 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06Q10/10 | G06F3/01 |
G06F16/9035 |
G06F40/56 | G06F40/44

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定す

る感情決定部と、所定のタイミングでユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情及び電子機器の感情と、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを含

む複数種類の機器作動の何れかを電子機器の行動として決定する行動決定部と、感情決定部により決定された感情値と、ユーザの行動を含むデータとを含む

イベントデータを、履歴データに記憶させる記憶制御部と、を含み、機器作動はミーティング中のユーザに対しミーティングの進行支援を行うことを含み、

行動決定部は電子機器の行動としてミーティング中のユーザに対しミーティングの進行支援を出力することを決定し、ミーティングの進行支援を出力する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、ミーティング中の前記ユーザに対し当該ミーティングの進行支援を行うことを含み、

  前記行動決定部は、前記ミーティングが予め定められた状態になった場合には、前記電子機器の行動として、前記ミーテ

ミーティングの進行支援を出力することを決定し、当該ミーティングの進行支援を出力する行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.102675 JP2024077499A 2024-05-10 JP2024163100 2024-11-21 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06Q10/10 | G06F3/01 |
G10L15/00 |
G06F16/9035 |
G06F40/279 |
G06F40/216

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感

情を判定する感情決定部と、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも一つに基づいて、前記電子機

器の行動を決定する行動決定部と、を含み、前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、会議の議事録を取ることを決定した場合には、音声認識によ

り、ユーザの発言内容を取得し、声紋認証により、発言者を識別し、前記感情決定部の判定結果に基づいて、前記発言者の感情を取得し、ユーザの発言内

容、発言者の識別結果、及び前記発言者の感情の組み合わせを表す議事録データを作成する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも一つに基づいて、前記

部と、

  を含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、会議の議事録を取ることを決定した場合には、

  音声認識により、ユーザの発言内容を取得し、声紋認証により、発言者を識別し、前記感情決定部の判定結果に基づいて

  ユーザの発言内容、発言者の識別結果、及び前記発言者の感情の組み合わせを表す議事録データを作成する行動制御シス

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、議事録を取ることを決定した場合には、更に、対話機能を有する文章生

表すテキストの要約を生成する請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、議事録を取ることを決定した場合には、更に、対話機能を有する文章生

れる、前記ユーザがやるべきことのリストを生成する請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、議事録を取ることを決定した場合には、更に、前記議事録データ、前記

加者宛てに送信する請求項３記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、議事録を取ることを決定した場合には、更に、前記リストに基づいて、

とを確認するメッセージを送信する請求項３記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記電子機器はロボットである請求項１記載の行動制御システム。

【請求項７】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項８】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項６記載の行動制御システム。



1.102675 JP2024077500A 2024-05-10 JP2024163101 2024-11-21 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06F16/90 | G06F3/01 |
G06N3/008 |
G06N3/0475

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感

情を判定する感情決定部と、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも一つに基づいて、前記電子機

器の行動を決定する行動決定部と、を含み、前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、ユーザの質問に対して回答することを決定した場合には、ユー

ザの質問を表すベクトルを取得し、質問と回答の組み合わせを格納したデータベースから、前記取得したベクトルに対応するベクトルを有する質問を検索

し、前記検索された質問に対する回答と、対話機能を有する文章生成モデルを用いて、前記ユーザの質問に対する回答を生成する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも一つに基づいて、前記

部と、

  を含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、ユーザの質問に対して回答することを決定した場合には、

  ユーザの質問を表すベクトルを取得し、質問と回答の組み合わせを格納したデータベースから、前記取得したベクトルに

索し、前記検索された質問に対する回答と、対話機能を有する文章生成モデルを用いて、前記ユーザの質問に対する回答を

【請求項２】

  前記電子機器はロボットである請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項４】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２記載の行動制御システム。

1.102675 JP2024077501A 2024-05-10 JP2024163102 2024-11-21 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G10L25/63 | G06F16/90 |
G06F16/9035

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する

感情決定部と、所定のタイミングでユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情及び電子機器の感情の少なくとも一つと行動決定モデルとを用いて、作動し

ないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部と、感情決定部により決定された感情値と、ユーザの行動を含む

データとを含むイベントデータを履歴データに記憶させる記憶制御部とを含む。機器作動が、前日の出来事を考慮した音楽を生成し、再生することを含む場

合、行動決定部は、履歴データに記憶された前日のイベントデータの要約を取得し、要約に基づく音楽を生成し、生成した音楽を再生する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、前日の出来事を考慮した音楽を生成し、再生することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前日の出来事を考慮した音楽を生成し、再生することを決定した場合に

日のイベントデータの要約を取得し、前記要約に基づく音楽を生成し、生成した前記音楽を再生する、行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.102675 JP2024077502A 2024-05-10 JP2024163103 2024-11-21 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N5/022 | G06F3/01 |
G06F16/90 |
G06F16/9035 |
G06N3/004

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定

する感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用い

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部とを含む。行動決定部は、感情決定部が決定したユー

ザの感情又は電子機器の感情の強さに応じて、行動決定モデルとして対話機能を有する文章生成モデルに基づいて生成された電子機器の行動内容と、行動決

定モデルとしてユーザの行動及びユーザの感情又は電子機器の感情に従って電子機器の行動を決定するための反応ルールに基づいて決定される行動内容との

いずれかを選択する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記行動決定部は、前記感情決定部が決定した前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情の強さに応じて、前記行動決定

生成モデルに基づいて生成された前記電子機器の行動内容と、前記行動決定モデルとして前記ユーザの行動及びユーザの感

記電子機器の行動を決定するための反応ルールに基づいて決定される行動内容とのいずれかを選択する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記感情の強さを表す感情値が閾値以上の場合、前記反応ルールに基づいて決定される行動内容を選

合、前記文章生成モデルに基づいて生成された行動内容を選択する請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

ム。

【請求項４】

  前記行動決定部は、前記文章生成モデルを用いて前記行動内容を選択する場合、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、

トの感情の少なくとも一つを表すテキストと、前記ロボット行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前

て、前記ロボットの行動を決定する請求項３記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項６】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項３記載の行動制御システム。

1.102675 JP2024077503A 2024-05-10 JP2024163104 2024-11-21 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N5/022 | G06F3/01 |
G06F16/90 |
G06F16/9035 |
G06N3/008

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定

する感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用い

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部とを含む。行動決定部は、ユーザの行動、ユーザの感

情及び／又は電子機器の感情と、これらに従って電子機器の行動を決定するための反応ルールの条件との合致度を算出し、合致度が閾値以上の場合には反応

ルールを用いて決定される行動内容を選択し、合致度が閾値未満の場合には行動決定モデルとして対話機能を有する文章生成モデルを用いて決定される電子

機器の行動内容を選択する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザの行動、前記ユーザの感情及び／又は前記電子機器の感情と、前記ユーザの行動、前記ユ

の感情に従って前記電子機器の行動を決定するための反応ルールの条件との合致度を算出し、前記合致度が閾値以上の場合

される行動内容を選択し、前記合致度が前記閾値未満の場合には前記行動決定モデルとして対話機能を有する文章生成モデ

器の行動内容を選択する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定部は、前記文章生成モデルを用いて前記行動内容を決定する場合、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、

トの感情の少なくとも一つを表すテキストと、前記ロボット行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前

て、前記ロボットの行動を決定する請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.102675 JP2024077504A 2024-05-10 JP2024163105 2024-11-21 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F16/9035 |
G10L25/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部と、所

定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを

含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含み、機器作動は、電子機器が電子機器の感情を表現するジェス

チャーを行うことを含み、行動決定部は、自律的にユーザの興味のある対象を収集し、電子機器の行動として、ユーザの興味に応じた情報を提供することを

決定した場合には、提供される情報の内容に応じた電子機器の感情を表現するジェスチャーの内容を決定する行動制御システム。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、前記電子機器が前記電子機器の感情を表現するジェスチャーを行うことを含み、

  前記行動決定部は、自律的に前記ユーザの興味のある対象を収集し、前記電子機器の行動として、前記ユーザの興味に応

場合には、提供される前記情報の内容に応じた前記電子機器の感情を表現する前記ジェスチャーの内容を決定する行動制御

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.102373 JP2024076069A 2024-05-08 JP2024163068 2024-11-21 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F16/90 | G10L13/00 |
G06N3/0475

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定

する感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、ユーザを撮影したユーザ

画像と、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含み、機器作

動は、ユーザの動作に対する行動を含み、行動決定部は、電子機器の行動として、ユーザの動作に関して発話することを決定した場合には、ユーザの動作に

関する質問を行うように決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

像と、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定

  を含み、

  前記機器作動は、前記ユーザ画像によって表されるユーザの動作に対する行動を含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、ユーザの動作に関して発話することを決定した場合には、ユーザの動作

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.102373 JP2024076070A 2024-05-08 JP2024163069 2024-11-21 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F16/90 | G10L13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定

する感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、ユーザ周辺画像と、行動

決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含み、機器作動は、ユーザ

周辺画像によって表されるユーザがいる場所に関する発話を含み、行動決定部は、電子機器の行動として、ユーザがいる場所について発話することを決定し

た場合には、ユーザがいる場所に関する話題を発話するように決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

撮影したユーザ周辺画像と、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子

定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、前記ユーザ周辺画像によって表されるユーザがいる場所に関する発話を含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、ユーザがいる場所について発話することを決定した場合には、ユーザが

うに決定する

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.102373 JP2024076071A 2024-05-08 JP2024163070 2024-11-21 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06Q50/10 | G06F3/01 |
G06N3/008

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感

情を判定する感情決定部と、所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも一つ

と、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含み、前記機

器作動は、ユーザに詐欺リスクに関するアドバイスをすることを含み、前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、ユーザに詐欺リスクに関するアドバ

イスをすることを決定した場合には、ユーザに詐欺リスクに関するアドバイスをする。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、ユーザに詐欺リスクに関するアドバイスをすることを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、ユーザに詐欺リスクに関するアドバイスをすることを決定した場合には

バイスをする行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.102373 JP2024076072A 2024-05-08 JP2024163071 2024-11-21 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06Q50/10 | G06F3/01 |
G06N3/008

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感

情を判定する感情決定部と、所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも一つ

と、行動決定モデルとを用いて、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含む。前記機

器作動は、ユーザに迫るリスクに関するアドバイスをすることを含み、前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、ユーザに迫るリスクに関するアドバ

イスをすることを決定した場合には、ユーザに迫るリスクに関するアドバイスをする。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、ユーザに迫るリスクに関するアドバイスをすることを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、ユーザに迫るリスクに関するアドバイスをすることを決定した場合には

バイスをする行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.101166 JP2024073376A 2024-04-30 JP2024167058 2024-11-29 0000-01-01 0000-01-01 記録制御システム、システム及びプログラム
G06F3/01 | G06N3/0475
| G06N3/004

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの感情の強さの高まりに応じてデータを適切に記録すること。

【解決手段】記録制御システムは、ユーザを連続的に検出するセンサによって検出された情報の少なくとも一部に基づいて、ユーザの感情の強さを決定する

感情決定部と、センサによって検出された情報の少なくとも一部を処理した情報を記録し、感情決定部によって決定されたユーザの感情の強さが閾値を超え

たか否かに応じて、記録する情報を切り替える記憶制御部とを備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザを連続的に検出するセンサによって検出された情報の少なくとも一部に基づいて、ユーザの感情の強さを決定する

  前記センサによって検出された情報の少なくとも一部を処理した情報を記録し、前記感情決定部によって決定された前記

か否かに応じて、記録する情報を切り替える記憶制御部と

  を備える記録制御システム。

【請求項２】

  前記記憶制御部は、

  前記感情の強さが閾値を超えた場合に、前記感情の強さが閾値を超えていない場合に比べて、情報量を抑えた情報を記録

  請求項１に記載の記録制御システム。

【請求項３】

  前記記憶制御部は、

  前記感情の強さが閾値を超えた場合に、記録する情報の種類または容量の少なくとも一方を限定した情報を記録する

  請求項２に記載の記録制御システム。

【請求項４】

  前記記憶制御部は、

  前記感情の強さが閾値を超えたイベントのポイントを示す情報を記録する

  請求項２に記載の記録制御システム。

【請求項５】

  前記記憶制御部は、

  前記感情の強さが閾値を超えた場合に、所定期間内に発生した前記感情の強さが閾値を下回るイベントの情報を記録対象

  請求項１に記載の記録制御システム。

【請求項６】

  前記記憶制御部は、

  周辺情報、臭い、気温、湿度、位置情報、天候、周囲の人数、周囲の人の表情、周囲の人の感情のいずれかを含む情報を

  請求項１に記載の記録制御システム。

【請求項７】

  前記記憶制御部は、

  前記感情の強さが閾値を下回る場合に、前記感情の強さが閾値を超える場合に比べて、情報量を抑えた情報を記録する

  請求項１に記載の記録制御システム。

【請求項８】

  請求項１～７のいずれか一つに記載の記録制御システムと、

  前記記憶制御部によって記録された情報を受信するサーバと

  を備えるシステム。

1.100563 JP2024072038A 2024-04-26 JP2024159672 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/004 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06N5/022 |
G06F16/908 | G10L15/22
| A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 蓮実 一隆 | 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部

と、ユーザと電子機器を対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又は電子機器の感情とに対応する前記電子

機器の行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、特定のキャラクタを設定するために、前記ユーザに前記キャラクタに関する質問を行い、

前記質問に対する前記ユーザの回答を収集し、収集された前記ユーザの回答に基づき、前記文章生成モデルを用いて前記キャラクタの各種設定を特定し、特

定した前記キャラクタの各種設定をユーザに提供する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  ユーザと電子機器を対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又は電子機

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、

  特定のキャラクタを設定するために、前記ユーザに前記キャラクタに関する質問を行い、前記質問に対する前記ユーザの

ザの回答に基づき、前記文章生成モデルを用いて前記キャラクタの各種設定を特定し、特定した前記キャラクタの各種設定

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器は、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記電子機器は、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記電子機器は、ロボットである請求項１乃至請求項５のいずれか１項記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072039A 2024-04-26 JP2024159673 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06Q50/10 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G10L25/63 |
A63H11/00 | G06N3/008
| G06N3/0475 |
G16H20/60

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 唐津 慎一朗 | 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部

と、ユーザと電子機器を対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又は電子機器の感情とに対応する前記電子

機器の行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザ状態に基づいて食の管理を行う。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  ユーザと電子機器を対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態とユーザの感情とに対応する

ユーザ状態と前記電子機器の感情とに対応する前記電子機器の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態に基づいて食の管理を行う、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、ユーザに対して、体調に関するアドバイス、献立の提案、及び補充すべき食材の提案の少なくとも一

システム。

【請求項３】

  前記行動決定部は、不足した食材、又は不足すると予測される食材の発注を行う請求項２に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記電子機器は、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項５】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項４に記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

に記載の行動制御システム。

【請求項７】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記電子機器は、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項４記載の行動制御システム。

【請求項８】

  前記電子機器は、ロボットである請求項１～請求項７の何れか１項に記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072040A 2024-04-26 JP2024159674 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G16H20/00 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06N3/008 |
G10L25/63 | A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 矢野 覚士 | 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部

と、ユーザと電子機器を対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又は電子機器の感情とに対応する前記電子

機器の行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、ユーザの健康管理を支援する前記ロボットの行動を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  ユーザと電子機器を対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又は電子機

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、ユーザの健康管理を支援する前記ロボットの行動を決定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器は、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記電子機器は、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記電子機器は、ロボットである請求項１～請求項５の何れか１項記載の行動制御システム。



1.100563 JP2024072041A 2024-04-26 JP2024159675 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/004 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06N5/022 |
G06F16/908 | G10L15/22
| A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、複数の電子機器で構成され、前記複数の電子機器のそれぞれは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認

識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部と、ユーザと電子機器を対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ

状態と、ユーザの感情又は電子機器の感情とに対応する前記電子機器の行動を決定する行動決定部と、を含む。前記ユーザは、前記複数の電子機器を構成す

る他の電子機器を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  複数の電子機器で構成される行動制御システムであって、

  前記複数の電子機器のそれぞれは、

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  ユーザと電子機器を対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又は電子機

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記ユーザは、前記複数の電子機器を構成する他の電子機器を含む、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記複数の電子機器のうちの少なくとも一部は、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無

１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記複数の電子機器は、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システ

【請求項６】

  前記電子機器は、ロボットである請求項１乃至請求項５のいずれか１項に記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072042A 2024-04-26 JP2024159676 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06N5/022 |
G06F16/908 | G10L15/22
| A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部

と、ユーザと電子機器を対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又は電子機器の感情とに対応する前記電子

機器の行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、経過時間に応じて前記電子機器の空腹度を増加させ、ユーザによる所定の行動に基づいて

電子機器の空腹度を減少させる。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  ユーザと電子機器を対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又は電子機

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、経過時間に応じて前記電子機器の空腹度を増加させ、ユーザによる所定の行動に基づいて電子機器の

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、ユーザが所定時間内に食べ物の名前を所定回数だけ発話したことを認識した場合、電子機器の空腹度

制御システム。

【請求項３】

  前記電子機器は、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項４】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項３記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記電子機器は、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項３記載の行動制御システム。

【請求項７】

  前記電子機器は、ロボットである請求項１～請求項６の何れか１項記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072043A 2024-04-26 JP2024159677 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06F40/103 | G06F3/01 |
G06F40/166 | G06F40/56
| G06T1/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムにおいて、機器作動は、絵日記を作成することを含み、前記行動決定部は、前記機器作動として、前記絵日記を作成すること

を決定した場合には、前記履歴データから前記写真又は前記動画を選択し、前記選択した写真又は前記動画を取得した際の前記感情値に基づいて前記写真又

は前記動画のクリップの説明文を生成し、前記写真又は前記動画のクリップと前記説明文との組み合わせを前記絵日記として出力する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータと、前記感情値が所

写真又は動画とを履歴データに記憶させる記憶制御部と、

  を含み、

  前記機器作動は、絵日記を作成することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記絵日記を作成することを決定した場合には、前記履歴データから前

選択した写真又は前記動画を取得した際の前記感情値に基づいて前記写真又は前記動画のクリップの説明文を生成し、前記

記説明文との組み合わせを前記絵日記として出力する、行動制御システム。

【請求項２】

  前記機器作動は、前記写真又は前記動画を編集することをさらに含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の作動として前記絵日記を作成することを決定した場合、さらに前記選択した写真又は

項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項４】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項５】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項６】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項３又は４記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072044A 2024-04-26 JP2024159678 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G10L25/63 | G10L13/00 |
G10L15/22 | G10L15/00 |
G06F40/56 | G06F40/44

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムにおいて、機器作動は、夢を見ることを含み、前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、夢を見ることを決定した場合

には、前記履歴データのうちの複数のイベントデータを組み合わせたオリジナルイベントを作成する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、夢を見ることを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、夢を見ることを決定した場合には、前記履歴データのうちの複数のイベ

ルイベントを作成する、行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072045A 2024-04-26 JP2024159679 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G06F16/90 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06N5/022 |
G06N3/004 | G10L13/00 |
G10L13/10 | G10L15/22

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザ及び自身の感情を理解してユーザと対話を行うエージェントシステムを利用可能な電子機器を提供する。

【解決手段】ユーザの感情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、感情決定部によって決定された感情に基づいてユーザと対話するためのエー

ジェントの発話内容を決定する対話処理部と、を含むエージェントシステムを利用可能な電子機器であって、ユーザの状態に関する情報を取得可能な取得部

と、エージェントシステムにおいて生成された発話内容をユーザに対して出力可能な出力部と、を備え、感情決定部は、取得部から得られたユーザの状態に

基づいて、ユーザの感情を決定する電子機器。

【選択図】図１１

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、前記感情決定部によって決定された感情に基づいて前記

ジェントの発話内容を決定する対話処理部と、を含むエージェントシステムを利用可能な電子機器であって、

  前記ユーザの状態に関する情報を取得可能な取得部と、

  前記エージェントシステムにおいて生成された前記発話内容を前記ユーザに対して出力可能な出力部と、を備え、

  前記感情決定部は、前記取得部から得られた前記ユーザの状態に基づいて、前記ユーザの感情を決定する電子機器。

【請求項２】

  前記取得部は、更に前記ユーザの周囲の状況に関する情報を取得可能であり、

  前記ユーザの感情に応じて、前記取得部を介して取得された前記ユーザの周囲の状況に関する情報を、周囲状況格納部に

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記出力部は、前記エージェントシステムにおいて設定された前記エージェントのキャラクタに応じて合成された音声で

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記取得部は、更に前記ユーザによるテキスト又は音声の入力を取得可能であり、

  前記発話内容は、前記取得部を介して入力されたテキスト又は音声に対して応答するための文章を生成する文章生成モデ

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記発話内容は、前記ユーザとの前記対話の履歴と、前記取得部を介して入力されたテキスト又は音声とを前記文章生成

される

  請求項４に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記取得部は、更に前記ユーザの周囲の状況に関する情報を取得可能であり、

  前記発話内容は、前記取得部を介して取得された前記周囲の状況と、前記取得部を介して入力されたテキスト又は音声と

とにより、生成される

  請求項４に記載の電子機器。

【請求項７】

  前記エージェントシステムにおいて、前記取得部を介して取得された前記ユーザとの対話に基づいて前記エージェントの

ンドに応じた動作が実行され、

  前記出力部は、前記コマンドに応じた前記動作に関する情報を出力する

  請求項５又は請求項６に記載の電子機器。

【請求項８】

  前記動作は、前記取得部を介して取得された前記ユーザとの前記対話の履歴から取得された前記ユーザの個人情報を用い

1.178945 JP2024072046A 2024-04-26 JP2024159680 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 エージェントシステム、プログラム
G06Q30/06 |
G06Q30/0601

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザ及び自身の感情を理解して商品を入手するエージェントシステム、プログラムを提供する。

【解決手段】エージェントシステム５０は、商品の入手に使用可能な決済手段の予算を受け付ける受付部５０２と、ユーザが過去に入手した商品を記録した

入手履歴に関する情報である履歴情報を取得する履歴取得部５０４と、前記受付部５０２が受け付けた前記予算と、前記履歴取得部５０４から得られた前記

履歴情報と、に基づいて入手する商品を決定する商品決定部５０６と、所定のタイミングで前記商品決定部により決定された前記商品を入手する動作を実行

するＲＰＡ５７と、を備える。

【選択図】図１３

 

【請求項１】

  商品の入手に使用可能な決済手段の予算を受け付ける受付部と、

  ユーザが過去に入手した商品を記録した入手履歴に関する情報である履歴情報を取得する履歴取得部と、

  前記受付部が受け付けた前記予算と、前記履歴取得部から得られた前記履歴情報と、に基づいて入手する商品を決定する

  所定のタイミングで前記商品決定部により決定された前記商品を入手する動作を実行する動作実行部と、

  を備えるエージェントシステム。

【請求項２】

  前記ユーザの状態に関する情報を取得可能なユーザ状態認識部と、

  前記ユーザ状態認識部により取得された前記ユーザの状態に関する情報に基づいて前記ユーザの感情を決定する感情決定

  前記履歴情報は、前記動作実行部によって入手された商品と、前記商品に対する前記感情決定部によって決定された前記

した入手履歴を含む、

  請求項１に記載のエージェントシステム。

【請求項３】

  前記感情決定部は、さらに前記ユーザ状態認識部を介して取得された前記ユーザの状態に基づいてエージェントの感情を

  前記商品決定部は、前記感情決定部により決定された前記エージェントの感情に基づいて入手する商品を決定する、

  請求項２に記載のエージェントシステム。

【請求項４】

  前記ユーザ状態認識部は、さらに前記ユーザの周囲の状況に関する情報を取得し、

  前記商品決定部は、前記ユーザ状態認識部により取得された前記周囲の状況に基づいて入手する商品を決定する、

  請求項２に記載のエージェントシステム。

【請求項５】

  前記周囲の状況に関する情報は、前記ユーザの周囲の状況を表す画像情報から推測される商品毎の在庫に関する情報であ

  前記商品決定部は、前記在庫に関する情報に基づいて入手する商品を決定する、

  請求項４に記載のエージェントシステム。

【請求項６】

  前記動作実行部は、前記在庫が所定の期間連続で所定の閾値を下回ったタイミングで、前記商品を入手する動作を実行す

  請求項５に記載のエージェントシステム。

【請求項７】

  前記受付部は、更に商品のカテゴリに関する情報、及び、ユーザの嗜好に関する情報のうち少なくとも一つの設定情報を

  前記商品決定部は、前記受付部が受け付けた前記設定情報に基づいて入手する商品を決定する、

  請求項２に記載のエージェントシステム。

【請求項８】

  コンピュータを、請求項１～７のいずれか１項に記載のエージェントシステムとして動作させるプログラム。

1.178945 JP2024072047A 2024-04-26 JP2024159681 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 エージェントシステム、プログラム
G06Q30/0601 |
G06Q30/06

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザ及び自身の感情を理解してユーザに情報を提供するエージェントシステムを提供する。

【解決手段】エージェントシステム５０は、ユーザの欲する対象を示すキーワード及び前記キーワードの方向性を示すコンセプトワードを受け付ける受付部

５０１と、前記ユーザに提案する情報である提案情報を、前記受付部５０１が受け付けた前記キーワード及び前記コンセプトワードに基づいて決定する提案

決定部５０２と、前記提案決定部５０２が決定した前記提案情報から前記ユーザが必要とする事物を特定する特定部５０３と、前記ユーザの周囲の状況に関

する画像情報を取得するユーザ状態認識部と、前記ユーザ状態認識部が取得した前記画像情報に、前記特定部５０３が特定した前記事物に関する情報が含ま

れる場合に、前記事物に関する情報の位置を示す位置情報を出力する位置出力部５０４と、を備える。

【選択図】図１３

 

【請求項１】

  ユーザの欲する対象を示すキーワード及び前記キーワードの方向性を示すコンセプトワードを受け付ける受付部と、

  前記ユーザに提案する情報である提案情報を、前記受付部が受け付けた前記キーワード及び前記コンセプトワードに基づ

  前記提案決定部が決定した前記提案情報から前記ユーザが必要とする事物を特定する特定部と、

  前記ユーザの周囲の状況に関する画像情報を取得するユーザ状態認識部と、

  前記ユーザ状態認識部が取得した前記画像情報に、前記特定部が特定した前記事物に関する情報が含まれる場合に、前記

情報を出力する位置出力部と、を備えるエージェントシステム。

【請求項２】

  前記ユーザ状態認識部は、前記ユーザの状態に関する情報を取得可能であり、

  前記ユーザ状態認識部により取得された前記ユーザの状態に関する情報に基づいて前記ユーザの感情を決定する感情決定

  前記ユーザの過去の行動と、前記行動を行った際の前記感情決定部によって決定された前記ユーザの感情と、を対応付け

得する履歴取得部と、をさらに備え、

  前記提案決定部は、前記感情決定部によって決定された前記ユーザの感情と、前記履歴取得部が取得した前記履歴情報と

る、

  請求項１に記載のエージェントシステム。

【請求項３】

  コンピュータを、請求項１又は２に記載のエージェントシステムとして動作させるプログラム。

1.178945 JP2024072048A 2024-04-26 JP2024159682 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01
エージェントシステム、プログラム、スマートグラ

ス
G06F3/01 | G06F16/9535 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザ及び自身の感情を理解して情報を提供するエージェントシステム、プログラム、スマートグラスを提供する。

【解決手段】エージェントシステム５０は、ユーザの会話相手の顔の情報である顔情報を取得する顔情報取得部５０２と、前記会話相手の状態に関する情報

を取得可能な状態認識部と、前記状態認識部により取得された前記会話相手の状態に関する情報に基づいて前記会話相手の感情を決定する感情決定部と、前

記顔情報及び前記会話相手の感情に基づいて、ソーシャルメディアを含むインターネット上の情報から前記会話相手に関して公表されている公表情報を取得

する公表情報取得部５０４と、前記公表情報から前記会話相手を特定する人物情報を取得する人物情報取得部５０６と、前記会話相手の感情、前記公表情

報、及び前記人物情報のうち少なくとも一つを出力する情報出力部５０８と、を備える。

【選択図】図１３

 

【請求項１】

  ユーザの会話相手の顔の情報である顔情報を取得する顔情報取得部と、

  前記会話相手の状態に関する情報を取得可能な状態認識部と、

  前記状態認識部により取得された前記会話相手の状態に関する情報に基づいて前記会話相手の感情を決定する感情決定部

  前記顔情報及び前記会話相手の感情に基づいて、ソーシャルメディアを含むインターネット上の情報から前記会話相手に

得する公表情報取得部と、

  前記公表情報から前記会話相手を特定する人物情報を取得する人物情報取得部と、

  前記会話相手の感情、前記公表情報、及び前記人物情報のうち少なくとも一つを出力する情報出力部と、を備える、

  エージェントシステム。

【請求項２】

  前記人物情報取得部は、前記顔情報取得部が取得した前記顔情報に基づいて、複数の人物の顔情報と前記複数の人物のそ

付けて記憶されたデータベースから前記人物情報を取得する、

  請求項１に記載のエージェントシステム。

【請求項３】

  前記情報出力部は、前記会話相手の感情、前記公表情報、及び前記人物情報のうち少なくとも二つの組み合わせから生成

  請求項１に記載のエージェントシステム。

【請求項４】

  前記情報出力部は、前記会話相手の感情、前記公表情報、及び前記人物情報のうち少なくとも１つに基づいて生成される

である会話情報を出力する、

  請求項１に記載のエージェントシステム。

【請求項５】

  コンピュータを請求項１～４のいずれか１項に記載のエージェントシステムとして動作させるためのプログラム。

【請求項６】

  請求項１～４のいずれか１項に記載のエージェントシステムを利用可能なスマートグラス。

1.178945 JP2024072049A 2024-04-26 JP2024159683 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 電子機器
G06F40/279 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G10L13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザ及び自身の感情を理解してユーザと対話を行うエージェントシステムを利用可能な電子機器を提供する。

【解決手段】ユーザの感情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、感情決定部によって決定された感情に基づいてユーザと対話するためのエー

ジェントの発話内容を決定する対話処理部と、を含むエージェントシステムを利用可能な電子機器を用いた速読アプリケーションにおいて、ユーザ４００が

読書する際に、書籍４０２に対峙することを利用して、スマート眼鏡７２に搭載されたカメラで書籍の文字情報を撮影し、ＯＣＲにかけ、ＣｈａｔＧＰＴに

よる要約作成、要約の音声出力、という一連の流れを実行するため、ユーザ４００は、特別な対策をすることなく、読解力の補助を受けることができる。

【選択図】図１３

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、前記感情決定部によって決定された感情に基づいて前記

ジェントの発話内容を決定する対話処理部と、を含むエージェントシステムを利用可能な電子機器であって、

  前記ユーザの状態に関する情報を取得可能な取得部と、

  事前に設定されたプロンプトを前記取得部が取得することで、前記ユーザが読解しようとする特定領域内の文字列に対す

システムに実行させる実行部と、

  前記エージェントシステムにおいて生成された前記要約文を前記発話内容として前記ユーザに対して出力する出力部と、

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記電子機器が、前記ユーザが着用したウェラブル端末であり、

  前記ユーザの視線上の前記特定領域を、当該ウェラブル端末に装備されたカメラによって撮影し、

  前記カメラで撮影された前記特定領域の画像内の前記文字列を、文字認識可能なテキストデータに変換して、前記取得部

器。

【請求項３】

  前記特定領域が、前記ユーザが把持する書籍の見開き領域であり、前記見開き領域を１単位として、前記要約文が作成さ

項２記載の電子機器。

【請求項４】

  前記書籍の頁めくりの有無を判定することで、前記見開き頁毎の複数単位の要約文が作成され、頁めくりに同期して出力

1.178945 JP2024072050A 2024-04-26 JP2024159684 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 電子機器
H04L51/043 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G10L13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ユーザ及び自身の感情を理解してユーザと対話を行うエージェントシステムを利用可能な電子機器を提供する。【解決手段】ユーザの感

情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、感情決定部によって決定された感情に基づいてユーザと対話するためのエージェントの発話内容を決定

する対話処理部と、を含むエージェントシステムを利用可能な電子機器（スマート眼鏡７２）を用いた感情ポジティブ化アプリケーションは、ユーザ６０が

イベントを実行する際に、当該イベントに属するセンサ情報（カメラ、マイク検出情報等）に基づいて、当該イベントに関するユーザ６０の感情（ポジティ

ブ又はネガティブ）を解析し、ネガティブの場合に、文章生成モデル５５へのプロンプトとして、ポジティブ化の対策を問いかけることで、適切なアドバイ

スを得て、ユーザ６０が、当該イベントに対してポジティブに対応することができる手助けをする。【選択図】図１１

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、前記感情決定部によって決定された感情に基づいて前記

ジェントの発話内容を決定する対話処理部と、を含むエージェントシステムを利用可能な電子機器であって、

  前記ユーザの状態に関する情報を取得可能な取得部と、

  前記感情決定部において、前記ユーザの特定のイベントに関するユーザの感情がネガティブと解析されたときに、前記イ

変える文章の作成を前記エージェントシステムに実行させる実行部と、

  前記エージェントシステムにおいて生成された前記文章を前記発話内容として前記ユーザに対して出力する出力部と、

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記ユーザの感情が、ネガティブからポジティブに変わるまで、前記ユーザの感情の判定が繰り返される、請求項１記載

【請求項３】

  前記ユーザの行動に同期して当該ユーザの行動範囲を検出するセンサ情報に基づいて、前記ユーザの感情の判定に適用さ

【請求項４】

  前記電子機器が、前記ユーザが装着したウェラブル端末であり、

  前記ウェラブル端末に搭載されたセンサに基づいて、ユーザ視線に沿った行動範囲の前記センサ情報を集約する、請求項

【請求項５】

  前記センサが、前記ウェラブル端末に搭載されたカメラであり、前記センサ情報が、前記カメラにより撮影した前記ユー

４記載の電子機器。

【請求項６】

  前記センサが、前記ウェラブル端末に搭載されたマイクであり、前記センサ情報が、前記マイクにより収録した前記ユー

項４記載の電子機器。

1.178945 JP2024072051A 2024-04-26 JP2024159685 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G06F3/01 | G06F3/16 |
G16H80/00 | G06F40/56
| G10L15/22

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザ及び自身の感情を理解してユーザと対話を行うエージェントシステムを利用可能な電子機器を提供する。

【解決手段】ユーザの感情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、感情決定部によって決定された感情に基づいてユーザと対話するためのエー

ジェントの発話内容を決定する対話処理部と、を含むエージェントシステムを利用可能な電子機器を用いたＴｏＤｏ管理アプリケーションにおいて、外出し

ているユーザ１０（親）に代わり、エージェントシステムを搭載したロボット１００が、留守番をしている行動履歴対象（子供４００）が宿題をやったか否

かを判定し、かつ、文章生成モデル５５に対して、宿題をやっている（ポジティブ）、宿題をやっていない（ネガティブ）というそれぞれの状況を問い合わ

せることで、アドバイス（適切な言葉）を受け取り、音声によって、子供４００に適切な言葉をかけることができる。

【選択図】図１３

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、前記感情決定部によって決定された感情に基づいて前記

ジェントの発話内容を決定する対話処理部と、を含むエージェントシステムを利用可能な電子機器であって、

  前記ユーザの状態に関する情報を取得可能な取得部と、

  行動履歴対象の行動履歴に基づいて、当該行動履歴対象の特定の行動に関して達成か未達成かを判定する判定部と、

  前記ユーザから前記特定の行動に関しての達成又は未達成の判定指示があった場合に、前記特定の行動に関する前記判定

の行動に関する文章の生成を前記エージェントシステムに実行させる実行部と、

  前記エージェントシステムにおいて生成された前記文章を前記発話内容として前記ユーザに対して出力する出力部と、

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記行動履歴対象の行動に追従して、時系列で撮影した行動履歴画像を格納する格納部をさらに有し、

  前記判定部が、前記格納部に格納された行動履歴画像に基づいて、前記特定の行動に関して達成又は未達成を判定する、

【請求項３】

  前記ユーザと前記行動履歴対象とにおいて、前記ユーザが管理者又は保護者となり、前記行動履歴対象が被管理者又は被

求項１記載の電子機器。

【請求項４】

  前記ユーザと前記行動履歴対象との関係が、親と、当該親の保護下にある子供との関係であり、

  前記特定の行動が、予め前記子供のＴｏＤｏリストとして登録された行動から選択される、請求項１記載の電子機器。

1.178945 JP2024072052A 2024-04-26 JP2024159686 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G06F16/908 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06F40/56 |
G06F40/44 | G06N3/008
| G10L15/22 | G10L13/00
| G10L13/10

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザ及び自身の感情を理解してユーザと対話を行うエージェントシステムを利用可能な電子機器を提供する。

【解決手段】ユーザの感情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、感情決定部によって決定された感情に基づいてユーザと対話するためのエー

ジェントの発話内容を決定する対話処理部と、を含むエージェントシステムを利用可能な電子機器であって、ユーザの状態に関する情報を取得可能な取得部

と、エージェントシステムにおいて生成された発話内容をユーザに対して出力可能な出力部と、を備え、感情決定部は、取得部から得られたユーザの状態に

基づいて、ユーザの感情を決定する電子機器。

【選択図】図１１

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、前記感情決定部によって決定された感情に基づいて前記

ジェントの発話内容を決定する対話処理部と、を含むエージェントシステムを利用可能な電子機器であって、

  前記ユーザの状態に関する情報を取得可能な取得部と、

  前記エージェントシステムにおいて生成された前記発話内容を前記ユーザに対して出力可能な出力部と、を備え、

  前記感情決定部は、前記取得部から得られた前記ユーザの状態に基づいて、前記ユーザの感情を決定する電子機器。

【請求項２】

  前記取得部は、更に前記ユーザの周囲の状況に関する情報を取得可能であり、

  前記ユーザの感情に応じて、前記取得部を介して取得された前記ユーザの周囲の状況に関する情報を、周囲状況格納部に

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記出力部は、前記エージェントシステムにおいて設定された前記エージェントのキャラクタに応じて合成された音声で

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記取得部は、更に前記ユーザによるテキスト又は音声の入力を取得可能であり、

  前記発話内容は、前記取得部を介して入力されたテキスト又は音声に対して応答するための文章を生成する文章生成モデ

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記発話内容は、前記ユーザとの前記対話の履歴と、前記取得部を介して入力されたテキスト又は音声とを前記文章生成

される

  請求項４に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記取得部は、更に前記ユーザの周囲の状況に関する情報を取得可能であり、

  前記発話内容は、前記取得部を介して取得された前記周囲の状況と、前記取得部を介して入力されたテキスト又は音声と

とにより、生成される

  請求項４に記載の電子機器。

【請求項７】

  前記エージェントシステムにおいて、前記取得部を介して取得された前記ユーザとの対話に基づいて前記エージェントの

ンドに応じた動作が実行され、

  前記出力部は、前記コマンドに応じた前記動作に関する情報を出力する

  請求項５又は請求項６に記載の電子機器。

【請求項８】

  前記動作は、前記取得部を介して取得された前記ユーザとの前記対話の履歴から取得された前記ユーザの個人情報を用い

1.178945 JP2024072053A 2024-04-26 JP2024159687 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 エージェントシステム
G06F16/90 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06N3/0475

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザ及び自身の感情を理解してユーザと対話を行うエージェントシステムを利用可能な電子機器を提供する。

【解決手段】ユーザの感情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、感情決定部によって決定された感情に基づいてユーザと対話するためのエー

ジェントの発話内容を決定する対話処理部と、を含むエージェントシステムを利用可能な電子機器を用いた感情急変時行動制御において、異なる種類の感情

に変化するとき、当該感情の変化度合いが急激と判定された場合に、単純に変化する感情に合わせて行動するのではなく、感情変化をアピールする行動を介

在させることで、ユーザに対して、感情変化が起きていることを、明確に報知することができる。感情変化が急激か否かは、喜怒哀楽のそれぞれの強さを、

リアルタイム値、変化率、過去一定期間の平均値、各感情との相対差分等のパラメータを勘案して決定することができる。

【選択図】図１４

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、

  前記感情決定部によって決定された感情に基づいて前記ユーザと対話するための前記エージェントの発話内容を決定する

  前記感情決定部において、特定のイベントに関するユーザの感情又はエージェントの感情が、予め定めた変化度合いを超

記感情の急変に対応する行動を指示する文章を生成する生成部と、

  生成された前記文章に基づいて、感情変化前の行動と感情変化後の行動の間に、前記感情の急変に対応する行動を前記ユ

  を備えるエージェントシステム。

【請求項２】

  前記感情の急変に対応する行動が、聴覚、視覚、触覚、嗅覚、味覚の少なくとも１つ感覚、又は、２以上の感覚が組み合

のエージェントシステム。

【請求項３】

  前記実行部は、感情の急変の度合いに比例して、前記感情の急変に対応する行動の強調度を調整する、請求項１記載のエ

【請求項４】

  前記感情は喜怒哀楽に分類され、

  前記実行部は、感情の変化の前後の感情に応じて、行動を異ならせる、請求項１記載のエージェントシステム。

【請求項５】

  前記実行部は、前記ユーザが萎縮する又は恐怖を感じる場合に、当該萎縮又は恐怖を緩和するような前記感情の急変に対

載のエージェントシステム。

【請求項６】

  前記実行部は、前記ユーザが歓喜する場合に、当該歓喜を助長して盛り上げるような前記感情の急変に対応する行動を実

トシステム。



1.178945 JP2024072054A 2024-04-26 JP2024159688 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 エージェントシステム

G06F3/01 | G06F3/16 |
G06N3/006 | G10L15/22 |
G10L13/00 | G10L13/08

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザ及び自身の感情を理解してユーザと対話を行うエージェントシステムを利用可能な電子機器を提供する。

【解決手段】ユーザの状態に関する情報に基づいて決定したユーザの感情からユーザと対話するためのエージェントの発話内容を決定する複数のエージェン

トで構成されるエージェントシステムにおいて、少なくとも１つのエージェントに搭載された調停部は、ユーザ６０が何らかの回答を求めてつぶやいたと

き、複数のエージェントがこれを集音し、音声解析した回答が、異なる結果であった場合、ユーザ６０が最終選択する前に、エージェントシステム側で調停

するようにした。この結果、ユーザ６０の選択の迷いを払拭し、最適な行動を選択する確率を高めることができる。

【選択図】図１４

 

【請求項１】

  ユーザの状態に関する情報を取得する取得部と、前記取得部で取得した前記ユーザの状態に関する情報に基づいて当該ユ

と、前記感情決定部によって決定された感情に基づいて前記ユーザと対話するためのエージェントの発話内容を決定する対

エージェントで構成されるエージェントシステムであって、

  少なくとも１つのエージェントに搭載され、前記ユーザの感情に対して発話内容が要求されたときに当該発話内容が複数

れか１つの発話内容に決定するための調停部を有するエージェントシステム。

【請求項２】

  前記取得部は、前記ユーザが発話した音声情報又は前記ユーザが作成したテキスト情報を取得可能であり、

  前記発話内容は、前記取得部を介して入力された音声情報又はテキスト情報に対して回答するための文章を生成する文章

求項１記載のエージェントシステム。

【請求項３】

  前記調停部は、過去に何れのエージェントの発話内容に決定したかの履歴に基づいて、複数の新たな発話内容について何

のエージェントシステム。

【請求項４】

  前記複数のエージェントが、各々、前記ユーザが装着可能なウェアラブルデバイスに搭載されている、請求項１記載のエ

1.178945 JP2024072055A 2024-04-26 JP2024159689 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 注文端末、プログラム G06Q30/0601 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ユーザの感情を理解してユーザと対話を行うエージェントシステムを利用可能な注文端末及びプログラムを提供する。【解決手段】注文

端末において、ＣＰＵ４１２は、ユーザからの商品の注文を示す注文情報を受け付ける受付部４１２Ａと、前記受付部４１２Ａが受け付けた前記注文情報を

文章生成モデルに入力する入力部４１２Ｂと、前記文章生成モデルから出力される前記注文情報を確認するための確認情報を前記ユーザに提示する提示部４

１２Ｃと、前記確認情報に対する前記ユーザの回答に応じて、商品を発注する発注部４１２Ｄと、を含む。【選択図】図１５

 

【請求項１】

  ユーザからの商品の注文を示す注文情報を受け付ける受付部と、

  前記受付部が受け付けた前記注文情報を文章生成モデルに入力する入力部と、

  前記文章生成モデルから出力される前記注文情報を確認するための確認情報を前記ユーザに提示する提示部と、

  前記確認情報に対する前記ユーザの回答に応じて、商品を発注する発注部と、

  を含む注文端末。

【請求項２】

  前記ユーザの状態に関する情報を取得可能な取得部と、

  前記取得部が取得した前記ユーザの状態に関する情報に基づいて、前記ユーザの感情を決定する感情決定部と、

  前記感情決定部によって決定された感情に基づいて前記ユーザと会話するエージェントの発話内容を決定する会話処理部

  をさらに備え、

  前記会話処理部は、前記確認情報に基づいて前記発話内容を決定し、

  前記提示部は、前記確認情報に基づいて決定された前記発話内容により、前記注文情報が示す前記商品を前記ユーザに提

  請求項１に記載の注文端末。

【請求項３】

  前記会話処理部は、前記感情決定部により決定された前記ユーザの感情に基づく前記ユーザに対する商品の提案を前記発

  請求項２に記載の注文端末。

【請求項４】

  前記取得部は、前記ユーザが注文した商品の消費に関する消費情報を取得し、

  前記会話処理部は、前記取得部が取得した前記消費情報に基づく前記ユーザに対する商品の提案を前記発話内容として決

  請求項２に記載の注文端末。

【請求項５】

  前記受付部は、複数の前記ユーザからの前記注文情報を一度に受け付け、

  前記提示部は、前記受付部が受け付けた複数の前記ユーザからの前記注文情報が集約された前記確認情報を前記ユーザに

  請求項２に記載の注文端末。

【請求項６】

  前記取得部は、複数の前記ユーザの構成に関する構成情報を取得し、

  前記会話処理部は、前記取得部が取得した前記構成情報に基づく複数の前記ユーザに対する商品の提案を前記発話内容と

  請求項２に記載の注文端末。

【請求項７】

  コンピュータを請求項１～６のいずれか１項に記載の注文端末として動作させるためのプログラム。

1.178945 JP2024072056A 2024-04-26 JP2024159690 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G06F16/90 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06N5/022 |
G06N3/004 | G10L15/00 |
G10L13/00 | G10L13/10 |
G10L15/22 | H04N23/60 |
H04N23/611

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザ及び自身の感情を理解してユーザと対話を行うエージェントシステムを利用可能な電子機器を提供する。

【解決手段】ユーザの感情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、前記感情決定部によって決定された感情に基づいて前記ユーザと対話するため

の前記エージェントの発話内容を決定する対話処理部と、を含むエージェントシステムを利用可能な電子機器であって、前記ユーザの状態に関する情報、及

び前記ユーザの指示情報を含む音声の入力の少なくとも一方を取得可能な取得部と、前記エージェントシステムにおいて生成された前記発話内容を前記ユー

ザに対して出力可能な出力部と、を備え、前記感情決定部は、前記取得部から得られた前記ユーザの状態に基づいて、前記ユーザの感情を決定し、前記対話

処理部は、前記ユーザの前記指示情報に基づく設定を行う電子機器。

【選択図】図１１

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、前記感情決定部によって決定された感情に基づいて前記

ジェントの発話内容を決定する対話処理部と、を含むエージェントシステムを利用可能な電子機器であって、

  前記ユーザの状態に関する情報、及び前記ユーザの指示情報を含む音声の入力の少なくとも一方を取得可能な取得部と、

  前記エージェントシステムにおいて生成された前記発話内容を前記ユーザに対して出力可能な出力部と、を備え、

  前記感情決定部は、前記取得部から得られた前記ユーザの状態に基づいて、前記ユーザの感情を決定し、

  前記対話処理部は、前記ユーザの前記指示情報に基づく設定を行う、電子機器。

【請求項２】

  前記対話処理部による、前記ユーザの前記指示情報に基づく設定は、撮影のための設定、及び撮影のタイミングの少なく

  請求項１記載の電子機器。

【請求項３】

  前記取得部は、更に前記ユーザの周囲の状況に関する情報を取得可能であり、

  前記ユーザの感情に応じて、前記取得部を介して取得された前記ユーザの周囲の状況に関する情報を、周囲状況格納部に

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記出力部は、前記エージェントシステムにおいて設定された前記エージェントのキャラクタに応じて合成された音声で

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記取得部は、更に前記ユーザによるテキストを取得可能であり、

  前記発話内容は、前記取得部を介して入力されたテキスト又は音声に対して応答するための文章を生成する文章生成モデ

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記発話内容は、前記ユーザとの前記対話の履歴と、前記取得部を介して入力されたテキスト又は音声とを前記文章生成

される

  請求項５に記載の電子機器。

【請求項７】

  前記取得部は、更に前記ユーザの周囲の状況に関する情報を取得可能であり、

  前記発話内容は、前記取得部を介して取得された前記周囲の状況と、前記取得部を介して入力されたテキスト又は音声と

とにより、生成される

  請求項５に記載の電子機器。

【請求項８】

  前記エージェントシステムにおいて、前記取得部を介して取得された前記ユーザとの対話に基づいて前記エージェントの

ンドに応じた動作が実行され、

1.178945 JP2024072057A 2024-04-26 JP2024159691 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G06F16/90 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G10L13/00 |
G10L13/10 | G10L15/22

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザ及び自身の感情を理解してユーザと対話を行うエージェントシステムを利用可能な電子機器を提供する。

【解決手段】ユーザの感情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、感情決定部によって決定された感情に基づいてユーザと対話するためのエー

ジェントの発話内容を決定する対話処理部と、を含むエージェントシステムを利用可能な電子機器であって、ユーザの状態に関する情報を取得可能な取得部

と、エージェントシステムにおいて生成された発話内容をユーザに対して出力可能な出力部と、を備え、出力部は、コンピュータネットワークとの通信が不

能になった場合、コンピュータネットワークとの通信を可能とする他の電子機器に対して発話情報を出力し、取得部は、他の電子機器から発話情報に対応す

る応答情報を取得する電子機器。

【選択図】図１３

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、前記感情決定部によって決定された感情に基づいて前記

ジェントの発話内容を決定する対話処理部と、を含むエージェントシステムを利用可能な電子機器であって、

  前記ユーザの状態に関する情報を取得可能な取得部と、

  前記エージェントシステムにおいて生成された前記発話内容を前記ユーザに対して出力可能な出力部と、を備え、

  前記出力部は、コンピュータネットワークとの通信が不能になった場合、前記コンピュータネットワークとの通信を可能

話情報を出力し、

  前記取得部は、他の前記電子機器から前記発話情報に対応する応答情報を取得する電子機器。

【請求項２】

  前記出力部は、前記他の電子機器から取得した前記応答情報、及び、前記電子機器に保存されている前記ユーザとの前記

答情報を前記ユーザに向けて出力する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記取得部は、更に前記ユーザの周囲の状況に関する情報を取得可能であり、

  前記ユーザの感情に応じて、前記取得部を介して取得された前記ユーザの周囲の状況に関する情報を、周囲状況格納部に

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記出力部は、前記エージェントシステムにおいて設定された前記エージェントのキャラクタに応じて合成された音声で

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記取得部は、更に前記ユーザによるテキスト又は音声の入力を取得可能であり、

  前記発話内容は、前記取得部を介して入力されたテキスト又は音声に対して応答するための文章を生成する文章生成モデ

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記発話内容は、前記ユーザとの前記対話の履歴と、前記取得部を介して入力されたテキスト又は音声とを前記文章生成

される

  請求項５に記載の電子機器。

【請求項７】

  前記取得部は、更に前記ユーザの周囲の状況に関する情報を取得可能であり、

  前記発話内容は、前記取得部を介して取得された前記周囲の状況と、前記取得部を介して入力されたテキスト又は音声と

とにより、生成される

  請求項５に記載の電子機器。

【請求項８】

1.178945 JP2024072058A 2024-04-26 JP2024159692 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G06F16/90 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G10L13/00 |
G10L15/22

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザ及び自身の感情を理解してユーザと対話を行うエージェントシステムを利用可能な電子機器を提供する。

【解決手段】ユーザの感情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、感情決定部によって決定された感情に基づいてユーザと対話するためのエー

ジェントの発話内容を決定する対話処理部と、を含むエージェントシステムを利用可能な電子機器であって、ユーザの状態に関する情報を取得可能な取得部

と、エージェントシステムにおいて生成された発話内容をユーザに対して出力可能な出力部と、を備え、前記取得部は、他のエージェントシステムから他の

ユーザの状態を取得し、前記出力部は、前記他のユーザの状態に基づいて前記感情決定部が決定した前記他のユーザの感情を前記エージェントの前記発話内

容として出力する電子機器。

【選択図】図１１

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、前記感情決定部によって決定された感情に基づいて前記

ジェントの発話内容を決定する対話処理部と、を含むエージェントシステムを利用可能な電子機器であって、

  前記ユーザの状態に関する情報を取得可能な取得部と、

  前記エージェントシステムにおいて生成された前記発話内容を前記ユーザに対して出力可能な出力部と、を備え、

  前記取得部は、他のエージェントシステムから他のユーザの状態を取得し、

  前記出力部は、前記他のユーザの状態に基づいて前記感情決定部が決定した前記他のユーザの感情を前記エージェントの

器。

【請求項２】

  前記取得部は、前記他のエージェントシステムから前記他のユーザの周囲の画像を取得し、

  前記出力部は、取得した前記画像と共に、前記エージェントの前記発話内容として前記他のユーザの感情を出力する

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記取得部は、複数の他のユーザの状態を取得し、

  前記出力部は、前記感情決定部が決定した各前記他のユーザの感情のうち、最も頻度の高い感情を前記エージェントの前

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記取得部は、複数の他のユーザの状態を取得し、

  前記出力部は、前記感情決定部が決定した各前記他のユーザの感情のうち、前記感情決定部が決定した前記ユーザの感情

の前記発話内容として出力する

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記出力部は、前記エージェントシステムにおいて設定された前記エージェントのキャラクタに応じて合成された音声で

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記取得部は、更に前記ユーザによるテキスト又は音声の入力を取得可能であり、

  前記発話内容は、前記取得部を介して入力されたテキスト又は音声に対して応答するための文章を生成する文章生成モデ

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項７】

  前記発話内容は、前記ユーザとの前記対話の履歴と、前記取得部を介して入力されたテキスト又は音声とを前記文章生成

される

  請求項６に記載の電子機器。

【請求項８】

1.100563 JP2024072152A 2024-04-26 JP2024159694 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G10L15/22 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G10L15/10

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 吉田 健一 | 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応するロボットの行

動を決定する行動決定部と、を含む。行動決定部は、文章生成モデルを用いてユーザの悩みに応じた質問を生成し、質問に応じた発話をロボットの行動とし

て決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記文章生成モデルを用いてユーザの悩みに応じた質問を生成し、前記質問に応じた発話を行うこと

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記質問に対するユーザからの回答の内容、ユーザの表情、感情及び動作を解析し、ユーザのメンタ

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記行動決定部は、ユーザのメンタル状況の良否判断の結果に応じて、前記文章生成モデルを用いて、ユーザの悩みに対

し、取得した解決策又はアドバイスに応じた発話を行うことをロボットの行動として決定する

  請求項２に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている

  請求項４記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

  請求項５記載の行動制御システム。

【請求項７】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する

  請求項４記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072153A 2024-04-26 JP2024159695 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/16 |
G06F3/01 | G06F16/90 |
A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社
唐津 慎一朗 | 畑 達彦 | 孫
正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、前記対話機能によるユーザとロボットとの対話を通じてユーザの成長を判定し、判定し

たユーザの成長に応じて前記ロボットの行動を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記対話機能によるユーザとロボットとの対話を通じてユーザの成長を判定し、判定したユーザの成

定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072154A 2024-04-26 JP2024159696 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N5/022 | G06F3/16 |
G06F3/01 | G10L13/00 |
G10L15/22 | G06N3/004

係属中 ソフトバンクグループ株式会社
高津 良介 | 吉冨 豪 | 孫 正
義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、前記文章生成モデルに基づいて前記ロボットが置かれた環境に応じた歌詞およびメロ

ディの楽譜を取得し、音声合成エンジンを用いて前記歌詞および前記メロディに基づく音楽を演奏するように前記ロボットの行動内容を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記文章生成モデルに基づいて前記ロボットが置かれた環境に応じた歌詞およびメロディの楽譜を取

記歌詞および前記メロディに基づく音楽を演奏するように前記ロボットの行動内容を決定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、さらに前記音楽に応じた動きをするように前記ロボットの行動内容を決定する請求項１に記載の行動

【請求項３】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項４】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項３記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項３記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072155A 2024-04-26 JP2024159697 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06F3/01 | G06F3/16 |
G06F16/90 | G06N3/008
| A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 柴田 暁穂 | 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、ユーザと前記ロボットとの対話とに基づいて、生活の改善を提案する生活改善アプリ

ケーションを生成する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、ユーザと前記ロボットとの対話とに基づいて、生活の改善を提案する生活改善アプリケーションを生

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072156A 2024-04-26 JP2024159698 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06F3/01 | G06F3/16 |
G06N3/008 | A63H11/00
| G10L13/00 | G10L25/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 矢野 覚士 | 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、コンテンツ鑑賞に対して、ユーザとロボットの間で価値観が共有されるように前記ロ

ボットの行動を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、コンテンツ鑑賞に対して、ユーザとロボットの間で価値観が共有されるように前記ロボットの行動を

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072157A 2024-04-26 JP2024159699 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 | G10L25/63 |
G06Q50/10

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、ユーザの感情値が予め定められた値以上になると、思い出として会話におけるユーザの

画像情報及び音声情報の少なくとも一方を記録してクラウドに保存するように前記ロボットの行動を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、ユーザの感情値が予め定められた値以上になると、思い出として会話におけるユーザの画像情報及び

てクラウドに保存するように前記ロボットの行動を決定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072158A 2024-04-26 JP2024159700 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/16 |
G06F3/01 | G06F16/90 |
A63H11/00 | G10L13/00 |
G10L25/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。行動決定部は、ユーザとロボットとの対話の頻度、ユーザとロボットとの対話の時間、及び、ユーザとロ

ボットとの最後の対話からの経過時間のうちの少なくとも１つに基づいて、ロボットの寂しさの程度を示す評価点を蓄積し、蓄積された評価点が設定された

閾値を超えた場合に、負の感情を抱いていることを示す動作をロボットに行わせる。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、ユーザと前記ロボットとの対話の頻度、ユーザと前記ロボットとの対話の時間、及び、ユーザと前記

時間のうちの少なくとも１つに基づいて、前記ロボットの寂しさの程度を示す評価点を蓄積し、蓄積された評価点が設定さ

情を抱いていることを示す動作を前記ロボットに行わせる

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072159A 2024-04-26 JP2024159701 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/16 |
G06F3/01 | G10L25/63 |
A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。行動決定部は、管理対象の蓄電池の残量が設定された閾値以下となった場合に、空腹を示す動作をロボット

に行わせる。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、管理対象の蓄電池の残量が設定された閾値以下となった場合に、空腹を示す動作を前記ロボットに行

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。



1.100563 JP2024072160A 2024-04-26 JP2024159702 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G10L15/00 | G06F3/16 |
G06F3/01 | G06N3/008 |
G10L15/22 | G10L15/10 |
G06F16/90 | A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザが所定回数以上の単語の繰り返しを発声した場合に、前記ロボットに前記

ユーザに対し親近する行動を実行させる。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザが所定回数以上の単語の繰り返しを発声した場合に、前記ロボットに前記ユーザに対し親

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記行動決定部は、前記ユーザが前記単語を前記所定回数以上繰り返し発生した後は、前記ユーザが前記単語を前記所定

ボットに前記親近する行動を実行させる請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項７】

  前記行動決定部は、前記単語が食べ物の単語である場合に、前記親近する行動を前記ロボットに実行させる請求項１に記

1.100563 JP2024072161A 2024-04-26 JP2024159703 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06F40/56 |
G10L15/22

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、カメラ機能により取得された画像情報を文字情報に変換して出力する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、カメラ機能により取得された画像情報を文字情報に変換して出力する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072162A 2024-04-26 JP2024159704 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06F16/583 |
A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを会話させる会話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、互いに精度が異なる複数種の文章生成モデルの中から、前記会話におけるユーザの発話

または文章生成モデルに入力する情報に応じて選択した文章生成モデルを用いて前記ロボットの行動を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを会話させる会話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、互いに精度が異なる複数種の文章生成モデルの中から、前記会話におけるユーザの発話または文章生

択した文章生成モデルを用いて前記ロボットの行動を決定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、ユーザの発話に対する回答の難易度、または、文章生成モデルに入力する情報に対する回答の難易度

請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記行動決定部は、ユーザの１回の発話毎に文章生成モデルを選択する請求項１または請求項２記載の行動制御システム

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項５】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項４記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項７】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項４記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072163A 2024-04-26 JP2024159705 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G10L15/22 |
A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、ユーザの得意不得意に関する好みに基づき、習い事を提案する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、ユーザの得意不得意に関する好みに基づき、習い事を提案する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072164A 2024-04-26 JP2024159706 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G10L15/00 |
G10L13/00 | G06F16/90 |
G06N3/0475 |
G06N20/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、ユーザの発話が無くても、自ら会話を開始する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、ユーザの発話が無くても、自ら会話を開始する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072186A 2024-04-26 JP2024159708 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06Q50/10 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06N20/00 |
G06N3/0475 |
G10L15/22

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 矢野 覚士 | 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部

と、ユーザと電子機器を対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又は電子機器の感情とに対応する前記電子

機器の行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザが発した質問の内容が不明瞭な場合、使用された単語や前記ユーザの表情から

見出せるニーズ解析に応じて、不明瞭な質問から正しい質問への変換を自動で行う、又は前記ユーザが発した質問を聞き直し、真の質問に辿り着いた上で、

解決策を提示する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  ユーザと電子機器を対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又は電子機

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザが発した質問の内容が不明瞭な場合、使用された単語や前記ユーザの表情から見出せるニ

ら正しい質問への変換を自動で行う、又は前記ユーザが発した質問を聞き直し、真の質問に辿り着いた上で、解決策を提示

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器は、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記電子機器は、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記電子機器は、ロボットである請求項１～請求項５の何れか１項記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072187A 2024-04-26 JP2024159709 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G10L13/10 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06N5/022 |
G06N3/004 | A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザ１０の行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザ１０の感情又は電子機器としてのロボット１

００の感情を判定する感情決定部２３２と、ユーザ１０とロボット１００を対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、ユーザ状態と、ユーザ１

０の感情又はロボットの感情とに対応する前記ロボット１００の行動を決定する行動決定部２３６と、を含み、行動決定部２３６は、ロボットの対話相手と

なり得るユーザ１０の音質を決定する属性を取得し、取得した属性毎に予め設定された音質を用いて、ロボット１００を発話させる。行動決定部２３６で

は、ユーザ１０の属性（例えば、子供、大人、博士、先生、医師、生徒、児童、取締役など）によって、ロボット１００が発話するときの音質（声）を変更

する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  ユーザと電子機器を対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又は電子機

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の対話の相手となり得る前記ユーザの音質を決定する属性を取得し、取得した前記属性

前記電子機器を発話させる、行動制御システム。

【請求項２】

  前記属性が、前記ユーザの年齢、性別、職種、及びユーザ個々の性格分析結果を含む個別特性を含み、前記電子機器が発

可能な前記音質の種類及びイントネーションが増加する、

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記感情決定部は、前記ユーザの対話時の表情及び口調から、前記ユーザの喜怒哀楽の度合いを決定し、

  前記行動決定部は、

  前記感情決定部で決定した前記ユーザの喜怒哀楽の度合いにより前記電子機器から発話する音質を調整する、

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記電子機器は、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項５】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項４記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項７】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記電子機器は、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項４記載の行動制御システム。

【請求項８】

  前記電子機器は、ロボットである請求項１～請求項７の何れか１項記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072188A 2024-04-26 JP2024159710 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06F3/01 | G06F3/16 |
G06F21/62 | G10L25/63 |
A63H11/00 | G06F16/908

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザ１０の行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザ１０の感情又は電子機器としてのロボット１

００の感情を判定する感情決定部２３２と、ユーザ１０とロボット１００を対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、ユーザ状態と、ユーザ１

０の感情又はロボットの感情とに対応するロボット１００の行動を決定する行動決定部２３６と、を含み、行動決定部２３６は、ユーザ状態認識部で認識し

たユーザ状態から推定される環境が予め定めた特定環境と認識された場合に、入力デバイスで検出した検出情報の出力動作を停止させる。これにより、ユー

ザ１０のプライバシーを保つことができる。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  ユーザと電子機器を対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又は電子機

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態認識部で認識した前記ユーザ状態から推定される環境が予め定めた特定環境と認識さ

なくとも１つを含む入力デバイスで検出した検出情報の少なくとも出力動作を停止させる、行動制御システム。

【請求項２】

  前記特定環境であるか否かが、前記電子機器における前記ユーザが設定したプライベートエリア又はプライベート期間で

の動作又は音声による合図を検出したか否かの判定で認識される、

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記出力動作が停止中に前記入力デバイスで検出した検出情報は記録され、記録された検出情報は、特定ユーザの許可に

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記電子機器は、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項５】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項４記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項７】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記電子機器は、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項４記載の行動制御システム。

【請求項８】

  前記電子機器は、ロボットである請求項１～請求項７の何れか１項記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072189A 2024-04-26 JP2024159711 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06F40/56 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06N3/008 |
G10L15/22 | G10L15/10 |
G06F40/253

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部

と、ユーザと電子機器を対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、ユーザ状態と、ユーザの感情又は電子機器の感情とに対応する電子機器の行

動を決定する行動決定部と、を含み、感情決定部は、ユーザの感情と電子機器の感情を、複数の感情がマッピングされる感情マップを用いて推定すると共

に、ユーザの感情、電子機器の感情とを表すテキストにユーザの行動に対応する電子機器の行動内容を質問するための固定文を追加して生成された文章の内

容に基づいて、当該文章の感情を推定し、行動決定部は、ユーザの感情、電子機器の感情及び文章の感情を組み合わせて、ユーザとの会話を生成すること

を、電子機器の行動内容として決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  ユーザと電子機器を対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又は電子機

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記感情決定部は、前記ユーザの感情と前記電子機器の感情を、複数の感情がマッピングされる感情マップを用いて推定

記電子機器の感情とを表すテキストに前記ユーザの行動に対応する前記電子機器の行動内容を質問するための固定文を追加

ることにより生成された文章の内容に基づいて、当該文章の感情を推定し、

  前記行動決定部は、前記ユーザの感情、前記電子機器の感情及び前記文章の感情を組み合わせて、前記ユーザとの会話を

動内容として決定する

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器は、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記電子機器は、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記電子機器は、ロボットである請求項１～請求項５の何れか１項記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072190A 2024-04-26 JP2024159712 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06F16/90 |
G10L15/10 | G10L15/22

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部

と、ユーザと電子機器を対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又は電子機器の感情とに対応する前記電子

機器の行動を決定する行動決定部と、を含む。前記感情決定部は、ユーザの声紋と複数の他のユーザが前記声紋から感じ取った感情との組み合わせである複

数の学習データ及びユーザのジェスチャーと複数の他のユーザが前記ジェスチャーから感じ取った感情との組み合わせである複数の学習データの少なくとも

１つに基づいて学習された学習済みモデルに基づいてユーザの感情を判定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  ユーザと電子機器を対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又は電子機

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記感情決定部は、ユーザの声紋と複数の他のユーザが前記声紋から感じ取った感情との組み合わせである複数の学習デ

数の他のユーザが前記ジェスチャーから感じ取った感情との組み合わせである複数の学習データの少なくとも１つに基づい

づいてユーザの感情を判定する

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器は、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記電子機器は、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記電子機器は、ロボットである請求項１～請求項５の何れか１項記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072191A 2024-04-26 JP2024159713 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06Q50/10 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G10L15/22 |
G10L15/10 | A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部

と、ユーザと電子機器を対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又は電子機器の感情とに対応する前記電子

機器の行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、前記文章生成モデルの利用料金に基づく利用可能なトークンが残り少なくなった場合、前

記電子機器が前記トークンの消費量を低減する低減モードに移行するように前記電子機器の行動内容を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  ユーザと電子機器を対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又は電子機

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記文章生成モデルの利用料金に基づく利用可能なトークンが残り少なくなった場合、前記電子機器

低減モードに移行するように前記電子機器の行動内容を決定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記トークンの残りが第１閾値以下となった場合に前記ユーザの発話を間欠的に検出する第１の低減

も小さい第２閾値以下となった場合に前記ユーザの発話を検出しない第２の低減モードに移行するように前記電子機器の行

載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記電子機器は、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項４】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項３に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

に記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記電子機器は、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項３に記載の行動制御システム。

【請求項７】

  前記電子機器は、ロボットである請求項１～請求項６の何れか１項に記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072192A 2024-04-26 JP2024159714 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06F16/90 |
G10L25/63 | G10L15/22 |
G10L13/00 | G10L15/00 |
A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定

する感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用い

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部と、感情決定部により決定された感情値と、ユーザの

行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記憶させる記憶制御部と、を含む。機器作動は、アクティビティを提案することを含み、行動決

定部は、電子機器の行動として、アクティビティを提案することを決定した場合には、イベントデータに基づいて、提案するユーザの行動を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、アクティビティを提案することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、アクティビティを提案することを決定した場合には、前記イベントデー

の行動を決定する行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072193A 2024-04-26 JP2024159715 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定

する感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用い

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部と、感情決定部により決定された感情値と、ユーザの

行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記憶させる記憶制御部と、を含む。機器作動は、他者との交流を促すことを含み、行動決定部

は、電子機器の行動として、他者との交流を促すことを決定した場合には、イベントデータに基づいて、交流相手又は交流方法の少なくともいずれかを決定

する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、他者との交流を促すことを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、他者との交流を促すことを決定した場合には、前記イベントデータに基

なくともいずれかを決定する行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。



1.100563 JP2024072194A 2024-04-26 JP2024159716 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06F16/90 |
G06F16/9035 |
G10L25/63 | G10L13/00 |
G10L15/22 | G10L15/00 |
A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定

する感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用い

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部と、感情決定部により決定された感情値と、ユーザの

行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記憶させる記憶制御部と、を含む。機器作動は、ユーザの関心事について話すことを含み、行動

決定部は、電子機器の行動として、ユーザの関心事について話すことを決定した場合には、感情値が予め定められた基準を満たすイベントデータに関する発

話内容を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値と、前記ユーザの行動を含むデータとを含むイベントデータを、履歴データに記

  を含み、

  前記機器作動は、前記ユーザの関心事について話すことを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記ユーザの関心事について話すことを決定した場合には、前記感情値

イベントデータに関する発話内容を決定する行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072195A 2024-04-26 JP2024159717 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06F16/908 |
G10L25/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定

する感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用い

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含む。機器作動は、ユーザを慰めることを含

み、行動決定部は、電子機器の行動として、ユーザを慰めることを決定した場合には、ユーザ状態と、ユーザの感情とに対応する発話内容を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、前記ユーザを慰めることを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記ユーザを慰めることを決定した場合には、前記ユーザ状態と、前記

を決定する行動制御システム。

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072196A 2024-04-26 JP2024159718 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G09B5/00 | G06F3/01 |
G06F16/908

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定

する感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用い

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含む。機器作動は、ユーザに出題することを含

み、行動決定部は、電子機器の行動として、ユーザに出題することを決定した場合には、ユーザに出題する問題を作成する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、前記ユーザに出題することを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、前記ユーザに出題することを決定した場合には、前記ユーザに出題する

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072197A 2024-04-26 JP2024159719 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G10L15/00 |
G10L13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定

する感情決定部と、所定のタイミングで、ユーザ状態、電子機器の状態、ユーザの感情、及び電子機器の感情の少なくとも一つと、行動決定モデルとを用い

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、電子機器の行動として決定する行動決定部と、を含む。機器作動は、音楽を教えることを含み、

行動決定部は、電子機器の行動として、音楽を教えることを決定した場合には、ユーザにより発生された音を評価する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及び電子機器の状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記電子機器の状態、前記ユーザの感情、及び前記電子機器の感情の少なくとも

て、作動しないことを含む複数種類の機器作動の何れかを、前記電子機器の行動として決定する行動決定部と、

  を含み、

  前記機器作動は、音楽を教えることを含み、

  前記行動決定部は、前記電子機器の行動として、音楽を教えることを決定した場合には、前記ユーザにより発生された音

【請求項２】

  前記電子機器はロボットであり、

  前記行動決定部は、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する請求

【請求項３】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項２又は３記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072198A 2024-04-26 JP2024159720 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
A63H11/00 | H04M11/00
| G10L25/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】ぬいぐるみ１００Ｎは、スマートホン５０が、無線通信によって、ユーザ１０が所持する通信機器７８（図７（Ｂ）参照）との間で接続される

ことで、情報交換（画像、音声等）が可能である。通信機器７８は、タブレット、他のスマートホン等が挙げられる。ぬいぐるみ１００Ｎを、人工知能を有

した対話相手（ロボット１００としての機能）として利用することはもちろん、ぬいぐるみ５０のカメラユニット７０で撮影した画像を、通信機器７８のモ

ニタ７８Ａに表示したり、ユーザ１０が通信機器７８のマイクに発話した音声が、ぬいぐるみ１００Ｎのスマートホン５０のスピーカ機能から出力させるこ

とで、ユーザ１０の分身のようなモードとして利用することができる。このため、ユーザ１０とぬいぐるみ１００Ｎとは、日常会話を含めて所謂共同生活者

の関係を築くことができる。

【選択図】図７

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前

定部と、を含み、

  前記ロボットは、予め定められた弾性力を持ち、可逆性の表皮材料で覆われた動物型又はキャラクタ型の筐体に搭載され

ザと対話するために必要な制御対象機器に無線又は有線で接続されており、

  前記筐体の内部には、前記ロボット及び前記制御対象機器が、着脱可能、かつ、前記筐体の外部に取り出し可能に配置さ

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記筐体は、布製表皮で覆われたぬいぐるみであり、前記ロボット及び前記制御対象機器を取り外すことで、洗濯を可能

ステム。

【請求項３】

  前記ロボットがスマートホンであり、前記制御対象機器が前記スマートホンと通信可能に接続されたカメラであり、前記

する通信機器との間で情報交換を可能とする、請求項１記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記動物型又はキャラクタ型の筐体の顔を構成する目に取り付けられている、請求項３記載の行動制御シ

【請求項５】

  前記カメラのレンズ部は、前記目に着脱可能な機構を有する請求項４記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記筐体の内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する、請求項１記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072491A 2024-04-26 JP2024159727 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 電子機器
G16H50/00 | G06F3/01 |
G06N3/008

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】適切な行動を実行すること。

【解決手段】電子機器は、脳機能障害を有するユーザの行動を認識し、認識した前記ユーザの行動に対応する自身の行動を決定し、決定した前記自身の行動

に基づいて制御対象を制御する制御部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  脳機能障害を有するユーザの行動を認識し、認識した前記ユーザの行動に対応する自身の行動を決定し、決定した前記自

する制御部

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記脳機能障害は、発達障害、および、記憶障害の少なくとも１つを含む、請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、前記自身の感情値を決定し、決定した前記自身の感情値に応じて前記自身の行動を決定する、請求項１に

【請求項４】

  前記電子機器は、

  ロボット、または、ぬいぐるみに搭載され、又は、ロボット、または、ぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は

  請求項１に記載の電子機器。

1.100563 JP2024072492A 2024-04-26 JP2024159728 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 電子機器
G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F16/90 | G06N5/04

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ユーザの状態に応じた適切な行動を実行する電子機器を提供する。【解決手段】電子機器であるロボットは、センサ部２００と、センサ

モジュール部２１０と、格納部２２０と、ユーザ状態認識部２３０と、感情決定部２３２と、行動認識部２３４と、行動決定部２３６と、記憶制御部２３８

と、行動制御部２５０と、制御対象２５２と、通信処理部２８０と、を有する制御部によって構成され脳機能障害を有するユーザの行動を認識し、認識した

前記ユーザの行動に対応する自身の行動を決定し、決定した前記自身の行動に基づいて制御対象を制御する。制御部はまた、アーティストの創造性、パ

フォーマンス、表現性、に関する行動を決定する。【選択図】図２

 

【請求項１】

  アーティストの行動を認識し、認識した前記アーティストの行動に対応する自身の行動を決定し、決定した前記自身の行

制御部

  を備え、

  前記制御部は、前記アーティストのパフォーマンスに関する行動を決定する、電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、前記アーティストの創造性に関する行動を決定する、請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、前記アーティストの表現性に関する行動を決定する、請求項１に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記電子機器は、

  ロボット、または、ぬいぐるみに搭載され、又は、ロボット、または、ぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は

  請求項１に記載の電子機器。

1.100563 JP2024072943A 2024-04-26 JP2024159730 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06F3/01 | G06N3/004 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの境遇に発生している事象に応じた適切な情報を出力する。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの境遇に発生した事象であって、ユーザに負の感情を生じさせる事象の発生を検知する検知部と、検知部により検

知された事象に応じた情報を、文章生成モデルを備えたロボットがユーザに対して出力するように制御する出力制御部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの境遇に関する事象の発生を検知する検知部と、

  前記検知部により検知された事象に応じて、前記境遇に適応するための情報を、文章生成モデルを備えた電子機器がユー

出力制御部と、

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記事象が検知された場合、前記電子機器の感情としてあらかじめ用意された複数の種類の感情であって、それぞれに値

情の値を増加させる感情決定部をさらに有し、

  前記出力制御部は、前記電子機器が、前記安心の感情の値に応じた情報を出力するように制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記検知部は、前記事象として、前記ユーザの境遇が留学により変化したことを検知し、

  前記出力制御部は、変化した環境及び居住地への適応方法に関する情報を、前記電子機器が出力するように制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記検知部は、前記事象として、前記ユーザが仕事を変更しようとしていることを検知し、

  前記出力制御部は、仕事の変更に必要な準備に関する情報を、前記電子機器が出力するように制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記検知部は、前記事象として、前記ユーザに子供が存在することを検知し、

  前記出力制御部は、前記子供に合った習い事に関する情報を、前記電子機器が出力するように制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記電子機器は、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される

  請求項１に記載の行動制御システム。

1.100563 JP2024072944A 2024-04-26 JP2024159731 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06F3/01 | G06N3/004 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの境遇に発生している事象に応じた適切な情報を出力する。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの境遇に発生した事象であって、ユーザに負の感情を生じさせる事象の発生を検知する検知部と、検知部により検

知された事象に応じた情報を、文章生成モデルを備えたロボットがユーザに対して出力するように制御する出力制御部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの境遇に関する事象であって、前記ユーザに負の感情を生じさせる事象の発生を検知する検知部と、

  前記検知部により検知された事象に応じた情報を、文章生成モデルを備えた電子機器がユーザに対して出力するように制

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記事象が検知された場合、前記電子機器の感情としてあらかじめ用意された複数の種類の感情であって、それぞれに値

する感情の値を増加させる感情決定部をさらに有し、

  前記出力制御部は、前記電子機器が、前記同情に関する感情の値に応じた情報を出力するように制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記検知部は、前記事象として、前記ユーザが精神疾患に罹っていることを検知し、

  前記出力制御部は、前記精神疾患への対処方法に関する情報を、前記電子機器が出力するように制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記検知部は、前記事象として、前記ユーザの近親者が死亡したことを検知し、

  前記出力制御部は、前記近親者の死亡に起因する喪失感への対処方法に関する情報を、前記電子機器が出力するように制

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記検知部は、前記事象として、前記ユーザが依存症に罹っていることを検知し、

  前記出力制御部は、前記依存症への対処方法に関する情報を、前記電子機器が出力するように制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記電子機器は、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される

  請求項１に記載の行動制御システム。

1.100261 JP2024070204A 2024-04-24 JP2024159628 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
H04N21/458 |
G06F40/56 | G06F40/44

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの状況に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】アナウンスシステムに適用される電子機器の行動制御システムであって、放送の内容を聴くユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決

定部と、電子機器の感情を示す感情値を決定する電子機器感情決定部と、ユーザの感情値及び電子機器の感情値の少なくとも一方と、ユーザと電子機器を対

話させる対話機能を有する文章生成モデルによって取得した情報とに基づいて、電子機器の行動を決定する行動決定部と、を備え、行動決定部は、電子機器

が前記ユーザに対して行う放送の内容を決定する。

【選択図】図９

 

【請求項１】

  アナウンスシステムに適用される電子機器の行動制御システムであって、

  放送の内容を聴くユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、

  電子機器の感情を示す感情値を決定する電子機器感情決定部と、

  前記ユーザの感情値及び前記電子機器の感情値の少なくとも一方と、前記ユーザと前記電子機器を対話させる対話機能を

した情報とに基づいて、前記電子機器の行動を決定する行動決定部と、を備え、

  前記行動決定部は、

  前記電子機器が前記ユーザに対して行う放送の内容を決定する、行動制御システム。

【請求項２】

  前記放送の内容を聴く前記ユーザの状態を認識するユーザ状態認識部をさらに備え、

  前記行動決定部は、

  認識された前記ユーザの状態、及び前記ユーザ感情決定部によって決定された前記ユーザの感情値に基づいて、前記ユー

した場合には、前記ユーザの感情値及び前記電子機器の感情値の少なくとも一方と、前記文章生成モデルによって取得した

決定する、請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ユーザの反応がポジティブであると判断された場合に、前記決定した内容の放送を実施する行動制御部をさらに備え

  前記行動決定部は、

  放送が実施されている間に、前記ユーザの状態、前記電子機器の感情、および周囲の状況の少なくとも１つの変化が検知

き、別の放送内容を決定する、請求項２に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記電子機器感情決定部は、放送を聴いているユーザの数に基づいて、前記電子機器の感情値を決定する、請求項１に記

【請求項５】

  前記電子機器はぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請求

行動制御システム。

1.100261 JP2024070802A 2024-04-24 JP2024159634 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G06Q50/10 | G06F3/01 |
G16H50/30 | G06N3/008
| G16Y10/60 |
G16Y20/40 | G16Y40/20
| G16Y40/30

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】個々のユーザの感情の状態に応じた柔軟な対応を行う。

【解決手段】電子機器は、ユーザの感情の状態に応じて、ユーザに対する個別の対策を決定する行動決定部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情の状態に応じて、前記ユーザに対する個別の対策を決定する行動決定部

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記行動決定部は、

  前記感情の状態に応じたリラクゼーション方法、時間管理戦略、又はメンタルヘルスサポートに関する提案を行う

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記行動決定部は、

  前記感情の状態、及び前記ユーザのストレスの状態のうちの少なくともいずれか一方に応じて、前記ユーザの睡眠の質を

る

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記行動決定部は、

  深層感情理解により察知された前記ユーザの隠れた感情に対応する感情的なサポートの提案を行う

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記行動決定部は、

  前記感情の状態、及び前記ユーザの要求のうちの少なくともいずれか一方に対応するリラクゼーション方法、休憩の取得

行う

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項６】

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される

  請求項１に記載の電子機器。

1.100261 JP2024070936A 2024-04-24 JP2024157552 2024-11-07 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06N5/022 |
G06F16/90 | G06F40/56 |
G06F40/44

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態、及びロボットの状態を認識する状態認識部と、前記ユーザの感情又は前記ロボットの感

情を判定する感情決定部と、所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一つ

と、行動決定モデルとを用いて、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する行動決定部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態、及びロボットの状態を認識する状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は前記ロボットの感情を判定する感情決定部と、

  所定のタイミングで、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも

て、行動しないことを含む複数種類のロボット行動の何れかを、前記ロボットの行動として決定する行動決定部と、

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態、前記ロボットの状態、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情の少なくとも一

行動を質問するテキストとを前記文章生成モデルに入力し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を

システム。

【請求項３】

  所定のタイミングで、前記ユーザについて取得した好み情報に基づいて、外部データから、前記好み情報に関連する情報

み、

  前記感情決定部は、前記収集した前記好み情報に関連する情報に基づいて、前記ロボットの感情を判定する請求項１記載

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項１～請求項３の何れか１項記載の行動制御シス

1.100111 JP2024069938A 2024-04-23 JP2024156632 2024-11-06 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06Q50/10 |
G06N3/0475 | G09B5/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社
唐津 慎一朗 | 畑 達彦 | 孫
正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザに対して、前記対話の目的に応じて重要視する感情の強さを示す感情値を最

大化させるように前記ロボットの行動を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、

  前記ユーザに対して、前記対話の目的に応じて重要視する感情の強さを示す感情値を最大化させるように前記ロボットの

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記目的が学習することである場合の前記重要視する感情は達成感又は成長感であり、前記目的が相談することである場

あり、前記目的が体を動かすこと又は会話することである場合の前記重要視する感情は楽しい感情である、

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記目的は、学習に関する目的である、

  請求項１又は請求項２に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記ロボットの行動に応じた前記ユーザのリアクションを前記文章生成モデルにフィードバックする、

  請求項１又は請求項２に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

御システム。

【請求項６】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項５に記載の行動制御システム。

【請求項７】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

に記載の行動制御システム。

【請求項８】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項５に記載の行動制御システム。

1.100111 JP2024069939A 2024-04-23 JP2024156633 2024-11-06 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06F16/90 |
A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 吉田 健一 | 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記感情決定部は、前記ロボットの行動に伴って前記ユーザがポジティブな感情を持った場合、当該感情の

強さを示す感情値を増加させるフィードバックを行い、前記ロボットの行動に伴って前記ユーザがネガティブな感情を持った場合、当該感情の強さを示す感

情値を減少させるフィードバックを行う。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記感情決定部は、

  前記ロボットの行動に伴って前記ユーザがポジティブな感情を持った場合、当該感情の強さを示す感情値を増加させるフ

の行動に伴って前記ユーザがネガティブな感情を持った場合、当該感情の強さを示す感情値を減少させるフィードバックを

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ポジティブな感情は、喜、楽、快、安心、興奮、安堵、及び充実感の少なくとも１つであり、前記ネガティブな感情

心配、及び虚無感の少なくとも１つである、

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

御システム。

【請求項４】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項３に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

に記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項３に記載の行動制御システム。



1.100111 JP2024069940A 2024-04-23 JP2024156634 2024-11-06 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06F16/90 |
G06F40/56 | G06F40/44 |
A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 柴田 暁穂 | 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザの感情の履歴と、前記ユーザ及び前記ロボットの対話の文脈とに基づいて、

当該対話を実行するように構成される。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザの感情の履歴と、前記ユーザ及び前記ロボットの対話の文脈とに基づいて、当該対話を実

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

1.100111 JP2024069941A 2024-04-23 JP2024156635 2024-11-06 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06F40/56 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06N3/004 |
G09B5/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 西川 利敬 | 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、ユーザから前記ロボットに発せられた外国語の文言の内容に基づいてユーザの前記外国

語の習熟度を取得すると共に、前記習熟度及び前記文言の内容に基づいてユーザに発せられる前記外国語の文言を設定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザと前記ロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又は前

ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、ユーザから前記ロボットに発せられた外国語の文言の内容に基づいてユーザの前記外国語の習熟度を

記文言の内容に基づいてユーザに発せられる前記外国語の文言を設定する、

  行動制御システム。

1.100111 JP2024069942A 2024-04-23 JP2024156636 2024-11-06 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G10L15/22

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 青山 雄一 | 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザの感覚の特性に基づいた前記ユーザの学習支援をするように構成される。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザの感覚の特性に基づいた前記ユーザの学習支援をするように構成される、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

1.100111 JP2024069943A 2024-04-23 JP2024156637 2024-11-06 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G09B5/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 畑 達彦 | 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、対話の目的に適したキャラクタが憑依された状態となるものとして前記行動を決定す

る。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、

  対話の目的に適したキャラクタが憑依された状態となるものとして前記行動を決定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記対話の目的は、教育であり、前記キャラクタは、前記教育で行われる授業のテーマに適したキャラクタである、

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

御システム。

【請求項４】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項３に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

に記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項３に記載の行動制御システム。

1.09996 JP2024069116A 2024-04-22 JP2024159611 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06Q50/10 | G06F3/01 |
G06N3/004

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】家族を含むユーザの状況に応じて適切なサポートを行うこと。

【解決手段】行動制御システムは、家族を含むユーザの状況を示す状況情報を収集する収集部と、収集部により収集された状況情報に応じた行動を、文章生

成モデルを有する電子機器が行うように制御する出力制御部とを備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  家族を含むユーザの状況を示す状況情報を収集する収集部と、

  前記収集部により収集された状況情報に応じた行動を、文章生成モデルを有する電子機器が行うように制御する出力制御

  を備える行動制御システム。

【請求項２】

  前記収集部は、

  前記ユーザの経時的な状況情報を取得し、

  前記出力制御部は、

  前記収集部により収集された前記状況情報を前記収集部により収集された時期に応じて選別するとともに選別した前記状

子機器が行うように制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ユーザの経時的な状況情報が前記ユーザの画像及び映像の少なくともいずれかを含み、

  前記出力制御部は、

  前記収集部に前記状況情報を収集させるために前記ユーザを撮影する行動を、前記電子機器が行うように制御する

  請求項２に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記出力制御部は、

  前記電子機器が撮影した前記状況情報を編集し、編集した前記状況情報を保存する行動を、前記電子機器が行うように制

  請求項３に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ユーザの経時的な状況情報が前記ユーザの画像、映像、手紙及び日記の少なくともいずれかを含み、

  前記出力制御部は、

  前記収集部に収集された前記状況情報の整理、保管及びバックアップの少なくともいずれかを含む所定の行動を、前記電

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記ユーザの経時的な状況情報が前記ユーザのスケジュールを含み、

  前記出力制御部は、

  前記収集部に収集された前記状況情報に基づいて、リマインダの設定及びアラートの設定の少なくともいずれかを含む所

うに制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項７】

  前記電子機器は、

1.09996 JP2024069117A 2024-04-22 JP2024159612 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06Q50/10 | G06F3/01 |
G06N3/004

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】特定のユーザだけでなく、より広い社会の幸福度を高めること。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザ毎に固有の感情データベースを用いて、ユーザに対して肯定的な感情体験を促進する行動を、文章生成モデルを有

する電子機器が行うように制御する出力制御部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザ毎に固有の感情データベースを用いて、前記ユーザに対して肯定的な感情体験を促進する行動を、文章生成モデル

する出力制御部

  を備える行動制御システム。

【請求項２】

  前記出力制御部は、

  前記ユーザに対してポリシー、サービス及び製品の推奨事項を含む肯定的な感情体験を促進する行動を、前記電子機器が

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記電子機器は、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される

  請求項１または２に記載の行動制御システム。

1.099508 JP2024068115A 2024-04-19 JP2024155861 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 電子機器
G06Q50/10 | G06F3/01 |
G06N3/004

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】適切な行動を実行すること。

【解決手段】実施形態に係る電子機器は、照明機器の照明範囲に位置するユーザの状況を認識し、認識した前記ユーザの状況に対応する自身の行動を決定

し、決定した前記自身の行動に基づいて制御対象、及び照明機器を制御する制御部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  照明機器の照明範囲に位置するユーザの状況を認識し、認識した前記ユーザの状況に対応する自身の行動を決定し、決定

対象、及び前記照明機器を制御する制御部

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、

  認識した前記ユーザの状況に応じて、前記照明機器による照明の調整内容を決定する、請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、

  前記照明範囲に位置するユーザの人数に基づいて、ユーザ個別に前記照明の調整が可能か否かを決定する、請求項２に記

【請求項４】

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される、請求項１に記載の電子

1.099508 JP2024068226A 2024-04-19 JP2024155868 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06F16/908 | G06F3/01 |
G06N3/008 | G06F40/56
| G06F40/44

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モ

デルに基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行

動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、所定の時間に起動されたときに、前日の履歴データを表すテキストを、当該前日の履歴を要約する

よう指示するための固定文を追加して、前記文章生成モデルに入力することにより、前記前日の履歴の要約を取得し、取得した前記前日の履歴の要約を、画

像生成モデルに入力することにより、前記前日の履歴を要約した画像を取得し、取得した前記画像を表示する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボ

動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、所定の時間に起動されたときに、前日の履歴データを表すテキストを、当該前日の履歴を要約するよ

て、前記文章生成モデルに入力することにより、前記前日の履歴の要約を取得し、取得した前記前日の履歴の要約を、画像

り、前記前日の履歴を要約した画像を取得し、取得した前記画像を表示する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている、

  請求項１記載の行動制御システム。

1.099508 JP2024068227A 2024-04-19 JP2024155869 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06F40/56 |
G10L15/22 | G10L25/63 |
G10L13/00 | G10L15/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モ

デルに基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行

動を決定する行動決定部と、を含む。

前記行動決定部は、前記文章生成モデルに基づいて生成された前記ロボットの行動内容を用いて前記ロボットの発話内容を決定し、前記ユーザの行動、前記

ユーザの感情及び／又は前記ロボットの感情に従って前記ロボットの行動を決定するための反応ルールに基づいて前記ロボットのジェスチャーを決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボ

動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記文章生成モデルに基づいて生成された前記ロボットの行動内容を用いて前記ロボットの発話内容

ユーザの感情及び／又は前記ロボットの感情に従って前記ロボットの行動を決定するための反応ルールに基づいて前記ロボ

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

1.099508 JP2024068228A 2024-04-19 JP2024155870 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 | G06F3/01 |
G06Q50/10

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザが家庭内で実行する行動の種類を、前記行動が実行されたタイミングと対応付けた特定情報として記憶し、前記

特定情報に基づき、前記ユーザが前記行動を実行すべきタイミングである実行タイミングを判定し、前記ユーザに通知する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザが家庭内で実行する行動の種類を、前記行動が実行されたタイミングと対応付けた特定情

づき、前記ユーザが前記行動を実行すべきタイミングである実行タイミングを判定し、前記ユーザに通知する、行動制御シ

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記実行タイミングを前記ユーザに通知した後、前記ユーザが行動を実行しない場合、前記実行タイ

る、請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

1.099508 JP2024068229A 2024-04-19 JP2024155871 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G10L15/10 |
G10L15/22

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モ

デルに基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行

動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、会話をしている複数の前記ユーザの発言を受け付け、当該発言が予め定められた状態になった場合

に、当該発言の内容を要約することを、前記ロボットの行動として決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボ

動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、会話をしている複数の前記ユーザの発言を受け付け、当該発言が予め定められた状態になった場合に

を、前記ロボットの行動として決定する

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記状態は、予め定められた時間、前記発言を受け付けなくなった状態である請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記状態は、前記発言に含まれる用語を予め定められた回数受け付けた状態である請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

1.099508 JP2024068230A 2024-04-19 JP2024155872 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06Q50/10 | G06F3/16 |
G06F3/01 | G10L15/22 |
G10L15/10 | G06N3/008 |
A63H11/00 | A63H3/33

係属中 ソフトバンクグループ株式会社
唐津 慎一朗 | 中谷 友一 |
孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、複数のユーザの会話内容とに対応する前記ロボットの行

動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、複数のユーザの会話内容と、ユーザの感情に基づいて特殊詐欺リスクを判断する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、複数のユーザの会話内容

決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、複数のユーザの会話内容と、ユーザの感情に基づいて特殊詐欺リスクを判断する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

1.099508 JP2024068231A 2024-04-19 JP2024155873 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06Q50/10 | G06F3/16 |
G06F3/01 | G06N3/008 |
A63H11/00 | A63H3/33

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 畑 達彦 | 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、複数のユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、複数のユーザの感情又はロボットの感情を判定す

る感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、複数のユーザの会話内容とに対応する前記

ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、複数のユーザの会話内容と、ユーザの感情に基づいて特定の事案を検知する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  複数のユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  複数のユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、複数のユーザの会話内容

決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、複数のユーザの会話内容と、ユーザの感情に基づいて特定の事案を検知する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

1.099508 JP2024068232A 2024-04-19 JP2024155874 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/16 |
G06F3/01 | G06F40/56 |
G06F40/44 | G10L15/22

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 高津 良介 | 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザ状態及びユーザの感情の少なくとも一方に基づいてユーザの保育見守りを行

う。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態及びユーザの感情の少なくとも一方に基づいてユーザの保育見守りを行う、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

1.099508 JP2024068378A 2024-04-19 JP2024155888 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G10G1/00 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G10H1/00 |
G06F16/90 |
G06F16/9035

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】作曲者の感情を認識し、認識した感情に応じた楽曲構成を決定し、決定した楽曲構成に基づいて、楽曲を作成する装置を提供する。【解

決手段】作曲者の感情を認識し、認識した感情に応じた楽曲構成を決定し、決定した楽曲構成に基づいて、楽曲を作成する制御部を備えるロボット１００

は、ユーザの身体的動作、表情あるいは音声（発話内容）等から、ユーザの感情を認識し、ユーザが入力した情報（例えば、曲の構成、曲の速度、曲の長

さ、ジャンル、リズム等）と、ユーザの感情（気分）とをパラメータとした場合の自身の感情（意図）に従い、ユーザに提案する楽曲を作成する。【選択

図】図２

 

【請求項１】

  作曲者の感情を認識し、認識した感情に応じた楽曲構成を決定し、決定した楽曲構成に基づいて、楽曲を作成する制御部

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記作曲者の状況を検出する検出部

  をさらに備え、

  前記制御部は、

  前記検出部により検出された状況に基づいて、前記作曲者の感情を認識し、認識した感情に基づいて、前記楽曲構成とし

ディ、音色、または、音の強弱を決定する

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、

  前記状況に基づき認識した前記感情に基づいて、楽曲のタイトルをさらに決定し、前記タイトルに対する前記作曲者の反

て、歌詞を作成する

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記検出部は、

  前記楽曲が再生された場合における前記作曲者の状況を検出し、

  前記制御部は、

  前記楽曲が再生された場合における前記作曲者の状況に基づいて、再生された前記楽曲に対する前記作曲者の感情を認識

楽曲の楽曲構成を変更する

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記制御部は、

  変更後の前記楽曲構成を学習部に学習させ、前記学習部による学習結果に基づいて、前記楽曲構成をさらに変更する

  請求項４に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記検出部は、

  前記作曲者の状況として、前記作曲者の身体の動き、表情、または、音声を検出する

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項７】

  前記ロボットは、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される

1.099357 JP2024067139A 2024-04-18 JP2024155823 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06Q50/10 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06F16/90 |
G10L15/22 | G10L15/10

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モ

デルに基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行

動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザの会話から抽出した前記ユーザの嗜好を、前記対話機能の回答生成、前記ユーザの感情

推定、及び、前記ロボットの感情推定に反映させる。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボ

動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザの会話から抽出した前記ユーザの嗜好を、前記対話機能の回答生成、前記ユーザの感情推

に反映させる、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

1.099357 JP2024067140A 2024-04-18 JP2024155824 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 |
G06N3/0475 |
G06F40/56

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モ

デルに基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行

動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、前記ロボットに前記ユーザとの対話を学習させておき、前記学習の結果を用いて、その後の対話の

流れを予測し、予測した前記対話の流れに応じて、前記行動内容を生成する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボ

動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、

  前記ロボットに前記ユーザとの対話を学習させておき、

  前記学習の結果を用いて、その後の対話の流れを予測し、

  予測した前記対話の流れに応じて、前記行動内容を生成する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

1.099357 JP2024067141A 2024-04-18 JP2024155825 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モ

デルに基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行

動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、特定の競技を実施可能な競技スペースを撮像可能な画像取得部と、前記画像取得部で撮像した前記

競技スペースで競技を実施している複数の競技者の特徴を特定する特徴特定部と、を含み、前記特徴特定部の特定結果に基づいて、前記ロボットの行動を決

定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボ

動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、

  特定の競技を実施可能な競技スペースを撮像可能な画像取得部と、

  前記画像取得部で撮像した前記競技スペースで競技を実施している複数の競技者の特徴を特定する特徴特定部と、を備え

  前記特徴特定部の特定結果に基づいて、前記ロボットの行動を決定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記特徴特定部は、前記複数の競技者のうち、特定のチームに属する競技者の特徴を特定する、

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている、

  請求項１又は請求項２に記載の行動制御システム。

1.099357 JP2024067142A 2024-04-18 JP2024155826 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 |
G06N3/0475

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モ

デルに基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行

動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、所定の時間に起動されたときに、前日の履歴データを表すテキストに、当該前日の履歴を要約する

よう指示するための固定文を追加して、前記文章生成モデルに入力することにより、前記前日の履歴の要約を取得し、取得した要約の内容を発話する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボ

動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、所定の時間に起動されたときに、前日の履歴データを表すテキストに、当該前日の履歴を要約するよ

て、前記文章生成モデルに入力することにより、前記前日の履歴の要約を取得し、取得した要約の内容を発話する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている、

  請求項１記載の行動制御システム。



1.099357 JP2024067143A 2024-04-18 JP2024155827 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 |
G06N3/0475 |
G06F40/56

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情及びロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モ

デルに基づき、ユーザの行動と、ユーザの感情及びロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、行動内容に対応するロボットの行動を決定する

行動決定部と、を含み、行動決定部は、文書生成モデルに対してユーザの履歴データと履歴データの要約指示を入力することによって、ユーザの履歴の要約

文を取得し、ユーザの行動、ユーザの感情、ユーザの履歴の要約文、ロボットの感情、及びロボットが取るべき行動を質問する固定文が記載されたテキスト

ファイルを文章生成モデルに入力することによって得られる文章生成モデルからの回答に従ってロボットの行動を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情及びロボットの感情を判定する感情決定部と、

  前記ユーザと前記ロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザの行動と、前記ユーザの

する前記ロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザの履歴データが記載された第１テキストファイルに、前記履歴データによって表される前

指示を表す第１固定文を追加し、前記文章生成モデルに対して前記第１テキストファイルを入力することによって、前記文

歴の要約文を取得し、

  前記ユーザの行動、前記ユーザの感情、前記ユーザの履歴の要約文、及び前記ロボットの感情がそれぞれ記載された第２

が取るべき行動を質問する第２固定文を追加し、前記文章生成モデルに対して前記第２テキストファイルを入力することに

ルからの回答に従って前記行動内容を生成して前記ロボットの行動を決定する

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記第１テキストファイルに記載される履歴データが、前記ユーザの前日の履歴データである請求項１記載の行動制御シ

【請求項３】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

システム。

1.099357 JP2024067144A 2024-04-18 JP2024155828 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 |
G06N3/0475 |
F24H15/45 | F24H15/281
| F24H15/395

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、ユーザに対してＡＩ風呂装置に設定するパラメータを提案する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、ユーザに対してＡＩ風呂装置に設定するパラメータを提案する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

1.099357 JP2024067145A 2024-04-18 JP2024155829 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

B62K25/04 | G06Q50/00
| B62K21/22 | B62J1/08 |
G06N3/008 | G06F3/01

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部２３０と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情

決定部２３２と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロボットの行動

を決定する行動決定部２３６と、を含む。前記行動決定部２３６は、前記ロボットの行動として、バイクに設けられたアクチュエータに対する制御を決定す

る。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情またはロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情またはロボ

トの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ロボットの行動として、バイクに設けられたアクチュエータに対する制御を決定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記アクチュエータは、前記バイクのサスペンションの硬さを調節可能な第１アクチュエータ、前記バイクのハンドルの

タ、および、前記バイクのシートの高さを調節可能な第３アクチュエータ、の何れかである請求項１記載の行動制御システ

1.099357 JP2024067146A 2024-04-18 JP2024155830 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06Q50/00
| A01M1/00 | G06F3/01 |
E05F15/77

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、前記文章生成モデルによるユーザとの対話結果に基づいて、建具の周囲に虫除け用の超

音波を発生するか否かを決定し、又は前記文章生成モデルによるユーザとの対話結果に基づいて、訪問者に対する応答内容を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記文章生成モデルによるユーザとの対話結果に基づいて、建具の周囲に虫除け用の超音波を発生す

成モデルによるユーザとの対話結果に基づいて、訪問者に対する応答内容を決定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記文章生成モデルによるユーザとの対話結果に基づいて、前記建具の開度を決定するとともに、該

生するか否かを決定する請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

システム。

1.099357 JP2024067147A 2024-04-18 JP2024155831 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06Q50/00
| G06F3/01 | G10L15/22 |
G10L13/00 | G10L15/00 |
G10L25/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、ユーザの感情又はロボットの感情に基づいて、前記ロボットに献立の内容を出力させ

る。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、ユーザの感情又はロボットの感情に基づいて、前記ロボットに献立の内容を出力させる、

  行動制御システム。

【請求項２】

  気温、湿度又は季節に関する情報を取得する取得部を含み、

  前記行動決定部は、気温、湿度又は季節に関する情報を用いて、前記ロボットに出力させる献立の内容が変更されるよう

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  食材に関する情報を取得する取得部を含み、

  前記行動決定部は、使用する食材に関する情報を用いて、前記ロボットに出力させる献立の内容が変更されるように制御

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項４】

  冷蔵庫の在庫に関する情報を取得する取得部を含み、

  前記行動決定部は、冷蔵庫の在庫に関する情報を用いて、前記ロボットに出力させる献立の内容が変更されるように制御

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項５】

  ユーザの体調に関する情報を取得する取得部を含み、

  前記行動決定部は、ユーザの体調に関する情報を用いて、前記ロボットに出力させる献立の内容が変更されるように制御

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記行動決定部は、ユーザの献立履歴データを用いて、前記ロボットに出力させる献立の内容が変更されるように制御す

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項７】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

1.099357 JP2024067148A 2024-04-18 JP2024155832 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、所定条件を満たした場合に前記ロボットの育て方のアドバイスを行うように前記ロボッ

トの行動内容を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、所定条件を満たした場合に前記ロボットの育て方のアドバイスを行うように前記ロボットの行動内容

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

1.099357 JP2024067149A 2024-04-18 JP2024155833 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06Q50/00
| G06F3/01 | G06F3/16 |
G10L25/63 | G10L15/22 |
G10L13/00 | G10L15/00 |
G06F40/56 | G06F40/44 |
A63H3/33

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、ユーザと前記ロボットとの対話に基づいて人間の言葉を習得し、ユーザと前記ロボット

との対話に基づいて人間の言葉を習得し、前記ロボットの発する言葉を進化させる。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、ユーザと前記ロボットとの対話に基づいて人間の言葉を習得し、前記ロボットの発する言葉を進化さ

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

1.099357 JP2024067150A 2024-04-18 JP2024155834 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

A63H11/00 | G06Q50/00
| G06N3/008 | G06F3/01
| G06F3/16

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、ユーザとロボットとの交流時におけるユーザの感情、ユーザとロボットとの交流時にお

けるロボットの感情、及び、ユーザとロボットとの交流時間のうちの少なくとも１つに基づいて、評価点を付与する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、ユーザと前記ロボットとの交流時におけるユーザの感情、ユーザと前記ロボットとの交流時における

と前記ロボットとの交流時間のうちの少なくとも１つに基づいて、評価点を付与する

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

1.099357 JP2024067151A 2024-04-18 JP2024155835 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F40/56
| G06F3/01 | G06F3/16 |
A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、前記文章生成モデルによる文章生成の開始から前記ロボットによる発話までの時間に、

当該発話の少なくとも一つ前までの会話における前記ロボットの感情値に紐づけられた相槌を設定し、前記相槌に基づいた行動を前記ロボットに実行させ

る。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記文章生成モデルによる文章生成の開始から前記ロボットによる発話までの時間に、当該発話の少

前記ロボットの感情値に紐づけられた相槌を設定し、前記相槌に基づいた行動を前記ロボットに実行させる、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記行動決定部は、前記行動として前記相槌を前記ロボットに実行させる請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項７】

  前記行動決定部は、

  前記ユーザの発話内容に含まれる語句がワードリストに含まれない場合に、前記行動として前記相槌を前記ロボットに実

  前記ユーザの発話内容に含まれる語句がワードリストに含まれる場合に、前記相槌と異なる他の相槌を設定し、前記行動

に実行させる、請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項８】

  前記他の相槌は、前記ロボットの感情値のパターンがニュートラルの場合に対応した相槌である、請求項７に記載の行動

【請求項９】

  前記他の相槌は、前記ワードリストの語句に対応してあらかじめ設定された相槌である、請求項７に記載に行動制御シス

1.099357 JP2024067152A 2024-04-18 JP2024155836 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

A63H11/00 | G06F40/56 |
G06F40/44 | G06N3/008
| G06F3/01

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザ状態認識部及び前記感情決定部に基づき前記ユーザの幸福感を検知したら幸

せポイントを付与する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態認識部及び前記感情決定部に基づき前記ユーザの幸福感を検知したら幸せポイントを

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

1.099357 JP2024067183A 2024-04-18 JP2024155837 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06Q50/10 | G06F40/56
| G06F40/44 | A63H11/00
| G06N3/0475 |
G06N3/008

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モ

デルに基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行

動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、所定の時間に起動されたときに、前日の履歴データを表すテキストに、前記ロボットが持つべき感

情を質問するための固定文を追加して、前記文章生成モデルに入力することにより、前記前日の履歴に対応する前記ロボットの感情を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボ

動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、所定の時間に起動されたときに、前日の履歴データを表すテキストに、前記ロボットが持つべき感情

て、前記文章生成モデルに入力することにより、前記前日の履歴に対応する前記ロボットの感情を決定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている、

  請求項１記載の行動制御システム。

1.099357 JP2024067184A 2024-04-18 JP2024155838 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06Q50/10 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06F16/90

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、２以上の物事について何れを選択すべきかについての質問を前記ユーザから受け付けた場合、少なくとも前記ユーザに関す

る履歴情報に基づき、２以上の物事の中から少なくとも１つを選択して前記ユーザに回答する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、２以上の物事について何れを選択すべきかについての質問を前記ユーザから受け付けた場合、少なく

基づき、２以上の物事の中から少なくとも１つを選択して前記ユーザに回答する、行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記ユーザに関する履歴情報及び、複数の情報源から発せられる社会に関する情報に基づき、２以上

択して回答する、請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

1.099357 JP2024067185A 2024-04-18 JP2024155839 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06F40/56 | G06F40/44 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モ

デルに基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行

動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、会話をしている複数の前記ユーザの発言を受け付け、当該発言が予め定められた状態になった場合

に、当該発言の内容とは異なる内容の話題を出力することを、前記ロボットの行動として決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボ

動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、会話をしている複数の前記ユーザの発言を受け付け、当該発言が予め定められた状態になった場合に

話題を出力することを、前記ロボットの行動として決定する

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記状態は、予め定められた時間、前記発言を受け付けなくなった状態である請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記状態は、前記発言に含まれる用語を予め定められた回数受け付けた状態である請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

1.099357 JP2024067186A 2024-04-18 JP2024155840 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06F40/56 | G06F40/44 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、フィットネス器具を利用するユーザの前記ユーザ状態に応じた内容を発話する行動を決

定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、フィットネス器具を利用するユーザの前記ユーザ状態に応じた内容を発話する行動を決定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ユーザ状態認識部は、前記ユーザ状態としてユーザの会話嗜好性を認識し、

  前記行動決定部は、ユーザの会話嗜好性に応じた内容を発話する行動を決定する、請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ユーザ状態認識部は、前記ユーザ状態としてユーザの表情を認識し、

  前記行動決定部は、ユーザの表情に応じた内容を発話する行動を決定する、請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記ユーザ状態認識部は、前記ユーザ状態としてユーザの心拍数を認識し、

  前記行動決定部は、ユーザの心拍数に応じた内容を発話する行動を決定する、請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ユーザ状態認識部は、前記ユーザ状態としてユーザの運動速度を認識し、

  前記行動決定部は、ユーザの運動速度に応じた内容を発話する行動を決定する、請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

1.099357 JP2024067187A 2024-04-18 JP2024155841 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 | B25J13/00 |
A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、体組成の数値を測定したユーザに対する前記ロボットの応対動作を、前記文章生成モデ

ルに基づき、前記行動として決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、体組成の数値を測定したユーザに対する前記ロボットの応対動作を、前記文章生成モデルに基づき、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、ユーザを褒める、励ます又は叱る動作を前記応対動作として決定する、

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットは、体組成の数値を測定する測定装置に搭載され、又は当該測定装置に搭載された制御対象機器を制御する

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器を制御する請求項１記載の行動制御

1.099357 JP2024067188A 2024-04-18 JP2024155842 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06F3/01 | B25J13/00 |
G06N3/008 |
G06N3/0475 |
G06Q50/10 | G06F3/16

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、ユーザの好みのニュースを特定し、特定したニュースを配信すると共に、配信した

ニュースに対するコメントを付与することを、前記ロボットの行動として決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、ユーザの好みのニュースを特定し、特定したニュースを配信すると共に、配信したニュースに対する

ボットの行動として決定する

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

1.099357 JP2024067189A 2024-04-18 JP2024155843 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G09B9/02 | B25J13/00 |
G06N3/0475 |
G06N3/008 | G06F40/56
| G06F40/44

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、車両を運転する運転者の好み、運転状況及び反応の少なくとも１つに基づいて運転者と

会話を行うことで運転技術を向上させるためのアドバイスをする。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態及びユーザの感情に対応する

ザ状態及びロボットの感情に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、車両を運転する運転者の好み、運転状況及び反応の少なくとも１つに基づいて運転者と会話を行うこ

ドバイスをする、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、ユーザの感情に基づいて、アドバイスの態様を変更する請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載されて車両の車室内に設けられている請求項１記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載された制御対象機器と無線又は有線で接続されている請求項１記載の行動制御システ

1.099357 JP2024067190A 2024-04-18 JP2024155844 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06F3/01 | B25J13/00 |
G06N3/008 |
G06N3/0475 |
G06F40/56 | G06F40/44 |
G06F3/16 | G10L15/10

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、ユーザとしての交流会の参加者に対して、参加者同士の交流を円滑にするトピックを提

供することを、前記ロボットの行動として決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、ユーザとしての交流会の参加者に対して、参加者同士の交流を円滑にするトピックを提供することを

る

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請



1.099357 JP2024067214A 2024-04-18 JP2024159593 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 電子機器
G16H20/70 | G06F3/01 |
G06N3/008 | G06Q50/22

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザをサポートすること。

【解決手段】電子機器は、推定部と、取得部と、支援部とを備える。推定部は、ユーザの感情を推定する。取得部は、ユーザ及びユーザの家族の少なくとも

一方の健康及び医療に関する情報を取得する。支援部は、取得部により取得したユーザ及びユーザの家族の少なくとも一方の健康及び医療に関する情報に基

づき、推定部により推定したユーザの感情に応じた支援を行う。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情を推定する推定部と、

  前記ユーザ及び前記ユーザの家族の少なくとも一方の健康及び医療に関する情報を取得する取得部と、

  前記取得部により取得した前記ユーザ及び前記ユーザの家族の少なくとも一方の健康及び医療に関する情報に基づき、前

の感情に応じた支援を行う支援部と、

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記支援部は、前記ユーザ又は前記ユーザの家族が妊娠中又は出産後である場合、前記推定部により推定した前記ユーザ

報を提供する

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記支援部は、前記ユーザの家族が終末期患者である場合、前記推定部により推定した前記ユーザの感情に応じて前記ユ

ポートに関する情報を提供する

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記取得部は、前記ユーザの健康及び医療に関する情報を取得し、

  前記支援部は、前記ユーザが入院が必要な患者である場合、感情的なケア及びリハビリテーションの少なくとも一方に関

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記取得部は、前記ユーザの健康及び医療に関する情報を取得し、

  前記支援部は、前記ユーザが慢性疾患患者である場合、感情的なケア、バイタルサイン及び、服薬の少なくとも一方に関

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記電子機器は、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される

  請求項１に記載の電子機器。

1.099357 JP2024067592A 2024-04-18 JP2024155850 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G06N3/006 | G06F3/01 |
G06N20/00 |
G06F16/908

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの未来の感情状態を予測する。

【解決手段】電子機器は、感情予測モデルに基づいて、ユーザの過去の感情状態の変化からユーザの未来の感情状態を予測する予測部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  感情予測モデルに基づいて、ユーザの過去の感情状態の変化からユーザの未来の感情状態を予測する予測部

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記感情予測モデルは、個々のユーザの過去の感情状態の変化を学習して生成され、

  前記予測部は、前記感情予測モデルに基づいて、個々のユーザの過去の感情状態の変化から個々のユーザの未来の感情状

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記感情予測モデルは、ユーザの属性、ユーザの過去の感情状態の変化を示す感情データ、ユーザの周囲の状況を学習し

  前記予測部は、ユーザの属性と、ユーザの過去の感情状態の変化と、ユーザの周囲の状況から前記感情予測モデルに基づ

測する

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記予測部は、前記感情予測モデルに基づいて、直近所定期間のユーザの感情状態の変化からユーザの未来の感情状態を

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記予測部は、ユーザの未来の感情状態に応じた反応をさらに予測する

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記電子機器は、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される

  請求項１に記載の電子機器。

1.099357 JP2024067593A 2024-04-18 JP2024155851 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G06F1/324 | G06F3/01 |
G06F1/3206 |
G06N20/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】電子機器の消費電力を改善する。

【解決手段】電子機器は、感知部と、電力制御部とを備える。感知部は、ユーザの感情状態を感知する。電力制御部は、感知されたユーザの感情状態に基づ

いて、消費電力を制御する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情状態を感知する感知部と、

  感知されたユーザの感情状態に基づいて、消費電力を制御する電力制御部と、

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記電力制御部は、感情情報が重要でない期間、消費電力が低下するよう前記感知部を制御する

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記電力制御部は、前記感知部により感情状態を感知する周期、前記感情状態を感知する処理を実行するプロセッサの数

れかを制御することで、消費電力を制御する

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記電力制御部は、ユーザの心理的なケアの必要性が高い期間よりも心理的なケアの必要性が低い期間、消費電力が低下

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記電子機器は、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される

  請求項１に記載の電子機器。

1.099357 JP2024067594A 2024-04-18 JP2024155852 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G06F3/01 | G06F3/16 |
G06N3/006 | G10L15/00 |
G10L13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ユーザと電子機器の間の関係性を向上させる電子機器を提供する。【解決手段】行動制御システムにおいて、電子機器であるロボット

は、ユーザの状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザ状態認識部が認識したユーザの状態に基づいて、ユーザの感情を推定する推定部である感情決定部

と、ユーザ状態認識部が認識したユーザの状態と同調させて、推定部が推定したユーザの感情に応じた感情を表すように制御対象を制御する制御部である行

動制御部と、を含む。【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの状態を認識する認識部と、

  前記認識部により認識したユーザの状態に基づいて、ユーザの感情を推定する推定部と、

  前記認識部により認識したユーザの状態と同調させて、前記推定部により推定したユーザの感情に応じた感情を表すよう

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、前記推定部により推定したユーザの感情がポジティブな状態である場合、前記認識部により認識したユー

の感情に応じた感情を表すように制御対象を制御する

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、ユーザの状態と同じ状態で、前記推定部により推定したユーザの感情に応じた感情を表すように制御対象

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記認識部は、ユーザの仕草、話し方、言葉遣いの何れかの特徴を認識し、

  前記制御部は、仕草、話し方、言葉遣いの何れかをユーザと同じ特徴として、前記推定部により推定したユーザの感情に

制御する

  請求項３に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記認識部は、ユーザの表情、声のトーン、言葉のニュアンスの何れかを認識し、

  前記制御部は、表情、声のトーン、言葉のニュアンスの何れかをユーザの状態と同じ状態として、前記推定部により推定

すように制御対象を制御する

  請求項３に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記電子機器は、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される

  請求項１に記載の電子機器。

1.099357 JP2024067699A 2024-04-18 JP2024159596 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 電子機器
G16H50/30 | G06F3/01 |
G06N3/008 | G16H20/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザをサポートすること。

【解決手段】電子機器は、認識部と、体調推定部と、支援部とを備える。認識部は、ユーザの状態を認識する。体調推定部は、認識部により認識したユーザ

の状態に基づいて、ユーザの体調を推定する。支援部は、体調推定部により推定したユーザの体調に基づき、支援を行う。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの状態を認識する認識部と、

  前記認識部により認識したユーザの状態に基づいて、ユーザの体調を推定する体調推定部と、

  前記体調推定部により推定した前記ユーザの体調に基づき、支援を行う支援部と、

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記認識部により認識したユーザの状態に基づいて、ユーザの感情を推定する感情推定部をさらに備え、

  前記支援部は、前記体調推定部により推定した前記ユーザの体調に基づき、前記感情推定部により推定した前記ユーザの

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記支援部は、前記ユーザに緊急を要する病気が発生している場合、応急手当に関する情報の提供、救急車の手配の少な

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記支援部は、前記ユーザの病気に対応した診療科に関する情報を提供する

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記支援部は、前記ユーザの病気に対応した薬に関する情報を提供する

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記電子機器は、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される

  請求項１に記載の電子機器。

1.099357 JP2024067700A 2024-04-18 JP2024159597 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 電子機器
G06N3/008 | G06F3/01 |
G16H50/30

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ユーザをサポートする電子機器を提供すること。【解決手段】ロボットは、ユーザ状態認識部と、感情決定部と、行動決定部と、体調推

定部と、を含む。ユーザ状態認識部は、子供の状態を認識し、感情決定部は、認識部が認識した子供の状態に基づいて、子供の感情を推定し、行動決定部

は、感情推定部が推定した子供の感情に応じた支援を行い、子供の保護者向けの支援として、子供の感情に対応する方法を提案し、また、体調推定部が推定

した子供の体調に応じた支援を行う。【選択図】図２

 

【請求項１】

  子供の状態を認識する認識部と、

  前記認識部により認識した子供の状態に基づいて、子供の感情を推定する感情推定部と、

  前記感情推定部により推定した前記子供の感情に応じた支援を行う支援部と、

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記支援部は、前記子供の保護者向けの支援を行う

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記支援部は、前記保護者向けに、前記子供の感情に対応する方法を提案する

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記認識部により認識した前記子供の状態に基づいて、前記子供の体調を推定する体調推定部をさらに備え、

  前記支援部は、前記体調推定部により推定した前記子供の体調に応じた支援を行う

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記電子機器は、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される

  請求項１に記載の電子機器。

1.099357 JP2024067770A 2024-04-18 JP2024155854 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G16H50/30 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06N3/008 |
G16H20/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】適切な行動を実行すること。

【解決手段】実施形態に係る電子機器は、ユーザの体調を認識し、認識したユーザの体調に対応する自身の行動を決定し、決定した自身の行動に基づいて制

御対象を制御する制御部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの体調を認識し、認識した前記ユーザの体調に対応する自身の行動を決定し、決定した前記自身の行動に基づいて

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、

  センサ情報に基づいて、前記ユーザの体調が優れない可能性があるかを判定する、請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、

  前記ユーザとのコミュニケーションの中で前記ユーザに対して所定の質問事項を提示し、当該所定の質問事項に対する前

前記ユーザの体調が優れない可能性があるかを判定する、請求項１に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記制御部は、

  前記ユーザの体調が優れない可能性があると判定した場合、前記体調を気遣うための発話を行うことを決定する、請求項

機器。

【請求項５】

  前記制御部は、

  前記ユーザの体調が優れない可能性があると判定した場合、前記ユーザが病気に罹患している可能性をさらに判定し、病

定した場合、薬の服用の提案を含む助言を行うことを決定する、請求項４に記載の電子機器。

【請求項６】

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される、請求項１に記載の電子

1.099207 JP2024066492A 2024-04-17 JP2024155808 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】防犯システムに適用されるロボットの行動制御システムであって、ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、ロボットの感情

を示す感情値を決定するロボット感情決定部と、ユーザの感情値及びロボットの感情値の少なくとも一方と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有す

る文章生成モデルによって取得した情報とに基づいて、ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、行動決定部は、ロボットがユーザに提案する、防

犯に関わる対応案を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  防犯システムに適用されるロボットの行動制御システムであって、

  ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、

  ロボットの感情を示す感情値を決定するロボット感情決定部と、

  前記ユーザの感情値及び前記ロボットの感情値の少なくとも一方と、前記ユーザと前記ロボットを対話させる対話機能を

した情報とに基づいて、前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、

  前記行動決定部は、

  前記ロボットが前記ユーザに提案する、防犯に関わる対応案を決定する、行動制御システム。

【請求項２】

  前記対応案が提案されたユーザの状態を認識するユーザ状態認識部をさらに備え、

  前記行動決定部は、

  認識された前記ユーザの状態、及び前記ユーザ感情決定部によって決定された前記ユーザの感情値に基づいて、前記ユー

した場合には、前記ユーザの感情値、前記ロボットの感情値、前記文章生成モデルによって取得した情報に基づいて、前記

る、請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ロボット感情決定部は、前記ユーザの自宅エリアを監視するセンサから出力されるデータを利用して、前記ロボット

載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記ユーザの反応がポジティブであると判断された場合に、前記防犯に関わる対応案を実施する行動制御部をさらに備え

  前記行動決定部は、

  前記対応案が実施されている間に、前記ロボットの感情の変化が検知された場合には、前記感情の変化に基づき、前記防

請求項３に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている、

載の行動制御システム。

1.099207 JP2024066493A 2024-04-17 JP2024155809 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの状況に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】ゆりかごに適用されるロボットの行動制御システムであって、ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、ロボットの感情を示

す感情値を決定するロボット感情決定部と、ユーザの感情値及びロボットの感情値の少なくとも一方と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文

章生成モデルによって取得した情報とに基づいて、ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、行動決定部は、ロボットが前記ユーザに提案する、ゆ

りかご動作を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ゆりかごに適用されるロボットの行動制御システムであって、

  ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、

  ロボットの感情を示す感情値を決定するロボット感情決定部と、

  前記ユーザの感情値及び前記ロボットの感情値の少なくとも一方と、前記ユーザと前記ロボットを対話させる対話機能を

した情報とに基づいて、前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、

  前記行動決定部は、

  前記ロボットが前記ユーザに提案する、ゆりかご動作を決定する、行動制御システム。

【請求項２】

  前記ゆりかご動作が提案されたユーザの状態を認識するユーザ状態認識部をさらに備え、

  前記行動決定部は、

  認識された前記ユーザの状態、及び前記ユーザ感情決定部によって決定された前記ユーザの感情値に基づいて、前記ユー

した場合には、前記ユーザの感情値、前記ロボットの感情値、前記文章生成モデルによって取得した情報に基づいて、別の

１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ユーザの反応がポジティブであると判断された場合に、前記ゆりかご動作を実施する行動制御部をさらに備え、

  前記行動制御部は、

  前記ゆりかご動作を実施している間に、前記ユーザの心身状態の変化を検知した場合には、前記心身状態の変化に基づき

請求項２に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記ゆりかごの状況を監視するためのセンサ群をさらに備え、

  前記ユーザ感情決定部及び前記ロボット感情決定部は、それぞれ、前記センサ群から出力されるゆりかご状況情報に基づ

ボットの感情値を決定する、請求項３に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記行動決定部は、

  前記ゆりかご動作が実施されている間に、前記ロボットの感情の変化が検知された場合には、前記感情の変化に基づき、

項３に記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記ロボットはぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請求

行動制御システム。

1.099207 JP2024066757A 2024-04-17 JP2024157531 2024-11-07 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、館内スタッフシステムに適用されるロボットの行動制御システムであって、ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ

感情決定部と、ロボットの感情を示す感情値を決定するロボット感情決定部と、ユーザの感情値及びロボットの感情値の少なくとも一方と、ユーザとロボッ

トを対話させる対話機能を有する文章生成モデルによって取得した情報と、に基づいて、ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、行動決定部は、

ロボットがユーザに提案する館内の展示品及び展示ルートの少なくとも一方を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  館内スタッフシステムに適用されるロボットの行動制御システムであって、

  ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、

  前記ロボットの感情を示す感情値を決定するロボット感情決定部と、

  前記ユーザの感情値及び前記ロボットの感情値の少なくとも一方と、前記ユーザと前記ロボットを対話させる対話機能を

した情報と、に基づいて、前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、

  前記行動決定部は、前記ロボットが前記ユーザに提案する館内の展示品及び展示ルートの少なくとも一方を決定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記文章生成モデルによって取得した情報は、前記展示品及び展示ルートの少なくとも一方に関する前記ユーザへのおす

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記展示品及び展示ルートの少なくとも一方が提案されたユーザの状態を認識するユーザ状態認識部をさらに備え、

  前記行動決定部は、

  認識された前記ユーザの状態、及び前記ユーザ感情決定部によって決定された前記ユーザの感情値に基づいて、前記ユー

した場合には、前記ユーザの感情値及び前記ロボットの感情値の少なくとも一方と、前記文章生成モデルによって取得した

及び展示ルートの少なくとも一方を決定する、

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項４】

前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている、

  請求項１記載の行動制御システム。

1.099207 JP2024066762A 2024-04-17 JP2024159585 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、専属カメラマンシステムに適用されるロボットの行動制御システムであって、ユーザの感情を示す感情値を決定するユー

ザ感情決定部と、ロボットの感情を示す感情値を決定するロボット感情決定部と、ユーザの感情値及びロボットの感情値の少なくとも一方と、ユーザとロ

ボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルによって取得した情報と、に基づいて、ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、行動決定部

は、ロボットがユーザに提案するデジタルコンテンツを決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  専属カメラマンシステムに適用されるロボットの行動制御システムであって、

  ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、

  前記ロボットの感情を示す感情値を決定するロボット感情決定部と、

  前記ユーザの感情値及び前記ロボットの感情値の少なくとも一方と、前記ユーザと前記ロボットを対話させる対話機能を

した情報と、に基づいて、前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、

  前記行動決定部は、前記ロボットが前記ユーザに提案するデジタルコンテンツを決定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記文章生成モデルによって取得した情報は、イベントに関するおすすめの情報である、

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記デジタルコンテンツが提案されたユーザの状態を認識するユーザ状態認識部をさらに備え、

  前記行動決定部は、

  認識された前記ユーザの状態、及び前記ユーザ感情決定部によって決定された前記ユーザの感情値に基づいて、前記ユー

した場合には、前記ユーザの感情値及び前記ロボットの感情値の少なくとも一方と、前記文章生成モデルによって取得した

ルコンテンツを決定する、

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている、

  請求項１記載の行動制御システム。

1.099207 JP2024066833A 2024-04-17 JP2024154399 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06Q50/10 | G06N3/008
| G06N3/0475

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザの体温変化を検知した検知結果を、前記対話機能の回答生成、前記ユーザの感情推定、及び、前記ロボットの感

情推定に反映させて前記行動を決定し、前記行動決定部が決定する前記行動は、前記ロボットにおける少なくとも一部の表面温度を変化させる行動を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザの体温変化を検知した検知結果を、前記対話機能の回答生成、前記ユーザの感情推定、及

させて前記行動を決定し、

  前記行動決定部が決定する前記行動は、前記ロボットにおける少なくとも一部の表面温度を変化させる行動を含む

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

1.099207 JP2024066834A 2024-04-17 JP2024154400 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06Q50/10 | G06N3/006
| G06N3/0475

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザと前記ロボットとが対話を行っている場合に、前記ユーザの発話に対する前記ロボットの回答を、前記ロボット

に設けられた第１文章生成モデル及び前記ロボット以外に設けられた第２文章生成モデルの双方によって生成するものとされ、前記第１文章生成モデルは、

前記ユーザと前記ロボットとの対話をトラッキングして、当該ユーザの属性を把握し、前記第２文章生成モデルが生成した回答を前記ユーザに適したものに

補正して前記回答を生成する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、

  前記ユーザと前記ロボットとが対話を行っている場合に、前記ユーザの発話に対する前記ロボットの回答を、前記ロボッ

及び前記ロボット以外に設けられた第２文章生成モデルの双方によって生成するものとされ、

  前記第１文章生成モデルは、

  前記ユーザと前記ロボットとの対話をトラッキングして、当該ユーザの属性を把握し、

  前記第２文章生成モデルが生成した回答を前記ユーザに適したものに補正して前記回答を生成する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ユーザの属性は、前記ユーザの嗜好、スタンス、価値観、及び性格の少なくとも１つである、

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

御システム。

1.099207 JP2024066835A 2024-04-17 JP2024154401 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06Q50/10 | G06N3/008
| G06N3/0475

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動決定部は、ユーザ１０との間で、勝敗又は優劣を付ける対戦ゲームをしているとき、当該対戦ゲームにおけるユーザ１０の対戦ゲームに対

する強さを示すユーザレベルを判定し、判定したユーザレベルに応じてロボット１００の強さを示すロボットレベルを設定する。ユーザ１０とロボット１０

０が、対戦ゲームの１つであるトランプゲームなどをしているときに、ユーザ１０の強さの指標（ユーザレベル）をロボット１００が記憶する。ユーザ１０

の強さ（ユーザレベル）に比べて、少しだけ弱めなコンピュータの強さの指標（ロボットレベル）を設定し、ユーザ１０とトランプゲームを対決する時は、

必ずユーザ１０が勝つが圧勝ではない。ロボット１００は、例えば、ユーザ１０が楽しめるような戦況を判断し、対戦ゲームを進行させることができる。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボ

動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、

  前記ユーザとの間で、勝敗又は優劣を付ける対戦ゲームをしているとき、当該対戦ゲームにおける前記ユーザの前記対戦

ベルを判定し、判定した前記ユーザレベルに応じて前記ロボットの強さを示すロボットレベルを設定する、行動制御システ

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている、

【請求項３】

  前記ロボットレベルは、前記ユーザレベルよりも低く設定される、請求項１記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記ロボットレベルは、前記対戦ゲームを実行中の前記ユーザの感情に基づいて調整される、請求項１記載の行動制御シ

【請求項５】

  前記対戦ゲームの実行毎に前記ユーザの技量を記憶し、前記ユーザレベルは、記憶された前記ユーザの技量の推移に基づ

制御システム。

1.099207 JP2024066836A 2024-04-17 JP2024154402 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 | G06N3/008 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モ

デルに基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行

動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、会話をしている複数の前記ユーザの発言を受け付け、当該会話の話題を出力すると共に、前記会話

をしている前記ユーザの少なくとも一方の感情から別の話題を出力することを、前記ロボットの行動として決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボ

動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、会話をしている複数の前記ユーザの発言を受け付け、当該会話の話題を出力すると共に、前記会話を

方の感情から別の話題を出力することを、前記ロボットの行動として決定する

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記話題は、前記ユーザの属性情報に基づいて決定される請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。



1.099207 JP2024066837A 2024-04-17 JP2024154403 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、前記文章生成モデルによるユーザとの対話結果に基づいて、ユーザに提案する歩行方法

を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記文章生成モデルによるユーザとの対話結果に基づいて、ユーザに提案する歩行方法を決定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記文章生成モデルによるユーザとの対話結果、及びユーザの感情に基づいて、ユーザに提案する歩

動制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

システム。

1.099207 JP2024066838A 2024-04-17 JP2024154404 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、ユーザと前記ロボットとの対話に基づき、衣類の状況又は取り扱いについてユーザへ提

示する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、ユーザと前記ロボットとの対話に基づき、衣類の状況又は取り扱いについてユーザへ提示する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、ユーザと前記ロボットとの対話に基づいて、衣類のクリーニングの必要性について、前記状況として

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットは、衣類を収容する収容具に搭載され、又は、衣類を収容する収容具に搭載された制御対象機器を制御する

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器を制御する請求項１記載の行動制御

1.099207 JP2024066839A 2024-04-17 JP2024154405 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応するロボットの行

動を決定する行動決定部と、を含む。行動決定部は、ユーザの感情又はロボットの感情に基づいて、インターフォンの処理内容を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、ユーザの感情又はロボットの感情に基づいて、インターフォンの処理内容を決定する

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、ユーザの感情又はロボットの感情に基づいて、前記インターフォンの動作設定、ユーザへの応答内容

の少なくとも１つを変化させる

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている

  請求項１又は２記載の行動制御システム。

1.099207 JP2024066840A 2024-04-17 JP2024154406 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、マットレスの温度及び弾力の少なくとも一方を調整可能である。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、マットレスの温度及び弾力の少なくとも一方を調整可能である、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記マットレスの部分毎に個別に温度を調整可能である、請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記行動決定部は、前記マットレスの部分毎に個別に弾力を調整可能である、請求項１又に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記行動決定部は、前記ユーザ状態に応じて前記温度及び弾力を保持する、請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、またはぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている

ム。

1.099207 JP2024066841A 2024-04-17 JP2024154407 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロボットの行動を決定する行

動決定部と、を含む。前記ロボットは、マッサージチェアに搭載されており、前記行動決定部は、ユーザの感情又はロボットの感情に基づいて前記マッサー

ジチェアのもみ加減、マッサージコース、マッサージ時間、及び、マッサージ部位のうちの少なくとも１つの設定を変化させる。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前

定部と、を含み、

  前記ロボットは、マッサージチェアに搭載されており、

  前記行動決定部は、ユーザの感情又はロボットの感情に基づいて前記マッサージチェアのもみ加減、マッサージコース、

部位のうちの少なくとも１つの設定を変化させる、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記マッサージチェアは、ぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請求項１記載の行動制

1.099207 JP2024066842A 2024-04-17 JP2024154408 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 | G06N3/008 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応するロボットの行

動を決定する行動決定部と、を含む。行動決定部は、ユーザの感情又はロボットの感情に基づいて、ヘッドマウントディスプレイの処理内容を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、ユーザの感情又はロボットの感情に基づいて、ヘッドマウントディスプレイの処理内容を決定する

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、ユーザの感情又はロボットの感情に基づいて、前記ヘッドマウントディスプレイの動作時間、画質、

ディスプレイにおいて再生するコンテンツのうちの少なくとも１つを変化させる

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記行動決定部は、ユーザによる前記ヘッドマウントディスプレイの連続使用時間が設定された閾値を超えた場合に、前

作時間、画質、音質、及び、前記ヘッドマウントディスプレイにおいて再生するコンテンツのうちの少なくとも１つを、閾

ザの健康状態に好ましい内容に変化させる

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている

  請求項１から３のいずれか１項記載の行動制御システム。

1.099207 JP2024066843A 2024-04-17 JP2024154409 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザと自由に対話可能な第１のモードと、前記ユーザに物事を教える第２のモー

ドとの間で、切り替え可能に構成される。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザと自由に対話可能な第１のモードと、前記ユーザに物事を教える第２のモードとの間で、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

1.099207 JP2024066844A 2024-04-17 JP2024154410 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、どのような交流が前記ユーザの幸福度を高めるかを特定するための情報をサーバへ提供

するとともに、前記サーバから提供された新たなアクティビティまたはシナリオの少なくともいずれかを追加する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、どのような交流が前記ユーザの幸福度を高めるかを特定するための情報をサーバへ提供するとともに

アクティビティまたはシナリオの少なくともいずれかを追加する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

1.099207 JP2024066845A 2024-04-17 JP2024154411 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、予め定められた期間における前記ユーザの感情を統計処理したグラフを生成する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、予め定められた期間における前記ユーザの感情を統計処理したグラフを生成する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

1.099207 JP2024066846A 2024-04-17 JP2024154412 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザの行動の履歴を含む履歴データに基づいて、予め定められた期間における出

来事の記録を生成する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザの行動の履歴を含む履歴データに基づいて、予め定められた期間における出来事の記録を

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

1.099207 JP2024066847A 2024-04-17 JP2024154413 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G10L25/63 |
G10L15/22 | G10L13/00 |
B25J13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、前記対話機能を通じた前記ユーザの成長の記録を生成する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記対話機能を通じた前記ユーザの成長の記録を生成する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

1.099207 JP2024066848A 2024-04-17 JP2024154414 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G10L25/63 |
G10L15/22 | G10L13/00 |
B25J13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザの接触、または、前記接触に伴う圧力変化の少なくともいずれかを検知した

検知結果を、前記対話機能の回答生成、前記ユーザの感情推定、または、前記ロボットの感情推定の少なくともいずれかに反映させる。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザの接触、または、前記接触に伴う圧力変化の少なくともいずれかを検知した検知結果を、

ザの感情推定、または、前記ロボットの感情推定の少なくともいずれかに反映させる、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項３】

  前記制御対象機器は、スピーカであり、

  前記ぬいぐるみに、マイク又はカメラが搭載されている請求項２記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ、前記スピーカは、

記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ぬいぐるみの内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項２記載の行動制御システム。

1.177492 JP2024066849A 2024-04-17 JP2024154415 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 |
G06N3/0475 | G06N3/09
| G10L15/10 | B25J13/08
| G10L13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロ

ボットの行動を決定する行動決定部と、前記ユーザの行動を含むデータを履歴データに記憶する記憶制御部と、を含み、前記行動決定部は、更に、前記履歴

データに基づいて、予め定められた選択基準を満たす場面を選択し、選択した当該場面を表すテキストを、画像生成モデルに入力して、前記場面を表す画像

を生成し、前記画像を出力する。

【選択図】図７

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、

  前記ユーザの行動を含むデータを履歴データに記憶する記憶制御部と、を含み、

  前記行動決定部は、更に、前記履歴データに基づいて、予め定められた選択基準を満たす場面を選択し、選択した当該場

ルに入力して、前記場面を表す画像を生成し、前記画像を出力する

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記記憶制御部は、前記感情決定部により決定された感情と、前記ユーザの行動を含むデータとを前記履歴データに記憶

  前記行動決定部は、前記履歴データに基づいて、前記感情に関する前記選択基準を満たす場面を選択する請求項１に記載

【請求項３】

  前記感情に関する前記選択基準は、前記ユーザの感情及び前記ロボットの感情が最も強いこと、又は前記ユーザの感情若

て、複数種類の感情のうちの特定の感情が最も強いことを含む請求項２に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記選択基準は、前記ユーザの笑顔が最も多いことを含む請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記行動決定部は、前記ユーザから指定された、前記選択した場面のタイトル、及び文章の少なくとも一方を受け付け、

けたタイトル及び文章の少なくとも一方との組み合わせを出力する請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記行動決定部は、前記ユーザを表す画像を受け付け、前記画像のユーザを表すテキスト、及び選択した当該場面を表す

入力して、前記場面を表す画像を生成する請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項７】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又は、前記ぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されて

テム。

【請求項８】

  前記制御対象機器は、前記ぬいぐるみの口に取り付けられたスピーカ、前記ぬいぐるみの顔を構成する目に取り付けられ

クである、請求項７に記載の行動制御システム。

【請求項９】

  前記行動決定部は、前記ユーザとの対話がなかった場合、前記ロボットの感情に基づいて、画像を生成して出力する請求

【請求項１０】

  前記ロボットの感情は、ランダムに決定、またはロボットに予め性格付された感情であり、

1.177492 JP2024066850A 2024-04-17 JP2024154416 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G10L15/10 | B25J13/00 |
G06N3/008 | G10L15/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】ロボットは、ユーザの発話内容を解析し、予め定めた特定ワードがあるか否かを判定する。特定ワードがある場合には、特定ワードを抽出し、

抽出した特定ワードと、特定ワード後の会話内容の少なくとも一方を用いてユーザの感情値を決定する。例えば、「ねぇー聞いてよ。」等のフレーズやロ

ボット１００の名前などの特定ワード、及びその後の会話内容の少なくとも一方を用いてユーザの感情値を決定する。そして、決定された感情値に基づい

て、ロボットの行動を決定する。

【選択図】図９

 

【請求項１】

  ユーザの発話から予め定めた特定ワードを抽出する抽出部と、

  前記抽出部によって抽出された前記特定ワード、及び前記特定ワード後の会話内容の少なくとも一方からユーザの感情を

  前記感情決定部が決定した感情に基づいて、ロボットの行動を決定する行動決定部と、

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記特定ワードは、ユーザの会話内容を基に学習した学習済モデルを使用して決定する請求項１に記載の行動制御システ

【請求項３】

  前記行動決定部は、前記感情決定部が決定した感情と、前記ユーザの行動を含む履歴データとに基づいて、予め定められ

選択した当該場面を表すテキストを、画像生成モデルに入力して、前記場面を表す画像を生成し、生成した画像と前記特定

組み合わせて出力する請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記感情決定部は、前記ユーザの感情を表す感情値を決定し、

  前記行動決定部は、前記感情決定部によって決定された前記ユーザの感情値が予め定めた閾値以上の場面を前記履歴デー

動制御システム。

【請求項５】

  前記行動決定部は、予め定めた内容を除外して前記文章と前記場面を表す画像を組み合わせて出力する請求項３に記載の

【請求項６】

  前記行動決定部は、前記抽出部によって前記特定ワードが抽出された場面を選択する請求項３に記載の行動制御システム

1.177492 JP2024066851A 2024-04-17 JP2024154417 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】ロボットは、ユーザを表すテキスト、及び選択した当該場面を表すテキストを、画像生成モデルに入力して、場面を表す画像を生成する。ま

た、ロボットは、画像生成モデルに入力するプロンプトとして生成した、ユーザの行動を表すテキストを分析し（Ｓ２００～Ｓ２０２）、ユーザの趣味を含

むユーザの情報を抽出して履歴データを更新する（Ｓ２０６）。そして、更新したユーザの情報に基づいて、ユーザの行動を決定する。さらには、提案した

行動に必要な情報を取得し、ユーザに提供する。

【選択図】図９

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザの行動を含む履歴データに基づいて、予め定められた選択基準を満たす場面を選択し、選

画像生成モデルに入力して、前記場面を表す画像を生成すると共に、前記テキストに基づいて、ユーザの趣味を含むユーザ

の情報に基づいて、ユーザに提案する内容を決定する行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、抽出したユーザの情報に関連する関連情報を収集し、収集した前記関連情報を含めてユーザに提案す

行動制御システム。

【請求項３】

  行動決定部が決定した行動に基づいて、前記ロボットに設けられたスピーカからの発話を制御することによりユーザに行

む請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記行動決定部は、抽出したユーザの情報を前記履歴データに記憶し、前記行動制御部は、前記履歴データに記憶したユ

ユーザに行動の提案を行う請求項３に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記行動決定部は、抽出したユーザの情報を前記履歴データに記憶し、前記履歴データに記憶されたユーザの情報を用い

う請求項１に記載の行動制御システム。

1.177492 JP2024066852A 2024-04-17 JP2024154418 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】ロボットは、ユーザを表すテキスト、及び選択した当該場面を表すテキストを、画像生成モデルに入力して、場面を表す画像を生成する。ま

た、ロボットは、絵日記を作成する際に、画像生成ＡＩに入力するプロンプトを分析して、予め定めたライフスタイル項目に分類し、履歴データに記憶する

（Ｓ２００～Ｓ２０４）。そして、報知タイミングになった場合に、履歴データに記憶された分類結果に対して、ユーザ１０が予め設定した理想のライフス

タイルに対応する割合等を求めることにより、項目毎に点数化し、ライフスタイルの分析結果を出力する（Ｓ２０８～Ｓ２１２）。

【選択図】図９

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルに基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボッ

の行動として、画像を生成することを決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、ユーザの過去の感情及びユーザの行動を含む履歴データに基づいて、予め定められた選択基準を満た

を表すテキストを、画像生成モデルに入力して、前記場面を表す画像を生成し、前記画像を出力すると共に、前記テキスト

イルを分析し、分析結果を出力する行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記ライフスタイルの分析結果として、予め設定した理想のライフスタイルに対する点数化をさらに

動制御システム。

【請求項３】

  前記行動決定部が分析した前記ライフスタイルの分析結果を、前記ロボットが発話するように制御する行動制御部を更に

テム。

【請求項４】

  前記行動決定部は、予め登録されたユーザの携帯端末に前記分析結果を出力する請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記行動決定部は、前記分析結果に基づいてユーザに対して提案する内容をさらに決定して出力する請求項１に記載の行

1.099207 JP2024066853A 2024-04-17 JP2024154419 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 エージェントシステム

G10L15/22 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06N3/008 |
G10L13/08 | G06F16/90 |
G06F40/56 | G06F40/44

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ユーザ及び自身の感情を理解してユーザと対話を行うエージェントシステムを提供する。【解決手段】エージェントシステムは、ユーザ

の感情又はエージェントの感情を決定する感情エンジンと、ユーザと対話するためのエージェントの発話内容を、感情エンジンによって決定された感情に応

じた態様で出力する対話処理部と、を含む。【選択図】図７

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、

  前記ユーザと対話するための前記エージェントの発話内容を、前記感情決定部によって決定された感情に応じた態様で出

  を含むエージェントシステム。

【請求項２】

  前記発話内容を出力する前記エージェントのキャラクタを設定するキャラクタ設定部を更に含み、

  前記対話処理部は、前記キャラクタ設定部によって設定されたキャラクタに応じた音声を合成し、合成した音声によって

  請求項１に記載のエージェントシステム。

【請求項３】

  前記対話処理部は、入力されたテキスト又は音声に対する応答である文章を生成する文章生成モデルを用いて、前記発話

  請求項１に記載のエージェントシステム。

【請求項４】

  前記ユーザとの対話の履歴を格納した対話履歴格納部を更に含み、

  前記対話処理部は、前記対話履歴格納部に格納された対話の履歴と、入力されたテキスト又は音声とを前記文章生成モデ

する

  請求項３に記載のエージェントシステム。

【請求項５】

  前記ユーザとの対話を通じて、前記エージェントのコマンドを取得し、前記コマンドに応じた動作を実行する動作実行部

  請求項４に記載のエージェントシステム。

【請求項６】

  前記動作実行部は、前記対話履歴格納部に格納された対話の履歴から取得した前記ユーザの個人情報を用いて前記動作を

  請求項５に記載のエージェントシステム。



1.177492 JP2024066854A 2024-04-17 JP2024154420 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 エージェントシステム

G10L13/08 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06N3/008 |
G10L15/22 | G06F40/56

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ユーザ及び自身の感情を理解してユーザと対話を行うエージェントシステムを提供する。【解決手段】エージェントシステムは、ユーザ

の感情又はエージェントの感情を決定する感情エンジンと、ユーザと対話するためのエージェントの発話内容を、感情エンジンによって決定された感情に応

じた態様で出力する対話処理部と、を含む。【選択図】図７

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、

  前記ユーザと対話するための前記エージェントの対話内容を、前記感情決定部によって決定された感情に応じた態様で出

  を含むエージェントシステム。

【請求項２】

  前記対話内容を出力する前記エージェントのキャラクタを設定するキャラクタ設定部を更に含み、

  前記対話処理部は、前記キャラクタ設定部によって設定されたキャラクタに応じた音声を合成し、合成した音声によって

  請求項１に記載のエージェントシステム。

【請求項３】

  前記対話処理部は、入力されたテキスト又は音声に対する応答である文章を生成する文章生成モデルを用いて、前記対話

  請求項１に記載のエージェントシステム。

【請求項４】

  前記ユーザとの対話の履歴を格納した対話履歴格納部を更に含み、

  前記対話処理部は、前記対話履歴格納部に格納された対話の履歴と、入力されたテキスト又は音声とを前記文章生成モデ

する

  請求項３に記載のエージェントシステム。

【請求項５】

  前記ユーザとの対話を通じて、前記エージェントのコマンドを取得し、前記コマンドに応じた動作を実行する動作実行部

  請求項４に記載のエージェントシステム。

【請求項６】

  前記動作実行部は、前記対話履歴格納部に格納された対話の履歴から取得した前記ユーザの個人情報を用いて前記動作を

  請求項５に記載のエージェントシステム。

【請求項７】

  前記ユーザを模した模擬エージェントを新たに作成するユーザ模倣部、

  を含む請求項１に記載のエージェントシステム。

【請求項８】

  前記模擬エージェントは、前記ユーザの代わりに他のエージェントと対話をする

  請求項７に記載のエージェントシステム。

【請求項９】

  前記ユーザとの対話の履歴を格納した対話履歴格納部を更に含み、

  前記対話履歴格納部に格納された対話の履歴を用いて、前記ユーザ模倣部は前記ユーザを模した模擬エージェントを作成

  請求項７又は８に記載のエージェントシステム。

【請求項１０】

1.177492 JP2024066855A 2024-04-17 JP2024154421 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 エージェントシステム

G10L15/22 | G06F3/01 |
G06N3/008 | G06F16/90
| G06F16/9035 |
G06F40/56 | G10L13/00 |
G10L13/08

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザ及び自身の感情を理解してユーザと対話を行うエージェントシステムを提供する。

【解決手段】エージェントシステムは、ユーザの感情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、前記ユーザと対話するための前記エージェントの対

話内容を、前記感情決定部によって決定された感情に応じた態様で出力する対話処理部５１と、前記ユーザを模した模擬エージェントを新たに作成するユー

ザ模倣部５８と、を含み、前記模擬エージェントは、他のエージェント又は他のユーザとの対話により、前記ユーザの情報を提供する。

【選択図】図１０

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、

  前記ユーザと対話するための前記エージェントの対話内容を、前記感情決定部によって決定された感情に応じた態様で出

  前記ユーザを模した模擬エージェントを新たに作成するユーザ模倣部と、を含み、

  前記模擬エージェントは、他のエージェント又は他のユーザとの対話により、前記ユーザの情報を提供するエージェント

【請求項２】

  前記模擬エージェントと、一又は複数の前記他のユーザが議論をした場合の記録を生成する生成部をさらに含む請求項１

【請求項３】

  前記ユーザとの対話の履歴を格納した対話履歴格納部を更に含み、

  前記対話履歴格納部に格納された対話の履歴を用いて、前記ユーザ模倣部は前記ユーザを模した模擬エージェントを作成

  請求項１又は２に記載のエージェントシステム。

【請求項４】

  前記感情決定部で決定されたユーザの感情のデータを用いて、前記ユーザ模倣部は前記ユーザを模した模擬エージェント

  請求項１又は２に記載のエージェントシステム。

1.177492 JP2024066856A 2024-04-17 JP2024154422 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 エージェントシステム

G06F3/01 | G06N3/008 |
G06F16/90 |
G06F16/9035 |
G06F40/56 | G10L13/00 |
G10L13/08

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザ及び自身の感情を理解してユーザと対話を行うエージェントシステムを提供する。

【解決手段】エージェントシステムは、ユーザの感情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、ユーザと対話するためのエージェントの発話内容

を、感情決定部によって決定された感情に応じた態様で出力する対話処理部とを含み、前記ユーザと、複数の前記エージェントが対話する。

【選択図】図７

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はエージェントの感情を決定する感情決定部と、

  前記ユーザと対話するための前記エージェントの対話内容を、前記感情決定部によって決定された感情に応じた態様で出

  を含み、

  前記ユーザと、複数の前記エージェントが対話するエージェントシステム。

【請求項２】

  前記対話内容を出力する前記エージェントのキャラクタを設定するキャラクタ設定部を更に含み、

  複数の前記エージェントが前記エージェント同士で対話及び議論し、

  前記対話処理部は、前記キャラクタ設定部によって設定されたキャラクタに応じた性質及び前記感情決定部で決定された

内容を出力する

  請求項１に記載のエージェントシステム。

【請求項３】

  前記複数のエージェントと前記ユーザが対話する場合に、１のエージェントの対話内容を他のエージェントが補足するよ

  請求項２に記載のエージェントシステム。

1.099207 JP2024066927A 2024-04-17 JP2024157532 2024-11-07 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、フィットネスバイクに適用されるロボットの行動制御システムであって、ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感

情決定部と、ロボットの感情を示す感情値を決定するロボット感情決定部と、ユーザの感情値及びロボットの感情値の少なくとも一方と、ユーザとロボット

を対話させる対話機能を有する文章生成モデルによって取得した情報と、に基づいて、ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、行動決定部は、ロ

ボットがユーザに提案するトレーニングの内容を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  フィットネスバイクに適用されるロボットの行動制御システムであって、

  ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、

  前記ロボットの感情を示す感情値を決定するロボット感情決定部と、

  前記ユーザの感情値及び前記ロボットの感情値の少なくとも一方と、前記ユーザと前記ロボットを対話させる対話機能を

した情報と、に基づいて、前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、

  前記行動決定部は、前記ロボットが前記ユーザに提案するトレーニングの内容を決定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記文章生成モデルによって取得した情報は、フィットネスバイクのトレーニングに関する前記ユーザへのおすすめの情

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記トレーニングの内容が提案されたユーザの状態を認識するユーザ状態認識部をさらに備え、

  前記行動決定部は、

  認識された前記ユーザの状態、及び前記ユーザ感情決定部によって決定された前記ユーザの感情値に基づいて、前記ユー

した場合には、前記ユーザの感情値及び前記ロボットの感情値の少なくとも一方と、前記文章生成モデルによって取得した

ニングの内容を決定する、

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項４】

前記ロボットは、ぬいぐるみに実装され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている、

  請求項１記載の行動制御システム。

1.099207 JP2024066928A 2024-04-17 JP2024159587 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、デジタルサイネージに適用されるロボットの行動制御システムであって、ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感

情決定部と、ロボットの感情を示す感情値を決定するロボット感情決定部と、ユーザの感情値及びロボットの感情値の少なくとも一方と、ユーザとロボット

を対話させる対話機能を有する文章生成モデルによって取得した情報と、に基づいて、ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、行動決定部は、ロ

ボットがユーザに提案するコンテンツを決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  デジタルサイネージに適用されるロボットの行動制御システムであって、

  ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、

  前記ロボットの感情を示す感情値を決定するロボット感情決定部と、

  前記ユーザの感情値及び前記ロボットの感情値の少なくとも一方と、前記ユーザと前記ロボットを対話させる対話機能を

した情報と、に基づいて、前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、

  前記行動決定部は、前記ロボットが前記ユーザに提案するコンテンツを決定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記文章生成モデルによって取得した情報は、デジタルサイネージでの広告対象に含まれるコンテンツに関する前記ユー

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記コンテンツが提案されたユーザの状態を認識するユーザ状態認識部をさらに備え、

  前記行動決定部は、

  認識された前記ユーザの状態、及び前記ユーザ感情決定部によって決定された前記ユーザの感情値に基づいて、前記ユー

した場合には、前記ユーザの感情値及び前記ロボットの感情値の少なくとも一方と、前記文章生成モデルによって取得した

ンツを決定する、

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項４】

前記ロボットは、ぬいぐるみに実装され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている、

  請求項１記載の行動制御システム。

1.099207 JP2024066975A 2024-04-17 JP2024155820 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G06F3/01 | G06F3/16 |
G06F16/90 | G06N20/00
| D06F34/00 | G10L13/00
| G10L25/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】適切な行動を実行することができる電子機器を提供する。

【解決手段】実施形態に係る電子機器は、洗濯機を利用するユーザの行動を認識し、認識したユーザの行動に対応する自身の行動を決定し、決定した自身の

行動に基づいて制御対象を制御する制御部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  洗濯機を利用するユーザの行動を認識し、認識した前記ユーザの行動に対応する自身の行動を決定し、決定した前記自身

る制御部

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、

  前記ユーザが前記洗濯機を利用して洗濯する行動を前記ユーザの行動として認識した場合、前記ユーザに応じた洗濯に関

を前記自身の行動として決定する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、

  前記ユーザとの会話の内容に基づいて前記アドバイス情報を生成する、

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記制御部は、

  前記洗濯機が有する複数の洗濯モードの中から前記ユーザが選択すべき洗濯モードを示す情報を前記アドバイス情報とし

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記制御部は、

  前記洗濯機によって洗濯された洗濯物の状態に基づいて前記アドバイス情報を生成する、

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記制御部は、

  提供した前記アドバイス情報に対する前記ユーザの反応を認識し、認識した前記ユーザの反応に応じて、提供した前記ア

アドバイス情報を提供する行動を前記自身の行動として決定する、

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項７】

  前記制御部は、

  前記アドバイス情報に応じて行われた洗濯に対する前記ユーザの反応を認識し、認識した前記ユーザの反応に応じた行動

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項８】

  前記電子機器は、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される、

1.099207 JP2024066978A 2024-04-17 JP2024159588 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 電子機器
G06N3/008 | G06F3/01 |
G06N5/022 | G06F16/90

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】適切な行動を実行する電子機器を提供する。【解決手段】ロボットにおいて、制御部は、センサ部と、センサモジュール部と、格納部

と、状態認識部と、感情決定部と、行動認識部と、行動決定部と、記憶制御部と、行動制御部と、制御対象と、通信処理部と、を有し、家族を構成するユー

ザの状態およびユーザによって飼育されるペットの状態の少なくともいずれかを認識し、認識した状態に対応する自身の行動を決定し、決定した前記自身の

行動に基づいて制御対象を制御し、ペットの行動を前記ペットの状態として認識した場合、ペットの行動に応じたペットに関するアドバイス情報を提供する

行動を自身の行動として決定し、ペットの感情をペットの状態として認識した場合、ペットの感情に応じたペットに関するアドバイス情報を提供する行動を

自身の行動として決定する。【選択図】図２

 

【請求項１】

  家族を構成するユーザの状態、および、ユーザによって飼育されるペットの状態の少なくともいずれかを認識し、認識し

し、決定した前記自身の行動に基づいて制御対象を制御する制御部

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、

  前記ペットの行動を前記ペットの状態として認識した場合、前記ペットの行動に応じた前記ペットに関するアドバイス情

として決定する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、

  前記ペットの感情を前記ペットの状態として認識した場合、前記ペットの感情に応じた前記ペットに関するアドバイス情

として決定する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記アドバイス情報は、

  前記ペットと前記ペットを飼育するユーザとの関係に関する情報、および、前記ペットのケアに関する情報の少なくとも

  請求項２または３に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記制御部は、

  前記家族を構成するユーザの行動を当該ユーザの状態として認識した場合、当該ユーザの行動に応じた前記家族に関する

記自身の行動として決定する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記制御部は、

  前記家族を構成するユーザの感情を当該ユーザの状態として認識した場合、当該ユーザの感情に応じた前記家族に関する

記自身の行動として決定する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項７】

  前記制御部は、

  前記家族を構成する複数のユーザそれぞれの性格、関心、興味、志向の少なくともいずれかに基づいて前記アドバイス情

  請求項５または６に記載の電子機器。

【請求項８】

1.099207 JP2024066979A 2024-04-17 JP2024159589 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 電子機器
G06Q50/22 | G06F3/01 |
G06F40/56 | G06N3/008

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】適切な行動を実行することができる電子機器を提供する。

【解決手段】実施形態に係る電子機器であるロボットは、ユーザの心身に関する状態を認識し、認識した状態に対応する自身の行動を決定し、決定した自身

の行動に基づいて制御対象を制御する制御部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの心身に関する状態を認識し、認識した状態に対応する自身の行動を決定し、決定した前記自身の行動に基づいて

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、

  介護者および被介護者の少なくともいずれかを含む前記ユーザの心身に関する状態を認識した場合、認識した状態に応じ

供する行動を前記自身の行動として決定する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、

  前記ユーザのストレスの度合いおよび疲労の度合いの少なくともいずれかを前記ユーザの心身に関する状態として認識し

合いおよび前記疲労の度合いの少なくともいずれかに基づいて、前記ユーザの心身の回復に関する情報を前記アドバイス情

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記ユーザは家族を構成し、

  前記制御部は、

  前記家族を構成する複数の前記ユーザそれぞれの健康状態および生活習慣の少なくともいずれかを前記ユーザの心身に関

した状態に応じた健康に関するアドバイス情報を提供する行動を前記自身の行動として決定する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記制御部は、

  前記健康状態および前記生活習慣の少なくともいずれかに基づいて、前記ユーザの健康管理に関する情報を前記アドバイ

  請求項４に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記ユーザは家族を構成し、

  前記制御部は、

  前記家族を構成する複数の前記ユーザそれぞれの精神状態を前記ユーザの心身に関する状態として認識した場合、認識し

ドバイス情報を提供する行動を前記自身の行動として決定する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項７】

  前記アドバイス情報は、

  前記家族を構成する複数の前記ユーザ間における、精神状態に関するアドバイス情報を含む、

  請求項６に記載の電子機器。

1.099207 JP2024066987A 2024-04-17 JP2024155821 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G06F3/01 | G06F3/16 |
G06Q50/12 | G10L15/10
| G10L25/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】適切な行動を実行することができる電子機器を提供する。

【解決手段】実施形態に係る電子機器は、飲食店を利用するユーザの行動を認識し、認識したユーザの行動に対応する自身の行動を決定し、決定した自身の

行動に基づいて制御対象を制御する制御部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  飲食店を利用するユーザの行動を認識し、認識した前記ユーザの行動に対応する自身の行動を決定し、決定した前記自身

る制御部

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、

  前記ユーザが前記飲食店のメニューを選択する行動を前記ユーザの行動として認識した場合、前記ユーザに応じたメニュ

る行動を前記自身の行動として決定する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、

  前記ユーザとの会話の内容に基づいて前記選択情報を生成する、

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記制御部は、

  前記ユーザとの会話の内容に基づいて前記ユーザの体調を推定し、推定した前記ユーザの体調に応じた前記選択情報を生

  請求項３に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記制御部は、

  前記ユーザとの会話の内容に基づいて前記ユーザの嗜好を推定し、推定した前記ユーザの嗜好に応じた前記選択情報を生

  請求項３に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記制御部は、

  提供した前記選択情報に対する前記ユーザの反応を認識し、認識した前記ユーザの反応に応じて、提供した前記選択情報

供する行動を前記自身の行動として決定する、

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項７】

  前記電子機器は、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される、

  請求項１に記載の電子機器。

1.099207 JP2024067078A 2024-04-17 JP2024159591 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G06F8/33 | G06F3/01 |
G06F40/56 | G09B19/00 |
G06F18/24

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】適切な行動を実行すること。

【解決手段】実施形態に係る電子機器は、プログラミングに関する作業を行うユーザの行動を認識し、認識したユーザの行動に対応する自身の行動を決定

し、決定した自身の行動に基づいて制御対象を制御する制御部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  プログラミングに関する作業を行うユーザの行動を認識し、認識した前記ユーザの行動に対応する自身の行動を決定し、

制御対象を制御する制御部

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、

  プログラミング学習者である前記ユーザに対して、前記ユーザの精神面に関する支援を行う行動と、学習方法に関する助

１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、

  ソフトウェア開発チームを構成する前記ユーザに対して、前記ユーザの精神面に関する支援を行う行動と、前記ソフトウ

に関する支援を行う行動と、ソフトウェア開発における開発プロセスに関する助言を行う行動とを決定する、請求項１に記

【請求項４】

  前記制御部は、

  ハッカソン参加者である前記ユーザに対して、前記ユーザの精神面に関する支援を行う行動と、プロジェクトの進行に関

の向上に関する助言を行う行動とを決定する、請求項１に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記制御部は、

  プログラマーである前記ユーザに対して、前記ユーザの精神面に関する支援を行う行動と、作業中に生じた問題について

る、請求項１に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記制御部は、

  人工知能及び機械学習に関するプロジェクトに携わる前記ユーザに対して、前記ユーザの精神面に関する支援を行う行動

化に関する助言を行う行動とを決定する、請求項１に記載の電子機器。

【請求項７】

  前記制御部は、

  ゲーム開発者である前記ユーザに対して、前記ユーザの精神面に関する支援を行う行動と、開発プロセスの効率化に関す

言とを行う行動とを決定する、請求項１に記載の電子機器。

【請求項８】

  前記制御部は、

  ウェブデザイナーである前記ユーザに対して、前記ユーザの精神面に関する支援を行う行動と、ウェブサイトのパフォー

動とを決定する、請求項１に記載の電子機器。

【請求項９】

1.099056 JP2024065860A 2024-04-16 JP2024159575 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G16H20/70 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G10L25/63 |
G10L13/08 | G10L13/00 |
G10L15/00 | G10L15/22 |
G06N3/008 | G06Q50/22

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ユーザの心の状態に応じたケアを行うことができる電子機器を提供する。【解決手段】電子機器（ロボット１００）は、センサ部２００

と、センサモジュール部２１０と、格納部２２０と、ユーザ状態認識部２３０と、感情決定部２３２と、行動認識部２３４と、行動決定部２３６と、記憶制

御部２３８と、行動制御部２５０と、制御対象２５２と、通信処理部２８０と、を有する制御部によって構成される。制御部は、ユーザの心の状態を認識す

るとともにユーザの感情を判定し、判定した感情に基づいて、ユーザと会話を行うとともに、認識した心の状態に応じたケアを行うように制御対象を制御す

る。【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの心の状態を認識するとともに前記ユーザの感情を判定し、判定した前記感情に基づいて、前記ユーザと会話を行

に応じたケアを行うように制御対象を制御する制御部、

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、さらに、前記ユーザの日常生活をサポートするように制御対象を制御する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、さらに、前記ユーザの健康管理のアドバイスを提供するように制御対象を制御する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記ユーザは、高齢者である、

  請求項１～３のいずれか１つに記載の電子機器。

【請求項５】

  前記電子機器は、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される、

  請求項１に記載の電子機器。

1.099056 JP2024065861A 2024-04-16 JP2024159576 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06Q50/10 | G06N3/008
| B25J13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの状況に応じて適切なサポートを行うこと。

【解決手段】行動制御システムは、美術品を鑑賞中のユーザの状況を示す状況情報を収集する収集部と、収集部により収集された状況情報に応じた行動を、

文章生成モデルを備えたロボットが行うように制御する出力制御部とを備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  美術品を鑑賞中のユーザの状況を示す状況情報を収集する収集部と、

  前記収集部により収集された状況情報に応じた行動を、文章生成モデルを備えた電子機器が行うように制御する出力制御

  を備える行動制御システム。

【請求項２】

  前記収集部は、

  前記ユーザの感情に関する前記状況情報を取得し、

  前記出力制御部は、

  前記ユーザの感情に応じた前記行動を、前記電子機器が行うように制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  ゲームを遊技中のユーザの状況を示す状況情報を収集する収集部と、

  前記収集部により収集された状況情報に応じた行動を、文章生成モデルを備えた電子機器が行うように制御する出力制御

  を備える行動制御システム。

【請求項４】

  前記収集部は、

  前記ユーザの感情に関する前記状況情報を取得し、

  前記出力制御部は、

  前記ユーザの感情に応じた前記行動を、前記電子機器が行うように制御する

  請求項３に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記出力制御部は、

  前記ユーザに対して前記ゲームのアドバイスを行うように、前記電子機器を制御する

  請求項３に記載の行動制御システム。

【請求項６】

  旅行者の状況を示す状況情報を収集する収集部と、

  前記収集部により収集された状況情報に基づき、前記旅行者のサポートを、文章生成モデルを備えた電子機器が前記旅行

制御部と、

  を備える行動制御システム。

【請求項７】

  前記収集部は、

  前記旅行者の感情に関する前記状況情報を収集し、

  前記出力制御部は、



1.099056 JP2024065890A 2024-04-16 JP2024157526 2024-11-07 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06Q50/10 | G06N3/008
| B25J13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの状況に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】歯科情報提供装置に適用されるロボットの行動制御システムであって、ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、ロボットの

感情を示す感情値を決定するロボット感情決定部と、前記ユーザの感情値と、前記ロボットの感情値と、前記ユーザと前記ロボットを対話させる対話機能を

有する文章生成モデルによって取得した情報とに基づいて、前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、前記行動決定部は、前記ロボットが前記

ユーザに提供する歯科情報を決定する、行動制御システム。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  歯科情報提供装置に適用されるロボットの行動制御システムであって、

  ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、

  ロボットの感情を示す感情値を決定するロボット感情決定部と、

  前記ユーザの感情値と、前記ロボットの感情値と、前記ユーザと前記ロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モ

いて、前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、

  前記行動決定部は、前記ロボットが前記ユーザに提供する歯科情報を決定する、

行動制御システム。

【請求項２】

  前記ユーザを投影する投影部をさらに備える、請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ユーザ感情決定部は、前記ユーザの状態を基準情報と照合し、前記ユーザの感情を推測することを含む、請求項１に

【請求項４】

  前記行動決定部は、文章生成モデルによって取得し前記ユーザに提供した歯科情報に対する前記ユーザの反応に基づいて

請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  照明、カメラ、口臭センサ、及び息採取部の少なくとも１つを含むセンサ部をさらに備え、

  前記センサ部は、前記ユーザの状態を口腔内の状態を取得する、

請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

行動制御システム。

1.099056 JP2024065891A 2024-04-16 JP2024159577 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの状況に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】マッサージ機に適用されるロボットの行動制御システムであって、ユーザの

感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、ロボットの感情を示す感情値を決定す

るロボット感情決定部と、前記ユーザの感情値と、前記ロボットの感情値と、前記ユーザ

と前記ロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モデルによって取得した情報とに

基づいて、前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、前記行動決定部は、前

記ロボットが前記ユーザの美容管理を支援する行動を決定する、行動制御システム。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  マッサージ機に適用されるロボットの行動制御システムであって、

  ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、

  ロボットの感情を示す感情値を決定するロボット感情決定部と、

  前記ユーザの感情値と、前記ロボットの感情値と、前記ユーザと前記ロボットを対話させる対話機能を有する文章生成モ

いて、前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、

  前記行動決定部は、前記ロボットが、前記ユーザの美容管理を支援する行動を決定する、

行動制御システム。

【請求項２】

  前記ユーザの顔部をマッサージするマッサージ部をさらに備える、請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ユーザの使用頻度、使用継続時間、使用モード、及び使用時間帯の少なくとも１つを検出する使用状況検出部をさら

御システム。

【請求項４】

  前記ユーザ感情決定部は、前記ユーザの使用状況に基づいて、前記ユーザの感情を推測することを含む、請求項１に記載

【請求項５】

  前記ユーザの美容管理を支援する行動が、マッサージの提案を含み、

  前記行動決定部は、文章生成モデルによって取得し前記ユーザに提案したマッサージに対する前記ユーザの反応に基づい

る、請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

行動制御システム。

1.099056 JP2024065925A 2024-04-16 JP2024153580 2024-10-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06N3/008 | G06F3/01 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、推測した前記ユーザの文化圏を、前記対話機能の回答生成、前記ユーザの感情推定、及び、前記ロボットの感情推定に反映

させる。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、推測した前記ユーザの文化圏を、前記対話機能の回答生成、前記ユーザの感情推定、及び、前記ロボ

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

1.099056 JP2024065926A 2024-04-16 JP2024153581 2024-10-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06F16/90 | G06N3/008 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザと前記ロボットが対話を行っている場合に、当該ユーザからの発話に対して当該ロボットの複数の回答を前記行

動内容として生成し、前記ユーザと前記ロボットとの対話が険悪であると判定される対話に進む確率が相対的に低い回答を、前記複数の回答から選択的に適

用する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、

  前記ユーザと前記ロボットが対話を行っている場合に、当該ユーザからの発話に対して当該ロボットの複数の回答を前記

  前記ユーザと前記ロボットとの対話が険悪であると判定される対話に進む確率が相対的に低い回答を、前記複数の回答か

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

1.099056 JP2024065927A 2024-04-16 JP2024153582 2024-10-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06N3/008 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザと前記ロボットとが対話を行っている場合に、当該ユーザからの発話に対して当該ロボットの回答を生成し、前

記ユーザの感情に応じて、生成した回答の出力状態を切り替えるように前記行動内容を生成する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、

  前記ユーザと前記ロボットとが対話を行っている場合に、当該ユーザからの発話に対して当該ロボットの回答を生成し、

  前記ユーザの感情に応じて、生成した回答の出力状態を切り替えるように前記行動内容を生成する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記ユーザの感情がネガティブな感情である場合は、前記生成した回答を、予め定められた第１区分

ユーザの感情がポジティブな感情である場合は、前記生成した回答を、前記第１区分より長い第２区分の各々毎に分割して

力するように前記行動内容を生成する、

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

御システム。

1.099056 JP2024065928A 2024-04-16 JP2024153583 2024-10-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06T7/00 | G06T7/20 |
G06N3/008

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、特定の競技を実施可能な競技スペースを撮像可能な画像取得部と、前記画像取得部で撮像した前記競技スペースで競技を実

施している複数の競技者の感情を解析する競技者感情解析部と、を備え、前記競技者感情解析部の解析結果に基づいて、前記ロボットの行動を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、

  特定の競技を実施可能な競技スペースを撮像可能な画像取得部と、

  前記画像取得部で撮像した前記競技スペースで競技を実施している複数の競技者の感情を解析する競技者感情解析部と、

  前記競技者感情解析部の解析結果に基づいて、前記ロボットの行動を決定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記競技者感情解析部は、前記複数の競技者のうち、特定のチームに属する競技者の感情を解析する、

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている、

  請求項１又は請求項２に記載の行動制御システム。

1.099056 JP2024065929A 2024-04-16 JP2024153584 2024-10-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06Q50/10 | G06N3/008
| B25J13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザの行動を検出することで前記ユーザの行動が危険か否かを判定し、前記ユーザの行動が危険である場合、前記

ユーザの行動を是正する第１行動内容を生成する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザの行動を検出することで前記ユーザの行動が危険か否かを判定し、前記ユーザの行動が危

是正する第１行動内容を生成する、行動制御システム。

【請求項２】

  前記第１行動内容は、前記ユーザの行動を是正するジェスチャーの実行、及び、前記ユーザの行動を是正する音声の再生

に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記行動決定部は、前記ロボットが前記ジェスチャーを実行した後、又は、前記音声を再生した後に、前記ユーザの行動

が是正されたか否かを判定し、前記ユーザの行動が是正された場合、前記第１行動内容と異なる第２行動内容を生成する、

ム。

【請求項４】

  前記第２行動内容は、前記ユーザの行動を褒める音声、及び、前記ユーザの行動に対して感謝する音声の少なくとも１つ

システム。

【請求項５】

  前記行動決定部は、前記ロボットが前記ジェスチャーを実行した後、又は、前記音声を再生した後に、前記ユーザの行動

が是正されたか否かを判定し、前記ユーザの行動が是正されていない場合、前記第１行動内容と異なる第３行動内容を生成

システム。

【請求項６】

  前記第３行動内容は、前記ユーザ以外の人物への特定情報の送信、前記ユーザの興味を引くジェスチャーの実行、前記ユ

前記ユーザの興味を引く映像の再生の少なくとも１つを含む、請求項５に記載の行動制御システム。

【請求項７】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

1.099056 JP2024065930A 2024-04-16 JP2024153585 2024-10-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06Q50/10 | G06N3/008
| B25J13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムの行動決定部は、ロボットの対話モードとして、特定の人に話す必要はないが、誰かに話しを聞いてもらいたい場合の対話

パートナーとしての位置付けとなる接客対話モードが設定されており、当該接客対話モードでは、ユーザとの対話において、特定の人に関わる、予め定めた

キーワードを排除して発話内容を出力する。ロボット１００は、家族・友達・恋人などを相手に話すほどのことではないが、誰かに話したい場合のユーザ１

０を検知し、例えば、バーのマスターのような接客を実行する。家族・友達・恋人といったＮＧキーワードを設定し、そのＮＧキーワードは絶対に出さない

発話内容を出力する。このようにすることで、ユーザ１０がデリケートと感じる会話内容は絶対に発話されることが無く、当たり障りのない会話をユーザは

楽しむことができる。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、

  前記ロボットの対話モードとして、特定の人に話す必要はないが、誰かに話しを聞いてもらいたい場合の対話パートナー

モードが設定されており、当該接客対話モードでは、前記ユーザとの対話において、前記特定の人に関わる、予め定めたキ

力する、

  行動制御システム。

1.099056 JP2024065931A 2024-04-16 JP2024153586 2024-10-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06N3/008 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、前記対話機能を用いて取得したロボットの行動内容と、既存の反応ルールを用いて決定される行動との類似度を計算し、当

該類似度が閾値以下である場合に、自信がないことを表す固定の発話をしてから、前記対話機能を用いて決定した行動を実行する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記対話機能を用いて取得したロボットの行動内容と、既存の反応ルールを用いて決定される行動と

値以下である場合に、自信がないことを表す固定の発話をしてから、前記対話機能を用いて決定した行動を実行する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている、

  請求項１記載の行動制御システム。

1.099056 JP2024065932A 2024-04-16 JP2024153587 2024-10-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザが起床するタイミングにおいて、前記ユーザの前日の行動及び感情の履歴を含む履歴データを、前記履歴データ

にユーザの感情を問い合わせる固定文を追加して前記対話機能に入力することにより、前記ユーザの前日の履歴を踏まえた感情を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザが起床するタイミングにおいて、前記ユーザの前日の行動及び感情の履歴を含む履歴デー

情を問い合わせる固定文を追加して前記対話機能に入力することにより、前記ユーザの前日の履歴を踏まえた感情を決定す

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

1.099056 JP2024065933A 2024-04-16 JP2024153588 2024-10-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザの行動、前記ユーザの感情及び／又は前記ロボットの感情と、前記ユーザの行動、前記ユーザの感情及び／又は

前記ロボットの感情に従って前記ロボットの行動を決定するための反応ルールの条件との合致度を算出し、前記合致度が閾値以上の場合には前記反応ルール

に基づいて決定される行動内容を選択し、前記合致度が前記閾値未満の場合には前記対話機能に基づいて生成される前記ロボットの行動内容を選択する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザの行動、前記ユーザの感情及び／又は前記ロボットの感情と、前記ユーザの行動、前記ユ

の感情に従って前記ロボットの行動を決定するための反応ルールの条件との合致度を算出し、前記合致度が閾値以上の場合

定される行動内容を選択し、前記合致度が前記閾値未満の場合には前記対話機能に基づいて生成される前記ロボットの行動

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

1.099056 JP2024065934A 2024-04-16 JP2024153589 2024-10-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06N3/008 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情及びロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、ユーザの

行動と、ユーザの感情及びロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、行動内容に対応するロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

行動決定部は、ユーザの行動、ユーザの感情、及びロボットの感情がそれぞれ記載されたテキストファイルに、ロボットが取るべき行動を質問する固定文を

追加し、文字及び画像を用いて対話を行う文章生成モデルに対して、テキストファイル、及びユーザがいる周辺の環境を撮影したユーザ周辺画像を入力する

ことによって得られる文章生成モデルからの回答に従って行動内容を生成してロボットの行動を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情及びロボットの感情を判定する感情決定部と、

  前記ユーザと前記ロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、前記ユーザの感情及び前記ロボットの

内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザの行動、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情がそれぞれ記載されたテキストファ

動を質問する固定文を追加し、文字及び画像を用いて対話を行う文章生成モデルに対して、前記テキストファイル、及び前

したユーザ周辺画像を入力することによって得られる前記文章生成モデルからの回答に従って前記行動内容を生成して前記

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

1.099056 JP2024065935A 2024-04-16 JP2024153590 2024-10-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06N3/008 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情及びロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、ユーザの

行動と、ユーザの感情及びロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、行動内容に対応するロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

行動決定部は、文章生成モデルに対してユーザの履歴データと履歴データの要約指示を入力することによって、ユーザの履歴の要約文を取得し、ユーザの行

動、ユーザの感情、ロボットの感情、及びロボットが取るべき行動を質問する固定文が記載されたテキストファイルと、要約文の内容を画像化した要約画像

とを文章生成モデルに入力することによって得られる文章生成モデルからの回答に従ってロボットの行動を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情及びロボットの感情を判定する感情決定部と、

  前記ユーザと前記ロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、前記ユーザの感情及び前記ロボットの

内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザの履歴データが記載された第１テキストファイルに、前記履歴データによって表される前

指示を表す第１固定文を追加し、文字及び画像を用いて対話を行う文章生成モデルに対して前記第１テキストファイルを入

成モデルから前記ユーザの履歴の要約文を取得し、

  前記ユーザの行動、前記ユーザの感情、及び前記ロボットの感情がそれぞれ記載された第２テキストファイルに、前記ロ

２固定文を追加し、前記文章生成モデルに対して、前記第２テキストファイル、及び前記要約文の内容を画像化した要約画

る前記文章生成モデルからの回答に従って前記行動内容を生成して前記ロボットの行動を決定する

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、入力された文章から連想される画像を生成する画像生成エンジンに、前記要約文を入力することによ

１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記第１テキストファイルに記載される履歴データが、前記ユーザの前日の履歴データである請求項２記載の行動制御シ

【請求項４】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

載の行動制御システム。

1.099056 JP2024065936A 2024-04-16 JP2024153591 2024-10-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06Q50/10 | G06N3/008
| B25J13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロボットの行動を決定する行

動決定部と、を含む。前記ロボットは、チケット案内システムに搭載されており、前記行動決定部は、前記ユーザの好み、状況、反応を見ながら会話をしつ

つ、自律的にイベントを前記ユーザに案内する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前

定部と、を含み、

  前記ロボットは、チケット案内システムに搭載されており、

  前記行動決定部は、前記ユーザの好み、状況、反応を見ながら会話をしつつ、自律的にイベントを前記ユーザに案内する

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記イベントのチケットの購入方法を前記ユーザに提示する、請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記行動決定部は、前記イベントのチケット発券装置にチケット発券に関する情報を記憶する、請求項１に記載の行動制

【請求項４】

  前記行動決定部が前記ユーザに案内した前記イベントのチケットとして機能するチケット機能部、を有する請求項１に記

【請求項５】

  前記行動決定部は、前記ユーザに案内した前記イベントに関連するイベント関連情報を前記ユーザに案内する、請求項１

【請求項６】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は優先で接続されている、

ム。

1.099056 JP2024065937A 2024-04-16 JP2024153592 2024-10-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06N5/022 | G06N3/004 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロボットの行動を決定する行

動決定部と、を含む。前記ロボットは、ＡＩ日記帳を制御し、前記行動決定部は、前記ユーザに対して前記ＡＩ日記帳への記録対象を提案する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前

定部と、を含み、

  前記ロボットは、ＡＩ日記帳を制御し、

  前記行動決定部は、前記ユーザに対して前記ＡＩ日記帳への記録対象を提案する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

1.099056 JP2024065938A 2024-04-16 JP2024153593 2024-10-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム及びプログラム
G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F16/90

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、前記ロボットの感情の種類毎で、かつ、当該感情の強さ毎に予め定められた前記ロボットの感情に関する状態と、前記ユー

ザの行動とに対する前記ロボットの行動内容を生成する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ロボットの感情の種類毎で、かつ、当該感情の強さ毎に予め定められた前記ロボットの感情に関

対する前記ロボットの行動内容を生成する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記ロボットの感情の種類毎で、かつ、当該感情の強さ毎に各々異なるものとして予め付与されたイ

れた前記ロボットの感情に関する状態と、前記ユーザの行動とに対する前記ロボットの行動内容を生成する、

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記行動決定部は、前記ロボットの感情の種類毎で、かつ、当該感情の強さ毎に予め定められた前記ロボットの感情に関

類毎で、かつ、当該感情の強さ毎に予め定められた前記ユーザの感情に関する状態と、前記ユーザの行動とに対する前記ロ

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記行動決定部は、前記ロボットの感情の種類毎で、かつ、当該感情の強さ毎に各々異なるものとして予め付与されたイ

れた前記ロボットの感情に関する状態と、前記ユーザの感情の種類毎で、かつ、当該感情の強さ毎に各々異なるものとして

に対して予め定められた前記ユーザの感情に関する状態と、前記ユーザの行動とに対する前記ロボットの行動内容を生成す

  請求項３に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

【請求項６】

  コンピュータを、請求項１から請求項５のいずれか１項に記載の行動制御システムとして機能させるためのプログラム。

1.099056 JP2024065939A 2024-04-16 JP2024153594 2024-10-29 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム A63H11/00 | A63H9/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部

と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前記ロボットの行動を決定する行

動決定部と、を含む。前記ロボットは、ぬいぐるみ１００Ｎに搭載されており、前記行動決定部は、制御対象機器で取得した情報に基づいて、状況に応じて

動作や言葉、感情を作動させ、人の生活の中でサービスを提供する。

【選択図】図７

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザ状態と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対応する前

定部と、を含み、

  前記ロボットは、予め定められた弾性力を持ち、可逆性の表皮材料で覆われた動物型又はキャラクタ型の筐体に搭載され

ザと対話するために必要な制御対象機器に無線又は有線で接続されており、

  前記筐体の内部には、前記制御対象機器が配置されている、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記筐体は、布製表皮で覆われたぬいぐるみである請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記制御対象機器は、カメラ、マイク又はスピーカである、請求項１記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記カメラは、前記動物型又はキャラクタ型の筐体の顔を構成する目に取り付けられ、前記マイクは、耳に取り付けられ

れている、請求項３記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記筐体の内部には、外部のワイヤレス送電部からのワイヤレス給電を受電するワイヤレス受電部が配置され、

  前記制御対象機器、又は前記ロボットは、前記ワイヤレス受電部を介して受電する請求項１記載の行動制御システム。

1.099056 JP2024066131A 2024-04-16 JP2024155796 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 |
G06N3/0475

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、居眠り防止システムに適用されるロボットの行動制御システムであって、ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感

情決定部と、ロボットの感情を示す感情値を決定するロボット感情決定部と、ユーザの感情値及びロボットの感情値の少なくとも一方と、ユーザとロボット

を対話させる対話機能を有する文章生成モデルによって取得した情報と、に基づいて、ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、行動決定部は、ロ

ボットがユーザに提案する眠くならない話題を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  居眠り防止システムに適用されるロボットの行動制御システムであって、

  ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、

  前記ロボットの感情を示す感情値を決定するロボット感情決定部と、

  前記ユーザの感情値及び前記ロボットの感情値の少なくとも一方と、前記ユーザと前記ロボットを対話させる対話機能を

した情報と、に基づいて、前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、

  前記行動決定部は、前記ロボットが前記ユーザに提案する眠くならない話題を決定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記文章生成モデルによって取得した情報は、興味をそそる話題に関する前記ユーザへのおすすめの情報である、

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている、

  請求項１記載の行動制御システム。

1.099056 JP2024066249A 2024-04-16 JP2024157528 2024-11-07 0000-01-01 0000-01-01 電子機器 G06Q50/26 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの検討情報及び感情に応じた情報を提供すること。

【解決手段】実施形態に係る電子機器は、ユーザの検討情報を認識するとともにユーザの感情を判定し、判定した感情に基づいて、ユーザと会話を行うとと

もに、認識した検討情報に対応する情報をユーザに提供するように制御対象を制御する制御部、を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの検討情報を認識するとともに前記ユーザの感情を判定し、判定した前記感情に基づいて、前記ユーザと会話を行

に対応する情報を前記ユーザに提供するように制御対象を制御する制御部、

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記検討情報は、離婚に関する情報であり、

  前記制御部は、

  離婚手続に関する法律の情報及び行政手続の情報のうち少なくとも１つの情報を前記ユーザに提供する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記検討情報は、法律上の問題及び懸念のうち少なくとも１つに関する情報であり、

  前記制御部は、

  前記法律上の問題又は懸念に関する情報に応じた専門家の情報、及び、法的手続に関する情報のうち少なくとも１つの情

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記検討情報は、自治体での手続に関する情報であり、

  前記制御部は、

  前記手続における書類の作成に関する情報、及び、前記手続の進め方に関する情報のうち少なくとも１つの情報を前記ユ

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記検討情報は、消費者に関する情報であり、

  前記制御部は、

  前記消費者の権利に関する法律の情報及び規制の情報のうち少なくとも１つの情報を前記ユーザに提供する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記検討情報は、債務に関する情報であり、

  前記制御部は、

  前記ユーザの精神面をサポートする会話を行うとともに、前記債務に関する法律の情報、前記債務に関する行政手続の情

応じた専門家の情報のうち少なくとも１つの情報を前記ユーザに提供する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項７】

  前記検討情報は、親権に関する情報であり、

  前記制御部は、



1.099056 JP2024066345A 2024-04-16 JP2024155798 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G10L15/00 |
G10L25/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】適切な行動を実行する電子機器を提供する。【解決手段】本開示において、ロボット１００は、カメラ、マイク、生体センサといったセ

ンサにより得られたユーザの表情、話し声、ボディランゲージ、心電位、脈拍、心拍間隔、脈波間隔、呼吸数、呼吸間隔、体温及び皮膚電気活動といったセ

ンサ情報と、各種センサ情報と感情との関係を記憶したデータベース（格納部２２０）とを用いて、ユーザの感情を決定する。【選択図】図２

 

【請求項１】

  各ユーザの感情を決定するためのデータとして、ユーザごとに、表情と、声と、身振りと、生体情報と、感情との関係を

  を備える電子機器。

【請求項２】

  センサ情報と、前記データベースとを用いて、前記ユーザの感情を決定する決定部

  を備える請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  ユーザの感情に対応する自身の行動を決定し、決定した前記自身の行動に基づいて制御対象を制御する制御部

  を備える請求項２に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記制御部は、

  ユーザの感情と、自身の感情との組み合わせに対応する自身の行動を決定する

  請求項３に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記制御部は、

  前記ユーザの感情の正負を示す感情値が負の値である場合、前記ユーザの感情値を高める行動を決定する、

  請求項３に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記制御部は、

  前記ユーザから感情値を高めることを要求する音声を受け付けた場合、前記ユーザの感情値を高める行動を決定する、

  請求項３に記載の電子機器。

【請求項７】

  前記ロボットは、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される、

  請求項１に記載の電子機器。

1.099056 JP2024066346A 2024-04-16 JP2024155799 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G06F16/908 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06N3/006 |
G06N3/02 | G10L15/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】適切な行動を実行する電子機器を提供する。【解決手段】本開示において、ロボット１００は、視覚、聴覚など様々なセンサ情報を解析

した情報と、ユーザの状態とを、予め学習されたニューラルネットワークに入力しユーザの感情を推定する感情推定部と、推定したユーザの感情に対応する

自身の行動を決定し、決定した自身の行動に基づいて制御対象を制御する行動制御部と、を含む。例えば、ロボット１００は、カメラやマイクといったセン

サからの情報を解析することにより認識された音声感情や表情といった情報と、「喜んで会話している」といったユーザの状態とを、大規模言語モデルのよ

うな予め学習されたニューラルネットワークに入力し、ユーザの感情が「喜」であると推定する。【選択図】図２

 

【請求項１】

  センサ情報とユーザの状態とに基づいて、前記ユーザの感情を推定する推定部

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記推定部は、

  センサ情報を解析した情報と、前記ユーザの状態とを、予め学習されたニューラルネットワークに入力し、ユーザの感情

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  推定したユーザの感情に対応する自身の行動を決定し、決定した前記自身の行動に基づいて制御対象を制御する制御部

  を備える請求項１に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記制御部は、

  推定したユーザの感情と、推定した自身の感情との組み合わせに対応する自身の行動を決定する、

  請求項３に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記制御部は、

  前記ユーザの感情の正負を示す感情値が負の値である場合、前記ユーザの感情値を高める行動を決定する、

  請求項３に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記制御部は、

  前記ユーザから感情値を高めることを要求する音声を受け付けた場合、前記ユーザの感情値を高める行動を決定する、

  請求項３に記載の電子機器。

【請求項７】

  前記ロボットは、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される、

  請求項１に記載の電子機器。

1.099056 JP2024066353A 2024-04-16 JP2024159581 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06Q50/20 | G06N20/00
| G09B19/00 |
G06N3/008

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】学習状況に応じた適切な情報を出力する。

【解決手段】行動制御システムは、所定の学習分野におけるユーザの学習状況を検知する検知部と、学習状況に応じた情報を、文章生成モデルを備えた電子

機器がユーザに対して出力するように制御する出力制御部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  所定の学習分野におけるユーザの学習状況を検知する検知部と、

  前記学習状況に応じた情報を、文章生成モデルを備えた電子機器が前記ユーザに対して出力するように制御する出力制御

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記検知部は、

  前記ユーザの年齢に応じた前記学習分野を特定し、特定した前記学習分野における前記学習状況を検知する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記検知部は、

  前記学習分野における習熟度を検知し、

  前記出力制御部は、

  習熟度に応じて前記情報の出力方法を変える

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記検知部は、

  前記ユーザの未知の学習分野に対する興味の有無をさらに検知し、

  前記出力制御部は、

  前記興味がある前記学習分野に関する情報を、前記電子機器が出力するように制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記検知部は、

  前記ユーザの感性に関する学習分野の学習状況を検知し、

  前記出力制御部は、

  前記感性に関する学習分野に関する情報を、前記電子機器が出力するように制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記検知部は、

  テストを受ける前記ユーザのテスト範囲における学習状況を検知し、

  前記出力制御部は、

  前記テスト範囲における学習状況に応じた情報を、前記電子機器が出力するように制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項７】

1.099056 JP2024066354A 2024-04-16 JP2024159582 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F40/56
| G06F40/44 |
G06N3/0475

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】言語の習得状況に応じた適切な情報を出力する。

【解決手段】行動制御システムは、所定の言語におけるユーザの習得状況を検知する検知部と、習得状況に応じた情報を、文章生成モデルを備えた電子機器

がユーザに対して出力するように制御する出力制御部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  所定の言語におけるユーザの習得状況を検知する検知部と、

  前記習得状況に応じた情報を、文章生成モデルを備えた電子機器が前記ユーザに対して出力するように制御する出力制御

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記検知部は、

  前記ユーザの母国語以外の言語の前記習得状況を検知し、

  前記出力制御部は、

  前記ユーザの母国語以外の言語に関する情報を出力するように制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記出力制御部は、

  前記習得状況と、前記ユーザの目標レベルとに応じた学習カリキュラムを出力するによう制御する

  請求項２に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記検知部は、

  前記ユーザの母国語の前記習得状況を検知し、

  前記出力制御部は、

  前記母国語の習得状況に応じた情報を出力するように制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記検知部は、

  乳幼児の言語発達状況を前記習得状況として検知し、

  前記出力制御部は、

  前記言語発達状況に応じて、前記乳幼児とのコミュニケーション方法に関する情報を出力するように制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記検知部は、

  母国語以外の言語の使用用途をさらに検知し、

  前記出力制御部は、

  前記習得状況および前記使用用途に応じた情報を出力するように制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項７】

1.099056 JP2024066392A 2024-04-16 JP2024155804 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G10G1/00 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06Q50/10 |
G06N3/008 |
G06N3/0475 | B25J13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】適切な行動を実行すること。

【解決手段】実施形態に係る電子機器は、自身の楽器演奏に対する聴衆の反応を認識し、認識した前記聴衆の反応に対する自身の行動を決定し、決定した前

記自身の行動に基づいて制御対象を制御する制御部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  自身の楽器演奏に対する聴衆の反応を認識し、認識した前記聴衆の反応に対する自身の行動を決定し、決定した前記自身

る制御部

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、

  前記聴衆のそれぞれの感情を示す感情値に基づいて聴衆の反応を認識し、前記感情値に応じて演奏している楽曲の曲調を

器。

【請求項３】

  前記制御部は、

  前記聴衆からの曲調に関する指示に応じて演奏している楽曲の曲調を変更する、請求項１に記載の電子機器。

【請求項４】

  他者の楽器演奏に対する聴衆の反応を認識し、認識した前記聴衆の反応に対する自身の行動を決定し、決定した前記自身

る制御部

  を備える電子機器。

【請求項５】

  前記制御部は、

  前記聴衆の反応に応じて、演奏者に楽曲の曲調に関する助言を行う、請求項４に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記制御部は、

  前記聴衆のそれぞれの感情を示す感情値に基づいて聴衆の反応を認識し、前記感情値に応じて、演奏者に助言する内容を

器。

【請求項７】

  前記電子機器は、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される

  請求項１または請求項４に記載の電子機器。

1.099056 JP2024066393A 2024-04-16 JP2024155805 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 電子機器
G06N3/008 | G06F3/01 |
G06V40/16

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】適切に感情を認識すること。

【解決手段】実施形態に係る電子機器は、カラオケ機器を利用するユーザの行動を認識し、認識したユーザの行動に対応する自身の行動を決定し、決定した

自身の行動に基づいて制御対象を制御する制御部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの動作に関する情報を入力データとしてユーザごとに生成された感情認識モデルに基づき、前記ユーザの感情を認

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記感情認識部によって認識された感情に応じて、自身の行動を決定し、決定した自身の行動に基づいて制御対象を制御

求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記感情認識部は、

  前記ユーザの顔を含む画像データを入力とし、前記感情認識モデルに基づき、前記ユーザの表情を構成する各部位の特徴

識する、請求項１に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記電子機器は、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される

  請求項１に記載の電子機器。

1.098906 JP2024065142A 2024-04-15 JP2024159568 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F16/90 |
G06F16/9035

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をぬいぐるみに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はぬいぐるみの感情を判定する感情決定

部と、ユーザとぬいぐるみを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はぬいぐるみの感情とに対応するぬいぐるみの行動内容を

決定する行動決定部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  前記ユーザの感情又はぬいぐるみの感情を判定する感情決定部と、

  前記ユーザと前記ぬいぐるみを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、前記ユーザの感情又は前記ぬいぐる

みの行動内容を決定する行動決定部と、を含む

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記ぬいぐるみの行動内容として、前記ユーザの感情又は前記ぬいぐるみの感情に応じて前記ぬいぐ

を行う

  請求項１に記載の行動制御システム。

1.098906 JP2024065472A 2024-04-15 JP2024159569 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06Q50/10 | G06F3/01 |
G06N3/008 | G06F16/90
| G06F16/9035

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの状況に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】育児のサポートに適用されるロボットの行動制御システムであって、育児の対象であるユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部

と、ロボットの感情を示す感情値を決定するロボット感情決定部と、ユーザの感情値及びロボットの感情値の少なくとも一方と、ユーザとロボットを対話さ

せる対話機能を有する文章生成モデルによって取得した情報とに基づいて、ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、行動決定部は、ロボットが育

児の対象であるユーザに提案する遊びの内容を決定する。

【選択図】図９

 

【請求項１】

  育児のサポートに適用されるロボットの行動制御システムであって、

  育児の対象であるユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、

  ロボットの感情を示す感情値を決定するロボット感情決定部と、

  前記ユーザの感情値及び前記ロボットの感情値の少なくとも一方と、前記ユーザと前記ロボットを対話させる対話機能を

した情報とに基づいて、前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、

  前記行動決定部は、

  前記ロボットが前記育児の対象であるユーザに提案する遊びの内容を決定する、行動制御システム。

【請求項２】

  前記遊びの内容が提案された前記ユーザの状態を認識するユーザ状態認識部をさらに備え、

  前記行動決定部は、

  認識された前記ユーザの状態、及び前記ユーザ感情決定部によって決定された前記ユーザの感情値に基づいて、前記ユー

した場合には、前記ユーザの感情値及び前記ロボットの感情値の少なくとも一方と、前記文章生成モデルによって取得した

を決定する、請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ユーザの反応がポジティブであると判断された場合に、前記遊びを実施する行動制御部をさらに備え、

  前記行動決定部は、

  前記遊びが実施されている間に、前記ユーザの状態または前記ロボットの感情の変化が検知された場合には、前記感情の

する、請求項２に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記ロボット感情決定部は、前記ユーザの態度に基づいて、前記ロボットの感情値を決定する、請求項１に記載の行動制

【請求項５】

  前記ロボットはぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請求

行動制御システム。

1.098906 JP2024065474A 2024-04-15 JP2024159570 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06Q30/0601 |
G06F3/01 | G06N3/008

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの状況に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】自動販売機に適用されるロボットの行動制御システムであって、ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、ロボットの感情を

示す感情値を決定するロボット感情決定部と、ユーザの感情値及びロボットの感情値の少なくとも一方と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する

文章生成モデルによって取得した情報とに基づいて、ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、行動決定部は、ロボットが前記ユーザに提案する商

品を決定する。

【選択図】図９

 

【請求項１】

  自動販売機に適用されるロボットの行動制御システムであって、

  ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、

  ロボットの感情を示す感情値を決定するロボット感情決定部と、

  前記ユーザの感情値及び前記ロボットの感情値の少なくとも一方と、前記ユーザと前記ロボットを対話させる対話機能を

した情報とに基づいて、前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、

  前記行動決定部は、

  前記ロボットが前記ユーザに提案する商品を決定する、行動制御システム。

【請求項２】

  前記商品が提案されたユーザの状態を認識するユーザ状態認識部をさらに備え、

  前記行動決定部は、

  認識された前記ユーザの状態、及び前記ユーザ感情決定部によって決定された前記ユーザの感情値に基づいて、前記ユー

した場合には、前記ユーザの感情値及び前記ロボットの感情値の少なくとも一方と、前記文章生成モデルによって取得した

する、請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ロボット感情決定部は、前記ユーザが常連客か否かに基づいて、前記ロボットの感情値を決定する、請求項１に記載

【請求項４】

  前記ロボットはぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請求

行動制御システム。

1.098906 JP2024065507A 2024-04-15 JP2024159571 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06Q50/10

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの状態の評価に応じた適切な情報を出力する。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザに関するユーザ情報に基づいて、ユーザの状態を評価する評価部と、評価部による評価に応じて、ユーザの状態に

対する提案に関する提案情報を、文章生成モデルを備えた電子機器から所定の出力先へ出力させる出力制御部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザに関するユーザ情報に基づいて、当該ユーザの状態を評価する評価部と

  前記評価部による評価に応じて、前記ユーザの状態に対する提案に関する提案情報を、文章生成モデルを備えた電子機器

制御部と、

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記評価部は、

  前記ユーザの発話に関する前記ユーザ情報に基づいて、前記ユーザの発話に関する評価を行い、

  前記出力制御部は、

  前記評価に応じて、前記ユーザの発話に対する提案に関する前記提案情報を、前記電子機器から前記ユーザへ出力させる

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記評価部は、

  所定の組織に属する前記ユーザのコンテキストを示す前記ユーザ情報に基づいて、当該組織における前記ユーザの状態を

  前記出力制御部は、

  前記評価に応じて、前記組織における前記ユーザの状態に対する提案に関する前記提案情報を、前記電子機器から前記ユ

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記評価部は、

  所定の業務を行う前記ユーザのコンテキストを示す前記ユーザ情報に基づいて、当該業務における前記ユーザの状態を評

  前記出力制御部は、

  前記評価に応じて、前記業務における前記ユーザの状態に対する提案に関する前記提案情報を、前記電子機器から前記ユ

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記評価部は、

  前記ユーザのコンテキストを示す前記ユーザ情報に基づいて、転職に関する前記ユーザの状態を評価し、

  前記出力制御部は、

  前記評価に応じて、転職に関する前記ユーザの状態に対する提案に関する前記提案情報を、前記電子機器から前記ユーザ

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記評価部は、

  前記ユーザのコンテキストを示す前記ユーザ情報に基づいて、キャリアアップに関する前記ユーザの状態を評価し、

  前記出力制御部は、

1.098906 JP2024065508A 2024-04-15 JP2024159572 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06Q40/08 | G06F3/01 |
G06N3/008 |
G06Q30/015

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの感情に応じて、適切に保険に関する情報を出力する。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザから検出した検出情報に基づいて、当該ユーザの感情を認識する認識部と、認識部により認識された感情に応じ

て、ユーザが加入する保険に関する情報を、文章生成モデルを備えた電子機器からユーザへ出力させる出力制御部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザから検出した検出情報に基づいて、当該ユーザの感情を認識する認識部と、

  前記認識部により認識された感情に応じて、前記ユーザが加入する保険に関する情報を、文章生成モデルを備えた電子機

制御部と、

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記出力制御部は、

  保険への加入に用いる書類の作成を補助するための情報を前記電子機器に出力させる

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記出力制御部は、

  前記ユーザに加入を提案する保険に関する情報を前記電子機器に出力させる

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記出力制御部は、

  保険に関する前記ユーザの疑問、または、相談に対する応答を前記電子機器に出力させる

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記電子機器は、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される

  請求項１に記載の行動制御システム。

1.098906 JP2024065509A 2024-04-15 JP2024159573 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 電子機器 G06N3/008 | G06F3/01 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を実行することができる電子機器を提供する。【解決手段】電子機器（ロボット１００）は、センサ部

と、センサモジュール部と、格納部と、ユーザ状態認識部と、感情決定部と、行動認識部と、行動決定部と、記憶制御部と、行動制御部と、制御対象と、通

信処理部と、を有する制御部によって構成される。制御部は、ユーザの感情と他のユーザの感情とを分析し、ユーザの感情と他のユーザの感情とに対応する

自身の行動を決定し、決定した自身の行動に基づいて制御対象を制御し、ユーザの感情と他のユーザの感情とに基づいて、他のユーザの対人スキルを向上さ

せる行動を決定し、ユーザの感情値を高める振る舞いを他のユーザに教える行動を決定し、ユーザの感情と他のユーザの感情とに基づいて、ユーザと他の

ユーザとの関係性を向上させる行動を決定する。【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情と他のユーザの感情とを分析し、前記ユーザの感情と前記他のユーザの感情とに対応する自身の行動を決定

いて制御対象を制御する制御部

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、

  前記ユーザの感情と前記他のユーザの感情とに基づいて、前記他のユーザの対人スキルを向上させる行動を決定する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、

  前記ユーザの感情値を高める振る舞いを前記他のユーザに教える行動を決定する、

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記制御部は、

  前記ユーザの感情と前記他のユーザの感情とに基づいて、前記ユーザと前記他のユーザとの関係性を向上させる行動を決

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記制御部は、

  前記ユーザの感情または前記他のユーザの感情のうちいずれか１つ以上を、前記ユーザまたは前記他のユーザに理解させ

  請求項４に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記制御部は、

  前記ユーザの感情と、前記ユーザの居住地から所定距離離れた場所に居住する前記他のユーザの感情とを分析する、

  請求項４に記載の電子機器。

【請求項７】

  前記制御部は、

  前記ユーザの感情と、前記ユーザに関する情報と、前記他のユーザの感情とに基づいて、前記他のユーザに対する所定の

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項８】

  前記制御部は、

  前記ユーザに関する情報として、前記ユーザの過去の情報、興味、関心、趣味、嗜好、指向、所定の記念日のうちのいず

ユーザに対する所定の情報提供を行動として決定する、

  請求項７に記載の電子機器。

1.098906 JP2024065561A 2024-04-15 JP2024153578 2024-10-29 0000-01-01 0000-01-01 電子機器
G10K15/04 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06Q50/10

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】適切な行動を実行するこができる電子機器を提供する。【解決手段】電子機器であるロボット１００は、センサモジュール部２１０と、

格納部２２０と、ユーザ状態認識部２３０と、感情決定部２３２と、行動認識部２３４と、行動決定部２３６と、記憶制御部２３８と、行動制御部２５０

と、制御対象２５２と、通信処理部２８０と、を有する制御部によって構成される。制御部は、カラオケ機器を利用するユーザの行動を認識し、認識した

ユーザの行動に対応する自身の行動を決定し、決定した自身の行動に基づいて制御対象を制御する。これにより電子機器は、カラオケ機器と連携した行動を

行うことで、カラオケで歌うユーザに対して、例えば、場を盛り上げるといった適切な行動を実行することができる。【選択図】図２

 

【請求項１】

  カラオケ機器を利用するユーザの行動を認識し、認識した前記ユーザの行動に対応する自身の行動を決定し、決定した前

制御する制御部

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、

  前記ユーザが前記カラオケ機器を利用して楽曲を歌っている前記行動を認識した場合、歌っている前記ユーザの感情を高

載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、

  前記楽曲の曲調を特定し、特定した前記曲調に合わせた演出に関する行動を決定する、請求項２に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記制御部は、

  前記ユーザが前記楽曲を歌い終わったタイミングで、前記楽曲に関する発話を行う、請求項２に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記制御部は、

  前記ユーザが歌った歌を解析して、フレーズまたは音程の一致度が閾値以上のパートを抽出し、抽出した前記パートを再

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記制御部は、

  前記ユーザから感情を高めることを要求する音声を受け付けた場合、前記ユーザの感情を高める行動を決定する

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項７】

  前記電子機器は、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される

  請求項１に記載の電子機器。



1.098906 JP2024065562A 2024-04-15 JP2024154394 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G06Q50/10 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G10L13/00 |
G10L15/00 | G06N3/008

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ユーザが適切な行動を実行することができる電子機器を提供する。【解決手段】実施形態に係る電子機器の１例であるロボット１００

は、展示物が展示された施設にいるユーザの行動を認識し、認識したユーザの行動に対応する自身の行動を決定し、決定した自身の行動に基づいて制御対象

を制御する制御部を備える。制御部は、センサ部２００と、センサモジュール部２１０と、格納部２２０と、ユーザ状態認識部２３０と、感情決定部２３２

と、行動認識部２３４と、行動決定部２３６と、記憶制御部２３８と、行動制御部２５０と、制御対象２５２と、通信処理部２８０と、を有する。前記制御

対象には、表示装置、スピーカ及び目部のＬＥＤ並びに腕、手及び足等を駆動するモータ等が含まれる。【選択図】図２

 

【請求項１】

  展示物が展示された施設にいるユーザの行動を認識し、認識した前記ユーザの行動に対応する自身の行動を決定し、決定

対象を制御する制御部

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、

  前記展示物を認識し、認識した前記展示物に発話を前記ユーザに対して行う、請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、

  前記ユーザから前記展示物に関する発話を受け付けた場合、前記発話に対する応答を発話により行う、請求項１に記載の

【請求項４】

  前記制御部は、

  前記展示物に関する特定の嗜好を有し、前記嗜好に合致した前記展示物を前記ユーザに対して提案する、請求項１に記載

【請求項５】

  前記制御部は、

  前記展示物に関するユーザの嗜好を特定し、特定した前記嗜好に合致した前記展示物を前記ユーザに対して提案する、請

【請求項６】

  前記電子機器は、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される

  請求項１に記載の電子機器。

1.098906 JP2024065563A 2024-04-15 JP2024154395 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G06Q30/0601 |
G06F3/01 | G06F3/16 |
G10L13/00 | G06N3/006 |
B25J13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】適切な行動を実行すること。

【解決手段】実施形態に係る電子機器は、ワインセラーに格納されたワインの提供先となるユーザの行動を認識し、認識したユーザの行動に対応する自身の

行動を決定し、決定した自身の行動に基づいて制御対象を制御する制御部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ワインセラーに格納されたワインの提供先となるユーザの行動を認識し、認識した前記ユーザの行動に対応する自身の行

動に基づいて制御対象を制御する制御部

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、

  前記ユーザが食べている料理を認識し、認識した前記料理に合う前記ワインを前記ワインセラーから選択して提案する、

【請求項３】

  前記制御部は、

  提案した前記ワインの提供依頼を前記ユーザの発話により受け付けた場合、前記ワインセラーから前記ワインを取り出し

求項２に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記制御部は、

  前記ユーザへ提供した前記ワインに関する情報を発話により提供する、請求項３に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記電子機器は、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される

  請求項１に記載の電子機器。

1.098906 JP2024065564A 2024-04-15 JP2024154396 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G06Q30/0241 |
G06F3/01 | G06F3/16 |
G10L15/00 | G06N3/006

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】適切な行動を実行すること。

【解決手段】実施形態に係る電子機器は、冷蔵庫にある食材を使ったメニューの提案先となるユーザの行動を認識し、認識したユーザの行動に対応する自身

の行動を決定し、決定した自身の行動に基づいて制御対象を制御する制御部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  冷蔵庫にある食材を使ったメニューの提案先となるユーザの行動を認識し、認識した前記ユーザの行動に対応する自身の

行動に基づいて制御対象を制御する制御部

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、

  前記ユーザからメニュー提案依頼の発話を受け付けた場合、前記冷蔵庫の食材を確認し、メニュー提案を行う、請求項１

【請求項３】

  前記制御部は、

  カテゴリ指定を含んだメニュー提案依頼を受け付けた場合、指定されたカテゴリにあったメニュー提案を行う、請求項２

【請求項４】

  前記制御部は、

  節約料理のメニュー提案依頼を受け付けた場合、所定期間における料理の食材費よりも安価な食材費のメニュー提案を行

【請求項５】

  前記電子機器は、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される

  請求項１に記載の電子機器。

1.098906 JP2024065722A 2024-04-15 JP2024155791 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G06Q30/0601 |
G06F3/01 | G06F3/16 |
G10L13/00 | G06N3/006

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】適切な行動を実行すること。

【解決手段】実施形態に係る電子機器は、オンラインショッピングを利用するユーザの行動を認識し、認識した前記ユーザの行動に対応する自身の行動を決

定し、決定した前記自身の行動に基づいて制御対象を制御する制御部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  オンラインショッピングを利用するユーザの行動を認識し、認識した前記ユーザの行動に対応する自身の行動を決定し、

制御対象を制御する制御部

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、

  前記ユーザが前記オンラインショッピングを利用して商品の購入を検討する前記行動を認識した場合、前記ユーザの感情

に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、

  前記ユーザが過去に購入した商品に対する前記ユーザの感情に基づいて、前記オンラインショッピングにおいて前記ユー

載の電子機器。

【請求項４】

  前記制御部は、

  前記ユーザが過去に購入した前記商品に対する前記ユーザの感情に基づいて、前記ユーザが閲覧中の商品に対する発話内

子機器。

【請求項５】

  前記制御部は、

  前記ユーザが正の感情を持つ商品と、関連する商品を提案する、請求項３に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記制御部は、

  前記ユーザが負の感情を持つ商品と、類似する商品について購入を控えるような行動を実行する、請求項２に記載の電子

【請求項７】

  前記制御部は、

  前記ユーザが購入した商品に応じて、前記ユーザへ商品を提案する、請求項３に記載の電子機器。

【請求項８】

  前記電子機器は、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される

  請求項１に記載の電子機器。

1.098906 JP2024065805A 2024-04-15 JP2024155792 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 自律学習方法 G06N20/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 朝長 康介 | 孫 正義

【要約】      【課題】ロボットが会話をしていない状態において、前記ロボットの感情に基づいて、自律的に学習を開始する学習開始段階を備える自律学習方

法を提供する。【解決手段】自律学習方法は、ロボットの感情の履歴から前記ロボットの印象的な記憶を特定し、前記印象的な記憶に基づいて前記学習を実

行する学習実行段階を備える。前記学習実行段階は、学習段階自動的に質問を生成する質問生成段階と、前記質問に対する回答を取得する回答取得段階と、

を繰り返すことによって、自己学習を実行する。【選択図】図１

 

【請求項１】

  ロボットが会話をしていない状態において、前記ロボットの感情に基づいて、自律的に学習を開始する学習段階

  を備える自律学習方法。

【請求項２】

  前記学習段階は、前記ロボットの感情の履歴から前記ロボットの印象的な記憶を特定し、前記印象的な記憶に基づいて前

の自律学習方法。

【請求項３】

  自動的に質問を生成する質問生成段階と、

  前記質問に対する回答を取得する回答取得段階と、

  を備え、

  前記学習段階は、前記質問生成段階及び前記回答取得段階を繰り返すことによって、自己学習を実行する、請求項１又は

【請求項４】

  前記質問生成段階は、外部からのトリガを受けていない状態において、前記ロボットの過去の感情値の履歴から特定した

質問を自動的に生成する、請求項３に記載の自律学習方法。

【請求項５】

  自動的にキーワード検索を実行して、検索結果を取得する検索実行段階

  を備え、

  前記学習段階は、前記検索実行段階を繰り返すことによって、自己学習を実行する、請求項１又は２に記載の自律学習方

【請求項６】

  前記検索実行段階は、外部からのトリガを受けていない状態において、前記ロボットの過去の感情値の履歴から特定した

キーワード検索を自動的に実行する、請求項５に記載の自律学習方法。

1.098454 JP2024064505A 2024-04-12 JP2024159558 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 電子機器
G06N3/008 | G06F3/16 |
G06F3/01 | G06Q50/10

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】トレーニングの状況に応じた情報を提供すること。

【解決手段】実施形態に係る電子機器は、トレーニングを行うユーザの行動を認識するとともに前記ユーザの感情を判定し、認識した前記行動と判定した前

記感情とに基づいて、前記トレーニングに関する情報を前記ユーザに提供するように制御対象を制御する制御部、を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  トレーニングを行うユーザの行動を認識するとともに前記ユーザの感情を判定し、認識した前記行動と判定した前記感情

関する情報を前記ユーザに提供するように制御対象を制御する制御部、

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、スポーツ選手である前記ユーザに対して、感情管理に関する情報及びメンタルトレーニングに関する情報

する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、ダイエットに関する前記トレーニングを行う前記ユーザに対して、食事に関する情報及び運動に関する情

供する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記制御部は、トレーニングを行う前記ユーザに対して、前記ユーザの体型及び筋力のうち少なくとも１つに応じたトレ

る、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記電子機器は、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される、

  請求項１に記載の電子機器。

1.098454 JP2024064508A 2024-04-12 JP2024154390 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 電子機器
G06N3/004 | G06F3/16 |
G06F3/01 | G06Q50/10

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】適切な行動を実行すること。

【解決手段】実施形態に係る電子機器は、所定の情報に基づきユーザの身だしなみを認識し、認識したユーザの身だしなみに対応する自身の行動を決定し、

決定した自身の行動に基づいて制御対象を制御する制御部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  所定の情報に基づきユーザの身だしなみを認識し、認識した前記ユーザの身だしなみに対応する自身の行動を決定し、決

御対象を制御する制御部、

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、

  前記所定の情報として、においに基づき前記ユーザの身だしなみを認識し、

  前記においの度合いが所定の閾値を超える場合、前記ユーザの身だしなみを整える行動を決定する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、

  前記所定の情報として前記ユーザの身に着けた衣服または保管場所に収納された衣服の少なくともいずれか一方の状態に

認識し、

  前記衣服の汚れ度合いが所定の閾値を超える場合、前記ユーザの身だしなみを整える行動を決定する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記制御部は、

  前記ユーザに対して衣服のクリーニングまたは交換の少なくともいずれか一方を、前記身だしなみを整える行動として提

  請求項２または３に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記制御部は、

  前記ユーザに対して整髪、洗顔、入浴、顔剃り、歯磨き、爪切りのうち少なくともいずれか１つを、前記身だしなみを整

  請求項２または３に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記制御部は、

  前記ユーザの身だしなみと予め取得したユーザの衣服に関する情報とを用いて、前記ユーザに対して身に着ける衣服につ

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項７】

  前記制御部は、

  天気、温度、湿度、天気予報、前記ユーザの体形、前記ユーザの精神状態、前記ユーザの食事内容、前記ユーザのスケジ

数の組み合わせに基づいて、前記ユーザに対して身に着ける衣服についての提案を行う、

  請求項１または６に記載の電子機器。

【請求項８】

1.098454 JP2024064522A 2024-04-12 JP2024159559 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 | G06F3/01 |
G06Q10/04

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの社会的な状況に応じた適切な情報を出力する。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザに関するユーザ情報に基づいて、当該ユーザの社会的な状況を推定する推定部と、推定部により推定された状況に

応じた情報を、文章生成モデルを備えた電子機器がユーザに対して出力するように制御する出力制御部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザに関するユーザ情報に基づいて、当該ユーザの社会的な状況を推定する推定部と、

  前記推定部により推定された状況に応じた情報を、文章生成モデルを備えた電子機器が前記ユーザに対して出力するよう

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記推定部は、

  前記ユーザの労働環境における状況を推定し、

  前記出力制御部は、

  前記状況に応じて、前記労働環境に関する情報を、前記電子機器が前記ユーザに対して出力するように制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記出力制御部は、

  前記状況に応じて、前記労働環境において利用可能な制度に関する情報を、前記電子機器が前記ユーザに対して出力する

  請求項２に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記推定部は、

  社会における前記ユーザの孤立の度合いを推定し、

  前記出力制御部は、

  前記ユーザの孤立の度合いに応じた情報を前記電子機器が前記ユーザに対して出力するように制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記推定部は、

  前記ユーザが属するマイノリティグループを推定し、

  前記出力制御部は、

  前記ユーザが属するマイノリティグループに応じた情報を前記電子機器が前記ユーザに対して出力するように制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記電子機器は、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される

  請求項１に記載の行動制御システム。

1.098454 JP2024064525A 2024-04-12 JP2024159560 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F40/56 | G06F40/44

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザに対して適切なサポートを行うこと。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの状況を示す状況情報を収集する収集部と、収集部により収集された状況情報に応じたコーディネートに関する提

案を、文章生成モデルを備えた電子機器がユーザに対して行うよう制御する出力制御部と、を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの状況を示す状況情報を収集する収集部と、

  前記収集部により収集された状況情報に応じたコーディネートに関する提案を、文章生成モデルを備えた電子機器がユー

御部と、

  を備える行動制御システム。

【請求項２】

  前記収集部は、

  前記ユーザの感情に関する状況情報を収集し、

  前記出力制御部は、

  前記ユーザの感情に応じた前記提案を行うように電子機器を制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記出力制御部は、

  前記状況情報から推定される前記コーディネートの目的に応じた前記提案を行うように電子機器を制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  ユーザの状況を示す状況情報を収集する収集部と、

  前記収集部により収集された状況情報に応じた音楽を、文章生成モデルを備えた電子機器がユーザに対して出力するよう

  を備える行動制御システム。

【請求項５】

  前記収集部は、

  前記ユーザの感情に関する状況情報を収集し、

  前記出力制御部は、

  前記ユーザの感情に応じた前記音楽を出力するように電子機器を制御する

  請求項４に記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記出力制御部は、

  前記状況情報に基づき、前記ユーザのニーズに応じた前記音楽を出力するように制御する

  請求項４に記載の行動制御システム。

【請求項７】

  ユーザの状況を示す状況情報を収集する収集部と、

  前記収集部により収集された状況情報に応じた観光案内を、文章生成モデルを備えた電子機器がユーザに対して行うよう

  を備える行動制御システム。

1.098454 JP2024064658A 2024-04-12 JP2024155779 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

A63F13/56 | G06F3/01 |
G06N3/006 |
G06N3/0475

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をゲームキャラクタに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又はゲームキャラクタの感情を判定する感

情決定部と、ユーザとゲームキャラクタを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はゲームキャラクタの感情とに対応するゲー

ムキャラクタの行動内容を決定する行動決定部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  前記ユーザの感情又はゲームキャラクタの感情を判定する感情決定部と、

  前記ユーザと前記ゲームキャラクタとを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、前記ユーザの感情又は前記

る前記ゲームキャラクタの行動内容を決定する行動決定部と、を含む

  行動制御システム。

1.098454 JP2024064661A 2024-04-12 JP2024159561 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
A63H11/00 |
G06N3/0475

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を人形に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザの感情又は人形の感情を判定する感情決定部と、

ユーザと人形を対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又は人形の感情とに対応する人形の行動内容を決定する行動決定部と、を

含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  前記ユーザの感情又は人形の感情を判定する感情決定部と、

  前記ユーザと前記人形を対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、前記ユーザの感情又は前記人形の感情とに

する行動決定部と、を含む

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記人形の行動内容として、前記ユーザの感情又は前記人形の感情に応じて前記人形から発せられる

  請求項１に記載の行動制御システム。

1.098454 JP2024064722A 2024-04-12 JP2024152707 2024-10-25 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G10L15/22 |
G10L13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザの特性情報と、前記特性情報を取得したときの環境情報とを収集し、前記ユーザが前記ロボットとの対話を開始

する際に、収集した前記特性情報及び前記環境情報と、その時点の環境情報とに基づいて前記ユーザの対話内容を予測し、前記予測の結果を含む内容の発話

を前記ロボットの行動として決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザの特性情報と、前記特性情報を取得したときの環境情報とを収集し、前記ユーザが前記ロ

集した前記特性情報及び前記環境情報とその時点の環境情報とに基づいて前記ユーザの対話内容を予測し、前記予測の結果

の行動として決定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、前記ユーザが前記ロボットに発話する前に、前記ユーザに対して前記行動決定部で決定した前記予測の

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている、

  請求項１又は請求項２に記載の行動制御システム。

1.098454 JP2024064723A 2024-04-12 JP2024152708 2024-10-25 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06N3/008 | G06F3/01 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、前記対話機能を用いて取得したロボットの行動内容と、既存の反応ルールを用いて決定される行動との類似度を計算し、当

該類似度が閾値以下である場合に、前記既存の反応ルールを用いて決定される行動を優先する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記対話機能を用いて取得したロボットの行動内容と、既存の反応ルールを用いて決定される行動と

値以下である場合に、前記既存の反応ルールを用いて決定される行動を優先する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている、

  請求項１記載の行動制御システム。

1.098454 JP2024064724A 2024-04-12 JP2024152709 2024-10-25 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F16/908

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、前記感情決定部が決定した前記ユーザの感情又は前記ロボットの感情の強さに応じて、前記対話機能に基づいて生成された

前記ロボットの行動内容と、前記ユーザの行動及びユーザの感情又はロボットの感情に従って前記ロボットの行動を決定するための反応ルールに基づいて決

定される行動内容とのいずれかを選択する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記感情決定部が決定した前記ユーザの感情又は前記ロボットの感情の強さに応じて、前記対話機能

の行動内容と、前記ユーザの行動及びユーザの感情又はロボットの感情に従って前記ロボットの行動を決定するための反応

内容とのいずれかを選択する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記感情の強さを表す感情値が閾値以上の場合、前記反応ルールに基づいて決定される行動内容を選

合、前記対話機能に基づいて生成された行動内容を選択する請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

1.098454 JP2024064725A 2024-04-12 JP2024152710 2024-10-25 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F16/9035

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情及びロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、ユーザの

行動と、ユーザの感情及びロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、行動内容に対応するロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

行動決定部は、文字を用いて対話を行う文章生成モデルに対して、ユーザの行動、ユーザの感情、及びロボットの感情と共に、ロボットが取るべきジェス

チャー、又はロボットが発すべき発話内容を質問する固定文を入力することによって得られる文章生成モデルからの回答に従い、ロボットのジェスチャー、

又は発話内容を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情及びロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、ユーザの行動と、ユーザの感情及びロボットの感情とに対するロボッ

容に対応するロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、文字を用いて対話を行う文章生成モデルに対して、ユーザの行動、ユーザの感情、及びロボットの感

スチャー、又はロボットが発すべき発話内容を質問する固定文を入力することによって得られる前記文章生成モデルからの

チャー、又は発話内容を決定する

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

1.098454 JP2024064726A 2024-04-12 JP2024152711 2024-10-25 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06F16/335 | G10L15/10
| G10L25/63 | G10L13/10
| G06N3/008 | G06F3/01
| G06F3/16

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。行動決定部２３６は、独居老人のサポートとして機能させることができる。行動決定部２３６は、ユーザの境遇を、ロボット１００が検知し、

配偶者に先立たれてしまったり、子供が自立して家を出ていってしまったことで一人で暮らしているユーザと判断した場合、通常モードよりも、より積極的

にユーザに対してジェスチャ、発話を行い、前記ユーザのロボット１００とのコミュニケーション回数が増えるようにする（特定モードの下で行動）。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記感情決定部は、保護者に分類される保護者側ユーザが、被保護者に分類される被保護者側ユーザに読み聞かせをして

む朗読情報に基づいて、前記被保護者側ユーザの感情を決定し、

  前記行動決定部は、前記被保護者側ユーザの感情から読み聞かせ時の反応を判定し、前記被保護者側ユーザの前記反応が

似の書籍を提示し、前記被保護者側ユーザの前記反応が悪かった時に読み聞かせた書籍とは別のジャンルの書籍に関する情

する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記感情決定部で取得した保護者側ユーザの音声情報に基づいて、前記ロボットが、前記保護者側ユーザの音声に似せて

る、請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

1.098454 JP2024064727A 2024-04-12 JP2024152712 2024-10-25 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F16/9035

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザの感情、前記ロボットの感情、前記対話機能への入力、及び前記ロボットの行動内容の少なくとも１つを履歴

データに蓄積し、前記履歴データに基づいて前記対話機能により前記ユーザの行動に対する前記行動内容を生成する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザの感情、前記ロボットの感情、前記対話機能への入力、及び前記ロボットの行動内容の少

し、

  前記履歴データに基づいて前記対話機能により前記ユーザの行動に対する前記行動内容を生成する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請



1.098454 JP2024064810A 2024-04-12 JP2024155781 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 電子機器
G08G1/16 | G06F3/16 |
G06F3/01 | G09B29/10

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】適切な行動を実行すること。

【解決手段】実施形態に係る電子機器は、車両を利用するユーザの行動を認識し、認識したユーザの行動に対応する危険な運転を回避可能となるように自身

の行動を決定し、決定した自身の行動に基づいて制御対象を制御する制御部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  車両を利用するユーザの行動を認識し、認識した前記ユーザの行動に対応する危険な運転を回避可能となるように自身の

行動に基づいて制御対象を制御する制御部、

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、

  前記危険な運転に対応する前記ユーザの行動を認識した場合、前記ユーザの感情を落ち着ける又は高める行動を決定する

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、

  少なくとも速度超過、信号無視、又は煽り運転に対応する前記ユーザの行動を認識した場合、前記ユーザの感情を落ち着

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記制御部は、

  少なくとも漫然運転、居眠り運転、又は体調不良に対応する前記ユーザの行動を認識した場合、前記ユーザの感情を高め

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記制御部は、

  前記ユーザの行動に基づいて休憩、受診、又は緊急停止を要する状況であると判断される場合に、前記車両を前記休憩、

誘導するナビゲーションを実行する、

  請求項４に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記制御部は、

  前記ユーザに代わり前記車両を運転操作する自動運転制御を実行可能に設けられる、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項７】

  前記制御部は、

  前記ユーザが前記危険な運転を繰り返す場合に、前記ユーザによる運転操作を強制的に無効とし、前記自動運転制御を実

  請求項６に記載の電子機器。

【請求項８】

  前記制御部は、

  前記ユーザの行動に基づいて休憩、受診、又は緊急停止を要する状況であると判断される場合に、前記車両を前記休憩、

せる、あるいは、前記車両を安全な場所へ緊急停止させる前記自動運転制御を実行する、

1.098454 JP2024064811A 2024-04-12 JP2024155782 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 電子機器
G06N3/004 | G06F3/16 |
G06F3/01 | G06N3/008

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】適切な行動を実行すること。

【解決手段】実施形態に係る電子機器は、ユーザの行動を認識し、認識したユーザの行動、および、ユーザとの共有時間に対応する自身の行動を決定し、決

定した自身の行動に基づいて制御対象を制御する制御部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を認識し、認識した前記ユーザの行動、および、前記ユーザとの共有時間に対応する自身の行動を決定し、

制御対象を制御する制御部

  を備える、電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、前記共有時間が所定時間以上となる前記ユーザに対して、前記共有時間に対応する自身の行動を決定する

【請求項３】

  前記電子機器は、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される

  請求項１に記載の電子機器。

1.098454 JP2024064812A 2024-04-12 JP2024155783 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 電子機器

G08G1/09 | G06F3/16 |
G06F3/01 | B60W50/08 |
B60W40/08 | B60W60/00
| G01C21/34 |
G09B29/10

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】適切な行動を実行すること。

【解決手段】実施形態に係る電子機器は、車両を利用するユーザの感情及び状況を認識し、認識したユーザの感情及び状況に対応する自身の行動を決定し、

決定した自身の行動に基づいて車両を含む制御対象を制御する制御部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  車両を利用するユーザの感情及び状況を認識し、認識した前記ユーザの感情及び状況に対応する自身の行動を決定し、決

記車両を含む制御対象を制御する制御部、

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、

  前記車両の自動運転制御を実行可能に設けられ、認識した前記ユーザの感情及び状況に応じて前記ユーザが少なくとも有

前記自動運転制御を実行する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、

  少なくとも前記ユーザの発話に基づいて急ぐべき状況を認識した場合に、最短時間で目的地へ到着可能となるルート探索

る、

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記制御部は、

  少なくとも前記ユーザの発話又は車室内画像に基づいて前記ユーザの一人が病人又は妊婦である状況を認識した場合に、

の少ない走行が可能となるルート探索を含む前記自動運転制御を実行する、

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記制御部は、

  前記病人又は前記妊婦が至急の対応を要する状況を認識した場合に、最短時間で医療施設へ到着可能となるルート探索を

  請求項４に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記制御部は、

  少なくとも現在位置の周辺情報の検索結果に基づいて景色のよい場所を通過する状況を認識した場合に、前記ユーザが車

規定の速度よりも遅い速度で走行する前記自動運転制御を実行する、

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項７】

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される、

  請求項１に記載の電子機器。

1.098454 JP2024064820A 2024-04-12 JP2024155784 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G01C21/34 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06N3/008 |
G06F16/9035 |
G16Y10/40 | G16Y20/20
| G16Y40/10

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの状況に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】自転車に適用されるロボットの行動制御システムであって、ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、ロボットの感情を示す

感情値を決定するロボット感情決定部と、ユーザの感情値及びロボットの感情値の少なくとも一方と、ユーザと前記ロボットを対話させる対話機能を有する

文章生成モデルによって取得した情報とに基づいて、ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、行動決定部は、ロボットがユーザに提案する自転車

の走行ルートを決定する。

【選択図】図９

 

【請求項１】

  自転車に適用されるロボットの行動制御システムであって、

  ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、

  ロボットの感情を示す感情値を決定するロボット感情決定部と、

  前記ユーザの感情値及び前記ロボットの感情値の少なくとも一方と、前記ユーザと前記ロボットを対話させる対話機能を

した情報とに基づいて、前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、

  前記行動決定部は、

  前記ロボットが前記ユーザに提案する前記自転車の走行ルートを決定する、行動制御システム。

【請求項２】

  決定した前記走行ルートに従って、前記ロボットの発話によるルート案内を実施する行動制御部を備えた、請求項１に記

【請求項３】

  前記行動制御部は、

  走行中に、前記ロボットの発話による走行スピードに関する注意喚起を実施する、請求項２に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記行動決定部は、

  文章生成モデルによって取得した、前記ユーザの走行ルートに関する好みについての情報に基づいて、前記自転車の走行

のいずれか１項に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記自転車のタイヤの空気圧測定器、温度計、湿度計、及び風力計の少なくとも１つを含むセンサ部を備え、

  前記行動決定部は、

  前記自転車のタイヤの空気圧、周囲の気温、および天候の少なくとも１つに基づいて、前記ロボットの行動を決定する、

載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記ロボットはぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請求

行動制御システム。

1.098454 JP2024064821A 2024-04-12 JP2024156620 2024-11-06 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | H04L67/02

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの状況に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】ブラウザに適用されるロボットの行動制御システムであって、ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、ロボットの感情を示

す感情値を決定するロボット感情決定部と、ユーザの感情値及びロボットの感情値の少なくとも一方と、ユーザとロボットを対話させる対話機能を有する文

章生成モデルによって取得した情報とに基づいて、ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、行動決定部は、ロボットがユーザに提案する、ブラウ

ザ上で閲覧しているサイトにおける行動内容を決定する。

【選択図】図９

 

【請求項１】

  ブラウザに適用されるロボットの行動制御システムであって、

  ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、

  ロボットの感情を示す感情値を決定するロボット感情決定部と、

  前記ユーザの感情値及び前記ロボットの感情値の少なくとも一方と、前記ユーザと前記ロボットを対話させる対話機能を

した情報とに基づいて、前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を備え、

  前記行動決定部は、

  前記ロボットが前記ユーザに提案する、前記ブラウザ上で閲覧しているサイトにおける行動内容を決定する、行動制御シ

【請求項２】

  前記ブラウザ上で閲覧しているサイトにおける行動内容が提案されたユーザの状態を認識するユーザ状態認識部をさらに

  前記行動決定部は、

  認識された前記ユーザの状態、及び前記ユーザ感情決定部によって決定された前記ユーザの感情値に基づいて、前記ユー

した場合には、前記ユーザの感情値及び前記ロボットの感情値の少なくとも一方と、前記文章生成モデルによって取得した

決定する、請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ユーザの反応がポジティブであると判断された場合に、前記ブラウザ上で閲覧しているサイトにおける行動内容を実

  前記行動決定部は、

  前記行動内容が実施されている間に、前記ユーザの状態または前記ロボットの感情の変化が検知された場合には、前記感

で閲覧しているサイトにおける別の行動内容を決定する、請求項２に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記ロボット感情決定部は、前記ブラウザを介した前記サイトとの通信状況に基づいて、前記ロボットの感情値を決定す

テム。

【請求項５】

  前記ロボットはぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請求

行動制御システム。

1.098454 JP2024064846A 2024-04-12 JP2024159563 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06N3/008 | G06F3/01 |
G06Q50/26

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】発生した事象に応じた適切な情報を出力する。

【解決手段】行動制御システムは、所定の事象の発生を検知する検知部と、検知部により検知された事象に応じた情報を、文章生成モデルを備えた電子機器

がユーザに対して出力するように制御する出力制御部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  所定の事象の発生を検知する検知部と、

  前記検知部により検知された事象に応じた情報を、文章生成モデルを備えた電子機器がユーザに対して出力するように制

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記ユーザの状況を示す状況情報を収集する収集部

  をさらに含み、

  前記出力制御部は、

  前記状況情報に応じた前記情報を、前記電子機器が出力するように制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記検知部は、

  災害の発生を検知し、

  前記出力制御部は、

  発生した災害に応じた前記情報を、前記電子機器が出力するように制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記出力制御部は、

  発生した事象に対する対処に関する前記情報を、前記電子機器が出力するように制御する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記電子機器は、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される

  請求項１に記載の行動制御システム。

1.098454 JP2024064847A 2024-04-12 JP2024159564 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06F3/01 | G06N3/008 |
G06F40/56 | G06F40/44

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの状態に応じた適切な応答を出力する。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザから検出した検出情報に基づいて、当該ユーザの状態を認識する認識部と、認識部により認識されたユーザの状態

に応じて、文章生成モデルを備えた電子機器にユーザに対する応答を出力させる出力制御部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザから検出した検出情報に基づいて、当該ユーザの状態を認識する認識部と、

  前記認識部により認識された前記ユーザの状態に応じて、文章生成モデルを備えた電子機器に前記ユーザに対する応答を

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記認識部は、

  前記検出情報に基づいて、前記ユーザの感情を認識し、

  前記出力制御部は、

  前記ユーザの感情に応じて、前記電子機器に前記ユーザに対する応答を出力させる

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記出力制御部は、

  前記検出情報の履歴と、前記ユーザの状態とに応じて、前記電子機器に前記ユーザに対する応答を出力させる

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記認識部は、

  前記検出情報に基づいて、前記ユーザが目的地までの経路に迷っているか否かを認識し、

  前記出力制御部は、

  前記ユーザが目的地までの経路に迷っている場合、前記電子機器に当該経路の案内に関する応答を出力させる

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記出力制御部は、

  前記検出情報に応じて、前記電子機器に前記経路の案内に関する応答を出力させる

  請求項４に記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記出力制御部は、

  前記検出情報に基づく前記ユーザの感情に応じて、前記電子機器に前記経路の案内に関する応答を出力させる

  請求項４に記載の行動制御システム。

【請求項７】

  前記出力制御部は、

  前記ユーザの状態に応じた取引対象の提案に関する応答を前記電子機器に出力させる

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項８】

1.098454 JP2024064871A 2024-04-12 JP2024159565 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G16H80/00 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06N3/008

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ミラー機能及びディスプレイ機能を有するミラー装置に適用される電子機器の行動制御システムであって、ユーザの感情

を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、電子機器の感情を示す感情値を決定する電子機器感情決定部と、ユーザの感情値及び電子機器の感情値の少な

くとも一方と、ユーザと電子機器を対話させる対話機能を有する文章生成モデルによって取得した情報と、に基づいて、電子機器の行動を決定する行動決定

部と、を備え、行動決定部は、電子機器がユーザに提案するウェルネス・コンテンツを決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ミラー機能及びディスプレイ機能を有するミラー装置に適用される電子機器の行動制御システムであって、

  ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、

  前記電子機器の感情を示す感情値を決定する電子機器感情決定部と、

  前記ユーザの感情値及び前記電子機器の感情値の少なくとも一方と、前記ユーザと前記電子機器を対話させる対話機能を

した情報と、に基づいて、前記電子機器の行動を決定する行動決定部と、を備え、

  前記行動決定部は、前記電子機器が前記ユーザに提案するウェルネス・コンテンツを決定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記ウェルネス・コンテンツが提案されたユーザの状態を認識するユーザ状態認識部をさらに備え、

  前記行動決定部は、

  認識された前記ユーザの状態、及び前記ユーザ感情決定部によって決定された前記ユーザの感情値に基づいて、前記ユー

した場合には、前記ユーザの感情値及び前記電子機器の感情値の少なくとも一方と、前記文章生成モデルによって取得した

ス・コンテンツを決定する、

  請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ユーザの反応がポジティブであると判断された場合に、前記ウェルネス・コンテンツを前記ミラー装置に提供する行

に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記電子機器はぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請求

行動制御システム。

1.098454 JP2024064874A 2024-04-12 JP2024159566 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム
G06Q10/00 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06N3/008

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの状況に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】家計簿アプリケーションに適用される電子機器の行動制御システムであって、ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、電子

機器の感情を示す感情値を決定する電子機器感情決定部と、ユーザの感情値及び電子機器の感情値の少なくとも一方と、ユーザと電子機器を対話させる対話

機能を有する文章生成モデルによって取得した情報とに基づいて、電子機器の行動を決定する行動決定部と、を備え、行動決定部は、電子機器がユーザに提

案する家計アドバイスを決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  家計簿アプリケーションに適用される電子機器の行動制御システムであって、

  ユーザの感情を示す感情値を決定するユーザ感情決定部と、

  電子機器の感情を示す感情値を決定する電子機器感情決定部と、

  前記ユーザの感情値及び前記電子機器の感情値の少なくとも一方と、前記ユーザと前記電子機器を対話させる対話機能を

した情報とに基づいて、前記電子機器の行動を決定する行動決定部と、を備え、

  前記行動決定部は、前記電子機器が前記ユーザに提案する家計アドバイスを決定する、  行動制御システム。

【請求項２】

  前記家計アドバイスが提案されたユーザの状態を認識するユーザ状態認識部をさらに備え、

  前記行動決定部は、

  認識された前記ユーザの状態、及び前記ユーザ感情決定部によって決定された前記ユーザの感情値に基づいて、前記ユー

した場合には、前記ユーザの感情値及び前記電子機器の感情値の少なくとも一方と、前記文章生成モデルによって取得した

イスを決定する、請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ユーザの反応がポジティブであると判断された場合に、前記家計アドバイスに基づく処理を実施する行動制御部をさ

  前記行動制御部は、

  前記家計アドバイスが提供された後に、前記電子機器の感情の変化が検知された場合には、前記感情の変化に基づき、新

求項２に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記電子機器はぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請求

行動制御システム。

1.098454 JP2024064887A 2024-04-12 JP2024155785 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 電子機器
G06N3/004 | G06F3/16 |
G06F3/01

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】適切な行動を実行すること。

【解決手段】実施形態に係る電子機器は、インターネットブラウザを利用するユーザの行動を認識し、認識したユーザの行動に対応する自身の行動を決定

し、決定した自身の行動に基づいて制御対象を制御する制御部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  インターネットブラウザを利用するユーザの行動を認識し、認識した前記ユーザの行動に対応する自身の行動を決定し、

制御対象を制御する制御部

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、

  前記ユーザが前記インターネットブラウザを利用してウェブページを閲覧する前記行動を認識した場合、前記ユーザの感

１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、

  前記ユーザが関心を示すウェブページの閲覧を提案する、請求項２に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記制御部は、

  前記ユーザが関心を示す前記ウェブページの更新を通知する、請求項２に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記制御部は、

  前記ウェブページを閲覧した前記ユーザの感情に基づき、関連する前記ウェブページの閲覧を提案する、請求項２に記載

【請求項６】

  前記制御部は、

  閲覧時に前記ユーザが不快になる前記ウェブページについては、前記ユーザの閲覧前に警告する、請求項２に記載の電子

【請求項７】

  前記電子機器は、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される

  請求項１に記載の電子機器。

1.098454 JP2024064949A 2024-04-12 JP2024155786 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 電子機器
G06N3/008 | G06F3/16 |
G06F3/01

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】適切な行動を実行すること。

【解決手段】実施形態に係る電子機器は、同一空間に存在する複数ユーザの感情を分析し、前記分析した各ユーザの感情に基づいて、ユーザ間の相互作用に

より起こる出来事を予測する予測部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  同一空間に存在する複数ユーザの感情を分析し、前記分析した各ユーザの感情に基づいて、ユーザ間の相互作用により起

る電子機器。

【請求項２】

  前記予測部は、

  前記分析した各ユーザの感情と、ユーザ間の相互作用とを、予め学習されたニューラルネットワークに入力し、ユーザ間

測する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記予測部は、

  前記分析した各ユーザの感情を用いて、類似した感情を持つユーザ間の相互作用により起こる出来事を予測する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記予測部は、

  前記分析した各ユーザの感情を用いて、相反する感情を持つユーザ間の相互作用により起こる出来事を予測する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記予測した出来事に対応する自身の行動を決定し、決定した前記自身の行動に基づいて制御対象を制御する制御部

  を備える請求項１に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記制御部は、

  前記予測した出来事が起こるよう行動を決定する、

  請求項５に記載の電子機器。

【請求項７】

  前記制御部は、

  前記予測した出来事が起こらないよう行動を決定する、

  請求項５に記載の電子機器。

【請求項８】

  前記電子機器は、

  ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続される、

  請求項１に記載の電子機器。

1.176525 JP2024064130A 2024-04-11 JP2024151328 2024-10-24 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06N5/022 |
G06F16/90 | A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部と、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情と、行動決定モデ

ルとを用いて、前記電子機器の行動を決定する行動決定部と、を含む。前記感情決定部は、特定のマッピングに従い、前記ユーザの感情又は前記電子機器の

感情を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情と、行動決定モデルとを用いて、前記電子機器の行動を決定する行動決定部と

  前記感情決定部は、特定のマッピングに従い、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を決定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情に応じて予め定められた相槌又はジェスチャーを、前記電

１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識する状態認識部を更に含み、

  前記行動決定部は、

  前記ユーザの感情、前記電子機器の感情、又は前記ユーザ状態と、前記行動決定モデルとを用いて、前記ユーザの行動に

の行動を決定し、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情が決定されてから、前記ユーザの行動に対応する行動として決定された前記電

の間に、前記電子機器が行う予備的な行動として、前記相槌又はジェスチャーを決定する請求項２記載の行動制御システム

【請求項４】

  前記電子機器はロボットである請求項１記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザの感情又は前記ロボットの感情を表すテキストと、前記ロボットの行動を質問するテキス

し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を決定する請求項４記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項７】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項４又は５記載の行動制御システム。



1.232023 JP2024064134A 2024-04-11 JP2024151329 2024-10-24 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム及び学習用データの生成方法

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06N3/0475
| G06N5/02 | G06F16/90

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を電子機器に実行させる行動制御システム及び学習用データの生成方法を提供する。【解決手段】行動

制御システムにおいて、ロボット１００は、ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部と、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情と、行動

決定モデルとを用いて、前記電子機器の行動を決定する行動決定部と、を含む。感情決定部は、特定のマッピングに従い、ユーザの感情又は電子機器の感情

を決定する。【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又は電子機器の感情を判定する感情決定部と、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情と、行動決定モデルとを用いて、前記電子機器の行動を決定する行動決定部と

  前記感情決定部は、特定のマッピングに従い、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情を決定する、

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記感情決定部において判定された前記ユーザの感情の遷移に基づいて、前記ユーザの感情の傾向を推定する感情推定部

  前記行動決定部は、前記感情推定部にて推定された前記ユーザの感情の傾向を更に用いて、前記電子機器の行動を決定す

ム。

【請求項３】

  前記感情推定部は、前記ユーザの感情の遷移を学習した学習モデルを用いて、前記感情決定部が判定した前記ユーザの感

た位置情報から前記ユーザの感情の傾向を推定する請求項２に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記行動決定部は、前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情に応じて予め定められた相槌又はジェスチャーを、前記電

１記載の行動制御システム。

【請求項５】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識する状態認識部を更に含み、

  前記行動決定部は、

  前記ユーザの感情、前記電子機器の感情、又は前記ユーザ状態と、前記行動決定モデルとを用いて、前記ユーザの行動に

の行動を決定し、

  前記ユーザの感情又は前記電子機器の感情が決定されてから、前記ユーザの行動に対応する行動として決定された前記電

の間に、前記電子機器が行う予備的な行動として、前記相槌又はジェスチャーを決定する請求項４記載の行動制御システム

【請求項６】

  前記電子機器はロボットである請求項１記載の行動制御システム。

【請求項７】

  前記行動決定モデルは、対話機能を有する文章生成モデルであり、

  前記行動決定部は、前記ユーザの感情又は前記ロボットの感情を表すテキストと、前記ロボットの行動を質問するテキス

し、前記文章生成モデルの出力に基づいて、前記ロボットの行動を決定する請求項６記載の行動制御システム。

【請求項８】

  前記ロボットは、ぬいぐるみに搭載され、又はぬいぐるみに搭載された制御対象機器に無線又は有線で接続されている請

ム。

【請求項９】

  前記ロボットは、前記ユーザと対話するためのエージェントである請求項６又は７記載の行動制御システム。

1.098304 JP2024064188A 2024-04-11 JP2024155774 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 電子機器
G06F3/01 | G06N3/008 |
G10L15/22

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】適切な行動を実行すること。

【解決手段】実施形態に係る電子機器は、ユーザの行動を認識し、認識したユーザの行動とユーザに関する情報とに基づいて更新された履歴データを用いて

自身の行動を決定し、決定した自身の行動に基づいて制御対象を制御する制御部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を認識し、認識した前記ユーザの行動と前記ユーザに関する情報とに基づいて更新された履歴データを用い

記自身の行動に基づいて制御対象を制御する制御部、

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、

  前記ユーザに関する情報として、該ユーザの経験に関する情報または該ユーザの属性情報の少なくともどちらか一方が変

を更新する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、

  前記ユーザの経験に関する情報として、五感を通じて感知した該ユーザの経験と該ユーザの感情とを関連付けて前記履歴

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記制御部は、

  前記ユーザの氏名、年齢、性別、興味、関心、趣味、志向、ライフスタイル、パーソナリティ、学歴、職歴、居住地、所

れか１つを含む前記ユーザの属性情報に基づいて前記履歴データを更新する、

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記制御部は、

  前記ユーザに関する情報についての変化を認識した場合、前記ユーザに対して変化の有無について確認する発話を行う、

  請求項２または３に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記制御部は、

  前記ユーザに関する情報の変化の確認、または該ユーザから前記電子機器に対する前記ユーザに関する情報の変化があっ

れか一方がなされた場合に前記履歴データを更新する、

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項７】

  前記制御部は、

  前記ユーザとの会話を通じて、前記ユーザの経験もしくは感情の変化を認識し、該ユーザの経験もしくは該感情の変化に

る、

  請求項２または３に記載の電子機器。

【請求項８】

1.098304 JP2024064189A 2024-04-11 JP2024155775 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 電子機器 G06F3/01 | G06N3/008 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】適切な行動を実行すること。

【解決手段】実施形態に係る電子機器は、ユーザの行動を認識し、認識したユーザの行動と、所定のプライバシー保護対策およびセキュリティ対策が施され

た格納部に記憶されたユーザに関する情報とに基づいて自身の行動を決定し、決定した自身の行動に基づいて制御対象を制御する制御部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を認識し、認識した前記ユーザの行動と、所定のプライバシー保護対策およびセキュリティ対策が施された

する情報とに基づいて自身の行動を決定し、決定した前記自身の行動に基づいて制御対象を制御する制御部、

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記格納部は、

  前記ユーザに関する情報として該ユーザの感情情報および該ユーザの個人情報に関するデータについて、所定のプライバ

策を施して記憶する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記格納部は、

  前記ユーザの感情情報として、五感を通じて感知した該ユーザの経験と該ユーザの感情とが関連付けられた情報に所定の

リティ対策を施して記憶する、

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記格納部は、

  前記ユーザの氏名、年齢、性別、興味、関心、趣味、志向、ライフスタイル、パーソナリティ、学歴、職歴、居住地、所

れか１つを含むユーザの属性情報を前記ユーザの個人情報に関するデータとして所定のプライバシー保護対策およびセキュ

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記制御部は、

  前記格納部により記憶された前記ユーザに関する情報について、前記所定のプライバシー保護対策および前記セキュリテ

場合に、前記ユーザに対して当該対策がなされている旨の発話を行う、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記制御部は、

  前記格納部により記憶された前記ユーザに関する情報について、セキュリティ対策上またはプライバシー保護対策上にお

に、前記ユーザに対して前記リスクが発生している旨の発話を行う、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項７】

  前記制御部は、

  前記格納部により記憶された前記ユーザに関する情報についての前記所定のプライバシー保護対策および前記セキュリテ

ユーザに対して当該対策の更新処理を促す旨の発話を行う、

1.098003 JP2024062757A 2024-04-09 JP2024155769 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 電子機器
G06N3/008 | G06F3/16 |
G06F3/048

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を実行する電子機器を提供すること。【解決手段】電子機器であるロボット１００は、ＳＮＳを利用す

るユーザの行動を認識し、認識したユーザの行動に対応する自身の行動を決定し、決定した自身の行動に基づいて制御対象を制御し、ユーザがＳＮＳを利用

する場合、該ＳＮＳへの向き合い方または該ＳＮＳへの投稿内容のうち１つまたは両方を前記ユーザに会話形式で提案し、ユーザを未成年者として認識した

場合、ユーザに対してＳＮＳへの向き合い方またはＳＮＳへの投稿内容のうち１つまたは両方について、ユーザに対して会話形式で提案を行う。【選択図】

図２

 

【請求項１】

  ＳＮＳを利用するユーザの行動を認識し、認識した前記ユーザの行動に対応する自身の行動を決定し、決定した前記自身

る制御部、

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、

  前記ユーザが前記ＳＮＳを利用する場合、該ＳＮＳへの向き合い方または該ＳＮＳへの投稿内容のうち１つまたは両方を

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、

  前記ユーザを未成年者として認識した場合、前記ユーザに対して前記ＳＮＳへの向き合い方または前記ＳＮＳへの投稿内

前記ユーザに対して会話形式で提案を行う、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記制御部は、

  情報セキュリティ対策、個人情報の保護、誹謗中傷の禁止、虚偽情報の拡散禁止、法の遵守のうちの１つまたは複数の組

い方として前記ユーザに提案する、

  請求項２または３に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記制御部は、

  情報セキュリティ対策、個人情報の保護、誹謗中傷の禁止、虚偽情報の拡散禁止、法の遵守のうちの１つまたは複数の組

前記投稿内容を前記ユーザに提案する、

  請求項２または３に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記制御部は、

  前記ユーザにより前記ＳＮＳへの投稿内容について、前記ユーザからの発話または前記ＳＮＳへの投稿が終わった際に、

  請求項２または３に記載の電子機器。

【請求項７】

  前記制御部は、

  前記ユーザが投稿した投稿内容を解析して、解析結果に基づいて前記ユーザに前記ＳＮＳへの向き合い方または投稿内容

  請求項２または３に記載の電子機器。

【請求項８】

  前記電子機器は、

1.098003 JP2024062799A 2024-04-09 JP2024157524 2024-11-07 0000-01-01 0000-01-01 電子機器
G06N3/008 | G06F3/16 |
G06F3/048

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を実行する電子機器を提供すること。【解決手段】電子機器であるロボット１００は、家族を含むユー

ザの行動を認識し、認識したユーザの行動またはユーザに関する情報の少なくともいずれか一方に基づいて、ユーザに対する自身の行動を決定し、決定した

自身の行動に基づいて制御対象を制御し、かつ、ユーザの行動に基づきユーザの感情を認識し、ユーザの感情と、ユーザの行動またはユーザに関する情報の

少なくともいずれか一方とに基づいて、ユーザに対する所定のイベントの実行を行動として決定する。【選択図】図２

 

【請求項１】

  家族を含むユーザの行動を認識し、認識した前記ユーザの行動または前記ユーザに関する情報の少なくともいずれか一方

身の行動を決定し、決定した前記自身の行動に基づいて制御対象を制御する制御部、

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、

  前記ユーザの行動に基づき前記ユーザの感情を認識し、

  前記ユーザの感情と、前記ユーザの行動または前記ユーザに関する情報の少なくともいずれか一方とに基づいて、前記ユ

を行動として決定する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、

  前記ユーザに関する情報に含まれる興味、関心、趣味、嗜好、志向、該ユーザの所定の記念日のうちのいずれか１つまた

トを企画し、

  企画された前記所定のイベントの執行する行動を決定する、

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記制御部は、

  前記ユーザの行動に基づき前記ユーザの感情を認識し、

  前記ユーザの感情と、前記ユーザの行動または前記ユーザに関する情報の少なくともいずれか一方とに基づく前記ユーザ

決定する、

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記制御部は、

  前記家計財務のサポートとして、家庭財務計画の立案もしくは家族のライフステージに応じた財務戦略の立案のどちらか

決定する、

  請求項４に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記制御部は、

  前記ユーザの行動に基づき前記ユーザの感情を認識し、

  前記ユーザの感情と、前記ユーザの行動または前記ユーザに関する情報の少なくともいずれか一方とに基づいて、前記ユ

供を行動として決定する、

  請求項１に記載の電子機器。

1.098003 JP2024062824A 2024-04-09 JP2024155771 2024-10-31 0000-01-01 0000-01-01 電子機器
G06N3/008 | G06F3/16 |
G06F3/048

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ユーザの行動に対して適切な行動を実行する電子機器を提供すること。【解決手段】電子機器であるロボット１００は、プレゼンテー

ションを行うユーザの行動を認識し、認識したユーザの行動に対応する自身の行動を決定し、決定した自身の行動に基づいて制御対象を制御し、ユーザがプ

レゼンテーションとして発表の練習を行う場合は、ユーザのプレゼンテーションの内容を所定の完成度に高める行動を行い、ユーザによるプレゼンテーショ

ンとして発表の練習を認識した場合は、プレゼンテーションを行うユーザの感情を高める行動を決定し、かつ、プレゼンテーションの内容を特定し、特定し

たプレゼンテーションの内容に合わせた所定のフィードバックに関する行動を決定する。【選択図】図２

 

【請求項１】

  プレゼンテーションを行うユーザの行動を認識し、認識した前記ユーザの行動に対応する自身の行動を決定し、決定した

を制御する制御部、

  を備える電子機器。

【請求項２】

  前記制御部は、

  前記ユーザが前記プレゼンテーションとして発表の練習を行う場合に、該ユーザのプレゼンテーションの内容の所定の完

  請求項１に記載の電子機器。

【請求項３】

  前記制御部は、

  前記ユーザによる前記プレゼンテーションとして前記発表の練習を認識した場合、プレゼンテーションを行う前記ユーザ

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項４】

  前記制御部は、

  前記プレゼンテーションの内容を特定し、特定した前記プレゼンテーションの内容に合わせた所定のフィードバックに関

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項５】

  前記制御部は、

  前記ユーザが前記発表の練習が終わったタイミングで、前記プレゼンテーションの内容に関する発話を行う、

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項６】

  前記制御部は、

  前記発表の練習における前記プレゼンテーションの内容を解析して、所定の完成度の指標が閾値未満の箇所を抽出し、抽

フィードバックに関する行動を決定する、

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項７】

  前記制御部は、

  前記ユーザから前記プレゼンテーションの内容の完成度を高めることを要求する音声を受け付けた場合、前記プレゼンテ

動を決定する、

  請求項２に記載の電子機器。

【請求項８】

  前記制御部は、

  前記プレゼンテーションの内容に含まれる誤字、脱字、内容の誤り、内容の充実度、前記ユーザの声量、発表速度、目線

1.371594 JP2023104424A 2023-06-26 JP2024062374 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム
G06T7/20 | G06T7/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】カメラにより撮影された物体の撮影情報を所定の出力先に出力する場合に、当該出力先に出力するデータ量を削減することができる情報

処理装置、情報処理方法及び情報処理プログラムを提供する。【解決手段】情報処理装置１０は、第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された

物体の存在位置を示す点の３次元直交座標系を構成する少なくとも２つの座標軸において、物体の中心点若しくは重心点の存在位置を示した第１座標値又は

前記物体の輪郭を囲む多角形の頂点の少なくとも対角となる２点の存在位置を示した第２座標値を、所定のタイミングで切り替えて出力する第１プロセッサ

（ＭｏＰＵ１２）と、第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を識別した識別情報を出力する

第２プロセッサ（ＩＰＵ１１）と、を備える。【選択図】図２

 

【請求項１】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体の存在位置を示す点の３次元直交座標系を構成する少

記物体の中心点若しくは重心点の存在位置を示した第１座標値又は前記物体の輪郭を囲む多角形の頂点の少なくとも対角と

座標値を、所定のタイミングで切り替えて出力する第１プロセッサと、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

サと、

  を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記第１プロセッサは、所定要因により前記第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を前

合に、出力する座標値を前記第１座標値から前記第２座標値に切り替える、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記第１プロセッサは、前記物体の移動速度が所定閾値以下の場合、又は前記物体の移動方向が所定方向である場合に、

ら前記第１座標値に切り替える、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記第１プロセッサから出力された前記第１座標値又は前記第２座標値及び前記第２プロセッサから出力された前記識別

備える、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記第１カメラのフレームレートは可変であり、

  前記第１プロセッサは、所定要因に応じて前記第１カメラのフレームレートを変更する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記第１プロセッサは、所定の対象物に対する外部環境に関するスコアを算出する、

  請求項５に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  前記第１プロセッサは、算出した前記外部環境に関するスコアに応じて、前記第１カメラのフレームレートを変更する、

  請求項６に記載の情報処理装置。

【請求項８】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体の存在位置を示す点の３次元直交座標系を構成する少

記物体の中心点若しくは重心点の存在位置を示した第１座標値又は前記物体の輪郭を囲む多角形の頂点の少なくとも対角と

0.925367 JP2023097051A 2023-06-13 JP2024178705 2024-12-25 0000-01-01 0000-01-01 ロボット B25J9/06 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】胴部及び腕部を備えた単純な構造のロボットを提供すること。

【解決手段】実施形態に係るロボットは、基台に支持される第１の胴部（１１）と、第１の胴部（１１）に回転可能に支持され、１つ以上のアームを支持す

る第２の胴部（１２）と、を有する。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  基台に支持される第１の胴部と、

  前記第１の胴部に回転可能に支持され、１つ以上のアームを支持する第２の胴部と、

  を有するロボット。

【請求項２】

  前記第２の胴部は、前記基台に支持される端部を起点として、前記基台から離れる第１の方向に延伸しつつ、前記第１の

  請求項１に記載のロボット。

【請求項３】

  前記第１の胴部は、前記基台に対して回転可能に支持される

  請求項１に記載のロボット。

【請求項４】

  前記第２の胴部は、前記第１の胴部及び前記アームのいずれとも異なる方向に延伸する延伸部をさらに有する

  請求項１に記載のロボット。

【請求項５】

  前記延伸部は、先端にセンサを備える

  請求項４に記載のロボット。

【請求項６】

  前記アームは、前記第１の胴部に対して前記第２の胴部が回転する第１の軸と垂直な軸まわりに回転する１つ以上の関節

に回転する１つ以上の関節と、を備える

  請求項１に記載のロボット。

0.92486 JP2023095467A 2023-06-09 JP2024176711 2024-12-19 0000-01-01 0000-01-01 制御システム及びプログラム G06N3/008 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】対象との関係性の変化を考慮して、センサで検出された情報から多様な感情を生み出すこと。

【解決手段】記憶制御システムは、ロボットの記憶を制御するシステムであって、ロボットに備えられたセンサによって検出された情報に基づいて、ロボッ

トの感情を決定する感情決定部と、ロボットに備えられたセンサによって検出された情報と、感情決定部によって決定された感情とを対応付けた情報を記憶

する記憶部と、感情決定部によって新たに決定された感情に基づいて、ロボットに備えられたセンサによって過去に検出された情報と対応付けられた、感情

決定部によって過去に決定された感情を、感情決定部によって新たに決定された感情に関する要素に基づいて更新する記録制御部とを備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ロボットの記憶を制御するシステムであって、

  ロボットに備えられたセンサによって検出された情報に基づいて、前記ロボットの感情を決定する感情決定部と、

  前記ロボットに備えられたセンサによって検出された情報と、前記感情決定部によって決定された前記感情とを対応付け

  前記感情決定部によって新たに決定された感情に基づいて、前記ロボットに備えられたセンサによって新たに検出された

ボットに備えられたセンサによって過去に検出された情報と対応付けられた、前記感情決定部によって過去に決定された感

たに決定された感情に関する要素に基づいて更新する記録制御部と

  を備える制御システム。

【請求項２】

  前記記録制御部は、

  前記感情決定部によって新たに決定された感情の強さが所定の閾値を超える場合に、前記ロボットに備えられたセンサに

する要素を含む、前記ロボットに備えられたセンサによって過去に検出された情報と対応付けられた、前記感情決定部によ

記感情決定部によって新たに決定された感情に関する要素に基づいて更新する

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項３】

  前記記録制御部は、

  前記感情決定部によって新たに決定された感情の種類が所定の変化をした場合に、前記ロボットに備えられたセンサによ

る要素を含む、前記ロボットに備えられたセンサによって過去に検出された情報と対応付けられた、前記感情決定部によっ

感情決定部によって新たに決定された感情に関する要素に基づいて更新する

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項４】

  前記記録制御部は、

  前記感情決定部によって過去に決定された感情を、前記感情決定部によって新たに決定された感情の強さに応じた感情に

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項５】

  前記記録制御部は、

  前記感情決定部によって過去に決定された感情を、前記感情決定部によって新たに決定された感情と対応付けて記憶され

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項６】

  前記記録制御部は、

  前記感情決定部によって過去に決定された感情を、前記感情決定部によって新たに決定された感情と対応付けられた、前

よって新たに検出された情報と共通する要素を含む、前記ロボットに備えられたセンサによって過去に検出された情報が記

する

0.92486 JP2023095476A 2023-06-09 JP2024176716 2024-12-19 0000-01-01 0000-01-01 制御システム、システム及びプログラム
G06N3/008 | G06T7/00 |
G06V10/82

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの共感を得やすい情報を出力すること。

【解決手段】実施形態に係る制御システムは、ロボットの行動を制御する制御システムであって、記録制御部と、出力制御部とを備える。記録制御部は、セ

ンサによって連続的に検出された情報の少なくとも一部を処理して、第１記録形式の情報又は第１記録形式の情報より情報量が多い第２記録形式の情報を生

成するとともに、第２記録形式の情報にタグ付けして記録させる。出力制御部は、記録制御部によって記録された第２記録形式の情報の中から、タグ付けさ

れた情報に基づいて選択した第２記録形式の情報を出力するよう制御する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ロボットの行動を制御する制御システムであって、

  センサによって連続的に検出された情報の少なくとも一部を処理して、第１記録形式の情報又は前記第１記録形式の情報

報を生成するとともに、前記第２記録形式の情報にタグ付けして記録させる記録制御部と、

  前記記録制御部によって記録された前記第２記録形式の情報の中から、タグ付けされた情報に基づいて選択した前記第２

する出力制御部と

  を備える制御システム。

【請求項２】

  タグ付けされた情報は、前記ロボットの状況を含み、

  前記出力制御部は、

  前記ロボットの現在の状況と、タグ付けされた情報に含まれる前記ロボットの状況とが関連する前記第２記録形式の情報

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットの状況は、

  前記ロボットの周囲の人の属性を含み、

  前記出力制御部は、

  前記ロボットの周囲に現在いる人の属性と、タグ付けされた情報に含まれる前記人の属性とが関連する前記第２記録形式

する

  請求項２に記載の制御システム。

【請求項４】

  前記属性は、年齢を含み、

  前記出力制御部は、

  前記ロボットの周囲に現在いる人の年齢と、タグ付けされた情報に含まれる前記人の年齢とが一致または類似する前記第

るよう制御する

  請求項３に記載の制御システム。

【請求項５】

  前記属性は、所属を含み、

  前記出力制御部は、

  前記ロボットの周囲に現在いる人の所属と、タグ付けされた情報に含まれる前記人の所属とが一致または類似する前記第

るよう制御する

  請求項３に記載の制御システム。

【請求項６】

  前記出力制御部は、



0.92486 JP2023095575A 2023-06-09 JP2024176781 2024-12-19 0000-01-01 0000-01-01 制御システム及びプログラム G06N3/008 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】記憶した情報を、当該情報に対応付けた感情に応じて出力すること。

【解決手段】実施形態に係る制御システムは、ロボットの行動を制御する制御システムであって、感情決定部と、記憶部と、出力制御部とを備える。感情決

定部は、ユーザを連続的に検出するセンサによって検出された情報の少なくとも一部に基づいて、ユーザ及びロボットの一方又は両方の感情を決定する。記

憶部は、決定したユーザ及びロボットの一方又は両方の感情を対応付けて、センサによって検出された情報の少なくとも一部を処理した情報を記憶する。出

力制御部は、記憶部に記憶された情報をロボットで出力する際に、当該情報に対応付けられた感情に応じてロボットの行動及び当該情報の出力タイミングの

一方又は両方を変更する制御を行う。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ロボットの行動を制御する制御システムであって、

  ユーザを連続的に検出するセンサによって検出された情報の少なくとも一部に基づいて、前記ユーザ及び前記ロボットの

決定部と、

  決定した前記ユーザ及び前記ロボットの一方又は両方の感情を対応付けて、前記センサによって検出された情報の少なく

記憶部と、

  前記記憶部に記憶された情報を前記ロボットで出力する際に、当該情報に対応付けられた感情に応じて前記ロボットの行

一方又は両方を変更する制御を行う出力制御部と、

  を備える制御システム。

【請求項２】

  前記感情決定部は、前記ユーザ及び前記ロボットの一方又は両方の感情の強さを決定し、

  前記記憶部は、決定した感情の強さを対応付けて、前記センサによって検出された情報の少なくとも一部を処理した情報

  前記出力制御部は、強い感情が対応付けられた情報と比較して、弱い感情が対応付けられた情報を時間をかけて出力、又

う制御する

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項３】

  前記感情決定部は、前記ユーザ及び前記ロボットの一方又は両方の感情の強さを決定し、

  前記記憶部は、決定した感情の強さを対応付けて、前記センサによって検出された情報の少なくとも一部を処理した情報

  前記出力制御部は、弱い感情が対応付けられた情報と比較して、強い感情が対応付けられた情報を少しずつ出力するよう

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項４】

  前記出力制御部は、強い感情が対応付けられた情報を前記ロボットから出力する際、周囲の状況をセンサによって検出し

ロボットの行動及び当該情報の出力タイミングの一方又は両方を制御する

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項５】

  前記記憶部は、周辺情報、臭い、気温、湿度、位置情報、天候、周囲の人数、周囲の人の表情、周囲の人の感情のいずれ

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項６】

  前記記憶部に記憶した情報を、当該情報を記憶したタイミングからの時間の経過と共に、記憶した情報を概略化するよう

  をさらに備える請求項１に記載の制御システム。

【請求項７】

  前記記憶部に記憶した情報を、当該情報を記憶したタイミングからの時間の経過と共に、記憶した情報に対応付けた感情

制御部

0.92486 JP2023095581A 2023-06-09 JP2024176783 2024-12-19 0000-01-01 0000-01-01 制御システム、システム及びプログラム
G06T7/00 | G06N3/008 |
G06V10/82

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】感情に応じてデータを適切に記録すること。

【解決手段】実施形態に係る制御システムは、ロボットの行動を制御する制御システムであって、記録制御部と、切換制御部とを備える。記録制御部は、セ

ンサによって連続的に検出された情報の少なくとも一部を処理して、第１記録形式の情報又は第１記録形式の情報より情報量が多い第２記録形式の情報を生

成して記録させる。切換制御部は、第１記録形式の情報を生成させている場合に、ロボットまたはユーザの感情が閾値を超えた場合に、記録制御部による記

録形式を、第１記録形式から第２記録形式に切り換える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ロボットの行動を制御する制御システムであって、

  センサによって連続的に検出された情報の少なくとも一部を処理して、第１記録形式の情報又は前記第１記録形式の情報

報を生成して記録させる記録制御部と、

  前記第１記録形式の情報を生成させている場合に、前記ロボットまたはユーザの感情が閾値を超えた場合に、前記記録制

録形式から前記第２記録形式に切り換える切換制御部と

  を備える制御システム。

【請求項２】

  前記切換制御部は、

  前記閾値を超える前記ユーザの感情が前記ロボットに伝搬した場合に、前記記録形式を、前記第１記録形式から前記第２

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項３】

  前記切換制御部は、

  前記閾値を超える前記ロボットの感情が前記ユーザに伝搬した場合に、前記記録形式を、前記第１記録形式から前記第２

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項４】

  前記記録制御部は、

  前記第１記録形式から前記第２記録形式に切り換える際のトリガをシチュエーションに応じて切り換える

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項５】

  前記記録制御部は、

  前記第２記録形式の情報にタグ付けを行って記録させる

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項６】

  タグ付けされる情報は、

  周辺情報、匂い、気温、湿度、位置情報、天候、周囲の人数、表情および感情に関する情報を少なくとも１つ含む

  請求項５に記載の制御システム。

【請求項７】

  映像データを含む前記第２記録形式の情報をサーバから受信し、受信した前記第２記録形式の情報に含まれる前記映像デ

される映像を生成する映像生成部をさらに備える

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項８】

  ロボットの行動を制御する制御システムであって、

0.92486 JP2023095668A 2023-06-09 JP2024176842 2024-12-19 0000-01-01 0000-01-01 制御システム及びプログラム G06N3/008 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】対応付けた感情に応じて情報を適切に記憶すること。

【解決手段】制御システムは、ロボットの記憶を制御する制御システムであって、感情決定部と、記憶部と、保存制御部とを備える。感情決定部は、ユーザ

を連続的に検出するセンサによって検出された情報の少なくとも一部に基づいて、ユーザ及びロボットの感情を決定する。記憶部は、決定したユーザ及びロ

ボットの一方又は両方の感情を対応付けて、センサによって検出された情報の少なくとも一部を処理した情報を記憶する。保存制御部は、記憶部に記憶され

た情報に対応づけた感情に応じて当該情報の保存期間を制御する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ロボットの記憶を制御する制御システムであって、

  ユーザを連続的に検出するセンサによって検出された情報の少なくとも一部に基づいて、前記ユーザ及び前記ロボットの

  決定した前記ユーザ及び前記ロボットの一方又は両方の感情を対応付けて、前記センサによって検出された情報の少なく

記憶部と、

  前記記憶部に記憶された情報に対応づけた感情に応じて当該情報の保存期間を制御する保存制御部と、

  を備える制御システム。

【請求項２】

  前記保存制御部は、強い感情が対応付けられた情報を長期間保存し、弱い感情が対応付けられた情報を短時間保存するよ

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項３】

  前記保存制御部は、弱い感情が対応付けられた情報であっても、同様の情報が連続した場合、連続していない場合よりも

  請求項２に記載の制御システム。

【請求項４】

  前記記憶部は、周辺情報、臭い、気温、湿度、位置情報、天候、周囲の人数、周囲の人の表情、周囲の人の感情のいずれ

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項５】

  前記記憶部に記憶した情報を、当該情報を記憶したタイミングからの時間の経過と共に、記憶した情報を概略化するよう

  をさらに備える請求項１に記載の制御システム。

【請求項６】

  前記記憶部に記憶した情報を、当該情報を記憶したタイミングからの時間の経過と共に、記憶した情報に対応付けた感情

制御部

  をさらに備える請求項１に記載の制御システム。

【請求項７】

  ロボットの記憶を制御するプログラムであって、

  ユーザを連続的に検出するセンサによって検出された情報の少なくとも一部に基づいて、前記ユーザ及び前記ロボットの

  決定した前記ユーザ及び前記ロボットの一方又は両方の感情を対応付けて、前記センサによって検出された情報の少なく

ことと、

  記憶した情報に対応づけた感情に応じて当該情報の保存期間を制御することと、

  を含むプログラム。

0.924733 JP2023095024A 2023-06-08 JP2024176472 2024-12-19 0000-01-01 0000-01-01 制御システム、制御方法及び制御プログラム
G06F3/01 | B25J13/00 |
A63H11/00 | G06N3/02

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】データを記録する際のロボットの行動を感情に応じて適切に制御すること。

【解決手段】実施形態に係る制御システムは、ロボットの行動を制御する制御システムであって、記録制御部と、動作決定部と、を備える。記録制御部は、

センサによって連続的に検出された情報の少なくとも一部を処理して情報を生成し、生成した情報を記録させる。動作決定部は、ロボットの感情を表す感情

値、又はセンサによって検出された情報を基に、感情値を制御するためのロボットの動作を決定する。

【選択図】図１７

 

【請求項１】

  ロボットの行動を制御する制御システムであって、

  センサによって連続的に検出された情報の少なくとも一部を処理して情報を生成し、生成した情報を記録させる記録制御

  前記ロボットの感情を表す感情値、又は前記センサによって検出された情報を基に、前記感情値を制御するための前記ロ

と、

  を備える制御システム。

【請求項２】

  前記動作決定部は、前記ロボットの感情を表す感情値、又は前記センサによって検出された情報が条件を満たす場合、前

の動作を決定する

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項３】

  前記動作決定部は、前記ロボットの感情を表す感情値、又は前記センサによって検出された情報が条件を満たす場合、前

置の動作を決定する

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項４】

  前記動作決定部は、前記ロボットの感情を表す感情値、又は前記センサによって検出された情報が条件を満たす場合、前

する

  請求項３に記載の制御システム。

【請求項５】

  前記動作決定部は、前記ロボットの感情を表す感情値、又は前記センサによって検出された情報が条件を満たす場合、前

の装置を駆動させ、前記ロボットを移動させることを決定する

  請求項３に記載の制御システム。

【請求項６】

  前記動作決定部は、前記感情値が閾値以上である場合、前記感情値を制御するための前記ロボットの動作を決定する

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項７】

  前記動作決定部は、前記感情値の増加率が閾値以上である場合、前記感情値を制御するための前記ロボットの動作を決定

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項８】

  前記記録制御部は、

  前記生成した情報に、周辺情報、匂い、気温、湿度、位置情報、天候、周囲の人数、表情及び感情に関する情報の少なく

記録させる

  請求項１に記載の制御システム。

0.924606 JP2023094427A 2023-06-07 JP2024176142 2024-12-19 0000-01-01 0000-01-01
ロボットの制御システム、ロボットの制御プログラ

ム
B25J13/08 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】複数の仕事種の仕事を直接的に実行することで、制御負担を軽減する。【解決手段】データ取得部７０は、ハンドツールの指先に取り付

けられた各センサ部の検出データを取得し、照合部７２へ送出する。ピッキング対象物情報取得部７４は、ピッキングするべきごみに関する情報（ピッキン

グ対象物情報）を取得し、検索部７６へ送出する。検索部７６は、対象物－属性情報データベース７８にアクセスして、ピッキングを指定された対象物の属

性情報を読み出し、データ取得部７０から受けた属性情報との照合を行い、照合で一致した属性情報の対象物（ごみ）の位置座標（三次元座標）を特定し、

ピッキング作業のための把持部の動作を制御する。ピッキングが指定されたごみをピンポイントでピッキングすることができる。【選択図】図１０

 

【請求項１】

  対象物に対して実行する仕事種に必要なロボットツールをロボットに装着させ、当該ロボットを前記仕事種に応じた作業

ムであって、

  前記対象物から取得可能な複数の属性情報の各々を検出可能な複数の属性情報検出部が装着されたロボットツールを選択

  前記複数の属性情報検出部により、前記対象物を識別可能な種類の属性情報を取得する属性情報取得部と、

  前記仕事種を指定された前記対象物の属性情報と、前記属性情報取得部で取得した属性情報とを照合することで、前記仕

を特定する位置特定部と、

  を有するロボットの制御システム。

【請求項２】

  前記属性情報取得部が、

  複数の前記対象物が混在する環境条件の下で、前記対象物を識別可能な種類の属性情報を取得する、請求項１記載のロボ

【請求項３】

  前記属性情報検出部が、

  視覚、聴覚、嗅覚、触覚、及び味覚の各々の属性情報を検出し、複数の属性情報の組み合わせによって、前記対象物を識

  請求項１記載のロボットの制御システム。

【請求項４】

  前記仕事種が、複数種類の資源ごみ及び複数種類の有害ごみが混在した収容部の中から、指定されたごみをピッキングす

記載のロボットの制御システム。

【請求項５】

  前記ロボットが、前記対象物の画像を撮影して当該対象物の種類を識別するカメラ、及び、前記対象物の位置を特定する

を備える、請求項１記載のロボットの制御システム。

【請求項６】

  コンピュータを、請求項１～請求項５の何れか１項記載の前記選択部、前記属性情報取得部、及び前記位置特定部として

ラム。

0.92448 JP2023092986A 2023-06-06 JP2024175305 2024-12-18 0000-01-01 0000-01-01 通信制御装置、通信制御方法及びプログラム
H04W48/06 |
H04W28/10

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】混雑するエリアにおいて、より適切に通信速度を制御することを可能にする技術を提供すること。

【解決手段】無線通信のトラフィックデータを取得する取得部と、前記トラフィックデータに基づいて、前記無線通信が混雑するエリアを検知する検知部

と、前記無線通信が混雑するエリアに存在する端末に対して、無線通信が混雑する時間帯の間、通信速度の上限を設定する制御部と、を有する通信制御装置

を提供する。

【選択図】図３

 

【請求項１】

  無線通信のトラフィックデータを取得する取得部と、

  前記トラフィックデータに基づいて、前記無線通信が混雑するエリアを検知する検知部と、

  前記無線通信が混雑するエリアに存在する端末に対して、無線通信が混雑する時間帯の間、通信速度の上限を設定する制

  を有する、通信制御装置。

【請求項２】

  前記検知部は、前記トラフィックデータに基づいて、更に、前記無線通信が混雑する時間帯を予測する、

  請求項１に記載の通信制御装置。

【請求項３】

  前記取得部は、地域属性に関するデータを取得し、

  前記検知部は、前記取得部で取得された地域属性に関するデータと前記トラフィックデータとに基づいて、前記無線通信

が混雑する時間帯を予測する、

  請求項２に記載の通信制御装置。

【請求項４】

  前記制御部は、前記端末に対して、前記無線通信が混雑する時間帯の間、前記端末が存在するエリアの地域属性に応じた

  請求項１に記載の通信制御装置。

【請求項５】

  前記制御部は、前記端末に対して、前記無線通信が混雑する時間帯の間、前記端末が受信又は送信するデータ種別に応じ

  請求項１に記載の通信制御装置。

【請求項６】

  前記制御部は、前記端末に対して、前記無線通信が混雑する時間帯の間、前記端末が契約する通信キャリアに応じた前記

  請求項１に記載の通信制御装置。

【請求項７】

  前記制御部は、前記通信速度の上限を設定することを、コアネットワーク装置、又は、前記無線通信が混雑するエリアに

  請求項１に記載の通信制御装置。

【請求項８】

  無線通信のトラフィックデータを取得するステップと、

  前記トラフィックデータに基づいて、前記無線通信が混雑するエリアを検知するステップと、

  前記無線通信が混雑するエリアに存在する端末に対して、無線通信が混雑する時間帯の間、通信速度の上限を設定するス

  を含む、通信制御装置が実行する通信制御方法。

【請求項９】

  無線通信のトラフィックデータを取得するステップと、

  前記トラフィックデータに基づいて、前記無線通信が混雑するエリアを検知するステップと、

1.367841 JP2023093420A 2023-06-06 JP2024062372 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム

G06T7/00 | H04N7/18 |
G08G1/16

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】車両が障害物と衝突する場合に、速やかに通報することができる情報処理装置、情報処理方法及び情報処理プログラムを提供する。【解

決手段】Ｃｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎ１５を搭載した移動体である車両１００において、Ｍｏｔｉｏｎ  Ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ  Ｕｎｉｔ、Ｃｅｎｔｒａｌ  Ｂ
ｒａｉｎ、Ｉｍａｇｅ  Ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ  Ｕｎｉｔ及びＭｅｍｏｒｙを含む情報処理装置は、移動体の周囲を撮影する第１周期より短い第２周期で前記

移動体の周囲の状況を検知する検知部から検知情報を取得し、前記検知情報に基づいて、前記移動体の自動運転を制御するための制御変数を算出し、不可避

な衝突における前記移動体に発生する損害を低減する制御変数を算出した場合、設定された連絡先への通報を行う。【選択図】図１

 

【請求項１】

  プロセッサを備え、

  前記プロセッサは、

  移動体の周囲を撮影する第１周期より短い第２周期で前記移動体の周囲の状況を検知する検知部から検知情報を取得し、

  前記検知情報に基づいて、前記移動体の自動運転を制御するための制御変数を算出し、

  不可避な衝突における車両に発生する損害を低減する制御変数を算出した場合、設定された連絡先への通報を行う、

  情報処理装置。

【請求項２】

  移動体の周囲を撮影する第１周期より短い第２周期で前記移動体の周囲の状況を検知する検知部から検知情報を取得し、

  前記検知情報に基づいて、前記移動体の自動運転を制御するための制御変数を算出し、

  不可避な衝突における車両に発生する損害を低減する制御変数を算出した場合、設定された連絡先への通報を行う、

  処理をコンピュータが実行する情報処理方法。

【請求項３】

  移動体の周囲を撮影する第１周期より短い第２周期で前記移動体の周囲の状況を検知する検知部から検知情報を取得し、

  前記検知情報に基づいて、前記移動体の自動運転を制御するための制御変数を算出し、

  不可避な衝突における車両に発生する損害を低減する制御変数を算出した場合、設定された連絡先への通報を行う、

  処理をコンピュータに実行させるための情報処理プログラム。

0.923847 JP2023090992A 2023-06-01 JP2024172925 2024-12-12 0000-01-01 0000-01-01 記憶制御システム、システム及びプログラム G06N3/004 | G06Q90/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】感情に応じてデータを適切に記録すること。

【解決手段】記憶制御システムは、記憶の制御対象である対象オブジェクトによって経験されたイベントに関するイベント情報を取得する情報取得部と、情

報取得部によって取得されたイベント情報に基づいて、対象オブジェクトの感情の強さを決定する感情決定部と、感情決定部によって決定された感情の強さ

とイベント情報とを対応づけて記憶させる記憶制御部とを備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  記憶の制御対象である対象オブジェクトによって経験されたイベントに関するイベント情報を取得する情報取得部と、

  前記情報取得部によって取得された前記イベント情報に基づいて、前記対象オブジェクトの感情の強さを決定する感情決

  前記感情決定部によって決定された前記感情の強さと前記イベント情報とを対応づけて記憶させる記憶制御部と

を備える記憶制御システム。

【請求項２】

  前記感情決定部は、前記情報取得部によって取得された前記イベント情報の数、内容及び取得間隔の少なくとも一つに基

請求項１に記載の記憶制御システム。

【請求項３】

  前記感情決定部は、前記情報取得部によって予め定められた取得間隔内に取得された同じ前記イベント情報の数が多いほ

する

請求項２に記載の記憶制御システム。

【請求項４】

  前記記憶制御部は、前記感情決定部によって決定された前記感情の強さ、前記対象オブジェクトの注意力及び性格、前記

る注目対象の数、並びに前記情報取得部によって取得された前記イベント情報の数、内容及び取得間隔の少なくとも一つに

定する

請求項１から３のいずれか１項に記載の記憶制御システム。

【請求項５】

  前記記憶制御部は、前記感情の強さ、前記対象オブジェクトの注意力及び性格、前記注目対象の数、並びに前記イベント

くとも一つに応じて、前記記憶の定着量の初期値及び時間経過による変化量の少なくとも一方を変更する

請求項４に記載の記憶制御システム。

【請求項６】

  前記記憶制御部は、前記感情決定部によって決定された前記感情の強さが予め定められた値を超えるまで、前記感情の強

い値に決定する

請求項４に記載の記憶制御システム。

【請求項７】

  前記記憶制御部は、前記注意力が高いほど、前記記憶の定着量を高い値に決定する

請求項４に記載の記憶制御システム。

【請求項８】

  前記記憶制御部は、前記注目対象の数が少ないほど、前記記憶の定着量を高い値に決定する

請求項４に記載の記憶制御システム。

【請求項９】

  前記記憶制御部は、前記性格が几帳面である場合に、当該性格が大雑把である場合に比べて、前記記憶の定着量を高い値

0.923847 JP2023091007A 2023-06-01 JP2024172933 2024-12-12 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置、および、情報処理方法
G06Q30/0207 |
G06Q30/06

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ポイントを適切なタイミングでユーザに付与すること。

【解決手段】実施形態に係る情報処理装置は、設定部と、付与部とを備える。設定部は、店舗の業種情報および店舗の業態情報の少なくともいずれかを含む

店舗情報に応じて、ポイントを付与する付与タイミングを設定する。付与部は、設定部によって設定された付与タイミングでポイントをユーザに付与する。

【選択図】図４

 

【請求項１】

  店舗の業種情報および前記店舗の業態情報の少なくともいずれかを含む店舗情報に応じて、ポイントを付与する付与タイ

  前記設定部によって設定された前記付与タイミングで前記ポイントをユーザに付与する付与部と

  を備える、情報処理装置。

【請求項２】

  前記設定部は、

  前記店舗情報に前記ユーザが前記店舗において商品を注文する業態が含まれる場合、前記ユーザが前記商品を注文したタ

て設定する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記設定部は、

  前記店舗情報に前記ユーザが前記店舗に入退店する業態が含まれる場合、前記ユーザが入店したタイミングを前記付与タ

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記設定部は、

  前記店舗情報に前記ユーザが前記店舗に入退店する業態が含まれる場合、前記ユーザが退店したタイミングを前記付与タ

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記設定部は、

  設定した前記付与タイミングにおける前記店舗の混雑度に応じて前記ポイントの付与率を設定し、

  前記付与部は、

  前記設定部によって設定された前記付与率に応じた前記ポイントを前記ユーザに付与する、

  請求項１～４のいずれか一つに記載の情報処理装置。

【請求項６】

  店舗の業種情報および前記店舗の業態情報の少なくともいずれかを含む店舗情報に応じて、ポイントを付与する付与タイ

  前記設定工程によって設定された前記付与タイミングで前記ポイントをユーザに付与する付与工程と

  を含む、情報処理方法。

0.923847 JP2023091080A 2023-06-01 JP2024172984 2024-12-12 0000-01-01 0000-01-01 自律航行船舶
B63H25/04 | B63H9/04 |
B63H21/17

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】航行に要するコストを低減することができる自律航行船舶を提供する。

【解決手段】実施形態に係る自律航行船舶は、船体と、縦帆と、翼帆と、電動駆動装置と、情報収集装置と、制御装置と、測位装置と、自律航行装置とを備

える。自律航行装置は、測位装置によって測位される船体の位置に基づいて、船体を現在地から目的地まで船体を航行させるように舵を制御する。自律航行

装置は、翼帆を駆動させずに航行した場合の目的地への第１到着時刻と、翼帆を駆動させて航行した場合の目的地への第２到着時刻とを予測する。自律航行

装置は、第１到着時刻が目的への予め指定される第３到着時刻よりも早くなる場合には、翼帆を駆動させずに航行するように制御装置によって電動駆動装置

を制御させる。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  船体と、

  前記船体に立設されるマストに張られる縦帆と、

  前記船体の両舷に設けられ、航行中の前記船体に揚力を付与して前記船体を浮上させる翼帆と、

  前記翼帆を羽ばたき運動させる電動駆動装置と、

  前記船体の周囲の気象情報および海洋情報を収集する情報収集装置と、

  前記情報収集装置によって収集される気象情報および海洋情報に基づいて、前記船体の推進力が最大となるように前記縦

制御装置と、

  前記船体の位置を測位する測位装置と、

  前記測位装置によって測位される前記船体の位置に基づいて、前記船体を現在地から目的地まで前記船体を航行させるよ

  を備え、

  前記自律航行装置は、

  前記翼帆を駆動させずに航行した場合の前記目的地への第１到着時刻と、前記翼帆を駆動させて航行した場合の前記目的

  前記第１到着時刻が前記目的地への予め指定される第３到着時刻よりも早くなる場合には、前記翼帆を駆動させずに航行

記電動駆動装置を制御させる、

  自律航行船舶。

【請求項２】

  前記自律航行装置は、

  前記第１到着時刻が前記第３到着時刻よりも遅くなる場合には、前記翼帆を駆動させて航行するように前記制御装置によ

る、

  請求項１に記載の自律航行船舶。

【請求項３】

  前記船体に推進力を付与するスクリューを駆動する電気モータを備え、

  前記自律航行装置は、

  前記第２到着時刻が前記第３到着時刻よりも遅くなる場合には、前記翼帆を駆動させて航行するように前記制御装置によ

且つ前記スクリューを駆動させて航行するように前記電気モータを制御する、

  請求項２に記載の自律航行船舶。

0.923847 JP2023091118A 2023-06-01 JP2024173013 2024-12-12 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置、および、情報処理方法
G06Q30/0207 |
G06Q30/06

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】店舗の状況に応じた適切な付与率でポイントをユーザに付与すること。

【解決手段】実施形態に係る情報処理装置は、受付部と、設定部と、付与部とを備える。受付部は、店舗端末装置から、ポイントの付与率に関する付与率情

報を受け付ける。設定部は、受付部によって受け付けられた付与率情報に応じて、ポイントの付与率を設定する。付与部は、設定部によって設定された付与

率に応じたポイントをユーザに付与する。

【選択図】図５

 

【請求項１】

  店舗端末装置から、ポイントの付与率に関する付与率情報を受け付ける受付部と、

  前記受付部によって受け付けられた前記付与率情報に応じて、前記ポイントの前記付与率を設定する設定部と、

  前記設定部によって設定された前記付与率に応じた前記ポイントをユーザに付与する付与部と

  を備える、情報処理装置。

【請求項２】

  前記付与率情報の前記付与率は、

  前記ポイントの付与の対象となる商品が店舗で販売される日付を示す販売日情報に応じて変更される、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記付与率情報の前記付与率は、

  店舗の周辺で開催されるイベントに関するイベント情報に応じて変更される、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記ポイントの付与の対象となる商品が店舗で販売される日に、前記店舗の周辺でイベントが開催される場合、前記付与

トが開催されないときの前記付与率以下になるように変更される、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記付与率情報の前記付与率は、

  前記ポイントの付与の対象となる商品の期限に関する期限情報に応じて変更される、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記付与率情報の前記付与率は、

  前記ポイントの付与の対象となる商品毎に設定される、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  店舗端末装置から、ポイントの付与率に関する付与率情報を受け付ける受付工程と、

  前記受付工程によって受け付けられた前記付与率情報に応じて、前記ポイントの前記付与率を設定する設定工程と、

  前記設定工程によって設定された前記付与率に応じた前記ポイントをユーザに付与する付与工程と

  を含む、情報処理方法。



0.923847 JP2023091119A 2023-06-01 JP2024173014 2024-12-12 0000-01-01 0000-01-01 自律航行船舶
B63H25/04 | B63H9/04 |
B63H21/17

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】バッテリの劣化、および、目的地への到着時刻の遅延を抑制することができる自律航行船舶を提供する。

【解決手段】実施形態に係る自律航行船舶は、船体と、縦帆と、翼帆と、電動駆動装置と、バッテリと、情報収集装置と、制御装置と、測位装置と、自律航

行装置とを備える。自律航行装置は、翼帆を駆動させての航行により目的地へ到着した時点のバッテリの残量を気象情報および海洋情報に基づいて予測し、

バッテリの残量が所定の残量以上になると判定した場合に、電動駆動装置の出力を最大にするように電動駆動装置を制御する。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  船体と、

  前記船体に立設されるマストに張られる縦帆と、

  前記船体の両舷に設けられ、航行中の前記船体に揚力を付与して前記船体を浮上させる翼帆と、

  前記翼帆を羽ばたき運動させる電動駆動装置と、

  前記電動駆動装置に電力を供給するバッテリと、

  前記船体の周囲の気象情報および海洋情報を収集する情報収集装置と、

  前記情報収集装置によって収集される気象情報および海洋情報に基づいて、前記船体の推進力が最大となるように前記縦

制御装置と、

  前記船体の位置を測位する測位装置と、

  前記測位装置によって測位される前記船体の位置に基づいて、前記船体を現在地から目的地まで前記船体を航行させるよ

  を備え、

  前記自律航行装置は、

  前記翼帆を駆動させての航行により前記目的地へ到着した時点の前記バッテリの残量を前記気象情報および前記海洋情報

残量が所定の残量以上になると判定した場合に、前記電動駆動装置の出力を最大にするように前記制御装置を制御する、

  自律航行船舶。

【請求項２】

  前記自律航行装置は、

  前記電動駆動装置の出力を最大にしての航行中に、気象情報および海洋情報の変化に基づいて、前記バッテリの残量が前

場合、前記電動駆動装置の出力を低下させるように前記制御装置を制御する、

  請求項１に記載の自律航行船舶。

【請求項３】

  前記船体に推進力を付与するスクリューを駆動する電気モータを備え、

  前記自律航行装置は、

  前記電動駆動装置の出力を最大にしての航行中に、気象情報および海洋情報の変化に基づいて、前記バッテリの残量が前

場合、前記電気モータを駆動させる、

  請求項１または請求項２に記載の自律航行船舶。

0.923847 JP2023091150A 2023-06-01 JP2024173035 2024-12-12 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム及びプログラム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させることが望まれている。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザ状態に基づいて、ユーザの感情を示す感情値を決

定し、かつ感情値とユーザの位置とを関連付ける感情決定部と、感情値及びユーザの位置に対応する行動を決定する行動決定部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  前記ユーザ状態に基づいて、ユーザの感情を示す感情値を決定し、かつ前記感情値と前記ユーザの位置とを関連付ける感

  前記感情値及び前記ユーザの位置に対応する行動を決定する行動決定部と、

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記感情決定部は、複数の前記ユーザの位置と前記ユーザの各々の前記感情値とを関連付けることにより、複数の前記ユ

情値の分布を生成する処理である感情マッピングを行う請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記行動決定部は、前記感情値の絶対値が閾値以上である場合に行動を決定する請求項１記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記ユーザ状態に基づいて、前記ユーザの行動分類を認識する行動認識部を更に含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザの行動分類に応じた行動を定めた反応ルールに基づいて行動を決定する請求項１記載の行

【請求項５】

  前記反応ルールでは、前記行動分類毎に、前記ユーザの感情値を正に変化させるための行動が定められている請求項４記

【請求項６】

  前記反応ルールでは、前記行動分類毎に、前記ユーザの存在する空間内において生じた問題を解決するための行動が定め

システム。

【請求項７】

  コンピュータを、請求項１～請求項６の何れか１項に記載の行動制御システムとして機能させるためのプログラム。

1.179991 JP2023091230A 2023-06-01 JP2024063733 2024-05-13 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム B66F9/24 | B66F9/14 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】コンピュータを、情報処理装置として機能させるためのプログラムが提供される。【解決手段】情報処理装置は、上下方向に延在するガ

イド、及び前記ガイドに対して左右方向に回転可能なフォークを備えるフォークリフト１０に搭載された検知部が検知した検知情報に基づいて、前記フォー

クの回転を含む前記フォークリフト１０の動作を制御するための制御変数を算出する算出部と、前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、前記フォー

クの回転を含む前記フォークリフト１０の動作を制御する制御部と、を備える。【選択図】図１Ｂ

 

【請求項１】

  上下方向に延在するガイド、及び前記ガイドに対して左右方向に回転可能なフォークを備えるフォークリフトに搭載され

いて、前記フォークの回転を含む前記フォークリフトの動作を制御するための制御変数を算出する算出部と、

  前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、前記フォークの回転を含む前記フォークリフトの動作を制御する制御部

  を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記制御部は、

  上下方向に延びる鉛直軌道を含む前記ガイドに沿った所定の循環軌道を移動する、前記フォークの上下の移動及び左右の

  １又は複数の前記フォークの各々について制御する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記制御部は、

  積載物が載置されている一対の前記フォークを前記鉛直軌道に沿って移動させ、

  積載物が載置されていない他の一対の前記フォークを左右方向に所定の角度まで回転させた状態で前記循環軌道において

道に沿って移動させるように制御する、

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記制御部は、

  前記鉛直軌道の一方向に沿って移動させた前記一対のフォークが前記鉛直軌道の端部に到達した場合、前記フォークを左

前記他の鉛直軌道を前記一方向と逆の逆方向に沿って移動させるように制御する、

  請求項３に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記フォークの駆動機構はリニアモータである、

  請求項１から４のいずれか１項に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  コンピュータを、請求項１から５のいずれか１項に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

0.92372 JP2023090252A 2023-05-31 JP2024172495 2024-12-12 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム及びプログラム G06F16/90 | G06F16/908 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザからの質問に対して適切な行動をロボットに実行させることが望まれている。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を認識する行動認識部と、前記ユーザの行動が、質問であると認識された場合、質問の難易度を推定する難

易度推定部と、難易度に応じたスコアが、閾値以上である場合、実行される行動として、ユーザから質問されることを喜ぶ行動、及び前記質問に対して回答

する行動を決定する行動決定部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を認識する行動認識部と、

  前記ユーザの行動が、質問であると認識された場合、質問の難易度を推定する難易度推定部と、

  難易度に応じたスコアが、閾値以上である場合、実行される行動として、ユーザから質問されることを喜ぶ行動、及び前

する行動決定部と、

  を含み、

  前記行動決定部は、前記難易度推定部が推定した前記スコアに応じて、前記ユーザの質問に対する行動を実行するまでの

ム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記スコアの累積値が閾値以上である場合、又は難易度に応じたスコアが閾値以上となった回数が、

る行動として、ユーザから質問されることを喜ぶ行動、及び前記質問に対して回答する行動を決定する請求項１記載の行動

【請求項３】

  前記行動決定部は、さらに、前記ユーザの属性を加味して前記ユーザの質問に対する行動を実行するまでの時間を変化さ

ム。

【請求項４】

  前記行動決定部は、前記ユーザの属性として、前記ユーザの年齢又は性別に応じて、前記ユーザの質問に対する行動を実

項３記載の行動制御システム。

【請求項５】

  コンピュータを、請求項１～４のいずれか１項に記載の行動制御システムとして機能させるためのプログラム。

1.366717 JP2023090418A 2023-05-31 JP2024062369 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム

B60W40/00 | B60W30/08
| G08G1/16

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】自動運転の制御に要する計算量を削減することができる情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログラムを提供する。【解決手

段】情報処理装置は、移動体の周囲を撮影する第１周期より短い第２周期で前記移動体の周囲の状況を検知する検知部から検知情報を取得し、前記検知情報

に基づく前記移動体に対する障害物の衝突予測が可能な期間を複数の期間に分割し、前記複数の期間の時系列に従って、前記複数の期間それぞれにおいて、

前記検知情報に基づく複数の入力パラメータを用いて前記移動体の自動運転を制御するための制御変数を算出する。【選択図】図１

 

【請求項１】

  プロセッサを備え、

  前記プロセッサは、

  移動体の周囲を撮影する第１周期より短い第２周期で前記移動体の周囲の状況を検知する検知部から検知情報を取得し、

  前記検知情報に基づく前記移動体に対する障害物の衝突予測が可能な期間を複数の期間に分割し、

  前記複数の期間の時系列に従って、前記複数の期間それぞれにおいて、前記検知情報に基づく複数の入力パラメータを用

るための制御変数を算出する、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記プロセッサは、前記複数の期間のうちの２つ目以降の期間において前記制御変数を算出する場合、前の期間よりも前

御変数を算出する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  移動体の周囲を撮影する第１周期より短い第２周期で前記移動体の周囲の状況を検知する検知部から検知情報を取得し、

  前記検知情報に基づく前記移動体に対する障害物の衝突予測が可能な期間を複数の期間に分割し、

  前記複数の期間の時系列に従って、前記複数の期間それぞれにおいて、前記検知情報に基づく複数の入力パラメータを用

るための制御変数を算出する、

  処理をコンピュータが実行する情報処理方法。

【請求項４】

  移動体の周囲を撮影する第１周期より短い第２周期で前記移動体の周囲の状況を検知する検知部から検知情報を取得し、

  前記検知情報に基づく前記移動体に対する障害物の衝突予測が可能な期間を複数の期間に分割し、

  前記複数の期間の時系列に従って、前記複数の期間それぞれにおいて、前記検知情報に基づく複数の入力パラメータを用

るための制御変数を算出する、

  処理をコンピュータに実行させるための情報処理プログラム。

0.92372 JP2023090444A 2023-05-31 JP2024172611 2024-12-12 0000-01-01 0000-01-01 配達システム、建物、及び配送システム G06Q10/08 | B65G61/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】配達物を、盗難されることなく、かつ、短時間で届けることが望まれている。

【解決手段】配達システムは、建物内の複数の住戸のそれぞれに、前記建物内に設けられた搬送レーンを通じて配達物を自動配達する。配達システムは、搬

送レーンを通って配達されている配達物が前記配達物の宛先の住戸に設けられた配達物置場を通過する場合に、前記搬送レーンを通って配達されている配達

物を前記搬送レーンから前記配達物置場に移動させる制御部と、前記配達物を前記搬送レーンから取り外せないようにロックし、認証処理に応じてロック解

除を行うロック機構と、を備える。建物は、上記の配達システムと、搬送レーンとを備える。配送システムは、上記の配達システムと、建物外の物流拠点か

ら建物まで自動運転車による配達物の運搬を管理するサーバとを備える。

【選択図】図５

 

【請求項１】

  建物内の複数の住戸のそれぞれに、前記建物内に設けられた搬送レーンを通じて配達物を自動配達するための配達システ

  前記搬送レーンを通って配達されている配達物が前記配達物の宛先の住戸に設けられた配達物置場を通過する場合に、前

る配達物を前記搬送レーンから前記配達物置場に移動させる制御部と、

  前記配達物を前記搬送レーンから取り外せないようにロックし、認証処理に応じてロック解除を行うロック機構と、

を備える配達システム。

【請求項２】

  前記ロック機構は、住人が提示する２次元コードを用いて認証処理を行う請求項１記載の配達システム。

【請求項３】

  前記配達物に、前記配達物の宛先を示す情報を提示する宛先提示部が付されており、

  前記制御部は、前記住戸の周辺に設けられた検知部によって検知された前記宛先提示部の情報が、前記住戸を宛先とする

の搬送速度を低下させるように制御する請求項１記載の配達システム。

【請求項４】

  前記配達物のトレーに、前記配達物の宛先を示す情報を提示する宛先提示部が付されており、

  前記制御部は、前記住戸の周辺に設けられた検知部によって検知された前記宛先提示部の情報が、前記住戸を宛先とする

の搬送速度を低下させるように制御する請求項１記載の配達システム。

【請求項５】

  前記搬送レーンの各位置には、搬送方向とは直交する方向に回転する回転機構が設けられ、

  前記制御部は、前記複数の住戸のそれぞれの配達物置場に対応する位置に設けられた押出装置であって、前記搬送レーン

出す押出装置によって、前記配達物の宛先の住戸に設けられた前記配達物置場に、前記配達物を押し出すように制御する請

【請求項６】

  前記配達物に、前記配達物に関する情報を提示する内容提示部が付されており、

  前記制御部は、前記住戸の周辺に設けられた検知部によって検知された前記内容提示部の情報を、前記住戸の住人の端末

記載の配達システム。

【請求項７】

  前記建物には、前記建物内の住戸宛の配達物を一時的に保管する保管所であって、冷蔵設備を備えた保管所が設けられて

  前記制御部は、前記配達物が、冷蔵が必要な食品である場合であって、前記配達物が一定時間以上前記配達物置場に置か

レーンに戻し、前記配達物を前記保管所に移動させる請求項１記載の配達システム。

【請求項８】

  前記建物には、前記建物内の住戸宛の配達物を一時的に保管する保管所が設けられており、

  前記制御部は、配達物の宛先の住戸の前記配達物置場に配達物を置くことができない場合に、前記保管所に配達物を保管

請求項１に記載の配達システム。

【請求項９】

0.92372 JP2023090445A 2023-05-31 JP2024172612 2024-12-12 0000-01-01 0000-01-01 配達システム、建物、及び配送システム G06Q10/08 | B65G61/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】配達物を、盗難されることなく、かつ、短時間で届けることが望まれている。

【解決手段】配達システムは、建物内の複数の住戸のそれぞれに、前記建物内に設けられた搬送レーンを通じて配達物を自動配達する。配達システムは、搬

送レーンを通って配達されている配達物が前記配達物の宛先の住戸に設けられた配達物置場を通過する場合に、前記搬送レーンを通って配達されている配達

物を前記搬送レーンから前記配達物置場に移動させる制御部と、宛先の住戸と異なる前記配達物置場では前記配達物を吸引して前記搬送レーンから取り外せ

ないようにロックし、宛先の住戸の前記配達物置場で認証処理に応じてロック解除を行うロック機構と、を備える。建物は、上記の配達システムと、搬送

レーンとを備える。配送システムは、上記の配達システムと、建物外の物流拠点から建物まで自動運転車による配達物の運搬を管理するサーバとを備える。

【選択図】図５

 

【請求項１】

  建物内の複数の住戸のそれぞれに、前記建物内に設けられた搬送レーンを通じて配達物を自動配達するための配達システ

  前記搬送レーンを通って配達されている配達物が前記配達物の宛先の住戸に設けられた配達物置場を通過する場合に、前

る配達物を前記搬送レーンから前記配達物置場に移動させる制御部と、

  前記搬送レーンに設けられた吸引部材、及び前記吸引部材に吸引力を生じさせる吸引装置を有し、宛先の住戸と異なる前

り前記配達物を吸引し前記搬送レーンから取り外せないようにロックし、宛先の住戸の前記配達物置場で認証処理に応じて

を備える配達システム。

【請求項２】

  前記ロック機構は、住人が提示する２次元コードを用いて認証処理を行う請求項１記載の配達システム。

【請求項３】

  前記配達物に、前記配達物の宛先を示す情報を提示する宛先提示部が付されており、

  前記制御部は、前記住戸の周辺に設けられた検知部によって検知された前記宛先提示部の情報が、前記住戸を宛先とする

の搬送速度を低下させるように制御する請求項１記載の配達システム。

【請求項４】

  前記配達物のトレーに、前記配達物の宛先を示す情報を提示する宛先提示部が付されており、

  前記制御部は、前記住戸の周辺に設けられた検知部によって検知された前記宛先提示部の情報が、前記住戸を宛先とする

の搬送速度を低下させるように制御する請求項１記載の配達システム。

【請求項５】

  前記搬送レーンの各位置には、搬送方向とは直交する方向に回転する回転機構が設けられ、

  前記制御部は、前記複数の住戸のそれぞれの配達物置場に対応する位置に設けられた押出装置であって、前記搬送レーン

出す押出装置によって、前記配達物の宛先の住戸に設けられた前記配達物置場に、前記配達物を押し出すように制御する請

【請求項６】

  前記配達物に、前記配達物に関する情報を提示する内容提示部が付されており、

  前記制御部は、前記住戸の周辺に設けられた検知部によって検知された前記内容提示部の情報を、前記住戸の住人の端末

記載の配達システム。

【請求項７】

  前記建物には、前記建物内の住戸宛の配達物を一時的に保管する保管所であって、冷蔵設備を備えた保管所が設けられて

  前記制御部は、前記配達物が、冷蔵が必要な食品である場合であって、前記配達物が一定時間以上前記配達物置場に置か

レーンに戻し、前記配達物を前記保管所に移動させる請求項１記載の配達システム。

【請求項８】

  前記建物には、前記建物内の住戸宛の配達物を一時的に保管する保管所が設けられており、

  前記制御部は、配達物の宛先の住戸の前記配達物置場に配達物を置くことができない場合に、前記保管所に配達物を保管

請求項１に記載の配達システム。

0.923594 JP2023088896A 2023-05-30 JP2024171730 2024-12-12 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム及びプログラム

G06N3/008 | G06N5/04 |
G06F16/90 | B25J13/00 |
A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザからの質問に対して適切な行動をロボットに実行させることが望まれている。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を認識する行動認識部と、前記ユーザの行動が、質問であると認識された場合、質問の難易度を推定する難

易度推定部と、難易度に応じたスコアが、閾値以上である場合、実行される行動として、ユーザから質問されることを喜ぶ行動、及び前記質問に対して回答

する行動を決定する行動決定部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を認識する行動認識部と、

  前記ユーザの行動が、質問であると認識された場合、質問の難易度を推定する難易度推定部と、

  難易度に応じたスコアが、閾値以上である場合、実行される行動として、ユーザから質問されることを喜ぶ行動、及び前

する行動決定部と、

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記スコアの累積値が閾値以上である場合、又は難易度に応じたスコアが閾値以上となった回数が、

る行動として、ユーザから質問されることを喜ぶ行動、及び前記質問に対して回答する行動を決定する請求項１記載の行動

【請求項３】

  前記難易度推定部は、前記ユーザの年齢を加味して質問の難易度を推定する請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記難易度推定部は、前記ユーザの年齢が下がるほど、推定する質問の難易度を低下させる請求項３に記載の行動制御シ

【請求項５】

  前記難易度推定部は、前記ユーザの年齢が所定の閾値を超えると、推定する質問の難易度を一定とする請求項３に記載の

【請求項６】

  コンピュータを、請求項１～請求項４のいずれか１項に記載の行動制御システムとして機能させるためのプログラム。

0.923467 JP2023087854A 2023-05-29 JP2024171017 2024-12-11 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置、および、情報処理方法 G06Q30/0207 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】商品の廃棄コスト低減に貢献すること。

【解決手段】実施形態に係る物品の情報処理装置は、設定部と、付与部とを備える。記設定部は、商品の廃棄コスト情報に応じて、ポイントの付与率を設定

する。付与部は、設定された付与率に応じたポイントをユーザに付与する。

【選択図】図４

 

【請求項１】

  商品の廃棄コスト情報に応じて、ポイントの付与率を設定する設定部と、

  設定された前記付与率に応じた前記ポイントをユーザに付与する付与部と

  を備える、情報処理装置。

【請求項２】

  前記廃棄コスト情報は、商品の体積情報を含み、

  前記設定部は、商品の体積が大きいほど、前記付与率を大きくする、請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記廃棄コスト情報は、商品の重量情報を含み、

  前記設定部は、商品の重量が大きいほど、前記付与率を大きくする、請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記廃棄コスト情報は、前記商品が焼却されることによる二酸化炭素の発生量情報を含み、

  前記設定部は、前記商品が焼却されることによる二酸化炭素の発生量が多いほど、前記付与率を大きくする、請求項１に

【請求項５】

  前記設定部は、商品毎に前記付与率を設定する、請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  商品の廃棄コスト情報に応じて、ポイントの付与率を設定する工程と、

  設定された前記付与率に応じた前記ポイントをユーザに付与する工程と

  を有する、情報処理方法。

0.923467 JP2023088128A 2023-05-29 JP2024171184 2024-12-11 0000-01-01 0000-01-01 追跡ロボット

G05D1/12 | G05D1/10 |
G05D1/24 | G05D1/242 |
G05D1/247 | G05D1/46 |
G05D1/60 | G05D1/622 |
G05D1/639 | G05D1/683
| G05D1/686 |
G05D105/00 |
G05D105/28 |
G05D107/00 |
G05D109/00 |
G05D109/20 |
G05D109/25 |
G05D111/00 |
G05D111/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】不審対象を追跡すること。

【解決手段】実施形態に係る追跡ロボットは、不審対象を追跡可能なドローンと、ドローンが発着可能であり、自律走行可能なロボット本体と、ロボット本

体の周囲の状況を検出する検出部と、ドローンを制御し、検出部によって検出された状況に応じてロボット本体を自律走行させる制御部とを備える。ロボッ

ト本体は、胴体部と、胴体部に可動可能に取り付けられる脚部と、脚部に設けられ、ロボット本体を移動させるローラーとを備える。制御部は、脚部の可動

による第１走行と、ローラーによる第２走行とを切り替え可能である。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  不審対象を追跡可能なドローンと、

  前記ドローンが発着可能であり、自律走行可能なロボット本体と、

  前記ロボット本体の周囲の状況を検出する検出部と、

  前記ドローンを制御し、前記検出部によって検出された状況に応じて前記ロボット本体を自律走行させる制御部と

  を備え、

  前記ロボット本体は、

  胴体部と、

  前記胴体部に可動可能に取り付けられる脚部と、

  前記脚部に設けられ、前記ロボット本体を移動させるローラーと

  を備え

  前記制御部は、前記脚部の可動による第１走行と、前記ローラーによる第２走行とを切り替え可能である、追跡ロボット

【請求項２】

  前記第２走行による前記ロボット本体の移動速度は、前記第１走行による前記ロボット本体の移動速度よりも速い、請求

【請求項３】

  前記制御部は、前記ロボット本体を前記第１走行によって走行させる場合、前記ローラーが回転しないようにロックする

【請求項４】

  前記ドローンは、前記不審対象に向けて追跡用マークを発射可能である、請求項１に記載の追跡ロボット。

【請求項５】

  前記不審対象の追跡経路は、文章生成モデルによって生成される、請求項１に記載の追跡ロボット。

1.366343 JP2023088201A 2023-05-29 JP2024062366 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム
G06T7/00 | G08G1/16 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】カメラが撮影した物体の撮影情報を所定の出力先に出力する場合に、当該出力先に出力するデータ量を削減する情報処理装置、情報処理

方法及び情報処理プログラムを提供する。【解決手段】情報処理装置１０は、第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として

捉えた点情報を出力するＭｏＰＵと、第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラ（超高解像度カメラ）が撮影した物体の画像から、撮影された物体を識

別した識別情報を出力するＩＰＵと、を備え、第１カメラのフレームレートは可変であり、ＭｏＰＵは、位置情報に応じて第１カメラのフレームレートを変

更する。【選択図】図２

 

【請求項１】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサと

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

サと、を備え、

  前記第１カメラのフレームレートは可変であり、

  前記第１プロセッサは、位置情報に応じて前記第１カメラの前記フレームレートを変更する、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３プ

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記第１プロセッサは、前記第１カメラの周囲の各位置で過去に前記物体が検出された頻度に基づいて、ヒートマップを

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記第１プロセッサは、前記位置情報と前記ヒートマップとに基づいて、前記第１カメラのフレームレートを変更する、

  請求項３に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  位置情報に応じて第１カメラのフレームレートを変更し、

  前記第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

  処理をコンピュータが実行する、情報処理方法。

【請求項６】

  コンピュータに、

  位置情報に応じて第１カメラのフレームレートを変更し、

  前記第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

  処理を実行させるための、情報処理プログラム。

1.366343 JP2023088202A 2023-05-29 JP2024062367 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム
G06T7/00 | G08G1/16 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】カメラが撮影した物体の撮影情報を所定の出力先に出力する場合に、出力先に出力するデータ量を削減する情報処理装置、情報処理方法

及び情報処理プログラムを提供する。【解決手段】情報処理装置１０は、第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された物体を点として捉えた点

情報を出力するＭｏＰＵと、第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラ（超高解像度カメラ）により撮影された物体の画像から、撮影された物体を識別

した識別情報を出力するＩＰＵと、を備える。第１カメラのフレームレートは可変であり、ＭｏＰＵは、ユーザから取得したユーザの情報に基づいて第１カ

メラのフレームレートを変更する。【選択図】図２

 

【請求項１】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサと

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

サと、を備え、

  前記第１カメラのフレームレートは可変であり、

  前記第１プロセッサは、ユーザから取得した前記ユーザの情報に基づいて前記第１カメラの前記フレームレートを変更す

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３プ

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記ユーザの情報は、前記ユーザからの音声情報、前記ユーザを撮像した画像情報及び前記ユーザの心拍数情報のうちの

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記ユーザは、前記情報処理装置の少なくとも一部が搭載された車両の乗員である、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  ユーザから取得した前記ユーザの情報に基づいて、第１カメラのフレームレートを変更し、

  前記第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

  処理をコンピュータが実行する情報処理方法。

【請求項６】

  コンピュータに、

  ユーザから取得した前記ユーザの情報に基づいて、第１カメラのフレームレートを変更し、

  前記第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

  処理を実行させるための情報処理プログラム。

0.923467 JP2023088254A 2023-05-29 JP2024171270 2024-12-11 0000-01-01 0000-01-01
ロボットの制御システム、ロボットの制御プログラ

ム
B25J13/08 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】把持部による荷物の把持を含む複数の仕事種の仕事を直接的に実行することで、制御負担を軽減する。

【解決手段】人型ロボット１は、造形作業ベース７８の所定位置に対峙している。造形作業ベース７８の上の所定位置には、アッセンブリ６０Ａが置かれて

いる。アッセンブリ６０Ａの位置は、コントローラ８０によって把握されている。コントローラ８０は、人型ロボット１の情報処理装置１４と通信によっ

て、それぞれの位置関係に関する情報がやりとりされる。造形作業ベース７８の所定位置に設定される三次元造形のための原位置状態（ｘ－ｙ－ｚ座標）を

基準として、人型ロボット１及びアッセンブリ６０Ａのそれぞれの相対位置が認識されるため、作業工程実行時、人型ロボット１とアッセンブリ６０Ａとの

位置関係が精度よく把握できる。

【選択図】図１０

 

【請求項１】

  対象物に対して実行する仕事種を判定する判定部と、前記対象物を識別し、かつ前記対象物の位置を特定するセンサ部と

必要なロボットツールを選択してロボットに装着させ当該ロボットを前記センサ部で検出した検出情報に基づいて、前記仕

御部と、を有するロボットの制御システムであって、

  前記判定部で判定された前記仕事種が、作業開始から作業終了まで時系列で変化する前記ロボットツールと前記対象物と

精度を必要とする特殊作業の場合に、

  前記制御部が、前記ロボットツール及び前記対象物の共通の基準情報を取得して、前記時系列で変化する前記ロボットツ

視しながら、作業を実行する、ロボットの制御システム。

【請求項２】

  前記センサ部が、前記対象物の画像を撮影して当該対象物の種類を識別するカメラ、及び、前記対象物の位置を特定する

を備える、請求項１記載のロボットの制御システム。

【請求項３】

  前記特殊作業が、三次元造形処理作業であり、前記基準情報が、三次元造形材料が供給される造形ステージに設定された

る、請求項１記載のロボットの制御システム。

【請求項４】

  対象物に対して実行する仕事種を判定する判定部と、前記対象物を識別し、かつ前記対象物の位置を特定するセンサ部と

必要なロボットツールを選択してロボットに装着させ当該ロボットを前記センサ部で検出した検出情報に基づいて、前記仕

御部と、を有するロボットの制御システムであって、

  前記判定部で判定された前記仕事種が、三次元造形装置を用いた三次元造形処理の場合に、前記ロボットツールとして、

形材料を造形ステージへ供給する機能が選択され、

  前記制御部が、前記ロボットツール及び前記対象物の共通の基準情報として、三次元造形処理過程において時系列で変化

ステージとの相対位置を監視しながら、作業を実行する、ロボットの制御システム。

【請求項５】

  コンピュータを、請求項１～請求項４の何れか１項記載の前記判定部、前記制御部として動作させる、ロボットの制御プ



1.365781 JP2023087263A 2023-05-26 JP2024062365 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム
B60W30/085 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】自動運転を提供する場合、障害物との不可避な衝突が発生し得る。このような場合に、障害物を衝突させる部分をコントロール可能な情

報処理装置を提供する。【解決手段】情報処理装置は、プロセッサを備え、前記プロセッサは、移動体の周囲を撮影する第１周期より短い第２周期で前記移

動体の周囲の状況を検知する検知部から検知情報を取得し、前記検知情報に基づいて、前記移動体に対する障害物の衝突を予測し、前記予測した結果が不可

避な衝突を示す場合、前記移動体における予め定められた部分に前記障害物が衝突するように、前記移動体の自動運転を制御する制御変数を算出する。【選

択図】図２

 

【請求項１】

  プロセッサを備え、

  前記プロセッサは、

  移動体の周囲を撮影する第１周期より短い第２周期で前記移動体の周囲の状況を検知する検知部から検知情報を取得し、

  前記検知情報に基づいて、前記移動体に対する障害物の衝突を予測し、

  前記予測した結果が不可避な衝突を示す場合、前記移動体における予め定められた部分に前記障害物が衝突するように、

御変数を算出する、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記プロセッサは、

  前記移動体に前記障害物が衝突した場合に発生する損害が予め定められた基準を満たす部分を、前記予め定められた部分

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記損害が予め定められた基準を満たす部分は、前記移動体における剛性が予め定められた閾値以上となる部分である、

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記損害が予め定められた基準を満たす部分は、前記移動体に搭載されたエンジン、モータ、又は、バッテリからの距離

分である、

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記損害が予め定められた基準を満たす部分は、前記移動体における乗員からの距離が予め定められた閾値以上となる部

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記プロセッサは、

  前記移動体に関する設計図書の入力を受け付け、

  前記設計図書に基づいて、前記損害が予め定められた基準を満たす部分を特定する、

  請求項３から５のいずれか一項に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  コンピュータが、

  移動体の周囲を撮影する第１周期より短い第２周期で前記移動体の周囲の状況を検知する検知部から検知情報を取得し、

  前記検知情報に基づいて、前記移動体に対する障害物の衝突を予測し、

  前記予測した結果が不可避な衝突を示す場合、前記移動体における予め定められた部分に前記障害物が衝突するように、

御変数を算出する、

1.051055 JP2023087264A 2023-05-26 JP2024083213 2024-06-20 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム G08B21/02 | G08B21/24 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】作業場で人間と共に作業を行う作業体の存在を作業場の人間に対して注意喚起する情報処理装置及びプログラムを提供する。【解決手

段】フォ―クリフト１０の制御装置２０において、情報処理装置であるＣｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎ２４は、作業場で人間と共に作業を行うフォ―クリフト１

０と人間との作業場における位置関係を検知した検知情報を取得する取得部と、取得部が取得した検知情報に基づいて、位置関係が所定の関係にある場合、

フォ―クリフト１０に搭載された報知部から人間に対して注意喚起を促す注意情報を報知させる制御部と、を備える。【選択図】図２

 

【請求項１】

  作業場で人間と共に作業を行う作業体と前記人間との前記作業場における位置関係を検知した検知情報を取得する取得部

  前記取得部が取得した前記検知情報に基づいて、前記位置関係が所定の関係にある場合、前記作業体に搭載された報知部

す注意情報を報知させる制御部と、

  を備え、

  前記位置関係が所定の関係にある場合は、前記作業場における前記作業体と前記人間との距離が所定範囲内にある場合で

  前記制御部は、前記位置関係が所定の関係にある場合、前記報知部に含まれる光投影装置から出射される映像光のための

力する、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記映像データは、プロジェクションマッピングを可能にするデータを含む、

  請求項１に記載された情報処理装置。

【請求項３】

  前記映像データは、前記プロジェクションマッピングが前記作業場の床面、天井面及び壁面の少なくとも１つに対して行

  請求項２に記載された情報処理装置。

【請求項４】

  前記映像データは、前記プロジェクションマッピングが前記作業場の床面に対して交差する方向に延在する基準面に沿っ

行われるように構成される、

  請求項２に記載された情報処理装置。

【請求項５】

  前記光投影装置の向きを特定するために前記作業体の動作を制御する制御変数を前記作業体の位置情報と前記人間の位置

された算出部を更に備え、

  前記制御部は、前記報知部の前記光投影装置の向きが特定された後に、前記光投影装置へ前記映像データを提供する、

  請求項２に記載された情報処理装置。

【請求項６】

  前記算出部は、前記作業体の前記位置情報及び前記人間の前記位置情報に加えて、前記作業場の構成物情報に基づき、前

れ、

  前記作業場の前記構成物情報は、前記作業場において前記作業体及び前記人間が通行可能な第１エリア及び前記作業場に

２エリアを区画する構造物の位置情報、並びに前記作業場の構造物の位置情報を含み、

  前記制御変数は、前記構造物に前記光投影装置を向き付けるように構成される、

  請求項５に記載された情報処理装置。

【請求項７】

  前記映像データは、前記制御変数が特定された後に、前記構造物に前記プロジェクションマッピングを可能にするように

1.051055 JP2023087265A 2023-05-26 JP2024083214 2024-06-20 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム G08B21/02 | G08B21/24 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】作業場で人間と共に作業を行う作業体の存在を作業場の人間に対して注意喚起する情報処理装置及びプログラムを提供する。【解決手

段】フォ―クリフト１０の制御装置２０において、情報処理装置であるＣｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎ２４は、作業場で人間と共に作業を行うフォ―クリフト１

０と人間との作業場における位置関係を検知した検知情報を取得する取得部と、取得部が取得した検知情報に基づいて、位置関係が所定の関係にある場合、

フォ―クリフト１０に搭載された報知部から人間に対して注意喚起を促す注意情報を報知させる制御部と、を備える。【選択図】図２

 

【請求項１】

  作業場で人間と共に作業を行う作業体と前記人間との前記作業場における位置関係を検知した検知情報を取得する取得部

  前記取得部が取得した前記検知情報に基づいて、前記作業体に前記人間に対して注意喚起を促す動作を行わせる制御部と

  を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記制御部は、前記取得部が取得した前記検知情報に基づいて、前記位置関係が所定の関係にある場合、前記作業体に搭

て注意喚起を促す注意情報を報知させる、

  請求項１に記載された情報処理装置。

【請求項３】

  前記検知情報は、前記作業体の位置情報、前記人間の位置情報、及び前記作業場の構成情報を含み、

  前記作業場の前記構成情報は、前記作業場において前記作業体及び前記人間が通行可能な第１エリアの位置情報及び前記

可能な第２エリアの位置情報を含み、

  前記第１エリアは、複数のセクションを含み、

  前記第２エリアは、少なくとも１つのセクションを含み、

  前記第１エリア及び前記第２エリアの前記位置情報は、前記作業体と前記人間との位置関係における安全性に関する指標

  前記指標、前記作業体の前記位置情報、前記人間の前記位置情報、及び前記作業場の前記構成情報に基づき、前記作業体

るように構成される算出部を更に備える、

  請求項１に記載された情報処理装置。

【請求項４】

  前記検知情報は、前記作業体の位置情報、前記人間の位置情報、及び前記作業場の構成情報を含み、

  前記作業場の前記構成情報は、前記作業場において前記作業体及び前記人間が通行可能な第１エリアの位置情報及び前記

可能な第２エリアの位置情報を含み、

  前記第１エリアは、複数のセクションを含み、

  前記第２エリアは、少なくとも１つのセクションを含み、

  前記情報処理装置は、前記第１エリアの各セクションにおける第１位置情報及び前記第２エリアの前記セクションの第２

記人間との位置関係における安全性に関する指標を前記第１エリアの前記セクションの各々に生成すると共に前記指標を前

構成された算出部を更に備え、

  前記算出部は、前記指標、前記作業体の前記位置情報、前記人間の前記位置情報、及び前記作業場の前記構成情報に基づ

御変数を生成するように構成される、

  請求項１に記載された情報処理装置。

【請求項５】

  前記第１エリアの前記セクションは、第１セクションと、第２セクションと、及び前記第１セクション及び前記第２セク

0.923088 JP2023087305A 2023-05-26 JP2024170247 2024-12-06 0000-01-01 0000-01-01 ロボット管理システム B25J13/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】把持部による荷物の把持を含む複数の仕事種の仕事を直接的に実行することで、制御負担を軽減する。

【解決手段】作業現場６２において、人型ロボット１が作業するときのロボットツール２１が不足しているとき（エキストラとして保持しているロボット

ツール２１に必要なロボットツール２１が存在しないとき）、飛行体６０Ａによって、保管庫７６から必要なロボットツール２１を搬送してくるため、人型

ロボット１は、作業を中断して、自身でロボットツール２１を取りに移動する必要がない。このため、人型ロボット１の本体の作業効率を低下させることな

く、作業を継続することができる。例えば、人型ロボット１は、基本的にはエキストラロボットツール２１を保持しているが、イレギュラーな作業が発生し

たとしても、飛行体６０Ａと連携することで、作業現場６２を離れることなく、作業を継続することができる。

【選択図】図６

 

【請求項１】

  複数のロボットツールが選択的に装着され、対象物に対する仕事種に応じた作業を実行するロボットを主体とする作業を

あって、

  前記対象物の仕事種を判定する判定部と、前記判定部で判定された前記仕事種に対応する前記ロボットツールを装着した

事種に対応する前記ロボットツールが不足しているとき、不足しているロボットツールを要求するための要求通知を発信す

ト制御装置と、

  前記要求通知を受けて、前記ロボットツールを保管する保管庫で必要なロボットツールを搭載して、前記ロボットの作業

御する第２制御部を備えた移動体管理サーバと、

  を有するロボット管理システム。

【請求項２】

  前記移動体が、前記要求通知の発信元のロボットの識別情報、前記ロボットの作業現場の位置情報、必要な前記ロボット

行可能な飛行体である、請求項１記載のロボット管理システム。

【請求項３】

  前記ロボットツールが、前記対象物の画像を撮影して当該対象物の種類を識別するカメラ、及び、前記対象物の位置を特

ニットを備えたセンサ部を有し、前記飛行体が自立飛行するために必要な情報を、前記センサ部から取得する、請求項２記

0.922961 JP2023086243A 2023-05-25 JP2024169060 2024-12-05 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置、および、情報処理方法 G06Q30/0235 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ポイントの付与によって、店舗の来客数を平準化する情報処理装置および情報処理方法を提供する。【解決手段】情報処理装置が、端末

装置及び店舗装置と、ネットワークを介して有線又は無線により通信可能に接続されるダイナミックポイントシステムにおいて、情報処理装置４は、設定部

７２と、付与部７３と、を備える。設定部７２は、店舗における状況情報に応じて、ポイントの有効期限を設定する。付与部７３は、設定された有効期限に

応じたポイントをユーザに付与する。店舗における状況情報は、店舗の閑散期および繁忙期に関する繁閑情報或いは店舗の来客数に関する来客数情報を含

む。【選択図】図４

 

【請求項１】

  店舗における状況情報に応じて、ポイントの有効期限を設定する設定部と、

  前記有効期限が設定された前記ポイントをユーザに付与する付与部と

  を備える、情報処理装置。

【請求項２】

  前記状況情報は、前記店舗の閑散期および繁忙期に関する繁閑情報を含み、

  前記設定部は、前記店舗の閑散期における前記有効期限を繁忙期における前記有効期限よりも長くする、請求項１に記載

【請求項３】

  前記状況情報は、前記店舗の閑散期および繁忙期に関する繁閑情報を含み、

  前記設定部は、前記店舗の閑散期における前記有効期限を繁忙期における前記有効期限よりも短くする、請求項１に記載

【請求項４】

  前記状況情報は、前記店舗の来客数に関する来客数情報を含み、

  前記設定部は、前記店舗の来客数が少ないほど、前記有効期限を長くする、請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記状況情報は、前記店舗の来客数に関する来客数情報を含み、

  前記設定部は、前記店舗の来客数が少ないほど、前記有効期限を短くする、請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  店舗における状況情報に応じて、ポイントの有効期限を設定する工程と、

  前記有効期限が設定された前記ポイントをユーザに付与する工程と

  を有する、情報処理方法。

0.922961 JP2023086249A 2023-05-25 JP2024169064 2024-12-05 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置、および、情報処理方法 G06Q30/0238 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ポイントを付与することによって、利用する客が少ない種類のレジの利用者数を増加させる情報処理装置および情報処理方法を提供す

る。【解決手段】情報処理装置が、端末装置及び店舗装置と、ネットワークを介して有線又は無線により通信可能に接続されるダイナミックポイントシステ

ムにおいて、情報処理装置４は、設定部７２と、付与部７３とを備える。設定部７２は、決済処理が行われた決済装置の種類を示す装置情報に応じて、ポイ

ントの付与率を設定する。付与部７３は、設定された付与率に応じた前記ポイントをユーザに付与する。店舗装置に備えられる決済装置の種類には、一般レ

ジ、セルフレジ及びセミセルフレジを含む。【選択図】図４

 

【請求項１】

  決済処理が行われた決済装置の種類を示す装置情報に応じて、ポイントの付与率を設定する設定部と、

  前記設定された前記付与率に応じた前記ポイントをユーザに付与する付与部と

  を備える、情報処理装置。

【請求項２】

  前記装置情報は、前記決済装置が店員によって商品の登録および代金の精算が行われる一般レジか、前記決済装置が客自

精算が行われるセルフレジかを示す情報を含み、

  前記設定部は、前記決済処理が行われた前記決済装置が前記セルフレジの場合の前記付与率を、前記決済処理が行われた

の前記付与率よりも大きくする、請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記装置情報は、前記決済装置が店員によって商品の登録および代金の精算が行われる一般レジか、前記決済装置が店員

身によって代金の精算が行われるセミセルフレジかを示す情報を含み、

  前記設定部は、前記決済処理が行われた前記決済装置が前記セミセルフレジの場合の前記付与率を、前記決済処理が行わ

場合の前記付与率よりも大きくする、請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記装置情報は、前記決済装置が店員によって商品の登録が行われ、客自身によって代金の精算が行われるセミセルフレ

て商品の登録および代金の精算が行われるセルフレジかを示す情報を含み、

  前記設定部は、前記決済処理が行われた前記決済装置が前記セルフレジの場合の前記付与率を、前記決済処理が行われた

の場合の前記付与率よりも大きくする、請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  決済処理が行われた決済装置の種類を示す装置情報に応じて、ポイントの付与率を設定する工程と、

  前記設定された前記付与率に応じた前記ポイントをユーザに付与する工程と

  を有する、情報処理方法。

0.922835 JP2023085606A 2023-05-24 JP2024168710 2024-12-05 0000-01-01 0000-01-01 追跡ロボット、および、追跡システム

G08B15/02 | G05D1/10 |
G08B21/00 | G08B25/00
| G08B25/10 | B64U10/13
| B64U80/80 | B64U20/87
| G08B13/19 |
B64U101/28 |
B64U101/31 | G05D1/24
| G05D1/242 |
G05D1/245 | G05D1/46 |
G05D1/60 | G05D1/686 |
G05D105/00 |
G05D105/28 |
G05D107/00 |
G05D109/00 |
G05D109/20 |
G05D109/25 |
G05D111/00 |
G05D111/50 |
G05D111/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】不審対象を追跡すること。

【解決手段】実施形態に係る追跡ロボットは、不審対象を追跡し、不審対象に向けて追跡用マークを発射可能なドローンと、ドローンが発着可能であり、自

律走行可能なロボット本体と、ロボット本体部の周囲の状況を検出する検出部と、ドローンを制御し、検出部によって検出された状況に応じて前記本体部を

自律走行させる制御部とを備える。制御部は、不審対象が検出された場合に、ロボット本体からドローンを発進させ、不審対象に向けてドローンから追跡用

マークを発射する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  不審対象を追跡し、前記不審対象に向けて追跡用マークを発射可能なドローンと、

  前記ドローンが発着可能であり、自律走行可能なロボット本体と、

  前記ロボット本体の周囲の状況を検出する検出部と、

  前記ドローンを制御し、前記検出部によって検出された状況に応じて前記ロボット本体を自律走行させる制御部と

  を備え、

  前記制御部は、前記不審対象が検出された場合に、前記ロボット本体から前記ドローンを発進させ、前記不審対象に向け

クを発射する、追跡ロボット。

【請求項２】

  前記追跡用マークは、前記追跡用マークの位置情報を取得し、前記追跡用マークの位置情報を発信する、請求項１に記載

【請求項３】

  前記追跡用マークの位置情報は、前記ドローンよりも飛行距離が長い追跡用ドローンに送信され、

  前記追跡用ドローンは、前記追跡用マークの位置情報に基づいて、前記不審対象を追跡するように飛行する、請求項１に

【請求項４】

  前記制御部は、前記追跡用マークの位置情報から予測される逃走予測経路に基づいて、前記不審対象を追跡するように、

ローンの少なくとも１つを制御する、請求項１に記載の追跡ロボット。

【請求項５】

  前記ロボット本体の走行経路、前記ドローンの飛行経路、および、前記ドローンよりも飛行距離が長い追跡用ドローンの

情報は、文章生成モデルによって生成される、請求項１に記載の追跡ロボット。

【請求項６】

  請求項１～５のいずれか１つに記載の追跡ロボットと、

  前記ドローンよりも飛行距離が長い追跡用ドローンと

  を備える、追跡システム。

0.922708 JP2023084625A 2023-05-23 JP2024168176 2024-12-05 0000-01-01 0000-01-01 自律航行船舶 B63H9/04 | B63B35/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】航行に要するコストを低減することができる自律航行船舶を提供する。

【解決手段】実施形態に係る自律航行船舶は、船体と、縦帆と、情報収集装置と、制御装置と、測位装置と、自律航行装置と、電動モータとを備える。縦帆

は、船体に立設されるマストに張られる。情報収集装置は、船体の周囲の気象情報および海洋情報を収集する。制御装置は、情報収集装置によって収集され

る気象情報および海洋情報に基づいて、縦帆の向きを制御する。測位装置は、船体の位置を測位する。自律航行装置は、測位装置によって測位される船体の

位置に基づいて、目的地まで船体を航行させるように舵を制御する。電動モータは、船体に推進力を付与するスクリューを駆動する。縦帆は、電動モータに

供給する電力を発電する布状の太陽電池が設けられる。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  船体と、

  前記船体に立設されるマストに張られる縦帆と、

  前記船体の周囲の気象情報および海洋情報を収集する情報収集装置と、

  前記情報収集装置によって収集される気象情報および海洋情報に基づいて、前記縦帆の向きを制御する制御装置と、

  前記船体の位置を測位する測位装置と、

  前記測位装置によって測位される前記船体の位置に基づいて、目的地まで前記船体を航行させるように舵を制御する自律

  前記船体に推進力を付与するスクリューを駆動する電動モータとを備え、

  前記縦帆は、

  前記電動モータに供給する電力を発電する布状の太陽電池が設けられる、自律航行船舶。

【請求項２】

  前記船体の両舷に設けられ、航行中の前記船体に揚力を付与して前記船体を浮上させる翼帆を備え、

  前記翼帆は、

  前記電動モータに供給する電力を発電する板状の太陽電池が設けられる、

  請求項１に記載の自律航行船舶。

【請求項３】

  前記自律航行装置は、目的地まで前記船体を航行させる航路において、前記布状の太陽電池の発電量が最大となる航路を

  請求項１または請求項２に記載の自律航行船舶。

【請求項４】

  前記自律航行装置は、目的地まで前記船体を航行させる航路において、前記スクリューの駆動が最小となる海流に乗る航

  請求項１または請求項２に記載の自律航行船舶。

1.36522 JP2023084860A 2023-05-23 JP2024062363 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム

H04N23/60 | G08G1/16 |
B60W60/00 | B60W40/04

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】カメラが撮影した物体の撮影情報を所定の出力先に出力する場合に、出力するデータ量を削減する情報処理装置、方法及びプログラムを

提供する。【解決手段】情報処理装置１０は、第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された物体を点として捉えた点情報を出力すると共に、点

情報の時系列から、点の動きを示す動き情報を算出して出力するＭｏＰＵ１２と、第１カメラと対応する撮影方向で第２カメラにより撮影された物体の画像

から、撮影された物体を識別した識別情報を出力するＩＰＵ１１と、第１プロセッサから出力された動き情報及びＩＰＵから出力された前記識別情報を対応

付けるＣｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎ１５と、を備え、Ｃｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎは、動きの方向が対応する複数の物体の動き情報が検知された場合、複数の

物体の動き情報を除去し、残りの動き情報と、識別情報を対応付ける。【選択図】図２

 

【請求項１】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力すると共に、前記点情

き情報を算出して出力する第１プロセッサと、

  前記第１カメラと対応する撮影方向で第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別した

と、

  前記第１プロセッサから出力された前記動き情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３

  を備え、

  前記第３プロセッサは、動きの方向が対応する複数の物体の動き情報が検知された場合、前記複数の物体の動き情報を除

識別情報を対応付ける、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記第１プロセッサは、前記点情報の時系列から、ハフ変換を用いて、点の動きの方向を算出し、

  前記算出された点の動きの方向の点情報の変化から、動きの速度を算出する請求項１記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記第３プロセッサは、前記第１プロセッサから出力された前記動き情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識

び前記識別情報に基づいて、移動体の自動運転を制御する請求項１記載の情報処理装置。

【請求項４】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力すると共に、前記点情

き情報を算出して出力し、

  第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別した識別情報を出力し、

  前記出力された前記動き情報及び前記出力された前記識別情報を対応付ける

  処理であって、

  前記動き情報及び前記識別情報を対応付ける際に、動きの方向が対応する複数の物体の動き情報が検知された場合、前記

りの前記動き情報と、前記識別情報を対応付ける、

  処理をコンピュータが実行する情報処理方法。

【請求項５】

  コンピュータに、

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力すると共に、前記点情

き情報を算出して出力し、

  第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別した識別情報を出力し、

  前記出力された前記動き情報及び前記出力された前記識別情報を対応付ける

  処理であって、

  前記動き情報及び前記識別情報を対応付ける際に、動きの方向が対応する複数の物体の動き情報が検知された場合、前記

0.922582 JP2023084036A 2023-05-22 JP2024167753 2024-12-04 0000-01-01 0000-01-01 移動体制御装置及び移動体制御方法 G06Q10/083 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】物品の配送を行うドローンの配送元での待ち時間を短縮し、ドローンによる配送効率を向上させること。

【解決手段】実施形態に係る移動体制御装置は、複数のステーションに配置するドローンを需要予測に基づいて決定する決定部と、配送先への物品の発注が

あった場合に、配送元における物品の配送準備が完了する順に、配送元にドローンが到着するように、ステーションから配送元に向けてドローンを発進させ

る指示部とを備える。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  複数のステーションに配置するドローンを需要予測に基づいて決定する決定部と、

  配送先への物品の発注があった場合に、配送元における物品の配送準備が完了する順に、前記配送元に前記ドローンが到

記配送元に向けて前記ドローンを発進させる指示部と

  を備える移動体制御装置。

【請求項２】

  前記指示部は、前記配送準備が完了する時間に、前記ドローンが前記配送元に到着するように、前記ドローンの発進指示

御装置。

【請求項３】

  同一の配送元から物品を配送する発注が複数ある場合、前記ドローンは、前記同一の配送元において、発送準備が完了し

１に記載の移動体制御装置。

【請求項４】

  前記指示部は、ステーションに待機するドローンがいない場合、ステーション付近を飛行中のドローンのうち、物品を配

に向かわせる、請求項１に記載の移動体制御装置。

【請求項５】

  移動体制御装置によって実行される移動体制御方法であって、

  複数のステーションに配置するドローンを需要予測に基づいて決定する工程と、

  配送先への物品の発注があった場合に、配送元における物品の発送準備が完了する順に、前記配送元に前記ドローンが到

記配送元に向けて前記ドローンを発進させる工程と

  を有する、移動体制御方法。

1.365033 JP2023084121A 2023-05-22 JP2024062362 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム

G06V10/80 | G06T7/00 |
G06T7/70 | G06V20/58 |
G08G1/16

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】カメラにより撮影された物体の撮影情報を所定の出力先に出力する場合に、当該出力先に出力するデータ量を削減することができる情報

処理装置、情報処理方法及び情報処理プログラムを提供する。【解決手段】情報処理装置１０は、第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された

前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサ（ＭｏＰＵ１２）と、前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラ（超高解像度カメラ）

により撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別した識別情報を出力する第２プロセッサ（ＩＰＵ１１）と、を備え、前記第２プロセッサ

は、自装置の近隣に存在する他装置で撮影された前記物体の画像と、前記物体の位置情報とを用いて、前記第２カメラにより撮像された前記画像の位置情報

を取得する。【選択図】図２

 

【請求項１】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサと

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

サと、

  を備え、

  前記第２プロセッサは、自装置の近隣に存在する他装置で撮影された前記物体の画像と、前記物体の位置情報とを用いて

前記画像の位置情報を取得する、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記第２プロセッサは、前記他装置からの前記物体の画像及び前記物体の位置情報の送信時間を考慮して、前記第２カメ

記物体の画像のフレームとを同期させる、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３プ

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記第１カメラのフレームレートは可変であり、

  前記第１プロセッサは、所定要因に応じて前記第１カメラのフレームレートを変更する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記第１プロセッサは、所定の対象物に対する外部環境に関するスコアを算出する、

  請求項４に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記第１プロセッサは、算出した前記外部環境に関するスコアに応じて、前記第１カメラのフレームレートを変更する、

  請求項５に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

  近隣に存在する他装置で撮影された前記物体の画像と、前記物体の位置情報とを用いて、前記第２カメラにより撮像され

  処理をコンピュータが実行する情報処理方法。

【請求項８】

  コンピュータに、

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

0.922582 JP2023084190A 2023-05-22 JP2024167835 2024-12-04 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム及びプログラム
G06N3/004 | G06N5/022
| G06N5/04 | B25J13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させることが望まれている。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、前記ユーザ状態に基づいて、ユーザの感情を示す感情値

を決定する感情決定部と、前記感情値が正の値である場合、実行される行動として、前記ユーザの行動に対応する行動を決定し、前記感情値が正の値でない

場合、実行される行動として、前記ユーザの行動分類に応じて反応ルールに基づいて定められる行動と決定する行動決定部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  前記ユーザ状態に基づいて、ユーザの感情を示す感情値を決定する感情決定部と、

  前記感情値が正の値である場合、実行される行動として、前記ユーザの行動に対応する行動を決定し、

  前記感情値が正の値でない場合、実行される行動として、前記ユーザの行動分類に応じて反応ルールに基づいて定められ

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、

  前記感情値が正の値であって、かつ、閾値以上である場合、実行される行動として、前記ユーザの行動に対応する行動を

  前記感情値が正の値であって、かつ、閾値未満である場合、又は前記感情値が負の値である場合、実行される行動として

応ルールに基づいて定められる行動と決定する請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ユーザ状態に基づいて、前記ユーザの行動分類を認識する行動認識部を更に含み、

  前記反応ルールでは、前記行動分類毎に、前記ユーザの感情値を正に変化させるための行動が定められている請求項１記

【請求項４】

  前記ユーザの行動に対応する行動は、前記ユーザの行動を真似る行動である請求項１記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記感情値が正の値である場合、前記ユーザの画像及び前記ユーザの音声の少なくとも一方を記録する制御を行う行動制

制御システム。

【請求項６】

  前記行動制御部は、前記制御を行う際に、前記行動制御システムが設けられたロボットを前記ユーザに接近させる制御を

  請求項５に記載の行動制御システム。

【請求項７】

  前記行動制御部は、前記制御を行う際に、音声出力装置から音声を出力させる制御及び発光装置を発光させる制御の少な

  請求項５又は請求項６に記載の行動制御システム。

【請求項８】

  コンピュータを、請求項１～請求項６の何れか１項に記載の行動制御システムとして機能させるためのプログラム。



0.922203 JP2023083349A 2023-05-19 JP2024166917 2024-11-29 0000-01-01 0000-01-01 制御システム、システム及びプログラム G06N3/008 | B25J13/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】感情に応じてデータを適切に記録すること。

【解決手段】実施形態に係る制御システムは、ロボットの行動を制御する制御システムであって、記録制御部と、切換制御部とを備える。記録制御部は、セ

ンサによって連続的に検出された情報の少なくとも一部を処理して、第１記録形式の情報又は第１記録形式の情報より情報量が多い第２記録形式の情報を生

成して記録させる。切換制御部は、第１記録形式の情報を生成させている場合に、ロボットまたはユーザの感情の変化が多くなったことに応じて、記録制御

部による記録形式を、第１記録形式から第２記録形式に切り換える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ロボットの行動を制御する制御システムであって、

  センサによって連続的に検出された情報の少なくとも一部を処理して、第１記録形式の情報又は前記第１記録形式の情報

報を生成して記録させる記録制御部と、

  前記第１記録形式の情報を生成させている場合に、前記ロボットまたはユーザの感情の変化が多くなったことに応じて、

前記第１記録形式から前記第２記録形式に切り換える切換制御部と

  を備える制御システム。

【請求項２】

  前記センサは、被写体を連続的に撮像するイメージセンサを含み、

  前記第１記録形式の情報は、前記イメージセンサで撮像された物体の形状を表現する形

状データを含み、

  前記第２記録形式の情報は、形状データより情報量が多い、前記イメージセンサの出力に基づく映像データを含む

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項３】

  前記記録制御部によって記録される情報は、映像データであり、

  前記第２記録形式は、前記第１記録形式よりも前記映像データの圧縮率が低い

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項４】

  前記記録制御部は、

  前記ロボットまたは前記ユーザの感情値が閾値以下の場合において、前記感情値の変化量が閾値を超える場合に、前記記

記第２記録形式に切り換える

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項５】

  前記記録制御部は、

  前記感情の変化が多くなった状況が収まった場合に、前記記録形式を、前記第２記録形式から前記第１記録形式に切り換

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項６】

  前記記録制御部は、

  前記感情の変化の連続性に応じて、前記記録形式を、前記第２記録形式から前記第１記録形式に切り換える

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項７】

  前記記録制御部は、

  前記感情の変化における緩急の組み合わせまたは前記変化の程度に応じて、前記記録形式を、前記第２記録形式から前記

0.922203 JP2023083462A 2023-05-19 JP2024166984 2024-11-29 0000-01-01 0000-01-01
ロボットの制御システム、ロボットの制御プログラ

ム
B25J15/04 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】把持部による荷物の把持を含む複数の仕事種の仕事を直接的に実行することで、制御負担を軽減する。

【解決手段】把持部２０を用い、荷物１００で把持することを主目的としているが、荷物１００に対する仕事種が把持ではなく、他の仕事種の場合、把持部

２０で各種仕事に対応する工具を把持して、荷物１００に対峙することも可能であるが、同一の仕事種を継続的に実行する場合は、把持状態の維持制御（把

持部と把持している工具との相対位置制御等）の負担が大きい。そこで、把持部２０に代えて、荷物１００に対する仕事種に応じて、図１及び図４に示すよ

うに、ロボットツール２１ＥＸ（第１の実施の形態では、２１ＥＸＡ、２１ＥＸＢ、２１ＥＸＣの３種類）を具備しておき、必要に応じて、把持部２０か

ら、ロボットツール２１ＥＸに交換して、荷物１００の把持とは別の仕事種に応じた仕事を実行する構成とした。

【選択図】図４

 

【請求項１】

  ロボットの腕部に着脱可能に装着され、対象物の把持を主目的として取り付けられた把持部と、前記把持部の把持とは異

可能であり当該仕事種に応じた仕事を実行する１又は複数のロボットツールと、を備える前記ロボットの制御システムであ

  前記対象物の仕事種を判定する判定部と、

  前記判定部で判定された仕事種が、前記主目的の場合は前記腕部に前記把持部を装着させ、前記判定部の判定結果が前記

腕部に前記ロボットツールを装着させる動作を制御すると共に前記仕事種に応じた動作を制御する制御部と、

  を有するロボットの制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットツールが、前記把持部全体に代えて装着される、請求項１記載のロボットの制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットツールが、前記把持部の一部に代えて装着される、請求項１記載のロボットの制御システム。

【請求項４】

  前記把持部が、複数の指部を備え、前記把持部の一部が、指部の先端側である、請求項３記載のロボットの制御システム

【請求項５】

  前記ロボットツールが、前記把持部の一部である複数の指部に取り付けられ、各ロボットツールに与えられた仕事種の実

で作業し得る、請求項１記載のロボットの制御システム。

【請求項６】

  前記ロボットツールが、前記指部に対してエクステンションバーで連結されており、前記エクステンションバーが、前記

作を、前記ロボットツールに伝達する、請求項５記載のロボットの制御システム。

【請求項７】

  前記ロボットツールが、前記指部から離脱可能であり、無線通信又は有線通信によって動作が制御される、請求項５記載

【請求項８】

  前記判定部が、前記把持部又は前記ロボットツールに搭載された、前記対象物の画像を撮影して当該対象物の種類を識別

置を特定するモーションプロセンシングユニットを備えたセンサ部からの情報で判定する、請求項１記載のロボットの制御

【請求項９】

  コンピュータを請求項１～請求項８の何れか１項記載の前記判定部、前記制御部として動作させる、ロッボットの制御プ

0.922203 JP2023083501A 2023-05-19 JP2024167000 2024-11-29 0000-01-01 0000-01-01 記録制御システム及び記録制御プログラム G06N3/004 | B25J13/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザ又はロボットの感情に応じてデータを適切に記録すること。

【解決手段】ロボットは、ロボットに備えられたセンサによって検出された情報に基づいて、ロボット又はユーザの感情の強さを示す感情値、又は感情の種

類を決定する。ロボットは、センサによって検出されたユーザに関する情報を示すデータを記録する記録態様を、決定した情報に基づいて特定する。ロボッ

トは、特定した記録態様に基づいて、データを記録する。

【選択図】図１７

 

【請求項１】

  ロボットに備えられたセンサによって検出された情報に基づいて、前記ロボット又はユーザの感情の強さを示す感情値、

部と、

  前記センサによって検出された前記ユーザに関する情報を示すデータを記録する態様を、前記感情決定部によって決定さ

と、

  前記特定部によって特定された態様に基づいて、前記データを記録する記録制御部と、

  を備える記録制御システム。

【請求項２】

  前記特定部は、前記データにテキスト、音声、静止画像、動画像のいずれが含まれるかを、前記データを記録する態様と

  請求項１に記載の記録制御システム。

【請求項３】

  前記特定部は、前記データの最大の容量を、前記データを記録する態様として特定する

  請求項１に記載の記録制御システム。

【請求項４】

  前記特定部は、時間を定義可能な前記データの最大の長さを、前記データを記録する態様として特定する

  請求項１に記載の記録制御システム。

【請求項５】

  前記特定部は、前記データに、前記ロボットが存在する場所の匂い、気温、湿度、位置、天候、近くのユーザの人数及び

前記データを記録する態様として特定する

  請求項１に記載の記録制御システム。

【請求項６】

  ロボットに備えられたセンサによって検出された情報に基づいて、前記ロボット又はユーザの感情の強さを示す感情値、

ステップと、

  前記センサによって検出された前記ユーザに関する情報を示すデータを記録する態様を、前記感情決定ステップによって

特定ステップと、

  前記特定ステップによって特定された態様に基づいて、前記データを記録する記録制御ステップと、

  をコンピュータに実行させる記録制御プログラム。

1.364285 JP2023082445A 2023-05-18 JP2024062361 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム
G08G1/16 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】障害物の接近を予測可能な情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログラムを提供すること。【解決手段】情報処理装置は、プロ

セッサを備え、前記プロセッサは、移動体の周囲を撮影する第１周期より短い第２周期で前記移動体の周囲の状況を検知する検知部から検知情報を取得し、

前記検知情報に基づいて、前記移動体と障害物との距離を算出し、前記距離及び予め定められたマージンに基づいて、前記障害物の接近を予測する。【選択

図】図２

 

【請求項１】

  プロセッサを備え、

  前記プロセッサは、

  移動体の周囲を撮影する第１周期より短い第２周期で前記移動体の周囲の状況を検知する検知部から検知情報を取得し、

  前記検知情報に基づいて、前記移動体と障害物との距離を算出し、

  前記距離及び予め定められたマージンに基づいて、前記障害物の接近を予測する、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記マージンは、前記移動体の乗員ごとに予め定められている、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記マージンは、前記乗員の年齢ごとに予め定められている、

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記プロセッサは、

  前記移動体又は前記障害物の移動速度に応じて前記マージンを変更する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記プロセッサは、

  前記移動体又は前記障害物の制動距離に応じて前記マージンを変更する、

  請求項４に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記プロセッサは、

  前記予測した結果に基づいて、前記移動体の自動運転を制御する、

  請求項１から５のいずれか一項に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  コンピュータが、

  移動体の周囲を撮影する第１周期より短い第２周期で前記移動体の周囲の状況を検知する検知部から検知情報を取得し、

  前記検知情報に基づいて、前記移動体と障害物との距離を算出し、

  前記距離及び予め定められたマージンに基づいて、前記障害物の接近を予測する、

  情報処理方法。

【請求項８】

  コンピュータに、

0.921824 JP2023080914A 2023-05-16 JP2024165073 2024-11-28 0000-01-01 0000-01-01 搬送用ボックス
B65D81/38 | B65D25/20 |
B65D25/04 | B65D25/22

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】複数の荷物を安全に搬送すること。

【解決手段】実施形態に係る搬送用ボックスは、本体部と、蓋部と、仕切り部とを備える。本体部は、搬送物を収容する収容空間を有する。蓋部は、本体部

に開閉可能に取り付けられる。仕切り部は、蓋部に取り付けられ、収容空間を区画する。仕切り部は、収容空間の区画位置を変更可能である。

【選択図】図３

 

【請求項１】

  搬送物を収容する収容空間を有する本体部と、

  前記本体部に開閉可能に取り付けられる蓋部と、

  前記蓋部に取り付けられ、前記収容空間を区画する仕切り部と

  を備え、

  前記仕切り部は、前記収容空間の区画位置を変更可能である、搬送用ボックス。

【請求項２】

  前記仕切り部は、磁力によって前記蓋部に取り付けられる、請求項１に記載の搬送用ボックス。

【請求項３】

  前記収容空間の少なくとも一部は、保温材によって形成される、請求項１に記載の搬送用ボックス。

【請求項４】

  前記仕切り部の少なくとも一部は、断熱材によって形成される、請求項１に記載の搬送用ボックス。

【請求項５】

  前記本体部の底部は、開閉可能である、請求項１に記載の搬送用ボックス。

【請求項６】

  前記搬送用ボックスは、ドローンによって搬送される、請求項１に記載の搬送用ボックス。

0.921824 JP2023080960A 2023-05-16 JP2024165095 2024-11-28 0000-01-01 0000-01-01 移動体制御装置及び移動体制御方法 G06Q10/08 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】物品の配送を行う複数のドローンを、複数のステーションに効率良く配置すること。

【解決手段】実施形態に係る移動体制御装置は、特定部及び配置制御部を有する。特定部は、それぞれが複数のステーションのうちのいずれかに配置され、

配置されたステーションに応じたエリアに物品を配送する複数のドローンの位置及びバッテリーの残量を基に、複数のステーションのうちドローンの配置状

況が条件を満たさないステーションを特定する。配置制御部は、特定部によって特定されたステーションにドローンを配置する。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  それぞれが複数のステーションのうちのいずれかに配置され、配置されたステーションに応じたエリアに物品を配送する

リーの残量を基に、前記複数のステーションのうちドローンの配置状況が条件を満たさないステーションを特定する特定部

  前記特定部によって特定されたステーションにドローンを配置する配置制御部と、

  を有する移動体制御装置。

【請求項２】

  前記特定部は、前記複数のステーションのいずれかからドローンが発進するたびに、前記複数のステーションのうちドロ

ステーションを特定する

  請求項１に記載の移動体制御装置。

【請求項３】

  前記特定部は、前記物品の配当が行われる全てのエリアをグリッドで区切って得られたセルごとの、存在するドローンの

リー残量を基に、前記複数のステーションのうちドローンの配置状況が条件を満たさないステーションを特定する

  請求項１に記載の移動体制御装置。

【請求項４】

  移動体制御装置によって実行される移動体制御方法であって、

  それぞれが複数のステーションのうちのいずれかに配置され、配置されたステーションに応じたエリアに物品を配送する

リーの残量を基に、前記複数のステーションのうちドローンの配置状況が条件を満たさないステーションを特定する特定工

  前記特定工程によって特定されたステーションにドローンを配置する配置制御工程と、

  を含む移動体制御方法。

1.363725 JP2023080353A 2023-05-15 JP2024062358 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム

G08G1/16 | G06T7/70 |
G06T7/20 | H04N23/61 |
H04N23/45

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】カメラにより撮影された物体の撮影情報を所定の出力先に出力する場合に、当該出力先に出力するデータ量を削減する。【解決手段】情

報処理装置は、第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサと、前記第１カメラと

対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別した識別情報を出力する第２プロセッサと、を備え、前

記第１プロセッサは、移動体が通行する通行路内に存在する前記物体が前記移動体に接触する可能性が低いと判定できる場合、前記物体についての前記点情

報の出力を停止する。【選択図】図１

 

【請求項１】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサと

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

サと、

  を備え、

  前記第１プロセッサは、移動体が通行する通行路内に存在する前記物体が前記移動体に接触する可能性が低いと判定でき

情報の出力を停止する、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記第１プロセッサは、前記通行路内において前記移動体の移動ルート上に前記物体が存在せず、かつ前記移動ルートか

記物体が前記移動体に接触する可能性が低いと判定する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３プ

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記第１カメラのフレームレートは可変であり、

  前記第１プロセッサは、所定要因に応じて前記第１カメラのフレームレートを変更する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記第１プロセッサは、所定の対象物に対する外部環境に関するスコアを算出する、

  請求項４に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記第１プロセッサは、算出した前記外部環境に関するスコアに応じて、前記第１カメラのフレームレートを変更する、

  請求項５に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

  移動体が通行する通行路内に存在する前記物体が前記移動体に接触する可能性が低いと判定できる場合、前記物体につい

  処理をコンピュータが実行する情報処理方法。

【請求項８】

  コンピュータに、

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

1.363725 JP2023080388A 2023-05-15 JP2024062359 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
冷却実行装置、冷却実行方法、及び冷却実行プログ

ラム

G08G1/16 | G06T7/55 |
G06T7/215

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】自動運転を制御するプロセッサの温度上昇を抑制する。【解決手段】冷却実行装置は、対応する方向を向いた複数のカメラで撮影された

物体の画像から前記物体を点として捉えた点情報及び前記物体を識別した識別情報を出力するとともに、前記点情報及び前記識別情報を対応付ける情報処理

装置による前記物体の検出結果を取得する取得部と、前記取得部が取得した前記検出結果に基づいて、前記情報処理装置の作動状況及び温度変化を予測する

予測部と、前記予測部による前記情報処理装置の作動状況の予測結果に基づいて、前記情報処理装置に対する冷却を実行させるとともに、前記予測部による

前記情報処理装置の温度変化の予測結果に基づいて、前記情報処理装置に対する冷却量を調整する実行部と、を備える【選択図】図９

 

【請求項１】

  対応する方向を向いた複数のカメラで撮影された物体の画像から前記物体を点として捉えた点情報及び前記物体を識別し

記点情報及び前記識別情報を対応付ける情報処理装置による前記物体の検出結果を取得する取得部と、

  前記取得部が取得した前記検出結果に基づいて、前記情報処理装置の作動状況及び温度変化を予測する予測部と、

  前記予測部による前記情報処理装置の作動状況の予測結果に基づいて、前記情報処理装置に対する冷却を実行させるとと

理装置の温度変化の予測結果に基づいて、前記情報処理装置に対する冷却量を調整させる実行部と、

  を備える冷却実行装置。

【請求項２】

  前記予測部は、前記情報処理装置の温度のピークをさらに予測し、

  前記実行部は、前記予測部によって予測された前記温度のピークに応じた冷却量で前記情報処理装置に対する冷却を実行

  請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項３】

  前記実行部は、前記予測部によって予測された前記温度のピークに至る前に前記温度のピークに応じた冷却量となるよう

実行させる、

  請求項２に記載の冷却実行装置。

【請求項４】

  前記情報処理装置は移動体に搭載されており、

  前記予測部は、前記検出結果において前記物体が前記移動体に近づく動きをしている場合、前記情報処理装置の温度が上

  前記実行部は、前記予測部によって前記情報処理装置の温度上昇が予測された場合に、前記情報処理装置に対する冷却量

  請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項５】

  前記取得部が取得する前記検出結果は、前記点情報である、

  請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項６】

  対応する方向を向いた複数のカメラで撮影された物体の画像から前記物体を点として捉えた点情報及び前記物体を識別し

記点情報及び前記識別情報を対応付ける情報処理装置による前記物体の検出結果を取得し、

  取得した前記検出結果に基づいて、前記情報処理装置の作動状況及び温度変化を予測し、

  前記情報処理装置の作動状況の予測結果に基づいて、前記情報処理装置に対する冷却を実行させるとともに、前記情報処

いて、前記情報処理装置に対する冷却量を調整させる、

  処理をコンピュータが実行する冷却実行方法。

【請求項７】

  コンピュータに、

  対応する方向を向いた複数のカメラで撮影された物体の画像から前記物体を点として捉えた点情報及び前記物体を識別し

1.363725 JP2023080410A 2023-05-15 JP2024062360 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム
G08G1/16 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】処理負荷をかけることなく隊列の前方、後方、及び側方の各態様を認識する。【解決手段】情報処理装置は、プロセッサを備える。前記

プロセッサは、隊列で移動する複数の移動体のうちの先頭移動体に設けられた前方カメラであって、前記隊列の前方を撮影可能な前方カメラによって前記前

方が撮影されることで得られた前方画像に基づいて前記前方の態様を認識する。前記プロセッサは、前記複数の移動体のうちの最後尾移動体に設けられた後

方カメラであって、前記隊列の後方を撮影可能な後方カメラによって前記後方が撮影されることで得られた後方画像に基づいて前記後方の態様を認識する。

前記プロセッサは、前記複数の移動体のうち、前記複数の移動体の個数未満の移動体である特定移動体に設けられた側方カメラであって、前記隊列の側方を

撮影可能な側方カメラによって前記側方が撮影されることで得られた側方画像に基づいて前記側方の態様を認識する。【選択図】図１５

 

【請求項１】

  プロセッサを備え、

  前記プロセッサは、

  隊列で移動する複数の移動体のうちの先頭移動体に設けられた前方カメラであって、前記隊列の前方を撮影可能な前方カ

ことで得られた前方画像に基づいて前記前方の態様を認識し、

  前記複数の移動体のうちの最後尾移動体に設けられた後方カメラであって、前記隊列の後方を撮影可能な後方カメラによ

られた後方画像に基づいて前記後方の態様を認識し、

  前記複数の移動体のうち、前記複数の移動体の個数未満の移動体である特定移動体に設けられた側方カメラであって、前

ラによって前記側方が撮影されることで得られた側方画像に基づいて前記側方の態様を認識する

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記側方カメラは、前記前方カメラ及び前記後方カメラよりも高いフレームレートである第１フレームレートで前記側方

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記プロセッサは、前記第１フレームレートで前記側方が撮影されることによって前記側方画像が得られる毎に、得られ

の態様を認識する

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記複数の移動体は、３つ以上の移動体であり、

  前記特定移動体は、前記先頭移動体と前記最後尾移動体との間に位置する中間移動体である

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記複数の移動体の各々は、自動運転が可能な移動体であり、

  前記中間移動体には、前記先頭移動体側を撮影可能な先頭側カメラ、及び前記最後尾移動体側を撮影可能な最後尾側カメ

れており、

  前記プロセッサは、前記先頭側カメラによって前記先頭移動体側が撮影されることで得られた先頭移動体側画像、及び前

尾移動体側が撮影されることで得られた最後尾移動体側画像のうちの少なくとも一方に基づいて、前記中間移動体に対する

  前記先頭側カメラのフレームレートである第２フレームレート及び前記最後尾側カメラのフレームレートである第３フレ

レームレート及び前記後方カメラのフレームレートよりも低い

  請求項４に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記複数の移動体の各々は、自動運転が可能な移動体であり、

  前記プロセッサは、前記中間移動体側から前記先頭移動体側が撮影されることによって得られる先頭移動体側画像、及び

0.921319 JP2023079561A 2023-05-12 JP2024163716 2024-11-22 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及び情報処理方法 G06Q30/0207 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】在庫削減に貢献すること。

【解決手段】実施形態に係る物品の情報処理装置は、ユーザによって購入のための手続きが行われた商品の在庫情報に応じて、商品を購入することでユーザ

に付与されるポイントの量を設定する設定部と、設定部によって設定されたポイントの量を、ユーザに通知する通知部と、を備える。

【選択図】図１５

 

【請求項１】

  ユーザによって購入のための手続きが行われた商品の在庫情報に応じて、前記商品を購入することで前記ユーザに付与さ

と、

  前記設定部によって設定されたポイントの量を、前記ユーザに通知する通知部と、

  を備える、情報処理装置。

【請求項２】

  前記通知部は、前記ユーザによって購入のための手続きが行われた第１の商品と異なる商品であって、条件を満たす第２

さらに通知する

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記通知部は、前記第１の商品と種別が同じであって、購入することで前記第１の商品よりも多くのポイントが前記ユー

定されるポイントの量をさらに通知する

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記通知部は、前記第１の商品と種別が同じであって、商品ごとにあらかじめ設定された期限までの時間が前記第１の商

されるポイントの量をさらに通知する

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記通知部は、前記第１の商品と種別が同じであって、在庫数が前記第１の商品よりも少ない前記第２の商品に設定され

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  コンピュータによって実行される情報処理方法であって、

  ユーザによって購入のための手続きが行われた商品の在庫情報に応じて、前記商品を購入することで前記ユーザに付与さ

程と、

  前記設定工程によって設定されたポイントの量を、前記ユーザに通知する通知工程と、

  を有する、情報処理方法。

1.048897 JP2023078870A 2023-05-11 JP2024101511 2024-07-29 0000-01-01 0000-01-01
ロボットの制御システム、ロボットの制御プログラ

ム
B25J15/06 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】把持部による荷物の位置の確認、掴み、及び保持の一連の作業を迅速かつ確実に行う。

【解決手段】把持部２０をソフトマテリアル１０２で被覆することで、複数の吸着パッド２４による吸着時に、ソフトマテリアル１０２が荷物１００に密着

するため、吸着パッド２４の、例えば、エアー吸着構造で、荷物１００を吸着するときの補助の保持力として利用され、荷物１００を確実に保持することが

できる。塵埃は、吸着パッド２４及びソフトマテリアル１０２による吸着力を低下させる。塵埃の付着した荷物１００が顧客に配送されることは、配送業者

と顧客との間の信頼関係に悪影響を及ぼす。そこで、掌センサ２６を塵埃を検出するセンサとし機能させ、掌センサ２６の検出情報に基づいて、荷物１００

に塵埃が付着しているか否かを判断し、清掃の要否を判定する。清掃モードでは、本来、荷物１００を吸着するために取り付けられた吸着パッド２４を利用

する。

【選択図】図７

 

【請求項１】

  対象物に対峙させて保持することが可能なロボットの制御システムであって、

  対象物を保持する基盤となる把持部と、

  前記把持部に設けられ、前記対象物を吸着する、及び、前記対象物に付着した塵埃を吸引するためのバキューム機能を備

  前記把持部に設けられ、前記対象物の形状及び位置を含む対象物情報を検出する掌センサ部と、

  前記掌センサ部の検出結果に基づき、必要に応じて前記アクチュエータの前記バキューム機能を起動させ、前記対象物を

と、

  前記第１制御部による対象物を保持する動作に先立って、前記アクチュエータの前記バキューム機能を起動させる第２制

を有するロボットの制御システム。

【請求項２】

  前記アクチュエータが、前記対象物に付着した塵埃を払拭するためのブロワ機能をさらに備え、前記第２制御部は、前記

併用する、請求項１記載のロボットの制御システム。

【請求項３】

  前記アクチュエータが、弾性力を有する皿状のパッド部と、前記パッド部の中央に設けられた空気を吸引及び放出可能な

た吸着パッドである、請求項２記載のロボットの制御システム。

【請求項４】

  前記対象物の表面の塵埃の付着の有無を検出する塵埃検出センサをさらに有し、

  前記塵埃検出センサの検出結果から前記塵埃の付着が有ると判定された場合に、前記第２制御部の動作を実行する、請求

ム。

【請求項５】

  前記アクチュエータが突出された状態で、前記把持部の表面に所定の肉厚で被覆され、前記把持部の動作に応じて変形し

フトマテリアルをさらに有する、請求項１記載のロボットの制御システム。

【請求項６】

  前記掌センサ部が、

  前記対象物の画像を撮影して当該対象物の種類を識別するカメラと、前記対象物の位置を特定するモーションプロセシン

載のロボットの制御システム。

【請求項７】

  コンピュータを請求項１から請求項６の何れか１項記載の第１制御部及び第２制御部として動作させる、ロボットの制御



1.362791 JP2023078024A 2023-05-10 JP2024062356 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
冷却実行装置、冷却実行方法、及び冷却実行プログ

ラム

B60W50/02 | B60W60/00
| G05D1/02 | G05D1/24 |
G05D1/242 | G05D1/245
| G05D1/43 | G05D1/60 |
G05D1/622 | G05D1/628
| G05D1/633 |
G05D1/639 | G05D1/693
| G05D105/00 |
G05D107/00 |
G05D107/17 |
G05D107/20 |
G05D109/00 |
G05D109/10 |
G05D109/12 |
G05D111/00 |
G05D111/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】自動運転を制御するプロセッサが高度な演算処理を行う際の温度上昇を抑制する。【解決手段】冷却実行装置は、対応する方向を向いた

複数のカメラで撮影された物体の画像から前記物体を点として捉えた点情報及び前記物体を識別した識別情報を出力するとともに、前記点情報及び前記識別

情報を対応付ける情報処理装置による前記物体の検出結果を取得する取得部と、前記取得部が取得した前記検出結果に基づいて、前記情報処理装置に対する

冷却を実行させる実行部と、を備え、前記実行部は、予め定められた条件を満たした場合に、前記情報処理装置に対する冷却を停止させる。【選択図】図９

 

【請求項１】

  対応する方向を向いた複数のカメラで撮影された物体の画像から前記物体を点として捉えた点情報及び前記物体を識別し

記点情報及び前記識別情報を対応付ける情報処理装置による前記物体の検出結果を取得する取得部と、

  前記取得部が取得した前記検出結果に基づいて、前記情報処理装置に対する冷却を実行させる実行部と、

  を備え、

  前記実行部は、予め定められた条件を満たした場合に、前記情報処理装置に対する冷却を停止させる、

  冷却実行装置。

【請求項２】

  前記実行部は、前記予め定められた条件としての前記情報処理装置によって検出された前記物体が検出されなくなるとい

処理装置に対する冷却を停止させる、

  請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項３】

  前記実行部は、前記予め定められた条件としての前記情報処理装置によって検出された前記物体が検出範囲外に向かって

前記情報処理装置に対する冷却を停止させる、

  請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項４】

  前記実行部は、予め定められた条件を満たした場合に、前記情報処理装置に対する冷却を予め定められた時間経過後に停

  請求項１～請求項３のいずれか１項に記載の冷却実行装置。

【請求項５】

  前記取得部が取得した前記検出結果に基づいて、前記情報処理装置の作動状況を予測する予測部を備え、

  前記実行部は、前記予測部による前記情報処理装置の作動状況の予測結果に基づいて、前記情報処理装置に対する冷却を

  請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項６】

  前記予測部は、前記情報処理装置の温度変化を予測し、

  前記実行部は、前記予測部による前記情報処理装置の温度変化の予測結果に応じた冷却手段を用いて、前記情報処理装置

  請求項５に記載の冷却実行装置。

【請求項７】

  前記予測部は、前記情報処理装置の温度が閾値以下となる時期を予測し、

  前記実行部は、前記予め定められた条件としての前記予測部によって予測された時期になるという条件を満たした場合に

停止させる、

  請求項５に記載の冷却実行装置。

【請求項８】

  前記取得部が取得する前記検出結果は、前記点情報である、

1.362791 JP2023078139A 2023-05-10 JP2024062357 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム
G06T7/00 | G08G1/16 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】制御変数の推論処理を毎回実行せずとも制御変数を導出可能な情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログラムを提供する。【解

決手段】情報処理装置１０において、Ｃｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎ１５は、ＭｏＰＵ１２が複数種類のセンサから取り入れた、移動体の周囲の状況を検知した

検知情報と、撮影した物体を点として捉えた点情報及び物体を識別した識別情報とを取得し、検知情報から算出した移動体の周囲の状況に関する変数と、変

数を用いて推論した制御変数との相関から前記制御変数を算出し、制御変数と、点情報及び識別情報とに基づいて、移動体の自動運転を制御する。【選択

図】図２

 

【請求項１】

  プロセッサを備え、

  前記プロセッサは、

  移動体の周囲の状況を検知した検知情報と、撮影した物体を点として捉えた点情報及び前記物体を識別した識別情報とを

  前記検知情報から算出した前記移動体の周囲の状況に関する変数と、前記変数を用いて推論した制御変数との相関から前

  前記制御変数と、前記点情報及び前記識別情報とに基づいて、前記移動体の自動運転を制御する、

  ことを特徴とする、情報処理装置。

【請求項２】

  前記制御変数に対する前記変数の係数が予め定められており、

  前記プロセッサは、

  前記係数を用いて、前記制御変数を算出する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記プロセッサは、

  前記検知情報を取得する第１周期より長い第２周期で前記制御変数の推論処理を実行する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記プロセッサは、

  前記第２周期より短い第３周期で前記制御変数の算出処理を実行する、

  請求項３に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記プロセッサは、

  深層学習を用いた積分法による多変量解析により、前記制御変数を推論する、

  請求項１から４のいずれか一項に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記プロセッサは、

  前記点情報及び前記識別情報を、互いに異なる他のプロセッサからそれぞれ取得する、

  請求項１から４のいずれか一項に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  コンピュータが、

  移動体の周囲の状況を検知した検知情報と、撮影した物体を点として捉えた点情報及び前記物体を識別した識別情報とを

  前記検知情報から算出した前記移動体の周囲の状況に関する変数と、前記変数を用いて推論した制御変数との相関から前

  前記制御変数と、前記点情報及び前記識別情報とに基づいて、前記移動体の自動運転を制御する、

1.362418 JP2023076943A 2023-05-08 JP2024062354 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム

G06T7/70 | G06V10/80 |
G08G1/16 | G06V10/30

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】カメラにより撮影された物体の撮影情報を所定の出力先に出力する場合に、データ量を削減する情報処理装置、情報処理方法及び情報処

理プログラムを提供する。【解決手段】少なくとも一部が車両に搭載されて、車両の自動運転制御を行う情報処理装置１０であって、第１カメラが撮影した

物体の画像から、撮影した物体を点として捉えた点情報を出力するＭｏｐＵ１２と、第１カメラと対応する方向を向いた超高解像度の第２カメラにより撮影

された物体の画像から、撮影された物体を識別した識別情報を出力するＩＰＵ１１と、を備え、ＭｏＰＵは、点情報について、画像についての所定の条件を

満たす各時点において、第１カメラが撮影した物体の画像から、点情報として物体の存在位置を示す点の３次元直交座標系における物体の奥行き方向の座標

値を導出する。【選択図】図２

 

【請求項１】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサと

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

サと、を備え、

  前記第１プロセッサは、前記点情報について、前記画像についての所定の条件を満たす各時点において、前記第１カメラ

ら、前記点情報として前記物体の存在位置を示す点の３次元直交座標系における前記物体の奥行き方向の座標値を導出する

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記第１プロセッサは、前記所定の条件を満たす各時点を第２時点として、第１時点の前記３次元直交座標系における前

記奥行き方向の座標値と、前記第１時点の次の時点である第２時点における前記幅方向及び前記高さ方向の座標値とから、

おける前記奥行き方向の座標値を導出する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記第１プロセッサは、前記所定の条件を、前記第１時点の前記幅方向及び前記高さ方向の座標値に対する、前記第２時

座標値の変化量として、当該変化量に対して予め定めた頻度で、前記奥行き方向の座標値を導出する、

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

法であって、

  前記点情報について、前記画像についての所定の条件を満たす各時点において、前記第１カメラにより撮影された前記物

記物体の存在位置を示す点の３次元直交座標系における前記物体の奥行き方向の座標値を導出する、

  処理をコンピュータが実行する情報処理方法。

【請求項５】

  コンピュータに、

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

ログラムであって、

  前記点情報について、前記画像についての所定の条件を満たす各時点において、前記第１カメラにより撮影された前記物

記物体の存在位置を示す点の３次元直交座標系における前記物体の奥行き方向の座標値を導出する、

  処理を実行させるための情報処理プログラム。

1.362418 JP2023076944A 2023-05-08 JP2024062355 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム

G06T7/70 | G06T7/00 |
G06V10/80 | G08G1/16 |
G06V10/30

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】カメラにより撮影された物体の撮影情報を所定の出力先に出力する場合に、データ量を削減する情報処理装置、情報処理方法及び情報処

理プログラムを提供する。【解決手段】少なくとも一部が車両に搭載されて、車両の自動運転制御を行う情報処理装置１０であって、第１カメラが撮影した

物体の画像から、撮影した物体を点として捉えた点情報を出力するＭｏＰＵ１２と、第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラが撮影した物体の画像か

ら、撮影した物体を識別した識別情報を出力するＩＰＵ１１と、を備える。ＭｏＰＵは、点情報について、第１カメラが撮影した物体の画像から、点情報と

して物体の存在位置を示す点の３次元直交座標系における物体の奥行き方向の座標値を導出し、所定のセンサ情報から奥行き方向の座標値の補正情報を学習

する。【選択図】図２

 

【請求項１】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサと

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

サと、を備え、

  前記第１プロセッサは、前記点情報について、前記第１カメラにより撮影された前記物体の画像から、前記点情報として

元直交座標系における前記物体の奥行き方向の座標値を導出し、

  前記第１プロセッサは、所定のセンサ情報から前記奥行き方向の座標値の補正情報を学習する、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記第１プロセッサは、導出した前記奥行き方向の座標値と、所定のセンサで検出した前記奥行き方向の座標値との差異

報を収集し、収集したセンサ情報における特定の走行状況に対して前記補正情報を学習する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記第１プロセッサは、第１時点の前記３次元直交座標系における前記物体の幅方向、高さ方向、及び前記奥行き方向の

である第２時点における前記幅方向及び前記高さ方向の座標値とから、前記点情報として前記第２時点における前記奥行き

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

法であって、

  前記点情報について、前記第１カメラにより撮影された前記物体の画像から、前記点情報として前記物体の存在位置を示

記物体の奥行き方向の座標値を導出し、

  所定のセンサ情報から前記奥行き方向の座標値の補正情報を学習する、

  処理をコンピュータが実行する情報処理方法。

【請求項５】

  コンピュータに、

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

ログラムであって、

  前記点情報について、前記第１カメラにより撮影された前記物体の画像から、前記点情報として前記物体の存在位置を示

記物体の奥行き方向の座標値を導出し、

  所定のセンサ情報から前記奥行き方向の座標値の補正情報を学習する、

  処理を実行させるための情報処理プログラム。

1.361299 JP2023076253A 2023-05-02 JP2024062352 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム

G06T7/70 | G06T7/00 |
G08G1/16

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】カメラにより撮影された物体の撮影情報を出力する場合に、出力先に出力するデータ量を削減する情報処理装置、情報処理方法及び情報

処理プログラムを提供する。【解決手段】情報処理装置１０は、第１カメラが撮影した物体の画像から、撮影された物体を、点として捉えた点情報を出力す

るＭｏＰＵと、第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラ（超高解像度カメラ）が撮影した物体の画像から、撮影された物体を識別した識別情報を出力

するＩＰＵと、ＭｏＰＵから出力された点情報及びＩＰＵから出力された識別情報を対応付けるＣｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎを備える。ＭｏＰＵは、前記点情

報が複数の場合に、点情報に対応付けられた識別情報について予め定めた優先度に応じて、次の時点の点情報を出力する。【選択図】図２

 

【請求項１】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサと

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

サと、

  前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３プ

  前記第１プロセッサは、前記点情報が複数の場合に、前記点情報に対応付けられた前記識別情報について予め定めた優先

を出力する、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記第１プロセッサは、第１時点において、前記第１カメラにより撮影された前記物体の画像から、前記点情報として前

直交座標系における前記物体の奥行き方向の座標値を導出し、

  前記第１プロセッサは、前記点情報が複数の場合に、前記点情報に対応付けられた前記識別情報について予め定めた優先

ある第２時点における前記奥行き方向の座標値を導出する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記第１プロセッサは、前記優先度について、前記識別情報が示す物体の挙動の有無に応じて、挙動を生じる物体には高

体には前記高い優先度よりも低い優先度を定める、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記第１プロセッサは、前記優先度について、前記挙動を生じる物体について、当該物体の危険因子に応じたより高い優

  請求項３に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記第１プロセッサは、前記点情報の数が所定数以上の場合に、前記優先度で次の時点の前記点情報を導出する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

  出力された前記点情報及び前記識別情報を対応付け、

  前記点情報が複数の場合に、前記点情報に対応付けられた前記識別情報について予め定めた優先度に応じて、次の時点の

  処理をコンピュータが実行する情報処理方法。

【請求項７】

  コンピュータに、

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

1.361299 JP2023076261A 2023-05-02 JP2024062353 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム

G08G1/16 | G06T7/00 |
G08G1/09 | B60W40/02 |
B60W60/00 | B60W30/09
| B60W50/14

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】第１移動体が周囲の第２移動体を認識した場合に、第２移動体が第１移動体を認識している場合と第２移動体が第１移動体を認識してい

ない場合とで第１移動体の挙動を変えることに寄与することができる情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログラムを提供する。【解決手段】情報

処理装置は、第１移動体に対して用いられる第１移動体プロセッサを備える。第１移動体プロセッサによって第１物体の種類として第２移動体が認識されて

おり、かつ、第２移動体プロセッサによって第２物体の種類として第１移動体が認識されている場合に、第１移動体プロセッサは、第２移動体プロセッサに

よって第１移動体が認識されていることを示す識別子を設定する。【選択図】図１６

 

【請求項１】

  第１移動体に対して用いられる第１移動体プロセッサを備え、

  前記第１移動体プロセッサは、

  前記第１移動体の周囲が撮影されることによって得られた第１画像に基づいて、前記第１移動体の周囲に含まれる第１物

  第２移動体に対して用いられる第２移動体プロセッサは、前記第２移動体の周囲が撮影されることによって得られた第２

周囲に含まれる第２物体の種類を認識し、

  前記第１移動体プロセッサによって前記第１物体の種類として前記第２移動体が認識されており、かつ、前記第２移動体

種類として前記第１移動体が認識されている場合に、前記第１移動体プロセッサは、前記第２移動体プロセッサによって前

とを示す識別子を設定する

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記第２移動体は、自動運転が可能な移動体であり、

  前記第１移動体プロセッサは、

  前記第１移動体プロセッサによって前記第１物体の種類として前記第２移動体が認識されており、前記第２移動体プロセ

して前記第１移動体が認識されており、かつ、前記第２移動体が自動運転中である場合に、前記第１移動体プロセッサは、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記第１移動体及び前記第２移動体は、自動運転が可能な移動体であり、

  前記第１移動体プロセッサは、

  前記識別子が設定されており、かつ、前記第２移動体が自動運転中である場合に、前記第２移動体の挙動に基づいて前記

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記第２移動体プロセッサは、前記第２移動体の自動運転を制御し、

  前記第１移動体プロセッサは、

  前記挙動を示す情報として、前記第２移動体プロセッサが前記第２移動体の自動運転を制御する制御情報を取得し、

  前記制御情報に基づいて前記第１移動体の自動運転を制御する

  請求項３に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記第１移動体には、第１優先順位が付与されており、

  前記第２移動体には、第２優先順位が付与されており、

  前記第１移動体プロセッサは、前記第１優先順位が前記第２優先順位よりも高いことを条件に前記制御情報を取得する

  請求項４に記載の情報処理装置。

【請求項６】

0.919554 JP2023074002A 2023-04-28 JP2024158646 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 情報処理システム、及びプログラム

G10L13/08 | G06F3/16 |
G10L13/00 | G10L15/22 |
G10L15/10 | G10L25/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義 | 柴田 暁穂

【要約】      【課題】同一タイミング、同一サブジェクトにおける一のロボットと複数のユーザとの１対ｎのコミュニケーションで、それぞれのユーザに対す

る最適な返答を行う情報処理システム及びプログラムを提供する。【解決手段】サーバが通信ネットワークを通じて複数のロボットを制御するシステムにお

いて、サーバ１００は、ユーザと会話するようにロボット２００を制御する制御部と、ロボットが一のサブジェクトについて複数のユーザと会話していると

きに、複数のユーザのそれぞれについて、ユーザの感情を示すユーザ感情値を決定する感情決定部と、会話内容に、複数のユーザのユーザ感情値を対応付け

た対応データを生成する対応データ生成部と、対応データ生成部が生成した複数の対応データに基づいて、一のサブジェクトに対応する会話内容を生成する

会話内容生成部と、を含む処理部１１０を備える。【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザと会話するように電子機器を制御する制御部と、

  前記電子機器が、一のサブジェクトについて複数のユーザと会話しているときに、前記複数のユーザのそれぞれについて

を決定する感情決定部と、

  前記会話の会話内容に、前記複数のユーザの前記ユーザ感情値を対応付けた対応データを生成する対応データ生成部と、

  前記対応データ生成部によって生成された複数の前記対応データに基づいて、前記一のサブジェクトに対応する会話内容

  を備える、情報処理システム。

【請求項２】

  前記会話内容生成部は、前記一のサブジェクトについて複数のユーザと会話する場合における前記複数のユーザに適した

に記載の情報処理システム。

【請求項３】

  前記会話内容生成部は、前記一のサブジェクトについて複数のユーザと会話する場合における当該複数のユーザのすべて

ない前記会話内容を生成する、請求項２に記載の情報処理システム。

【請求項４】

  前記一のサブジェクトに対応する会話内容を自動的に調整する会話内容調整部

  をさらに備え、

  前記制御部は、前記電子機器が前記一のサブジェクトについて複数のユーザと会話するときに、当該一のサブジェクトに

て調整された前記会話内容に従って前記複数のユーザと会話するように前記電子機器を制御し、

  前記対応データ生成部は、前記調整された前記会話内容に従って前記電子機器が前記複数のユーザと会話しているときの

情値と、当該会話内容とを対応付けた対応データを生成する、請求項１から３のいずれか一項に記載の情報処理システム。

【請求項５】

  前記会話内容生成部は、前記複数の対応データのうち、より新しい対応データを優先して、前記一のサブジェクトに対応

項１から３のいずれか一項に記載の情報処理システム。

【請求項６】

  前記電子機器と前記一のサブジェクトについて会話している前記複数のユーザのそれぞれについて、ユーザの行動を認識

  をさらに備え、

  前記対応データ生成部は、前記会話の会話内容に、前記複数のユーザの前記ユーザ感情値と、前記ユーザの行動を示すユ

応データを生成する、請求項１から３のいずれか一項に記載の情報処理システム。

【請求項７】

  前記感情決定部は、前記電子機器が前記複数のユーザと会話しているときに、前記電子機器の感情を示す電子機器感情値

  前記会話内容生成部は、前記電子機器と前記複数のユーザとが会話しているときに、前記複数のユーザの前記ユーザ感情

いて、前記会話の会話内容を調整する、請求項１から３のいずれか一項に記載の情報処理システム。

【請求項８】

0.919554 JP2023074011A 2023-04-28 JP2024158649 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 情報処理システム、及びプログラム G06N3/008 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義 | 蓮実 一隆

【要約】      【課題】人ではない対象物の感情を特定する情報処理システム及びプログラムを提供する。【解決手段】サーバ１００と、ロボット２００と、を

備える情報処理システム１０において、サーバは、人ではない対象物（ペットや物体）の要素の状態と前記対象物の感情を示す対象物感情値とを対応付けた

ベース感情情報を複数記憶するベース感情情報記憶部と、人ではない対象物を観察することによって認識された前記対象物の複数の要素の状態のうちのいず

れかが、前記ベース感情情報記憶部に記憶されている複数の前記ベース感情情報のうちのいずれかの前記要素の状態と一致した場合に、前記要素の状態が一

致した前記ベース感情情報を、前記複数の要素の状態のうちの一致していない要素の状態のうちの少なくともいずれかによって更新する情報更新部と、を備

える。【選択図】図１

 

【請求項１】

  人ではない対象物の要素の状態と前記対象物の感情を示す対象物感情値とを対応付けたベース感情情報を複数記憶するベ

  人ではない対象物を観察することによって認識された前記対象物の複数の要素の状態のうちのいずれかが、前記ベース感

の前記ベース感情情報のうちのいずれかの前記要素の状態と一致した場合に、前記要素の状態が一致した前記ベース感情情

ちの一致していない要素の状態のうちの少なくともいずれかによって更新する情報更新部と

  を備える情報処理システム。

【請求項２】

  前記対象物がペットである場合、前記対象物の要素は、鳴き声、目の動き、身体の動き、及び体勢の少なくともいずれか

システム。

【請求項３】

  前記対象物が犬である場合、前記ベース感情情報記憶部は、しっぽが振られている状態と嬉しい感情を示す感情値とを対

し、

  前記情報更新部は、犬を観察した観察結果が、しっぽが振られていることを含む場合に、しっぽが振られていることと嬉

た前記ベース感情情報を、前記観察結果に含まれる鳴き声、目の動き、及び体勢の少なくともいずれかによって更新する、

ム。

【請求項４】

  前記対象物が花である場合、前記ベース感情情報記憶部は、前記花が咲くことと嬉しいという感情を示す感情値とを対応

し、

  前記情報更新部は、花を観察した観察結果が、花が咲くことを含む場合に、花が咲くことと嬉しいという感情を示す感情

報を、前記観察結果に含まれる、花が咲くこと以外の要素の少なくともいずれかによって更新する、請求項１に記載の情報

【請求項５】

  対象物を観察することによって認識された前記対象物の複数の要素の状態のうちのいずれかが、前記ベース感情情報記憶

ス感情情報のうちのいずれかの前記要素の状態と一致した場合に、当該要素の状態に対応付けられた前記対象物感情値を、

情値として決定する感情決定部

  を更に備える、請求項１から４のいずれか一項に記載の情報処理システム。

【請求項６】

  人が他の間とコミュニケーションをしたときの感情の遷移を示す人間感情遷移パターンを記憶する人間感情遷移パターン

  を更に備え、

  前記感情決定部は、人が前記対象物に対してアクションした場合に、前記人間感情遷移パターンを用いて、前記対象物の

に記載の情報処理システム。

【請求項７】

  前記人間感情遷移パターン記憶部は、複数の人のそれぞれに対応する前記人間感情遷移パターンを記憶し、

  前記感情決定部は、前記人間感情遷移パターン記憶部に記憶されている複数の前記人間感情遷移パターンのうち、前記対

0.919554 JP2023074078A 2023-04-28 JP2024158683 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 情報処理システム、及びプログラム

G10L13/08 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G10L25/63 |
G10L13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義 | 吉田 健一

【要約】      【課題】ロボットが、まるで、業績がＮｏ．１の営業パーソンの営業トークのような、顧客満足度が高い営業トークをユーザに提供する。【解決

手段】サーバが、通信ネットワークを通じてロボットを制御するシステムにおいて、サーバ１００は、電子機器による顧客への営業トークのトーク内容が定

められた複数のトークスクリプトを含むトークステップを記憶する記憶部と、前記記憶部に記憶されている複数の前記トークステップのうちの一のトークス

テップに基づいて前記電子機器が前記顧客とトークしている間における、前記顧客の感情を示す感情値を決定する感情値決定部と、前記感情値決定部によっ

て決定された前記顧客の前記感情値に基づいて、前記電子機器による営業活動の顧客満足度がより高くなるように、前記記憶部に記憶されている前記複数の

トークステップの中から前記一のトークステップの次のトークステップを選択する選択部と、を備える。【選択図】図２

 

【請求項１】

  電子機器による顧客への営業トークのトーク内容が定められた複数のトークスクリプトを含むトークステップを記憶する

  前記記憶部に記憶されている複数の前記トークステップのうちの一のトークステップに基づいて前記電子機器が前記顧客

顧客の感情を示す感情値を決定する感情値決定部と、

  前記感情値決定部によって決定された前記顧客の前記感情値に基づいて、前記電子機器による営業活動の顧客満足度がよ

憶されている前記複数のトークステップの中から前記一のトークステップの次のトークステップを選択する選択部と

  を備える、情報処理システム。

【請求項２】

  前記選択部は、前記一のトークステップに基づいて前記電子機器が前記顧客とトークしている間における前記顧客の前記

を前記感情値が示す場合に、前記顧客の前記感情がネガティブな感情からポジティブな感情に遷移するように、前記次のト

１に記載の情報処理システム。

【請求項３】

  前記選択部は、前記一のトークステップに基づいて前記電子機器が前記顧客とトークしている間に前記顧客がネガティブ

く、前記電子機器が前記顧客に対して質問することを選択する、請求項２に記載の情報処理システム。

【請求項４】

  前記顧客に関連する顧客関連情報を取得する情報取得部と、

  前記情報取得部によって取得された前記顧客関連情報に基づいて、前記顧客の属性を特定する属性特定部と

  をさらに備え、

  前記選択部は、前記属性特定部によって特定された前記顧客の前記属性にさらに基づいて、前記次のトークステップを選

  請求項１から３のいずれか一項に記載の情報処理システム。

【請求項５】

  前記記憶部は、前記電子機器が前記顧客に販売する商品に関連するマーケティングリサーチのリサーチ結果をさらに記憶

  前記選択部は、前記記憶部に記憶されている前記リサーチ結果にさらに基づいて、前記次のトークステップを選択する、

  請求項４に記載の情報処理システム。

【請求項６】

  前記記憶部は、顧客の属性を示す属性データと、一のトークステップに基づいて前記電子機器が当該顧客とトークしてい

当該一のトークステップの次のトークステップに基づいて前記電子機器が当該顧客とトークしている間における当該顧客の

に記憶し、

  前記情報処理システムは、

  前記記憶部に記憶されている複数の前記学習データを教師データとして用いて、顧客の属性データによって示される顧客

づいて前記電子機器が当該顧客とトークしている間における当該顧客の感情値とから、当該顧客の感情値がより高くなるよ

次のトークステップを選択する選択モデルを機械学習により生成するモデル生成部

  をさらに備え、

0.919554 JP2023074098A 2023-04-28 JP2024158695 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 制御システム、及びプログラム

G06Q50/10 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06Q50/26 |
G10L13/00 | G10L15/00 |
G10L25/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義 | 山本 剛志

【要約】      【課題】駅員や店員等の負担を軽減する公共交通機関の制御システム及びプログラムを提供する。【解決手段】制御システム１０において、サー

バ１００は、公共交通機関においてトラブルが発生した場合に、そのトラブルに応じた代替手段を特定する代替手段特定部と、公共交通機関に配置されてい

る電子機器が前記公共交通機関のユーザから問い合わせを受け付けた場合に、ロボット２００に代替手段特定部が特定した代替手段の説明をユーザ２０に対

して出力させる制御部と、を備える処理部を有する。制御部は、ロボットが、公共交通機関のユーザから問い合わせを受け付けた場合に、ロボットにユーザ

を落ち着かせる行動をとらせた後、代替手段特定部が特定した代替手段の説明をユーザに対して出力させる。【選択図】図１

 

【請求項１】

  公共交通機関においてトラブルが発生した場合に、前記トラブルに応じた代替手段を特定する代替手段特定部と、

  前記公共交通機関に配置されている電子機器が前記公共交通機関のユーザから問い合わせを受け付けた場合に、前記電子

て特定された前記代替手段の説明を前記ユーザに対して出力させる制御部と

  を備える制御システム。

【請求項２】

  前記制御部は、前記電子機器が前記公共交通機関のユーザから問い合わせを受け付けた場合に、前記電子機器に前記ユー

後、前記電子機器に、前記代替手段特定部によって特定された前記代替手段の説明を前記ユーザに対して出力させる、請求

【請求項３】

  前記ユーザの感情を示す感情値を決定する感情決定部

  をさらに備え、

  前記制御部は、前記電子機器に、前記ユーザの感情値に応じた行動をとらせる、請求項２に記載の制御システム。

【請求項４】

  前記代替手段特定部は、複数の前記ユーザに対応する複数対応代替手段と、各ユーザに対応する個別対応代替手段とを特

  前記制御部は、前記電子機器に、前記複数のユーザに対して前記複数対応代替手段の説明を出力させ、前記複数のユーザ

替手段の説明を出力させる、請求項１から３のいずれか一項に記載の制御システム。

【請求項５】

  前記制御部は、前記複数のユーザに対して一斉に代替手段を説明する場合、前記電子機器に、前記複数対応代替手段の説

ユーザのそれぞれに対して代替手段を説明する場合、前記電子機器に、前記ユーザに向けて前記個別対応代替手段の説明を

御システム。

【請求項６】

  前記制御部は、前記電子機器に、前記複数対応代替手段の説明をスピーカ出力させ、前記複数のユーザのそれぞれに対し

力させる、請求項４に記載の制御システム。

【請求項７】

  前記制御部は、前記公共交通機関においてトラブルが発生した場合に、前記公共交通機関にトラブルが発生していない通

話スピードを速くさせる、請求項１から３のいずれか一項に記載の制御システム。

【請求項８】

  前記電子機器を更に備える、請求項１から３のいずれか一項に記載の制御システム。

【請求項９】

  コンピュータを、請求項１から３のいずれか一項に記載の制御システムとして機能させるためのプログラム。



0.919554 JP2023074117A 2023-04-28 JP2024158707 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 情報処理システム、及びプログラム

G06F3/01 | G06Q50/12 |
G06Q30/02 |
G06Q30/0251 | B25J5/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義 | 畑 達彦

【要約】      【課題】来訪者、来客者に対して的確なアクションを起こすことができる情報処理システム及びプログラムを提供する。【解決手段】システム１

０において、情報処理システムとして機能し、通信ネットワーク５０を通じて複数のロボット２００を制御するサーバ１００は、飲食店に来店した接客対象

に関連する接客対象関連情報を取得する情報取得部と、前記情報取得部によって取得された前記接客対象関連情報に基づいて、前記接客対象の属性を特定す

る属性特定部と、前記属性特定部によって特定された前記接客対象の前記属性に基づいて、前記接客対象に対するホスピタリティがより高くなるように、ロ

ボットが前記接客対象を接客する接客内容を決定する接客内容決定部と、を備える。【選択図】図１

 

【請求項１】

  飲食店に来店した接客対象に関連する接客対象関連情報を取得する情報取得部と、

  前記情報取得部によって取得された前記接客対象関連情報に基づいて、前記接客対象の属性を特定する属性特定部と、

  前記属性特定部によって特定された前記接客対象の前記属性に基づいて、前記接客対象に対するホスピタリティがより高

対象を接客する接客内容を決定する接客内容決定部と

  を備える、情報処理システム。

【請求項２】

  前記飲食店の座席に関連する座席関連情報を記憶する記憶部

  をさらに備え、

  前記接客内容決定部は、前記接客対象の前記属性と、前記記憶部に記憶されている前記座席関連情報とに基づいて、前記

  請求項１に記載の情報処理システム。

【請求項３】

  前記飲食店のメニューを示すメニュー情報を記憶する記憶部

  をさらに備え、

  前記接客内容決定部は、前記接客対象の前記属性と、前記記憶部に記憶されている前記メニュー情報とに基づいて、前記

商品を決定する、

  請求項１又は２に記載の情報処理システム。

【請求項４】

  前記記憶部は、チェーンストアである複数の前記飲食店のうちの前記電子機器が配置されている前記飲食店における、前

記メニューの中の各商品の販売履歴を示す販売履歴情報をさらに記憶し、

  前記接客内容決定部は、前記記憶部に記憶されている前記販売履歴情報によって示される、前記電子機器が配置されてい

売履歴にさらに基づいて、前記電子機器が前記接客対象に提案する前記商品を決定する、

  請求項３に記載の情報処理システム。

【請求項５】

  前記情報取得部は、前記飲食店を含む予め定められた範囲の天気情報をさらに取得し、

  前記接客内容決定部は、前記情報取得部によって取得された前記天気情報にさらに基づいて、前記接客内容を決定する、

  請求項１又は２に記載の情報処理システム。

【請求項６】

  前記接客内容決定部は、前記電子機器が前記接客対象に接客する時間帯にさらに基づいて、前記接客内容を決定する、

  請求項１又は２に記載の情報処理システム。

【請求項７】

  前記情報取得部は、前記電子機器に搭載されているマイクによって取得された音声データをさらに取得し、

  前記情報処理システムは、前記音声データを解析する音声データ解析部をさらに備え、

0.919554 JP2023074132A 2023-04-28 JP2024158716 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 制御システム、及びプログラム
G06Q50/10 | G06F3/01 |
G10L25/63 | G06T7/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義 | 木村 友香

【要約】      【課題】ユーザのイメージコンサルタント診断結果、ユーザ特徴及びユーザ希望に基づいて、ユーザに対して提案内容を出力する制御システム及

びプログラムを提供する。【解決手段】制御システムにおいて、サーバ１００は、電子機器（ロボット２００）と会話しているユーザのカラー診断、骨格診

断及び顔タイプ診断の少なくともいずれかを含むイメージコンサルタント診断の診断結果を取得する診断結果取得部と、前記ユーザの声の大きさ、声のトー

ン及び表情の少なくともいずれかを含むユーザ特徴を取得するユーザ特徴取得部と、前記ユーザが希望する職業及び自分像の少なくともいずれかを含むユー

ザ希望を取得するユーザ希望取得部と、診断結果、前記ユーザ特徴及び前記ユーザ希望に基づいて、前記ユーザに対する提案内容を生成する提案内容生成部

と、電子機器に、前記提案内容を前記ユーザに対して出力させる制御部と、を備える。【選択図】図２

 

【請求項１】

  電子機器と会話しているユーザのカラー診断、骨格診断、及び顔タイプ診断の少なくともいずれかを含むイメコン診断の

と、

  前記ユーザの声の大きさ、声のトーン、及び表情の少なくともいずれかを含むユーザ特徴を取得するユーザ特徴取得部と

  前記ユーザが希望する職業及び自分像の少なくともいずれかを含むユーザ希望を取得するユーザ希望取得部と、

  前記診断結果、前記ユーザ特徴、及び前記ユーザ希望に基づいて、前記ユーザに対する提案内容を生成する提案内容生成

  前記電子機器に、前記提案内容を前記ユーザに対して出力させる制御部と

  を備える制御システム。

【請求項２】

  イメージコンサルタントが対象人物に対して実際に行った提案と、前記対象人物のイメコン診断の診断結果と、前記対象

のユーザ希望とを対応付けた学習データを記憶する記憶部と、

  複数の学習データを用いた機械学習によって、ユーザのイメコン診断の診断結果と、ユーザのユーザ特徴と、ユーザのユ

に対する提案内容を出力とする学習モデルを生成する学習実行部と

  を備え、

  前記提案内容生成部は、前記学習モデルを用いて、前記提案内容を生成する、請求項１に記載の制御システム。

【請求項３】

  前記学習実行部は、前記診断結果と、前記ユーザ特徴と、前記ユーザ希望とに異なる重みを適用した前記機械学習を実行

請求項２に記載の制御システム。

【請求項４】

  前記電子機器と会話している前記ユーザの感情を示すユーザ感情値を決定する感情決定部

  をさらに備え、

  前記提案内容生成部は、前記制御部が前記提案内容を前記ユーザに対して出力しているときの前記ユーザの前記ユーザ感

容を調整する、請求項１から３のいずれか一項に記載の制御システム。

【請求項５】

  前記提案内容生成部は、前記制御部が前記提案内容を前記ユーザに対して出力しているときの前記ユーザの前記ユーザ感

の感情のポジティブの度合いが強まるように、前記提案内容を調整する、請求項４に記載の制御システム。

【請求項６】

  前記提案内容生成部は、前記電子機器と前記ユーザとの会話の内容にさらに基づいて、前記ユーザの感情のポジティブの

容を調整する、請求項４に記載の制御システム。

【請求項７】

  前記感情決定部は、前記電子機器と前記ユーザとの会話を聞いている他のユーザのユーザ感情値を更に決定し、

  前記提案内容生成部は、前記制御部が前記提案内容を前記ユーザに対して出力しているときの前記ユーザの前記ユーザ感

記ユーザ感情値の遷移とに基づいて、前記提案内容を調整する、請求項４に記載の制御システム。

0.919554 JP2023074143A 2023-04-28 JP2024158721 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 制御システム、及びプログラム

G06N3/008 | G06F3/01 |
G06F3/16 | G06Q50/10 |
G10L25/63 | G10L13/00 |
G10L15/10

係属中 ソフトバンクグループ株式会社
孫 正義 | 畑 達彦 | 中谷 友
一

【要約】      【課題】電子機器（ロボット）と会話しているユーザの状態に対して適切なロボットの行動を決定する制御システム及びプログラムを提供する。

【解決手段】サーバと、人型ロボットであるロボットとを備える制御システムにおいて、サーバ１００の処理部１１０は、ロボット２００と会話している

ユーザの感情を示すユーザ感情値を決定する感情決定部と、ロボットユーザに対してオブジェクトの説明を行っているときのユーザのユーザ感情値の遷移に

基づいて、ユーザのオブジェクトに対する理解度及び注目度の少なくともいずれかを判定する判定部と、判定部による判定結果に基づいて、ユーザの注目度

がより高まるように、ロボットによるオブジェクトの説明の出力態様を調整する制御部と、を備える。【選択図】図２

 

【請求項１】

  電子機器と会話しているユーザの感情を示すユーザ感情値を決定する感情決定部と、

  前記電子機器が前記ユーザに対してオブジェクトの説明を行っているときの前記ユーザの前記ユーザ感情値の遷移に基づ

トに対する理解度及び注目度の少なくともいずれかを判定する判定部と、

  前記判定部による判定結果に基づいて、前記電子機器による前記オブジェクトの説明の出力態様を調整する制御部と

  を備える制御システム。

【請求項２】

  前記判定部は、前記電子機器による前記オブジェクトの説明の初期における前記ユーザの感情がネガティブな感情である

記ネガティブな感情の度合いに対して、前記ユーザのネガティブな感情の度合いが低下するほど、前記ユーザの前記理解度

に記載の制御システム。

【請求項３】

  前記制御部は、前記電子機器に、前記オブジェクトの説明の途中に、前記ユーザに対して問いかけを実施させ、

  前記判定部は、前記問いかけに対する前記ユーザの反応に更に基づいて、前記ユーザの前記オブジェクトに対する前記理

ずれかを判定する、請求項１に記載の制御システム。

【請求項４】

  前記制御部は、前記判定部による判定結果に基づいて、前記電子機器の声のトーン、前記電子機器の発話スピード、前記

電子機器の前記ユーザに合わせて頷く量、及び前記電子機器の間をとる量の少なくともいずれかを調整する、請求項１から

ステム。

【請求項５】

  前記制御部が前記調整を行ったときの前記ユーザの前記ユーザ感情値の遷移に基づいて前記判定部によって判定された前

度と、前記調整の内容とを対応付けた履歴データを記憶する記憶部

  を備え、

  前記制御部は、前記記憶部に記憶されている複数の前記履歴データに基づいて、前記調整の内容を決定する、請求項４に

【請求項６】

  前記制御部は、前記ユーザの前記理解度がより低いほど前記電子機器の声のトーンをより強くさせる調整、前記ユーザの

機器の発話スピードをより遅くさせる調整、前記ユーザの前記理解度がより低いほど前記電子機器の身振り手振りの量をよ

前記理解度がより低いほど前記ユーザに合わせて前記電子機器が頷く回数をより多くさせる調整、及び前記ユーザの前記理

の間を取る回数をより多くさせる調整、の少なくともいずれかを行う、請求項４に記載の制御システム。

【請求項７】

  前記制御部は、前記ユーザの前記注目度がより低いほど前記電子機器の声のトーンをより強くさせる調整、前記ユーザの

機器の発話スピードをより遅くさせる調整、前記ユーザの前記注目度がより低いほど前記電子機器の身振り手振りの量をよ

前記注目度がより低いほど前記ユーザに合わせて前記電子機器の頷く回数をより多くさせる調整、及び前記ユーザの前記注

の間を取る回数をより多くさせる調整、の少なくともいずれかを行う、請求項４に記載の制御システム。

0.919554 JP2023074696A 2023-04-28 JP2024158997 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01
司法判断支援装置、司法判断支援方法及び司法判断

支援プログラム
G06Q50/18 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義 | 坂田 大

【要約】

【課題】公正な司法判断を支援する。

【解決手段】司法判断支援装置は、法律に関する法律データ、判決に関する判決データ、事件に関する事件データ、及び裁判に関する裁判データの少なくと

も一つを取得する取得部と、取得部によって取得された法律データ、判決データ、事件データ及び裁判データの少なくとも一つに基づいて司法判断を支援す

る司法判断支援部と、を有する。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  一以上の司法判断支援装置であって、

  法律に関する法律データ、判決に関する判決データ、事件に関する事件データ、及び裁判に関する裁判データの少なくと

  前記取得部によって取得された前記法律データ、前記判決データ、前記事件データ及び前記裁判データの少なくとも一つ

判断支援部と、

  を有することを特徴とする司法判断支援装置。

【請求項２】

  前記司法判断支援部は、前記取得部によって取得された前記法律データ、前記判決データ、前記事件データ及び前記裁判

た場合に前記法律データ、前記判決データ、前記事件データ及び前記裁判データのうち入力されていないデータが出力され

習済モデルから出力される前記データを提示部に提示させる、

  請求項１に記載の司法判断支援装置。

【請求項３】

  前記司法判断支援部は、前記学習済モデルが含まれる対話機能を有する文章生成モデルを用いて、前記司法判断を支援す

  請求項２に記載の司法判断支援装置。

【請求項４】

  前記司法判断支援部は、前記司法判断支援装置同士、又は当該司法判断支援装置及び人間による模擬裁判を行わせ、当該

れる前記データを前記提示部に提示させる、

  請求項３に記載の司法判断支援装置。

【請求項５】

  前記司法判断支援部は、前記司法判断支援装置に感情に基づく動作を行わせる、

  請求項４に記載の司法判断支援装置。

【請求項６】

  前記司法判断支援部は、裁判官、検事、弁護士、証人及び陪審員の少なくともいずれかに向けて、前記模擬裁判に関する

前記提示部に提示させる、

  請求項４に記載の司法判断支援装置。

【請求項７】

  前記司法判断支援部は、前記模擬裁判の参加人の感情及び動作の少なくとも一方が記録された裁判データが含まれる前記

  請求項４に記載の司法判断支援装置。

【請求項８】

  前記取得部は、過去の誤審が除かれた判決に関する前記判決データを取得し、

  前記司法判断支援部は、前記取得部によって取得された過去の誤審が除かれた判決に関する前記判決データに基づいて前

  請求項１～７のいずれか１項に記載の司法判断支援装置。

【請求項９】

0.919554 JP2023074697A 2023-04-28 JP2024158998 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 判定装置、判定方法及び判定プログラム G06Q20/18 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義 | 中谷 友一

【要約】

【課題】特殊詐欺のリスクを高精度に検知する。

【解決手段】判定装置は、店舗における顧客が撮像された撮像データ、顧客の属性に関する属性データ、及び顧客の会話に関する会話データの少なくとも一

つを取得する取得部と、取得部によって取得された撮像データ、属性データ及び会話データの少なくとも一つに基づいて顧客に対する特殊詐欺のリスクを判

定する判定部と、判定部によって判定されたリスクについての会話を顧客と行う会話部と、を有する。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  店舗における顧客が撮像された撮像データ、当該顧客の属性に関する属性データ、及び前記顧客の会話に関する会話デー

部と、

  前記取得部によって取得された前記撮像データ、前記属性データ及び前記会話データの少なくとも一つに基づいて前記顧

する判定部と、

  前記判定部によって判定された前記リスクについての会話を前記顧客と行う会話部と、

  を有することを特徴とする判定装置。

【請求項２】

  前記判定部は、前記顧客の感情に基づいて前記リスクについての会話の内容を決定し、当該内容の前記リスクについての

  請求項１に記載の判定装置。

【請求項３】

  前記判定部は、前記感情に関する感情データが入力された場合に前記リスクについての会話に関するリスクについての会

を用いて、前記リスクについての会話の内容を決定し、当該内容の前記リスクについての会話を前記会話部に行わせる、

  請求項２に記載の判定装置。

【請求項４】

  前記判定部は、前記リスクについての会話データと、前記リスクについての会話に対する前記顧客の反応に関する反応デ

記学習済モデルを用いて、前記リスクについての会話の内容を決定し、当該内容の前記リスクについての会話を前記会話部

  請求項３に記載の判定装置。

【請求項５】

  前記判定部は、前記学習済モデルが含まれる対話機能を有する文章生成モデルを用いて、前記リスクについての会話の内

についての会話を前記会話部に行わせる、

  請求項３又は４に記載の判定装置。

【請求項６】

  前記取得部は、前記顧客の年齢及び性別の少なくとも一方に関する前記属性データを取得し、

  前記判定部は、前記取得部によって取得された前記属性データによって示される前記顧客の年齢及び性別の少なくとも一

る、

  請求項１に記載の判定装置。

【請求項７】

  前記判定部は、前記取得部によって取得された前記属性データによって示される前記顧客の属性が高齢者及び女性の少な

の属性が前記高齢者及び女性でない場合に比べて前記リスクが高いと判定する、

  請求項６に記載の判定装置。

【請求項８】

  判定装置によって実行される判定方法であって、

0.919554 JP2023074835A 2023-04-28 JP2024159075 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 提供装置、提供方法及び提供プログラム G06Q50/10 | G06N3/006 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義 | 蓮実 一隆

【要約】

【課題】キャラクターに関する情報をワンストップで提供する。

【解決手段】提供装置は、キャラクターの設定に関する情報、及びユーザに関する情報の少なくとも一方を取得する取得部と、取得部によって取得された設

定に関する情報及びユーザに関する情報の少なくとも一方が入力された場合にキャラクターに関する情報が出力される学習済モデルを用いて、キャラクター

に関する情報を生成する生成部と、生成部によって生成されたキャラクターに関する情報を提供する提供部と、を有する。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  キャラクターの設定に関する情報、及びユーザに関する情報の少なくとも一方を取得する取得部と、

  前記取得部によって取得された前記設定に関する情報及び前記ユーザに関する情報の少なくとも一方が入力された場合に

力される学習済モデルを用いて、前記キャラクターに関する情報を生成する生成部と、

  前記生成部によって生成された前記キャラクターに関する情報を提供する提供部と、

  を有することを特徴とする提供装置。

【請求項２】

  前記取得部は、既存のキャラクターの設定に関する情報を取得し、

  前記生成部は、前記取得部によって前記既存のキャラクターに関する情報が取得された場合に、前記キャラクターの権利

  前記提供部は、前記生成部によって生成された前記キャラクターの権利に関する情報を提供する、

  請求項１に記載の提供装置。

【請求項３】

  前記生成部は、前記キャラクターの権利者及び関係者の少なくとも一方に関する情報を生成し、

  前記提供部は、前記生成部によって生成された前記キャラクターの権利者及び管理者の少なくとも一方に関する情報を提

  請求項２に記載の提供装置。

【請求項４】

  前記取得部は、前記提供部によって提供されたキャラクターに関する情報に対する前記ユーザの評価に関する情報を取得

  前記生成部は、前記取得部によって取得された前記ユーザの評価に関する情報と、前記提供部によって提供されたキャラ

再学習された前記学習済モデルを用いて、前記キャラクターに関する情報を生成する、

  請求項１～３のいずれか１項に記載の提供装置。

【請求項５】

  提供装置によって実行される提供方法であって、

  キャラクターの設定に関する情報、及びユーザに関する情報の少なくとも一方を取得する取得工程と、

  前記取得工程によって取得された前記設定に関する情報及び前記ユーザに関する情報の少なくとも一方が入力された場合

出力される学習済モデルを用いて、前記キャラクターに関する情報を生成する生成工程と、

  前記生成工程によって生成された前記キャラクターに関する情報を提供する提供工程と、

  を含むことを特徴とする提供方法。

【請求項６】

  キャラクターの設定に関する情報、及びユーザに関する情報の少なくとも一方を取得する取得ステップと、

  前記取得ステップによって取得された前記設定に関する情報及び前記ユーザに関する情報の少なくとも一方が入力された

報が出力される学習済モデルを用いて、前記キャラクターに関する情報を生成する生成ステップと、

  前記生成ステップによって生成された前記キャラクターに関する情報を提供する提供ステップと、

  をコンピュータに実行させることを特徴とする提供プログラム。

0.919554 JP2023074836A 2023-04-28 JP2024159076 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 通知装置、通知方法及び通知プログラム G06Q50/12 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義 | 畑 達彦

【要約】

【課題】適切な接客をさせることができる。

【解決手段】通知装置は、店舗の顧客に関する顧客情報、店舗に関する店舗情報、及び店舗の注文に関する注文情報の少なくとも一つを取得する取得部と、

取得部によって取得された顧客情報、店舗情報及び注文情報の少なくとも一つに基づいて、リスクを解析する解析部と、解析部によって解析されたリスクを

通知する通知部と、を有する。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  店舗の顧客に関する顧客情報、当該店舗に関する店舗情報、及び当該店舗の注文に関する注文情報の少なくとも一つを取

  前記取得部によって取得された前記顧客情報、前記店舗情報及び前記注文情報の少なくとも一つに基づいて、リスクを解

  前記解析部によって解析された前記リスクを通知する通知部と、

  を有することを特徴とする通知装置。

【請求項２】

  前記解析部は、前記取得部によって取得された前記顧客情報、前記店舗情報及び前記注文情報の少なくとも一つが入力さ

ク情報が出力される学習済モデルを用いて、前記リスクを解析する、

  請求項１に記載の通知装置。

【請求項３】

  前記取得部は、前記顧客の表情、声及び属性の少なくとも一つに関する前記顧客情報を取得し、

  前記解析部は、前記取得部によって取得された前記顧客の表情、声及び属性の少なくとも一つに関する前記顧客情報に基

  請求項１に記載の通知装置。

【請求項４】

  前記取得部は、前記店舗の混雑度及びテーブルの状況の少なくとも一方に関する店舗情報を取得し、

  前記解析部は、前記店舗の混雑度及びテーブルの状況の少なくとも一方に関する店舗情報に基づいて、前記リスクを解析

  請求項１に記載の通知装置。

【請求項５】

  前記解析部は、声かけ、注文、配膳及び会計の少なくとも一つに関する前記顧客に取るべき対応をさらに解析し、

  前記通知部は、前記解析部によって解析された前記声かけ、前記注文、前記配膳及び前記会計の少なくとも一つに関する

  請求項１～４のいずれか１項に記載の通知装置。

【請求項６】

  前記解析部は、前記注文情報によって示される注文が特定の注文である場合に、前記対応が前記顧客のテーブルでの特定

なくとも一方であると解析し、

  前記通知部は、前記解析部によって解析された前記顧客のテーブルでの特定の声かけ及び特定の商品の配膳の少なくとも

  請求項５に記載の通知装置。

【請求項７】

  通知装置によって実行される通知方法であって、

  店舗の顧客に関する顧客情報、当該店舗に関する店舗情報、及び当該店舗の注文に関する注文情報の少なくとも一つを取

  前記取得工程によって取得された前記顧客情報、前記店舗情報及び前記注文情報の少なくとも一つに基づいて、リスクを

  前記解析工程によって解析された前記リスクを通知する通知工程と、

  を含むことを特徴とする通知方法。

【請求項８】

0.919554 JP2023074837A 2023-04-28 JP2024159077 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 提示装置、提示方法及び提示プログラム G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義 | 坂田 大

【要約】

【課題】コンテンツの効果を十分に検証する。

【解決手段】提示装置は、ユーザに関するユーザデータ、ユーザの反応に関する反応データ、及びコンテンツに関するコンテンツデータの少なくとも一つを

収集する収集部と、収集部によって収集されたユーザデータ、反応データ及びコンテンツデータの少なくとも一つが入力された場合にユーザデータ、反応

データ及びコンテンツデータのうち入力されていないデータが出力される学習済モデルを用いて、ユーザの属性、ユーザの反応及びコンテンツの少なくとも

一つを推定する推定部と、推定部によって推定されたユーザの属性、ユーザの反応及びコンテンツの少なくとも一つを提示する提示部と、を有する。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  ユーザに関するユーザデータ、ユーザの反応に関する反応データ、及びコンテンツに関するコンテンツデータの少なくと

  前記収集部によって収集された前記ユーザデータ、前記反応データ及び前記コンテンツデータの少なくとも一つが入力さ

反応データ及び前記コンテンツデータのうち入力されていないデータが出力される学習済モデルを用いて、前記ユーザの属

ンテンツの少なくとも一つを推定する推定部と、

  前記推定部によって推定された前記ユーザの属性、前記ユーザの反応及び前記コンテンツの少なくとも一つを提示する提

  を有することを特徴とする提示装置。

【請求項２】

  前記推定部は、前記学習済モデルが含まれる対話機能を有する文章生成モデルを用いて、前記ユーザの属性、前記ユーザ

とも一つを推定する、

  請求項１に記載の提示装置。

【請求項３】

  前記提示部は、前記推定部によって前記ユーザの属性及び前記ユーザの反応の少なくとも一方が推定された場合に、前記

ユーザの属性及び前記ユーザの反応の少なくとも一方を提示し、前記推定部によって前記コンテンツが推定された場合に、

ツを提示する、

  請求項１又は２に記載の提示装置。

【請求項４】

  前記収集部は、前記ユーザの感情が数値化された前記反応データを収集し、

  前記推定部は、前記収集部によって収集された前記反応データによって示される前記感情の数値が所定の範囲を超えるか

  前記提示部は、前記推定部によって前記感情の数値が所定の範囲を超えると判定された場合に、前記コンテンツの制作側

及び前記ユーザに対する前記コンテンツの提示の少なくとも一方を行う、

  請求項３に記載の提示装置。

【請求項５】

  提示装置によって実行される提示方法であって、

  ユーザに関するユーザデータ、ユーザの反応に関する反応データ、及びコンテンツに関するコンテンツデータの少なくと

  前記収集工程によって収集された前記ユーザデータ、前記反応データ及び前記コンテンツデータの少なくとも一つが入力

記反応データ及び前記コンテンツデータのうち入力されていないデータが出力される学習済モデルを用いて、前記ユーザの

コンテンツの少なくとも一つを推定する推定工程と、

  前記推定工程によって推定された前記ユーザの属性、前記ユーザの反応及び前記コンテンツの少なくとも一つを提示する

  を含むことを特徴とする提示方法。

【請求項６】

  ユーザに関するユーザデータ、ユーザの反応に関する反応データ、及びコンテンツに関するコンテンツデータの少なくと

  前記収集ステップによって収集された前記ユーザデータ、前記反応データ及び前記コンテンツデータの少なくとも一つが

0.919554 JP2023074838A 2023-04-28 JP2024159078 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01
運転手支援装置、運転手支援方法及び運転手支援プ

ログラム

B60W50/14 | B60W40/08
| G08G1/09

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義 | 武田 一哉

【要約】

【課題】運転手を十分に支援する。

【解決手段】運転手支援装置は、運転手に関する運転手情報、運転手の会話に関する会話情報、運転手の運転に関する運転情報、及び交通に関する交通情報

の少なくとも一つを取得する取得部と、取得部によって取得された運転手情報、会話情報、運転情報及び交通情報の少なくとも一つが入力された場合に運転

手情報、会話情報、運転情報及び交通情報のうち入力されていない情報が出力される学習済モデルを用いて、運転手及び管理者に向けて、学習済モデルから

出力される情報を出力部に出力させる運転手支援部と、を有する。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  運転手に関する運転手情報、当該運転手の会話に関する会話情報、当該運転手の運転に関する運転情報、及び交通に関す

する取得部と、

  前記取得部によって取得された前記運転手情報、前記会話情報、前記運転情報及び前記交通情報の少なくとも一つが入力

会話情報、前記運転情報及び前記交通情報のうち入力されていない情報が出力される学習済モデルを用いて、前記運転手及

デルから出力される前記情報を出力部に出力させる運転手支援部と、

  を有することを特徴とする運転手支援装置。

【請求項２】

  前記運転手支援部は、前記運転手に向けて、前記会話情報、前記交通情報及び前記管理者からの指示に関する指示情報の

させる、

  請求項１に記載の運転手支援装置。

【請求項３】

  前記運転手支援部は、前記運転手に向けて、前記運転手の状況に応じて異なる内容の前記会話情報を前記出力部に出力さ

  請求項２に記載の運転手支援装置。

【請求項４】

  前記運転手支援部は、前記運転手に向けて、前記運転手が運転中であるか否かに応じて異なる内容の前記会話情報を前記

  請求項３に記載の運転手支援装置。

【請求項５】

  前記運転手支援部は、前記運転手に向けて、運行方法、ルート及び休憩のタイミングの少なくとも一つに関する前記交通

  請求項２に記載の運転手支援装置。

【請求項６】

  前記運転手支援部は、前記管理者に向けて、前記運転手情報及び前記運転情報の少なくとも一方を前記出力部に出力させ

  請求項１に記載の運転手支援装置。

【請求項７】

  前記運転手支援部は、前記管理者に向けて、前記運転手の表情、動作、感情及びストレスの少なくとも一つに関する前記

る、

  請求項６に記載の運転手支援装置。

【請求項８】

  前記運転手支援部は、前記管理者に向けて、車の運転時間、位置、速度及び急ブレーキの有無の少なくとも一つに関する

せる、

  請求項６に記載の運転手支援装置。

【請求項９】

  運転手支援装置によって実行される運転手支援方法であって、

1.360553 JP2023075259A 2023-04-28 JP2024062351 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム
G06T7/215 | G06V10/30 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】カメラにより撮影された物体の撮影情報を所定の出力先に出力する場合に、当該出力先に出力するデータ量を削減することができる情報

処理装置、情報処理方法及び情報処理プログラムを提供する。【解決手段】少なくとも１つのプロセッサを備える情報処理装置において、プロセッサは、カ

メラにより撮影された物体Ｐ１～Ｐ３の画像から、撮影された物体を点として捉えた点情報を出力し、複数フレームＮ，Ｎ＋１，Ｎ＋２の画像から出力され

た点情報に基づいて、移動方向が、上下方向の何れかの方向、かつ、同じ方向であり、上下方向の移動量が一定範囲内の点を一定数以上検出した場合、点情

報に含まれる点の中から、検出した一定数以上の点以外の点のみを出力する。【選択図】図１５

 

【請求項１】

  少なくとも１つのプロセッサを備え、

  前記プロセッサは、

  カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  複数フレームの画像から出力された前記点情報に基づいて、移動方向が上下方向の何れかの方向で、かつ同じ方向であり

点を一定数以上検出した場合、前記点情報に含まれる点の中から、検出した一定数以上の点以外の点のみを出力する

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記プロセッサは、前記カメラが設けられた移動体が直進中である場合、検出した一定数以上の点の中から、左右方向の

る

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  複数フレームの画像から出力された前記点情報に基づいて、移動方向が上下方向の何れかの方向で、かつ同じ方向であり

点を一定数以上検出した場合、前記点情報に含まれる点の中から、検出した一定数以上の点以外の点のみを出力する

  処理をコンピュータが実行する情報処理方法。

【請求項４】

  コンピュータに、

  カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  複数フレームの画像から出力された前記点情報に基づいて、移動方向が上下方向の何れかの方向で、かつ同じ方向であり

点を一定数以上検出した場合、前記点情報に含まれる点の中から、検出した一定数以上の点以外の点のみを出力する

  処理を実行させるための情報処理プログラム。



0.919554 JP2023075280A 2023-04-28 JP2024159342 2024-11-08 0000-01-01 0000-01-01 配達システム、建物、及び配送システム B65G61/00 | G06Q50/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】配達物を住戸の配達物置場まで自動的に届ける。【解決手段】建物内の複数の住戸８２に配達物９４を自動配達するための配達システム

であって、車両制御装置２０６、配達物入口用開口部２０８、配達物出口用開口部２１０、押出装置２０２、延長可能なエクステンションプレート２０４、

及び前記配達物９４を加熱する加熱装置２１２、若しくは食品である前記配達物９４を予熱部２１４Ｂと加熱部２１４Ａとで加熱する加熱装置２１２を有す

る配達用車両２００と、前記建物内の搬送装置の制御装置と、各種サービスを管理するサーバとを備え、前記車両制御装置２０６と前記制御装置と前記サー

バとが連携して、前記配達用車両２００を前記住戸８２に設けられた配達物置場８３まで移動させ、前記エクステンションプレート２０４を前記配達物置場

８３まで延長し、前記配達物９４を前記押出装置２０２により前記配達物置場８３まで押し出すように制御する。【選択図】図５Ｂ

 

【請求項１】

  建物内の複数の住戸のそれぞれに、前記建物内の通路を走行する配達用車両を用いて配達物を自動配達するための配達シ

  前記配達用車両は、配達物入口用開口部、配達物出口用開口部、押出装置、延長可能なエクステンションプレート、及び

え、

  前記配達用車両は、さらに、前記配達物が食品である場合、前記加熱装置によって前記配達物を加熱する加熱部と、前記

部に近い位置に設けられ前記配達物を予め加熱する予熱部と、を備え、

  前記配達物の宛先の住戸に設けられた配達物置場まで前記配達用車両を移動させ、前記配達用車両が前記配達物置場に到

ンプレートを配達物置場まで延長し、前記押出装置により、前記配達物を、配達物置場まで押し出すように制御する制御部

  を備える配達システム。

【請求項２】

  前記配達物は、前記配達物入口用開口部から前記配達物出口用開口部までの一方向に流れる請求項１に記載の配達システ

【請求項３】

  前記複数の住戸のそれぞれの前記配達物置場の高さと、前記エクステンションプレートの高さとが対応している請求項１

【請求項４】

  前記制御部は、前記配達物が食品である場合、前記配達用車両が前記配達物の宛先の住戸に設けられた配達物置場に到達

温度となるように、前記建物に一又は複数の前記配達物を配送する配送車に搭載された調温装置の温度を制御する請求項１

【請求項５】

  前記調温装置は、冷蔵庫又は加熱器である請求項４に記載の配達システム。

【請求項６】

  前記制御部は、前記押出装置を、前記加熱部により加熱された前記配達物を前記配達物置場まで押し出し、前記予熱部に

物を前記加熱部まで押し出すように制御する、請求項２に記載の配達システム。

【請求項７】

  前記制御部は、前記押出装置を、複数の前記配達物のうち先に配達する前記配達物を前記加熱部に配置し、後に配達する

ように制御する、請求項６に記載の配達システム。

【請求項８】

  前記制御部は、複数の前記配達物に対する加熱時間及び予熱時間から、複数の前記配達物の配達ルートを設定する、請求

【請求項９】

  前記制御部は、前記加熱装置を、前記配達用車両が前記配達物置場に到達したときの前記配達物の温度が所定温度となる

配達システム。

【請求項１０】

  請求項１から請求項９のいずれか一項に記載の配達システム

を備える建物。

【請求項１１】

1.359249 JP2023070394A 2023-04-21 JP2024062349 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置

G06T7/70 | G05D1/02 |
G05D1/24 | G05D1/242 |
G05D1/43 | G05D1/60 |
G05D105/00 |
G05D107/00 |
G05D107/20 |
G05D109/00 |
G05D109/10 |
G05D109/12 |
G05D111/00 |
G05D111/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】移動する物体を検出する情報処理装置を提供する。【解決手段】情報処理装置４１０は、画像から抽出した物体の動きを示す動き情報を

出力する第１のプロセッサＭｏＰＵ１２と、画像から抽出した物体の種別を示す種別情報を出力する第２のプロセッサＩＰＵ１１と、動き情報及び種別情報

に基づいて、物体に対する応答制御を行う第３のプロセッサＣｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎ１５と、を備える。第２のプロセッサは、自装置が搭載された移動体

の外部に設置された外部カメラが取得した画像及び当該外部カメラの位置情報を取得する取得部を備え、外部カメラが取得した画像から抽出した物体の種別

を示す種別情報を、当該外部カメラの位置情報と関連付けて出力する。【選択図】図１２

 

【請求項１】

  画像から抽出した物体の動きを示す動き情報を出力する第１のプロセッサと、

  画像から抽出した物体の種別を示す種別情報を出力する第２のプロセッサと、

  前記動き情報及び前記種別情報に基づいて、物体に対する応答制御を行う第３のプロセッサと、

  自装置が搭載された移動体の外部に設置された外部カメラにより取得された画像及び当該外部カメラの位置情報を取得す

  前記第２のプロセッサは、外部カメラにより取得された画像から抽出した物体の種別を示す種別情報を、当該外部カメラ

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記第２のプロセッサは、外部カメラにより取得された画像から抽出した物体が、前記移動体の進行に影響を及ぼす可能

影響を及ぼす可能性がある物体であることを示す識別情報を付して、当該物体の種別情報を出力する

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記移動体の進行に影響を及ぼす可能性がある物体は、人又は動物である

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記取得部は、前記移動体の進行ルートの前方に位置する外部カメラから画像及び位置情報を取得する

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記取得部は、前記移動体の進行ルートの前方において、自装置から最も近い外部カメラのみから画像及び位置情報を取

  請求項４に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記取得部は、前記移動体の進行ルートを案内するナビゲーションシステムのルート情報に基づいて、前記移動体の進行

を特定する

  請求項４に記載の情報処理装置。

1.359063 JP2023069618A 2023-04-20 JP2024062348 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置

G06T7/70 | G06T7/215 |
G06T7/00 | H04N7/18 |
G08G1/16

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】移動物体の検出精度を向上させる情報処理装置を提供する。【解決手段】情報処理装置４１０は、第１の水平画角の高解像度カメラ３０

Ｌと、第１の水平画角よりも広い第２の水平画角の全方位カメラ３０Ｒと、高解像度カメラの撮影方向を調整する調整部と、を有するＭｏＰＵ１２と、を備

える。調整部は、全方位カメラが取得した画像において高解像度カメラの死角にある物体の動きを検知した場合、高解像度カメラの撮影方向を、動きを検知

した物体の方向に向けるように制御する。【選択図】図１２

 

【請求項１】

  第１の水平画角の第１のカメラと、

  前記第１の水平画角よりも広い第２の水平画角の第２のカメラと、

  前記第１のカメラの撮影方向を調整する調整部と、

  第１のプロセッサと、を備え、

  前記第１のプロセッサは、前記第２のカメラにより取得された画像において前記第１のカメラの死角にある物体の動きを

撮影方向を検知した物体の方向に向けるように前記調整部を制御する

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記第２のカメラの水平画角は、３６０°である

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記調整部の水平方向における撮影方向の調整範囲は、基準方向に対して±１３５°以内の範囲である

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記第１のカメラは、前記第２のカメラよりも単位画角当たりの解像度が高い

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記第１のプロセッサは、前記第１のカメラにより取得された画像、及び、前記第２のカメラにより取得された画像を用

報を取得する

  請求項１に記載の情報処理装置。

0.918295 JP2023068053A 2023-04-18 JP2024154298 2024-10-30 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置、および、情報処理方法

G06Q30/06 |
G06Q30/0226 |
G07G1/12

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】店舗の利益をより向上させること。

【解決手段】実施形態に係る情報処理装置は、設定部と、付与部とを備える。設定部は、ユーザの店舗での滞在時間に応じて、ポイントの付与率を設定す

る。付与部は、設定部によって設定された付与率に応じたポイントをユーザに付与する。

【選択図】図４

 

【請求項１】

  ユーザの店舗での滞在時間に応じて、ポイントの付与率を設定する設定部と、

  前記設定部によって設定された前記付与率に応じた前記ポイントを前記ユーザに付与する付与部と、

  を備える、情報処理装置。

【請求項２】

  前記設定部は、前記滞在時間が短いほど前記付与率を高く設定する、請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記設定部は、前記滞在時間が長いほど前記付与率を高く設定する、請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記ユーザが使用する端末装置から前記滞在時間を取得する取得部をさらに備える、請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記滞在時間は、前記端末装置の位置情報に応じて、当該端末装置によって算出される、請求項４に記載の情報処理装置

【請求項６】

  前記滞在時間は、前記店舗に応じた範囲内に前記端末装置が位置していた時間である、請求項４に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  前記店舗に設置された店舗装置から前記滞在時間を取得する取得部をさらに備える、請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項８】

  前記滞在時間は、前記ユーザの入店時刻、及び、前記ユーザによる決済時刻に応じて算出される、請求項１に記載の情報

【請求項９】

  前記ユーザの前記入店時刻は、前記店舗に設置されたカメラ、及び、前記ユーザが使用する端末装置と通信を行う通信装

れる、請求項６に記載の情報処理装置。

【請求項１０】

  前記設定部は、前記店舗の混雑度に応じて前記付与率を設定する、請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項１１】

  ユーザの店舗での滞在時間に応じて、ポイントの付与率を設定する工程と、

  設定された前記付与率に応じた前記ポイントを前記ユーザに付与する工程と、

  を有する、情報処理方法。

1.35869 JP2023068062A 2023-04-18 JP2024062347 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法及び情報処理プログラ

ム

G06T7/593 | G06T7/20 |
G06T7/70 | G01B11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】物体の３次元位置を算出するにあたり、装置構成を簡単にする。

【解決手段】撮影部３６は、第１位置、および、第１位置とは少なくとも水平方向の位置が異なる第２位置へカメラ３０を順次移動させると共に、カメラ３

０によって第１位置および第２位置で各々画像を撮影させる。ＭｏＰＵ１２のコア１７およびＣｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎ１５は、第１位置で撮影された第１

画像および第２位置で撮影された第２画像に基づいて、第１画像および第２画像に各々映っている物体の３次元位置を算出する。

【選択図】図１５

 

【請求項１】

  第１位置、および、前記第１位置とは少なくとも水平方向の位置が異なる第２位置へカメラを順次移動させると共に、前

び前記第２位置で各々画像を撮影させる撮影部と、

  前記第１位置で撮影された第１画像および前記第２位置で撮影された第２画像に基づいて、前記第１画像および前記第２

位置を算出する処理部と、

  を含む情報処理装置。

【請求項２】

  前記撮影部は、前記カメラが前記第１位置および前記第２位置を各々通る環状の経路に沿って循環移動するように、前記

させる移動部を含む請求項１記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記処理部は、外部環境に関するスコアを計算し、計算した前記スコアに応じて前記カメラのフレームレートを決定し、

  前記移動部は、前記処理部によって決定されたフレームレートに応じて前記部材の回転速度を変更する請求項２記載の情

【請求項４】

  前記処理部は、前記第１画像と前記第２画像との撮影時刻差に起因する、前記第１画像および前記第２画像における前記

て、前記物体の３次元位置を算出する請求項１記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記処理部は、前記第１位置で第１時刻に撮影された第１画像と前記第１位置で第２時刻に撮影された第１画像とのマッ

づいて、前記第２位置での撮影時刻である第３時刻に前記第１位置で撮影を行った場合に得られる仮想第１画像における前

とで、前記物体の２次元位置の偏差を補正する請求項４記載の情報処理装置。

【請求項６】

  第１位置、および、前記第１位置とは少なくとも水平方向の位置が異なる第２位置へカメラを順次移動させると共に、前

び前記第２位置で各々画像を撮影させる撮影部と接続されたコンピュータにより、

  前記第１位置で撮影された第１画像および前記第２位置で撮影された第２画像に基づいて、前記第１画像および前記第２

位置を算出する

  ことを含む処理を行う情報処理方法。

【請求項７】

  第１位置、および、前記第１位置とは少なくとも水平方向の位置が異なる第２位置へカメラを順次移動させると共に、前

び前記第２位置で各々画像を撮影させる撮影部と接続されたコンピュータに、

  前記第１位置で撮影された第１画像および前記第２位置で撮影された第２画像に基づいて、前記第１画像および前記第２

位置を算出する

  ことを含む処理を行わせるための情報処理プログラム。

0.918169 JP2023067106A 2023-04-17 JP2024153303 2024-10-29 0000-01-01 0000-01-01
ロボット制御システム、及びロボット制御プログラ

ム
B25J13/00 | B25J19/06 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】複数のロボットが隣接して作業を実行する場合に、あるロボットが実行する作業が隣接する他のロボットの作業の障害になるような事態の発生を防

ぐ。

【解決手段】判定部１４１は、対象物である荷物に対して実行すべき作業の仕事種を判定する。情報取得部１４０は、隣接する他の人型ロボット１が実行し

ようとする作業又は実行中の作業の仕事種の情報を取得する。制御部１４２は、判定部１４１により判定された仕事種が、情報取得部１４０により取得され

た隣接する他の人型ロボット１の作業の仕事種と隣接して実行することができない仕事種であると判定した場合、判定部１４１により判定された仕事種の作

業を対象物に対して実行しないように制御する。

【選択図】図５

 

【請求項１】

  ロボットの腕部に着脱可能に装着され、対象物の把持を主目的として取り付けられた把持部と、前記腕部に着脱可能に構

種の作業を実行するための１又は複数のロボットツールと、を備えるロボットを制御するためのロボット制御システムであ

  前記対象物に対して実行すべき作業の仕事種を判定する判定部と、

  隣接する他のロボットが実行しようとする作業又は実行中の作業の仕事種の情報を取得する取得部と、

  前記判定部により判定された仕事種が、前記取得部により取得された隣接する他のロボットの作業の仕事種と隣接して実

と判定した場合、前記判定部により判定された仕事種の作業を対象物に対して実行しないように制御する制御部と、

  を有するロボット制御システム。

【請求項２】

  前記制御部は、前記判定部により判定された仕事種が、前記取得部により取得された隣接する他のロボットの作業の仕事

い仕事種であると判定した場合、前記判定部により判定された仕事種以外の仕事種の作業を対象物に対して実行するように

  請求項１記載のロボット制御システム。

【請求項３】

  前記制御部は、前記判定部により判定された仕事種が、前記取得部により取得された隣接する他のロボットの作業の仕事

い仕事種であると判定した場合、当該ロボットを現在の位置から移動させることにより、隣接する他のロボットの作業の仕

とする作業の仕事種とが隣接して実行することができない仕事種の組み合わせとはらないようにする、

  請求項１記載のロボット制御システム。

【請求項４】

  隣接する２台のロボットが同時に実行することができない仕事種の組み合わせが、それぞれの仕事種の作業範囲の大きさ

載のロボット制御システム。

【請求項５】

  隣接する２台のロボットが同時に実行することができない仕事種の組み合わせが、安全上の理由に基づいて設定される、

ム。

【請求項６】

  隣接する２台のロボットが同時に実行することができない仕事種の組み合わせの情報が、複数のロボットのそれぞれにお

ロボット制御システム。

【請求項７】

  隣接する２台のロボットが同時に実行することができない仕事種の組み合わせの情報が、複数のロボットの動作を管理し

れ、

  前記管理サーバが、隣接する２台のロボットどうしが同時に実行することができない仕事種の作業をそれぞれ実行しない

する、

  請求項１記載のロボット制御システム。

【請求項８】

0.918169 JP2023067389A 2023-04-17 JP2024153473 2024-10-29 0000-01-01 0000-01-01 物品の包装装置 B65B57/00 | B65B5/06 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】物品を効率良く包装することができる物品の包装装置を提供する。

【解決手段】実施形態に係る物品の包装装置は、識別部と、選択部と、包装部とを備える。識別部は、複数ある物品の中の一つの所定物品が、ロボットアー

ムによって掴むことに適していない特定物品であるか否かを識別する。選択部は、所定物品が特定物品であると識別された場合、複数の物品の中から、特定

物品と同梱可能な物品を選択する。包装部は、特定物品と同梱可能な物品とをまとめて、特定物品をロボットアームによって掴むことができるように包装す

る。

【選択図】図３

 

【請求項１】

  複数ある物品の中の一つの所定物品が、ロボットアームによって掴むことに適していない特定物品であるか否かを識別す

  前記所定物品が前記特定物品であると識別された場合、複数の前記物品の中から、前記特定物品と同梱可能な物品を選択

  前記特定物品と前記同梱可能な物品とをまとめて、前記特定物品を前記ロボットアームによって掴むことができるように

  を備える、物品の包装装置。

【請求項２】

  前記選択部は、

  前記特定物品の種類に応じて前記同梱可能な物品を選択する、

  請求項１に記載の物品の包装装置。

【請求項３】

  前記選択部は、

  前記特定物品の種類に応じて前記同梱可能な物品を示す予め定められた同梱情報、および、前記特定物品を含む注文情報

前記同梱可能な物品を選択する、

  請求項２に記載の物品の包装装置。

【請求項４】

  前記選択部は、

  前記特定物品が複数まとめて包装可能な物品である場合、識別された前記特定物品とは異なる前記特定物品を前記同梱可

  前記包装部は、

  複数の前記特定物品をまとめて包装する、

  請求項１に記載の物品の包装装置。

【請求項５】

  前記包装部は、

  前記特定物品に対する注文情報に応じて、前記特定物品に対する包装方法を変更する、

  請求項１に記載の物品の包装装置。

【請求項６】

  前記包装部は、

  前記特定物品の形状、および、前記特定物品の外形部材の材質の少なくとも１つに応じて、前記特定物品に対する包装方

  請求項１に記載の物品の包装装置。

【請求項７】

  前記識別部は、

  搬送部によって搬送されている複数ある前記物品の中の一つの前記所定物品が前記特定物品であるか否かを識別する、

  請求項１に記載の物品の包装装置。

【請求項８】

1.045455 JP2023067473A 2023-04-17 JP2024101509 2024-07-29 0000-01-01 0000-01-01
ロボットの制御システム、ロボットの制御プログラ

ム
B25J13/08 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】把持部による荷物の位置や種類の確認、把持、及び把持後の保持や移動を含む一連の作業を迅速かつ確実に行う。

【解決手段】把持部２０をソフトマテリアル１０２で被覆することで、複数の吸着パッド２４による吸着時に、ソフトマテリアル１０２が荷物１００に密着

するため、吸着するときの補助の保持力として利用される。荷物１００は、非梱包、平面性が少ない、高温又は低温、匂い等があると、センサ群１２Ｇの何

れかにおいて、通常の検出範囲を逸脱する（逸脱値センサ１２）。逸脱値センサに分類されたセンサ１２の検出情報に基づいて、荷物１００の種類を特定

し、種類－把持形態テーブル１４４Ｔに基づいて把持形態を設定し、設定された把持形態に基づいて、把持を制御することで、それぞれの作用効果をもたら

す。

【選択図】図８

 

【請求項１】

  ロボットに取り付けられ、対象物を把持する複数の把持部と、

  前記ロボットの動作を制御するための外部情報を取得する第１機能、及び、前記対象物から対象物情報を取得する第２機

  前記外部情報及び前記対象物情報に基づいて、前記ロボットを所定の位置へ移動させ、かつ、前記把持部を制御して、前

る制御部とを有し、

  前記制御部は、

  前記センサ群の第２機能により特別な対象物を選別した場合に、前記特別な対象物に対して予め定めた把持形態に基づい

  ロボットの制御システム。

【請求項２】

  前記制御部は、

  前記センサ群の第２機能により前記対象物に対峙して情報を検出する際に、予め定めた検出値の許容範囲を逸脱した場合

  前記検出値が許容範囲を逸脱したセンサの検出情報に基づいて、前記特別な対象物の種類を特定する、請求項１記載のロ

【請求項３】

  前記特別な対象物の種類と、当該特別な対象物の把持形態とが関連付けられた種類－把持形態テーブルが予め記憶された

  制御部は、前記種類－把持形態テーブルに基づいて決定される、前記特別な対象物に対する把持形態によって、前記特別

のロボットの制御システム。

【請求項４】

  コンピュータを請求項１～請求項３の何れか１項記載の制御部として動作させる、ロボットの制御プログラム。

1.357946 JP2023066683A 2023-04-14 JP2024062343 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム
G06T7/70 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】カメラにより撮影された物体の撮影情報を所定の出力先に出力する場合に、当該出力先に出力するデータ量を削減する情報処理装置、情

報処理方法及び情報処理プログラムを提供する。【解決手段】情報処理装置１０は、フレームレートを変更することが可能な第１カメラ３０Ｌ、３０Ｒによ

り撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサ（ＭｏＰＵ１２Ｌ、１２Ｒ）と、第１カメラと対応す

る方向を向いた第２カメラ（超高解像度カメラ）により撮影された物体の画像から、撮影された物体を識別した識別情報を出力するに内蔵された第２プロ

セッサ（ＩＰＵ１１）と、を備える。第１プロセッサは、識別情報に基づく物体の種別に応じて第１カメラのフレームレートを変更する。【選択図】図３

 

【請求項１】

  フレームレートを変更することが可能な第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉

サと、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

サとを備え、

  前記第１プロセッサは、前記識別情報に基づく前記物体の種別に応じて、前記第１カメラの前記フレームレートを変更す

【請求項２】

  前記第１プロセッサは、

  前記物体が動きが素早い物体である場合、前記フレームレートを高くし、

  前記物体が動きが遅い物体または静物である場合、前記フレームレートを低くする、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記第１プロセッサは、さらに前記物体の数にも応じて、前記第１カメラの前記フレームレートを変更する、請求項１に

【請求項４】

  前記第１プロセッサは、前記物体の数が多いほど前記フレームレートを高くし、

  前記物体の数が少ないほど、前記フレームレートを低くする、

  請求項３に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記第１プロセッサは、

  前記物体の種別に応じて外部環境に関するスコアを計算し、

  前記外部環境に関するスコアに応じて前記フレームレートを変更する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記第１プロセッサは、

  前記物体の種別および前記物体の数に応じて外部環境に関するスコアを計算し、

  前記外部環境に関するスコアに応じて前記フレームレートを変更する、

  請求項３または４に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  前記第１プロセッサは、

  前記第１カメラによって撮像された画像から前記物体の存在位置を示す点を抽出し、前記物体の存在位置を示す点を出力

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項８】

  前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３プ

1.357946 JP2023066684A 2023-04-14 JP2024062344 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム
G06T7/521 | G06V10/30 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】カメラにより撮影された物体の撮影情報を所定の出力先に出力するデータ量を削減する情報処理装置、情報処理方法及び情報処理プログ

ラムを提供する【解決手段】情報処理装置１０は、フレームレートを変更可能な第１カメラ（３０Ｌ、３０Ｒ）が撮影した物体の画像から、撮影された物体

を点として捉えた点情報を出力し、第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラ（超高解像度カメラ）により撮影された物体の画像から、撮影された物体

を識別した識別情報を出力し、第１プロセッサ（ＭｏＰＵ１２Ｌ，１２Ｒ）から出力された点情報及び第２カメラに内蔵された第２プロセッサ（ＩＰＵ１

１）から出力された識別情報を対応付け、第１プロセッサは、第１カメラにより撮影された物体の画像から、点情報として物体の存在位置を示す点の３次元

直交座標系における物体の奥行き方向の座標値を導出し、奥行き方向の座標値に応じて、フレームレートを変更する。【選択図】図３

 

【請求項１】

  フレームレートを変更することが可能な第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉

サと、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

サと、

  前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３プ

  を備え、

  前記第１プロセッサは、前記第１カメラにより撮影された前記物体の画像から、前記点情報として前記物体の存在位置を

前記物体の奥行き方向の座標値を導出し、

  前記奥行き方向の座標値に応じて、前記第１カメラの前記フレームレートを変更する、情報処理装置。

【請求項２】

  前記第１プロセッサは、複数の前記第１カメラにより撮影された前記物体の画像から、前記点情報として前記奥行き方向

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記第１プロセッサは、前記第１カメラにより撮影された前記物体の画像及びレーダーにより前記物体に照射された電磁

レーダー信号から、前記点情報として前記物体の幅方向、高さ方向、及び前記奥行き方向の座標値を導出する、

  請求項１または２に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記第１プロセッサは、前記第１カメラにより撮影された前記物体の画像及び照射装置により前記物体に照射されたスト

から、前記点情報として前記物体の幅方向、高さ方向、及び前記奥行き方向の座標値を導出する、

  請求項１または２に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記第１プロセッサは、第１時点の前記３次元直交座標系における前記物体の幅方向、高さ方向、及び前記奥行き方向の

である第２時点における前記幅方向及び前記高さ方向の座標値とから、前記点情報として前記第２時点における前記奥行き

  請求項１または２に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  フレームレートを変更することが可能な第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

  前記点情報及び前記識別情報を対応付け、

  前記第１カメラにより撮影された前記物体の画像から、前記点情報として前記物体の存在位置を示す点の３次元直交座標

座標値を導出し、

  前記奥行き方向の座標値に応じて、前記第１カメラの前記フレームレートを変更する、情報処理方法。

【請求項７】

1.357946 JP2023066685A 2023-04-14 JP2024062345 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム

G08G1/16 | G06T7/70 |
H04N23/60

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】本開示は、カメラにより撮影された物体の撮影情報を所定の出力先に出力する場合に、当該出力先に出力するデータ量を削減することが

できる情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログラムを提供する。【解決手段】車両に搭載される情報処理装置は、フレームレートを変更すること

が可能な第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサを備え、第１プロセッサは、

車両の位置に応じて第１カメラのフレームレートを変更する。【選択図】図１

 

【請求項１】

  車両に搭載される情報処理装置であって、

  フレームレートを変更することが可能な第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉

サを備え、

  前記第１プロセッサは、前記車両の位置に応じて前記第１カメラの前記フレームレートを変更する、情報処理装置。

【請求項２】

  前記第１プロセッサは、

  前記車両の位置に応じて外部環境に関するスコアを計算し、

  前記外部環境に関するスコアに応じて前記フレームレートを変更する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記第１プロセッサは、

  前記第１カメラによって撮像された画像から前記物体の存在位置を示す点を抽出し、前記物体の存在位置を示す点を出力

  請求項１または２に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記第１プロセッサは、

  前記車両の位置の種別に応じて前記第１カメラの前記フレームレートを変更する、請求項１または２に記載の情報処理装

【請求項５】

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

サと、

  前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３プ

１または２に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  車両に搭載される情報処理装置における情報処理方法であって、

  フレームレートを変更することが可能な第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉

  前記車両の位置に応じて前記第１カメラの前記フレームレートを変更する、情報処理方法。

【請求項７】

  コンピュータに、車両に搭載される情報処理装置における情報処理方法を実行させるための情報処理プログラムであって

  フレームレートを変更することが可能な第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉

  前記車両の位置に応じて前記第１カメラの前記フレームレートを変更する、処理を実行させるための情報処理プログラム



0.917792 JP2023066732A 2023-04-14 JP2024152503 2024-10-25 0000-01-01 0000-01-01 配達システム、建物、及び配送システム B65G61/00 | B65G1/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】配達物を自動で届ける配達システムを提供する。【解決手段】配達システムは、建物内の複数の住戸のそれぞれに、前記建物内の通路を

走行する配達用車両を用いて配達物を自動配達するための配達システムであって、前記複数の住戸のそれぞれに、前記配達用車両は、配達物入口用開口部、

配達物出口用開口部、押出装置、延長可能なエクステンションプレートを備え、前記配達物の宛先の住戸に設けられた配達物置場まで前記配達用車両を移動

させ、前記配達用車両が前記配達物置場に到着したときに、前記エクステンションプレートを配達物置場まで延長し、前記押出装置により、前記配達物を、

配達物置場まで押し出すように制御する制御部を備える。【選択図】図４

 

【請求項１】

  建物内の複数の住戸のそれぞれに、前記建物内の通路を走行する配達用車両を用いて配達物を自動配達するための配達シ

  前記配達用車両は、配達物入口用開口部、配達物出口用開口部、押出装置、及び延長可能なエクステンションプレートを

  前記配達物の宛先の住戸に設けられた配達物置場まで前記配達用車両を移動させ、前記配達用車両が前記配達物置場に到

ンプレートを配達物置場まで延長し、前記押出装置により、前記配達物を、配達物置場まで押し出すように制御する制御部

  を備える配達システム。

【請求項２】

  前記配達物は、前記配達物入口用開口部から前記配達物出口用開口部までの一方向に流れる請求項１に記載の配達システ

【請求項３】

  前記複数の住戸のそれぞれの前記配達物置場の高さと、前記エクステンションプレートの高さとが対応している請求項１

【請求項４】

  前記制御部は、前記配達物が食品である場合、前記配達用車両が前記配達物の宛先の住戸に設けられた配達物置場に到達

温度となるように、配送車に搭載された調温装置の温度を制御する請求項１に記載の配達システム。

【請求項５】

  前記調温装置は、冷蔵庫又は加熱器である請求項４に記載の配達システム。

【請求項６】

  前記配達用車両は、前記配達物が食品である場合、前記配達物に対し調理を行う調理装置、を有する請求項１に記載の配

【請求項７】

  前記調理装置による前記調理は、前記配達物の温度を所定温度に調整する温度調整を含む請求項６に記載の配達システム

【請求項８】

  前記温度調整は、前記配達用車両が前記配達物の宛先の住戸に設けられた配達物置場に到達したときの前記配達物の温度

求項７に記載の配達システム。

【請求項９】

  前記制御部により制御され、前記調理装置によって前記調理が行われる前の前記配達物を開封する開封装置、を有する請

【請求項１０】

  前記開封装置は前記配達用車両に設けられる、請求項９に記載の配達システム。

【請求項１１】

  前記調理装置は、前記開封装置よりも、前記配達用車両の前記配達物出口用開口部に近い位置に設けられる、請求項１０

【請求項１２】

  前記開封装置は、前記配達用車両が待機する保管所に設けられる、請求項９に記載の配達システム。

【請求項１３】

  請求項１から請求項１２のいずれか一項に記載の配達システム

を備える建物。

0.917666 JP2023065715A 2023-04-13 JP2024151905 2024-10-25 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06N5/022
| G06F3/01 | G06F3/16 |
B25J13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザの体温変化を検知した検知結果を、前記対話機能の回答生成、前記ユーザの感情推定、及び、前記ロボットの感

情推定に反映させる。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザの体温変化を検知した検知結果を、前記対話機能の回答生成、前記ユーザの感情推定、及

させる

  行動制御システム。

0.917666 JP2023065716A 2023-04-13 JP2024151906 2024-10-25 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06N5/022
| G06F3/16 | G06F3/01 |
B25J13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザから質問を受けた場合で、かつ、予め定められた時間以内に当該質問に対する回答内容を生成することができな

い場合、弁解する言葉を発話するように前記ロボットの行動内容を生成する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザから質問を受けた場合で、かつ、予め定められた時間以内に当該質問に対する回答内容を

する言葉を発話するように前記ロボットの行動内容を生成する、

  行動制御システム。

0.917666 JP2023065858A 2023-04-13 JP2024151988 2024-10-25 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

H04L67/1396 |
H04L51/02 | H04L51/212
| G10L15/10

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ユーザとロボットとの会話の監視を効率良く行う行動制御システムを提供する。【解決手段】複数のロボット及びサーバを備える行動制

御システムにおいて、ロボットの機能構成である監視部は、チャットエンジンを備えたロボットとユーザとの会話の内容を収集する収集部と、収集部によっ

て収集された会話の内容を監視した結果を通知する通知制御部と、収集部によって収集された会話の内容の要約を作成する要約部と、ロボットが発話する発

話内容に、あらかじめ禁止された単語が含まれている場合、禁止された単語を発話させないようにロボットを制御する会話制御部と、を含む。【選択図】図

６

 

【請求項１】

  チャットエンジンを備えたロボットとユーザとの会話の内容を収集する収集部と、

  前記収集部によって収集された会話の内容を監視した結果を通知する通知制御部と、

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記収集部によって収集された会話の内容の要約を作成する要約部をさらに含み

  前記通知制御部は、前記要約部によって作成された要約を通知する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットが発話する発話内容に、あらかじめ禁止された単語が含まれている場合、禁止された単語を発話させないよ

御部をさらに含む

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記ロボットと前記ユーザとの会話の時間があらかじめ定められた時間を超えた場合、会話をさせないように前記ロボッ

む

  請求項１に記載の行動制御システム。

0.917666 JP2023065924A 2023-04-13 JP2024152027 2024-10-25 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G10L13/00 |
G10L15/00 | G06F3/01 |
G08B25/04 | G08B21/02
| B25J13/00 | A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。行動決定部２３６は、独居老人のサポートとして機能させることができる。行動決定部２３６は、ユーザの境遇を、ロボット１００が検知し、

配偶者に先立たれてしまったり、子供が自立して家を出ていってしまったことで一人で暮らしているユーザと判断した場合、通常モードよりも、より積極的

にユーザに対してジェスチャ、発話を行い、前記ユーザのロボット１００とのコミュニケーション回数が増えるようにする（特定モードの下で行動）。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、

  前記ユーザが、孤独なひとり暮らしをしている生活者を含む特定ユーザであると判断した場合に、当該特定ユーザ以外の

モードでのコミュニケーション回数よりも多いコミュニケーション回数で前記ロボットの行動を決定する特定モードに切り

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、

  前記特定モードにおいて、前記特定ユーザとの間で、対話が一定期間ない場合、予め定めた緊急連絡先に連絡する、請求

0.917666 JP2023065943A 2023-04-13 JP2024152038 2024-10-25 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06N5/022
| G06F3/16 | G06F3/01 |
B25J13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、特定の人物の情報に基づき、前記ユーザに相談に対する発話内容を前記行動内容として生成する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、特定の人物の情報に基づき、前記ユーザの相談に対する発話内容を前記行動内容として生成する、行

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記ユーザが相談した内容に対する前記発話内容を生成する、請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記行動決定部は、前記特定の人物の声又は口癖を、前記発話内容に反映させる、請求項２に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記行動決定部は、前記発話内容に対応する前記ロボットのジェスチャーを決定する、請求項３に記載の行動制御システ

0.917541 JP2023065099A 2023-04-12 JP2024151615 2024-10-25 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06N3/008 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。【解決手段】行動制御システムにおいて、ロボットは、ユーザの感情又はロ

ボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

ボットの行動内容を生成し、行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。行動決定部は、ユーザの体温変化を検知した検知結

果を、対話機能の回答生成、ユーザの感情推定及びロボットの感情推定に反映させる。【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザの体温変化を検知した検知結果を、前記対話機能の回答生成、前記ユーザの感情推定、及

させる

  行動制御システム。

0.917541 JP2023065100A 2023-04-12 JP2024151616 2024-10-25 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06N5/022
| G06F3/01 | G06F3/16 |
B25J13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザから質問を受けた場合、当該質問に対する回答内容を生成するまでの時間に、当該回答内容を生成するための時

間を稼ぐ行動を取るように前記ロボットの行動内容を生成する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザから質問を受けた場合、当該質問に対する回答内容を生成するまでの時間に、当該回答内

を取るように前記ロボットの行動内容を生成する、

  行動制御システム。

0.917541 JP2023065101A 2023-04-12 JP2024151617 2024-10-25 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06N3/008 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザとの対話を複数回実行し、前記複数回実行された対話結果に基づいて前記ユーザの性格分析を実行し、前記性格

分析の結果を前記ユーザに報知する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザとの対話を複数回実行し、前記複数回実行された対話結果に基づいて前記ユーザの性格分

前記ユーザに報知する、

  行動制御システム。

0.917541 JP2023065102A 2023-04-12 JP2024151618 2024-10-25 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06N3/008 | B25J13/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情と、ユーザの周辺環境とを表すテキストに、前記ユーザの行動に対

応する前記ロボットの行動内容を質問するための固定文を追加して、前記対話機能に入力することにより、前記ロボットの行動内容を生成する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情と、ユーザの周辺環境とを表すテキストに、

ボットの行動内容を質問するための固定文を追加して、前記対話機能に入力することにより、前記ロボットの行動内容を生

  行動制御システム。

0.917541 JP2023065170A 2023-04-12 JP2024151653 2024-10-25 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06N3/008 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情及びロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、ユーザの

行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、行動内容に対応するロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

行動決定部は、文字及び画像を用いて対話を行うチャットエンジンに対して、ユーザの感情及びロボットの感情と共に、ロボットが取るべき行動を質問する

固定文を入力することによって得られるチャットエンジンからの回答に従い、ロボットの行動を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情及びロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボッ

容に対応するロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、文字及び画像を用いて対話を行うチャットエンジンに対して、ユーザの感情及びロボットの感情と共

する固定文を入力することによって得られる前記チャットエンジンからの回答に従い、前記ロボットの行動を決定する

  行動制御システム。

0.917415 JP2023064218A 2023-04-11 JP2024151085 2024-10-24 0000-01-01 0000-01-01 包装装置および包装システム B65B57/00 | B65B5/08 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】包装作業を簡素化すること。

【解決手段】実施形態に係る包装装置は、識別部と、包装部とを備える。識別部は、箱に収容されている少なくとも１つの物品がロボットアームにとって掴

むことに適していない特定物品であるか否かを識別する。包装部は、物品が特定物品である場合、箱から特定物品である物品を取り出し、特定物品をロボッ

トアームにとって掴むことができるように、箱から取り出した物品を包装する。

【選択図】図３

 

【請求項１】

  箱に収容されている少なくとも１つの物品がロボットアームにとって掴むことに適していない特定物品であるか否かを識

  前記物品が前記特定物品である場合、前記箱から前記特定物品である前記物品を取り出し、前記特定物品を前記ロボット

うに、前記箱から取り出した前記物品を包装する包装部と

  を備える、包装装置。

【請求項２】

  前記包装部は、前記特定物品の形状、および、前記特定物品の外形部材の材質の少なくとも１つに応じて、前記特定物品

項１に記載の包装装置。

【請求項３】

  前記物品は、前記ロボットアームの吸着部によって吸着されることで掴まれる、請求項１に記載の包装装置。

【請求項４】

  請求項１～３のいずれか１つに記載の包装装置と、

  前記箱を搬送する搬送部と

  を備え、

  前記搬送部は、前記箱を運搬する運搬車から降ろされた前記箱を直接搬送し、

  前記識別部は、前記搬送部によって搬送されている前記箱に収容されている前記物品が前記特定物品か否かを識別する、

0.917415 JP2023064224A 2023-04-11 JP2024151091 2024-10-24 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
B25J13/08 | G10L13/08 |
G10L13/10 | G10L25/63 |
G10L13/00 | G10L15/22

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの年齢に応じた適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザ状態認識部によって認識された状態と、設定されたキャラクター又

はキャラクターに対応付けられた年齢と、に基づき、ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの状態を認識するユーザ状態認識部と、

  前記ユーザ状態認識部によって認識された状態と、設定されたキャラクター又は前記キャラクターに対応付けられた年齢

定する行動決定部と、

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記キャラクターの外観、又は前記キャラクターに応じた色を示す画面を、前記ロボットに備えられ

する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記行動決定部は、前記年齢に応じた態様により、前記ロボットに備えられた出力装置に情報を出力させる行動を決定す

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記行動決定部は、前記キャラクターに応じたコンテンツを、前記ロボットに備えられた出力装置に出力させる行動を決

  請求項１に記載の行動制御システム。

0.917415 JP2023064493A 2023-04-11 JP2024151256 2024-10-24 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G09B7/02 | G06F3/01 |
B25J13/00 | G10L13/08 |
G10L25/63 | G10L13/00 |
G10L15/22 | G06Q50/20

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、教科書を含む学習用教材を読み込む処理と、設定された目標偏差値と読み込んだ前記学習用教材とに基づいて問題を作成し

て前記ユーザに出題する処理と、前記ユーザに出題した問題に対する前記ユーザの答えが正しい場合に、前記目標偏差値よりも高い偏差値と読み込んだ前記

学習用教材とに基づいて新たな問題を作成して前記ユーザに出題する処理と、を実行する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、

  教科書を含む学習用教材を読み込む処理と、

  設定された目標偏差値と読み込んだ前記学習用教材とに基づいて問題を作成して前記ユーザに出題する処理と、

  前記ユーザに出題した問題に対する前記ユーザの答えが正しい場合に、前記目標偏差値よりも高い偏差値と読み込んだ前

題を作成して前記ユーザに出題する処理と、を実行する、

  行動制御システム。

0.917415 JP2023064494A 2023-04-11 JP2024151257 2024-10-24 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
B25J13/00 | G06Q50/00 |
G06Q50/10 | G06Q90/00
| G10L13/08 | G10L15/10
| G10L13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザに関連するＳＮＳを解析し、前記解析の結果に基づいて、前記ユーザが興味を有する事項を認識する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザに関連するＳＮＳを解析し、前記解析の結果に基づいて、前記ユーザが興味を有する事項

  行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記事項に基づいて前記ユーザの現在位置において前記ユーザに推奨されるスポット及び／又はイベ

行動制御システム。

【請求項３】

  前記行動決定部は、予め選択された複数のスポット及び／又は複数のイベントのうち、少なくとも現在の混雑状況に応じ

前記複数のイベントを巡る経路を導出し、前記経路を巡るように前記ロボットの行動内容を決定する請求項１又は２に記載

【請求項４】

  前記行動決定部は、所定の言語により前記複数のスポット及び／又は前記複数のイベントのうちの少なくとも１つのスポ

案内を行う、請求項３に記載の行動制御システム。

0.917415 JP2023064495A 2023-04-11 JP2024151258 2024-10-24 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06N3/008 | G06F3/01 |
B25J13/00 | H04L67/63 |
G06Q50/10 | G10L13/00
| G10L15/10

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含む。前記行動決定部は、前記ユーザが起床するタイミングにおいて、前記ユーザの前日の行動及び感情の履歴を含む履歴データの要約を取得し、前

記要約に基づく音楽を取得し、前記音楽を再生する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザが起床するタイミングにおいて、前記ユーザの前日の行動及び感情の履歴を含む履歴デー

く音楽を取得し、前記音楽を再生する、

  行動制御システム。

0.917415 JP2023064496A 2023-04-11 JP2024151259 2024-10-24 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム

G06Q10/10 | G06F3/01 |
B25J13/00 | G10L15/10 |
G10L13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含み、前記ロボットはミーティング会場に設置され、前記行動決定部は、前記ミーティング会場で行われた過去のミーティングの議事録の要約結果を

取得し、前記過去のミーティングとは異なる新たなミーティングで前記議事録と近似する内容の発言が行われた場合に、当該発言に対し、アドバイス情報を

出力することを、前記ロボットの行動として決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記ロボットはミーティング会場に設置され、

  前記行動決定部は、前記ミーティング会場で行われた過去のミーティングの議事録の要約結果を取得し、前記過去のミー

ングで前記議事録と近似する内容の発言が行われた場合に、当該発言に対し、アドバイス情報を出力することを、前記ロボ

  行動制御システム。

0.917289 JP2023063567A 2023-04-10 JP2024150246 2024-10-23 0000-01-01 0000-01-01
ロボット制御システム、及びロボット制御プログラ

ム
B25J15/04 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】作業内容が異なる様々な仕事種の作業を同一のモータを用いて適切に実行する。

【解決手段】判定部１４１は、対象物である荷物に対して実行すべき作業の仕事種を判定する。制御部１４２は、判定部１４１により判定された仕事種が荷

物の把持である場合には、腕部に把持部を装着させて、把持部を制御して荷物把持する作業を実行する。そして、制御部１４２は、判定部１４１により判定

された仕事種が荷物の把持以外の仕事種の場合には、１又は複数のロボットツールのうちその仕事種に応じたロボットツールを腕部に装着させるための制御

を行う。そして、制御部１４２は、判定部１４１により判定された仕事種に応じた制御モードによりサーボドライバを制御して、判定された仕事種に応じた

作業を荷物に対して実行する。

【選択図】図５

 

【請求項１】

  ロボットの腕部に着脱可能に装着され、対象物の把持を主目的として取り付けられた把持部と、前記腕部に着脱可能に構

種の作業を実行するための１又は複数のロボットツールと、前記把持部及び前記ロボットツールを動作させるためのモータ

駆動装置と、を備えるロボット制御システムであって、

  前記対象物に対して実行すべき作業の仕事種を判定する判定部と、

  前記判定部により判定された仕事種が対象物の把持である場合には、前記腕部に前記把持部を装着させ、前記判定部によ

以外の仕事種の場合には、前記１又は複数のロボットツールのうち当該仕事種に応じたロボットツールを前記腕部に装着さ

記判定部により判定された仕事種に応じた制御モードにより前記駆動装置を制御して前記仕事種に応じた作業を対象物に対

  を有するロボット制御システム。

【請求項２】

  前記制御モードには、高負荷作業用制御モード及び精密作業用制御モードが含まれ、

  前記制御部は、前記対象物に対して実行すべき作業が高負荷の作業であると判定した場合には、前記高負荷作業用制御モ

前記対象物に対して実行すべき作業が低負荷の作業であると判定した場合には、前記精密作業用制御モードにより前記駆動

  請求項１記載のロボット制御システム。

【請求項３】

  前記判定部は、前記対象物に対して作業を実行した場合の作業負荷を推測し、

  前記制御部は、前記判定部により判定された仕事種と作業負荷に応じた制御モードにより、前記駆動装置を制御して前記

て実行する、

  請求項１記載のロボット制御システム。

【請求項４】

  前記判定部が、前記把持部又は前記ロボットツールに搭載された、前記対象物の画像を撮影して当該対象物の種類を識別

置を特定するモーションプロセシングユニットを備えたセンサ部からの情報に基づいて、前記対象物に対して実行すべき作

た場合の作業負荷を判定する、請求項３記載のロボット制御システム。

【請求項５】

  前記制御部は、前記判定部により判定された仕事種に応じて、位置制御モード、速度制御モード及びトルク制御モードの

して、前記駆動装置を制御する、

  請求項１記載のロボット制御システム。

【請求項６】

  前記制御部は、前記判定部により判定された仕事種に応じて、前記モータの回転動作を検出する検出器からのパルス信号

の逓倍数を変えることにより、前記検出器からのパルス信号の分解能を変化させて、前記駆動装置を制御する、

  請求項１記載のロボット制御システム。

【請求項７】

  前記ロボットツールが、前記把持部全体に代えて前記腕部に装着される、請求項１記載のロボット制御システム。

0.917289 JP2023063569A 2023-04-10 JP2024150248 2024-10-23 0000-01-01 0000-01-01 ロボット及びロボットシステム B25J13/08 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ロボットの位置を制御する上で改善の余地がある。

【解決手段】ロボットは、対象物の組立てを行う複数の第１アームと、移動することにより、第１アームを対象物に対して相対移動させる本体部と、複数の

第１アームのそれぞれの先端部に設けられる撮像部と、複数の撮像部の撮像データに基づき、対象物に対する本体部の相対位置を制御する制御部と、を備え

る。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  対象物の組立てを行う複数の第１アームと、

  移動することにより、前記第１アームを前記対象物に対して相対移動させる本体部と、

  複数の前記第１アームのそれぞれの先端部に設けられる撮像部と、

  複数の前記撮像部の撮像データに基づき、前記対象物に対する前記本体部の相対位置を制御する制御部と、

  を備えるロボット。

【請求項２】

  前記撮像部を、その位置及び向きを変更可能な状態で支持する可動支持部を備える、請求項１に記載のロボット。

【請求項３】

  対象物の組立てを行う複数の第１アームと、

  移動することにより、前記第１アームを前記対象物に対して相対移動させる本体部と、

  前記本体部から延伸する複数の第２アームと、

  複数の前記第２アームのそれぞれの先端部に設けられる撮像部と、

  複数の前記撮像部の撮像データに基づき、前記対象物に対する前記本体部の相対位置を制御する制御部と、

  を備えるロボット。

【請求項４】

  前記撮像部の数は４以上である、請求項１から３の何れか一項に記載のロボット。

【請求項５】

  ロボットを制御するロボットシステムであって、

  前記ロボットは、対象物の組立てを行う複数の第１アームと、移動することにより、前記第１アームを前記対象物に対し

前記第１アームのそれぞれの先端部に設けられる撮像部とを備え、

  前記撮像部の撮像データに基づき、前記対象物に対する前記本体部の相対位置を制御する、ロボットシステム。

【請求項６】

  ロボットを制御するロボットシステムであって、

  前記ロボットは、対象物の組立てを行う複数の第１アームと、移動することにより、前記第１アームを前記対象物に対し

体部から延伸する複数の第２アームと、複数の前記第２アームのそれぞれの先端部に設けられる撮像部とを備え、

  前記撮像部の撮像データに基づき、前記対象物に対する前記本体部の相対位置を制御する、ロボットシステム。

1.044453 JP2023063765A 2023-04-10 JP2024071333 2024-05-24 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム B60W40/00 | G08G1/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】車両に搭載されたセンサの組み合わせで取得したインデックス値に基づいて自動運転を制御する。

【解決手段】一の自動運転制御対象のインデックス値算出時、他の自動運転制御対象の制御変数Ｖ，Ｃ、Ｒ、Ｓを相互に反映させるようにした。例えば、車

輪速Ｖにおいて、車輪速Ｖに最適な制御変数が算出されたとしても、この制御変数が、他の自動運転制御対象（舵角Ｒ、キャンバ角Ｃ、及びサスペンション

Ｓ）に影響を及ぼす場合がある。そこで、自動運転制御対象毎に算出された制御変数を、相互に反映させることで、一方の制御が他方の制御に悪影響を与え

るといった相互副作用を解消することができる。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  車両に備えた複数のセンサ情報のうち、予め定められた数のセンサ情報の複数の組み合わせ毎に、前記車両の車輪それぞ

支持するサスペンション毎の、当該車輪速、当該傾き、及び当該サスペンションを少なくとも含む自動運転制御対象を制御

し、前記インデックス値を集約して当該自動運転制御対象毎の制御変数を算出する算出部と、

  前記算出部で算出した制御変数に基づいて、自動運転を制御する制御部とを備え、

  前記算出部が、一の前記自動運転制御対象に対して算出した制御変数を、他の前記自動運転制御対象の制御変数を算出す

する、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記算出部は、相互に利用する前記自動運転制御対象の制御変数に対して、重み付けする、請求項１記載の情報処理装置

【請求項３】

  前記算出部は、深層学習を用いた積分法による多変量解析により、前記インデックス値から前記制御変数を算出する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記傾きが、舵角とキャンバ角とを含む、請求項１記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記算出部は、前記自動運転制御対象のために、前記複数のセンサ情報の組み合わせを選択し、選択されたセンサ情報の

制御対象毎に予め定められた数のインデックス値を算出する、請求項１記載の情報処理装置。

【請求項６】

  コンピュータを、

  請求項１～請求項５の何れか１項記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

0.917289 JP2023063772A 2023-04-10 JP2024150365 2024-10-23 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06N3/008 | B25J13/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含み、前記行動決定部は、前記ユーザについて予め設定された感情に関する閾値を超える場合、前記ユーザの感情を宥めるための予め設定された前記

ロボットの行動を決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザについて予め設定された感情に関する閾値を超える場合、前記ユーザの感情を宥めるため

動を決定する

  行動制御システム。

0.917289 JP2023063774A 2023-04-10 JP2024150366 2024-10-23 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム G06N3/008 | B25J13/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させる。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユー

ザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロボットの行動内容を生成し、前記行動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部

と、を含み、前記ロボットは税関に設定され、前記行動決定部は、画像センサによる人物の画像、及び匂いセンサによる匂い検知結果を取得し、予め設定さ

れた異常な行動、異常な表情、異常な匂いを検知した場合、税務監に対して通知することを、ロボットの行動として決定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの感情又はロボットの感情を判定する感情決定部と、

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの行動と、ユーザの感情又はロボットの感情とに対するロ

動内容に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、を含み、

  前記ロボットは税関に設定され、

  前記行動決定部は、画像センサによる人物の画像、及び匂いセンサによる匂い検知結果を取得し、予め設定された異常な

知した場合、税務監に対して通知することを、ロボットの行動として決定する

  行動制御システム。



0.916912 JP2023063085A 2023-04-07 JP2024149290 2024-10-18 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム、プログラム及びロボット G06N3/008 | B25J13/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動を含むデータを記憶する履歴データの容量を抑制することが望まれている。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ロボットの感情を示す感情値を決定する感情決定部と、

前記感情決定部により決定された感情値に基づいて、前記ユーザの行動を含むデータを履歴データに記憶するか否かを決定する記憶制御部と、前記ユーザ状

態に基づいて、前記ユーザの行動に対応する行動を決定する行動決定部と、を含む

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  ロボットの感情を示す感情値を決定する感情決定部と、

  前記感情決定部により決定された感情値に基づいて、前記ユーザの行動を含むデータを履歴データに記憶するか否かを決

  前記ユーザ状態に基づいて、前記ユーザの行動に対応する行動を決定する行動決定部と、

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記記憶制御部は、前記行動決定部によって決定された行動に対して予め定められた行動の強度と、前記感情決定部によ

前記ユーザの行動を含むデータを履歴データに記憶するか否かを決定する請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットの感情値は、複数の感情分類の各々に対する感情値を含み、

  前記記憶制御部は、前記複数の感情分類の各々に対する感情値の総和に基づいて、前記ユーザの行動を含むデータを履歴

請求項１記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記行動決定部が決定する行動は、ロボットが行うジェスチャー又はロボットの発話内容を含み、

  前記記憶制御部は、前記行動決定部によって決定された行動が含むジェスチャー又は発話内容に対して予め定められた行

決定された感情値とに基づいて、前記ユーザの行動を含むデータを履歴データに記憶するか否かを決定する請求項２記載の

【請求項５】

  前記感情決定部は、前記ユーザ状態又はロボットの状態に基づいて、ロボットの感情を示す感情値を決定する請求項１か

動制御システム。

【請求項６】

  コンピュータを、請求項１から請求項４の何れか１項に記載の行動制御システムとして機能させるためのプログラム。

【請求項７】

  請求項１から請求項４の何れか１項に記載の行動制御システムと、

  前記行動制御システムが制御の対象とする制御対象と、

  を含むロボット。

0.916912 JP2023063086A 2023-04-07 JP2024149291 2024-10-18 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム、プログラム及びロボット B25J13/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させることが望まれている。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、前記ユーザ状態に基づいて、ユーザの感情を示す感情値

を決定する感情決定部と、前記感情決定部により決定された現在の感情値と、前記現在の感情値が決定されるよりも前に前記感情決定部より決定された過去

の感情値の履歴データとに基づいて、前記ユーザの行動に対応する行動を決定する行動決定部と、を含む

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  前記ユーザ状態に基づいて、ユーザの感情を示す感情値を決定する感情決定部と、

  前記感情決定部により決定された現在の感情値と、前記現在の感情値が決定されるよりも前に前記感情決定部より決定さ

基づいて、前記ユーザの行動に対応する行動を決定する行動決定部と、

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記ユーザの行動に対応する行動として、前記過去の感情値及び前記現在の感情値との組み合わせと

行動を決定する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記行動決定部は、前記過去の感情値が正の値であり、かつ前記現在の感情値が負の値である場合、前記ユーザの行動に

感情値を正に変化させるための行動を決定する

  請求項２に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記ユーザ状態に基づいて、前記ユーザの行動分類を認識する行動認識部を更に含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザの行動に対応する行動として、前記過去の感情値及び前記現在の感情値との組み合わせと

反応ルールに基づいて定められる行動を決定する

  請求項１から請求項３の何れか１項に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記行動決定部が決定する行動は、ロボットが行うジェスチャーを含む

  請求項１から請求項３の何れか１項に記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記感情決定部は、更に、ロボットの感情を示す感情値を決定し、

  前記行動決定部は、前記感情決定部により決定されたユーザの現在の感情値と、前記現在の感情値が決定されるよりも前

ユーザの過去の感情値の履歴データと、ロボットの感情値とに基づいて、前記ユーザの行動に対応する行動を決定する

  請求項１から請求項３の何れか１項に記載の行動制御システム。

【請求項７】

  前記感情決定部は、前記ユーザ状態又はロボットの状態に基づいて、ロボットの感情を示す感情値を決定する請求項６に

【請求項８】

  コンピュータを、請求項１から請求項３の何れか１項に記載の行動制御システムとして機能させるためのプログラム。

【請求項９】

  請求項１から請求項３の何れか１項に記載の行動制御システムと、

0.916912 JP2023063087A 2023-04-07 JP2024149292 2024-10-18 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム、プログラム及びロボット B25J13/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させることが望まれている。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザ状態に基づいて、ユーザの感情を示す感情値を決

定する感情決定部と、ユーザの行動に対応する際のロボットの個性を設定する個性設定部と、個性設定部により設定された個性と、ユーザとの会話の履歴

データ及び当該会話の際のユーザの感情値の履歴データとに基づいて、ユーザの行動に対応するロボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  前記ユーザ状態認識部により認識された前記ユーザ状態に基づいて、前記ユーザの感情を示す感情値を決定する感情決定

  前記ユーザの行動に対応する際のロボットの個性を設定する個性設定部と、

  前記個性設定部により設定された個性と、前記ユーザとの会話の履歴データ及び当該会話の際の前記ユーザの感情値の履

の行動に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記個性設定部は、前記ユーザとの前記会話の履歴データ及び前記感情値の履歴データに基づいて、前記ユーザの行動に

設定する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記個性設定部は、さらに、前記ユーザとの会話の際に設定されていた前記ロボットの個性の履歴データに基づいて、前

ロボットの個性を設定する

  請求項２に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記ユーザ状態に基づいて、前記ユーザの行動分類を認識する行動認識部をさらに含み、

  前記個性設定部は、前記ユーザの行動分類に基づいて、前記ユーザの行動に対応する際の前記ロボットの個性を設定する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記行動決定部が決定する行動は、前記ロボットが行うジェスチャーを含む

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項６】

  前記感情決定部は、更に、ロボットの感情を示す感情値を決定し、

  前記行動決定部は、前記個性設定部により設定された個性と、前記ユーザとの会話の履歴データ及び当該会話の際の前記

ボットの感情値とに基づいて、前記ユーザの行動に対応する行動を決定する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項７】

  前記感情決定部は、前記ユーザ状態又はロボットの状態に基づいて、ロボットの感情を示す感情値を決定する請求項６に

【請求項８】

  コンピュータを、請求項１から７のいずれか１項に記載の行動制御システムとして機能させるためのプログラム。

【請求項９】

  請求項１から７のいずれか１項に記載の行動制御システムと、

1.04388 JP2023062335A 2023-04-06 JP2024071332 2024-05-24 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム B60W40/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】車両に搭載されたセンサの組み合わせで取得したインデックス値に基づいて自動運転を制御する。

【解決手段】車両に備えた複数のセンサ情報のうち、予め定められた数のセンサ情報の複数の組み合わせ毎に、前記車両の４つの車輪それぞれの車輪速、傾

き、及び前記車輪を支持するサスペンション毎の、当該車輪速、当該傾き、及び当該サスペンションを制御するためのインデックス値を算出し、前記イン

デックス値を集約して当該車輪速、当該傾き、及び当該サスペンション毎の制御変数を算出する算出部と、前記制御変数に基づいて、自動運転を制御する制

御部と、を備える。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  車両に備えた複数のセンサ情報のうち、予め定められた数のセンサ情報の複数の組み合わせ毎に、前記車両の４つの車輪

車輪を支持するサスペンション毎の、当該車輪速、当該傾き、及び当該サスペンションを制御するためのインデックス値を

約して当該車輪速、当該傾き、及び当該サスペンション毎の制御変数を算出する算出部と、

  前記制御変数に基づいて、自動運転を制御する制御部と、を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記算出部は、深層学習を用いた積分法による多変量解析により、前記インデックス値から前記制御変数を算出する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記傾きが、舵角とキャンバ角とを含む、請求項１記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記算出部は、車輪速、傾き、及びサスペンションを少なくとも含む自動運転制御対象のために、前記複数のセンサ情報

センサ情報の組み合わせによって、前記自動運転制御対象毎に予め定められた数のインデックス値を算出する、請求項１記

【請求項５】

  前記算出部は、前記車両の走行状況に応じて変更された前記複数のセンサ情報の組み合わせに基づいて、前記自動運転制

デックス値を算出する、請求項４記載の情報処理装置。

【請求項６】

  コンピュータを、

  請求項１～請求項５の何れか１項記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

1.170814 JP2023061761A 2023-04-05 JP2024063725 2024-05-13 0000-01-01 0000-01-01 フォークリフト
B66F9/08 | B66F9/06 |
B66F9/24

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】操縦部がない場合において、多様な荷物の積載方法及び運搬の態様を提供する。

【解決手段】上下方向に延在するガイド５０を備えるフォークリフト１０であって、ガイド５０の高さの領域ごとに上下方向に移動可能であり、かつ荷物が

載置される部位をガイド５０に対して前後方向に伸縮可能な複数のフォーク３０と、フォークリフト１０に搭載された検知部と、前記検知部が検知した情報

に基づいて、複数のフォーク３０の上下移動及び伸縮を制御する制御部と、を備えている。

【選択図】図９

 

【請求項１】

  上下方向に延在するガイドを備えるフォークリフトであって、

  前記ガイドの高さの領域ごとに上下方向に移動可能であり、かつ荷物が載置される部位を前記ガイドに対して前後方向に

  前記フォークリフトに搭載された検知部と、

  前記検知部が検知した情報に基づいて、前記複数のフォークの上下移動及び伸縮を制御する制御部と、

  を備えるフォークリフト。

【請求項２】

  前記ガイドの前面及び後面のそれぞれに、１又は複数の前記フォークを備える請求項１に記載のフォークリフト。

【請求項３】

  前記検知部は、各前記フォークのそれぞれに載置される各前記荷物の重量に係る情報を検知し、

  前記制御部は、各前記荷物の重量に応じて決定された複数の前記フォークに対する前記荷物の載置順及び荷下ろし順の少

のフォークを制御する請求項１又は２に記載のフォークリフト。

【請求項４】

  前記制御部は、前記検知部が検知した情報に基づいて自律走行を行う請求項１又は２に記載のフォークリフト。

【請求項５】

  前記制御部は、前記フォークリフトの重心位置に基づいて、各前記フォークを制御する請求項４に記載のフォークリフト

0.916661 JP2023061766A 2023-04-05 JP2024148553 2024-10-18 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム、プログラム及びロボット
G06N3/004 | B25J13/08 |
G06N5/04

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させることが望まれている。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、前記ユーザ状態に基づいて、ユーザの感情を示す感情値

を決定する感情決定部と、前記感情決定部により決定された現在の感情値と、前記現在の感情値が決定されるよりも前に前記感情決定部より決定された過去

の感情値の履歴データとに基づいて、前記ユーザの行動に対応する行動を決定する行動決定部と、を含む

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  前記ユーザ状態に基づいて、ユーザの感情を示す感情値を決定する感情決定部と、

  前記感情決定部により決定された現在の感情値と、前記現在の感情値が決定されるよりも前に前記感情決定部より決定さ

基づいて、前記ユーザの行動に対応する行動を決定する行動決定部と、

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記ユーザの行動に対応する行動として、前記過去の感情値及び前記現在の感情値との組み合わせと

行動を決定する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記行動決定部は、前記過去の感情値が正の値であり、かつ前記現在の感情値が負の値である場合、前記ユーザの行動に

感情値を正に変化させるための行動を決定する

  請求項２に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記ユーザ状態に基づいて、前記ユーザの行動分類を認識する行動認識部を更に含み、

  前記行動決定部は、前記ユーザの行動に対応する行動として、前記過去の感情値及び前記現在の感情値との組み合わせと

反応ルールに基づいて定められる行動を決定する

  請求項１から請求項３の何れか１項に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記行動決定部が決定する行動は、ロボットが行うジェスチャーを含む

  請求項１から請求項３の何れか１項に記載の行動制御システム。

【請求項６】

  コンピュータを、請求項１から請求項５の何れか１項に記載の行動制御システムとして機能させるためのプログラム。

【請求項７】

  請求項１から請求項５の何れか１項に記載の行動制御システムと、

  前記行動制御システムが制御の対象とする制御対象と、

  を含むロボット。

0.916661 JP2023061767A 2023-04-05 JP2024148554 2024-10-18 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム、プログラム及びロボット

G06N3/004 | B25J13/08 |
G06N5/04 | G10L13/00 |
G10L15/00 |
G06F16/9035

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させることが望まれている。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、ユーザ状態に基づいて、ユーザの感情を示す感情値を決

定する感情決定部と、ユーザの行動に対応する際のロボットの個性を設定する個性設定部と、個性設定部により設定された個性と、ユーザとの会話の履歴

データ及び当該会話の際のユーザの感情値の履歴データとに基づいて、ユーザの行動に対応するロボットの行動を決定する行動決定部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  前記ユーザ状態認識部により認識された前記ユーザ状態に基づいて、前記ユーザの感情を示す感情値を決定する感情決定

  前記ユーザの行動に対応する際のロボットの個性を設定する個性設定部と、

  前記個性設定部により設定された個性と、前記ユーザとの会話の履歴データ及び当該会話の際の前記ユーザの感情値の履

の行動に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記個性設定部は、前記ユーザとの前記会話の履歴データ及び前記感情値の履歴データに基づいて、前記ユーザの行動に

設定する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記個性設定部は、さらに、前記ユーザとの会話の際に設定されていた前記ロボットの個性の履歴データに基づいて、前

ロボットの個性を設定する

  請求項２に記載の行動制御システム。

【請求項４】

  前記ユーザ状態に基づいて、前記ユーザの行動分類を認識する行動認識部をさらに含み、

  前記個性設定部は、前記ユーザの行動分類に基づいて、前記ユーザの行動に対応する際の前記ロボットの個性を設定する

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  前記行動決定部が決定する行動は、前記ロボットが行うジェスチャーを含む

  請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項６】

  コンピュータを、請求項１から５のいずれか１項に記載の行動制御システムとして機能させるためのプログラム。

【請求項７】

  請求項１から５のいずれか１項に記載の行動制御システムと、

  前記行動制御システムが制御の対象とする制御対象と、

  を含むロボット。

【請求項８】

  前記ユーザに加えて、個性を設定可能な複数のロボットが参加して会話を行う場合、

  前記個性設定部は、他のロボットに設定された個性とは異なる個性を設定する

  請求項７に記載のロボット。

0.916661 JP2023061768A 2023-04-05 JP2024148555 2024-10-18 0000-01-01 0000-01-01 情報提示システム、プログラム及びロボット G06F16/90 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ユーザを効果的に支援することができる情報提示システム、プログラム及びロボットを提供する。【解決手段】ロボットが、通信網を介

して通信可能なサーバ等と連携して、ユーザとの会話や、ユーザへの映像等の提供を行う情報提示システムにおいて、ロボットは、発話理解部２１２から出

力されたユーザの発話内容を表す文字情報が、情報の検索を依頼する内容であった場合、その文字情報に基づく検索を行う検索部２３０と、検索部２３０に

よる検索結果をディスプレイ２６２に出力することによってテキスト及び画像をユーザに提示する提示部２３２と、を含む。【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの発話内容を表す文字情報に基づく検索を行う検索部と、

  前記検索部による検索結果を音声出力、テキストの表示、及び画像の表示の少なくとも一つによってユーザに提示する提

  を含む情報提示システム。

【請求項２】

  前記提示部により提示された検索結果に対するユーザの発話が前記提示部により提示された検索結果に含まれる店舗への

店舗への発注を行うための音声データを生成し、かつその音声データを出力することによって前記店舗への発注を行う発注

報提示システム。

【請求項３】

  コンピュータを、請求項１又は請求項２に記載の情報提示システムとして機能させるためのプログラム。

【請求項４】

  請求項１又は請求項２に記載の情報提示システムと、

  前記提示部により提示される音声、テキスト、及び画像の少なくとも１つを出力する出力装置と、

  を含むロボット。

1.043594 JP2023060997A 2023-04-04 JP2024101508 2024-07-29 0000-01-01 0000-01-01
ロボットの制御システム、ロボットの制御プログラ

ム
B25J13/08 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】把持部による荷物の位置の確認、掴み、及び保持の一連の作業を迅速かつ確実に行う。

【解決手段】把持部２０をソフトマテリアル１０２で被覆することで、複数の吸着パッド２４による吸着時に、ソフトマテリアル１０２が荷物１００に密着

するため、吸着するときの補助の保持力として利用される。制御部１４２では、定期的又は不定期に掌センサ２６を監視するための制御を割り込ませ、掌セ

ンサ２６の検出情報の精度を把握し、精度の合否を判定すると共に、不合格の場合は、選択されなかった把持部２０の掌センサ２６を利用する。荷物１００

を把持しようとする把持部２０の他にサポートセンサとして機能する把持部２０が荷物１００に対峙し、当該把持部２０Ｓの掌センサ２６の検出情報に基づ

いて、把持部２０Ｌの把持制御が実行される。

【選択図】図９

 

【請求項１】

  対象物を把持する複数の把持部と、

  複数の前記把持部の各々に設けられ、前記対象物の形状及び位置を含む対象物情報を検出する掌センサ部と、

  前記対象物を把持する前記把持部を選択し、選択した把持部に取り付けられた前記掌センサ部の検出結果に基づいて前記

し、複数の前記把持部に取り付けられた前記掌センサ部の検出情報が予め定めた精度レベルに達しているか否かの合否を判

  前記選択された前記把持部に取り付けられた前記掌センサ部が、前記判定で不合格の場合に、代替センサ部を用いて、前

  ロボットの制御システム。

【請求項２】

  前記代替センサ部が、非選択の前記把持部に取り付けられた掌センサ部、又は、前記ロボットに取り付けられた代替専用

１記載のロボットの制御システム。

【請求項３】

  前記制御部における、前記判定は、定期又は不定期に実行されて更新された情報に基づいて、合否が判定される、請求項

【請求項４】

  前記把持部が、

  前記対象物を吸着する吸着パッドと、

  前記吸着パッドが突出された状態で、前記把持部の表面に所定の肉厚で被覆され、前記把持部の動作に応じて変形し得る

マテリアルと、

  を備える請求項１記載のロボットの制御システム。

【請求項５】

  前記掌センサ部が、

  前記対象物の画像を撮影して当該対象物の種類を識別するカメラと、前記対象物の位置を特定するプロセシングユニット

トの制御システム。

【請求項６】

  コンピュータを請求項１～請求項５の何れか１項記載の制御部として動作させる、ロボットの制御プログラム。

1.043023 JP2023058312A 2023-03-31 JP2024062341 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置
B60W40/00 | B60W30/10
| B60W40/06

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】従来の自動運転車両では、道路における走行に際して生じる空気抵抗、摩擦等の要素の影響を走行しながら解析することができなかった。

【解決手段】本開示の情報処理装置は、車両に関連する複数の情報を取得可能な情報取得部と、前記情報取得部が取得した前記複数の情報からインデックス

値を算出し、深層学習を用い、前記インデックス値から複数の制御変数を推論する推論部と、前記複数の制御変数に基づいて前記車両の運転制御を実行する

運転制御部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  車両に関連する複数の情報を取得可能な情報取得部と、

  前記情報取得部が取得した前記複数の情報からインデックス値を算出し、深層学習を用い、前記インデックス値から複数

  前記複数の制御変数に基づいて前記車両の運転制御を実行する運転制御部と、を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記推論部は、前記深層学習を用いた積分法による多変量解析により、前記複数の情報から前記複数の制御変数を推論す

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記情報取得部は、所定の周期の単位で前記複数の情報を取得し、前記推論部及び運転制御部は、前記所定の周期の単位

て、前記複数の制御変数の推論及び前記車両の運転制御を前記所定の周期の単位で実行する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記車両が目的地に到達するまでの走行戦略を設定する戦略設定部を更に備え、

  前記走行戦略は、前記目的地までの最適ルート、走行速度、ｔｉｌｔ、ブレーキングの少なくとも１つの理論値を含み、

  前記運転制御部は、前記複数の制御変数と前記理論値との差分に基づいて前記走行戦略を更新する戦略更新部を備える、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記情報取得部は、前記車両の下部に設けられて走行する地面の温度、材質及びｔｉｌｔを検出可能なセンサを備える、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  コンピュータを、請求項１乃至請求項５のいずれか１項に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

1.355344 JP2023059411A 2023-03-31 JP2024062342 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム

G06T7/174 | G06T7/00 |
G06V10/30

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】カメラにより撮影された物体の撮影情報を所定の出力先に出力する場合に、当該出力先に出力するデータ量を削減する情報処理装置、情

報処理方法及び情報処理プログラムを提供する。【解決手段】車両に搭載される情報処理装置１０は、第１カメラ３０Ｌ、３０Ｒにより撮影された物体の画

像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサ（ＭｏＰＵ１２Ｌ，１２Ｒ）と、前記第１カメラと対応する方向を向いた第

２カメラ（車両に設置された超高解像度カメラ）と、を備える。第２カメラは、第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識

別した識別情報を出力する、第２プロセッサ（ＩＰＵ１１）を内蔵する。【選択図】図３

 

【請求項１】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサと

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

サと、

  を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３プ

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記第１カメラのフレームレートは可変であり、

  前記第１プロセッサは、所定要因に応じて前記第１カメラのフレームレートを変更する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記第１プロセッサは、所定の対象物に対する外部環境に関するスコアを算出する、

  請求項３に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記第１プロセッサは、算出した前記外部環境に関するスコアに応じて、前記第１カメラのフレームレートを変更する、

  請求項４に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記第３プロセッサは、前記第１カメラにより撮影された第１画像に写る物体と前記第２カメラにより撮影された第２画

満たす物体を、同一の物体であると判定し、同一であると判定された物体について、前記点情報と前記識別情報との対応付

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  前記所定の条件は、前記第１画像に写る物体と前記第２画像に写る物体の位置関係が整合することを第１の条件として含

第２画像に写る輪郭が整合することを第２の条件として含み、前記第１画像に写る物体について推定される当該物体の種別

いて推定される当該物体の種別が整合することを第３の条件として含み、

  前記第３プロセッサは、前記第１の条件、前記第２の条件及び前記第３の条件の少なくとも１つを満たす場合に、前記第

写る物体が同一の物体であると判定する

  請求項６に記載の情報処理装置。

【請求項８】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

0.915908 JP2023054737A 2023-03-30 JP2024142558 2024-10-11 0000-01-01 0000-01-01 動作習得支援装置及びプログラム G09B19/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】モデルとなる動作を効率的に習得することが可能な技術を提供する。

【解決手段】動作習得支援装置１は、与えられる情報に従って作動する作動部１０と、第１のセンサから、モデルの動作に関する情報を取得する第１情報取

得部２０ａと、ユーザに装着された第２のセンサを介して、ユーザの動作に関する情報を取得する第２情報取得部２０ｂと、モデルの動作に関する情報と

ユーザの動作に関する情報とを比較して、両者の差分を抽出する抽出部４０と、両者の差分に基づいて、ユーザとモデルとの間で動作の差分を補完するため

の補完情報を生成し、補完情報を作動部１０に出力する制御部６０とを備える。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  ユーザによるモデルの動作の習得を支援する動作習得支援装置であって、

  与えられる情報に従って作動する作動部と、

  第１のセンサから、モデルの動作に関する情報を取得する第１情報取得部と、

  前記ユーザに装着された第２のセンサを介して、前記ユーザの動作に関する情報を取得する第２情報取得部と、

  前記モデルの動作に関する情報と前記ユーザの動作に関する情報とを比較して、両者の差分を抽出する抽出部と、

  前記両者の差分に基づいて、前記ユーザと前記モデルとの間で動作の差分を補完するための補完情報を生成し、前記補完

と

  を具備する動作習得支援装置。

【請求項２】

  前記両者の差分に基づき、前記ユーザの動作習得レベルを判定し、判定結果を出力する判定部をさらに備え、

  前記制御部は、前記両者の差分及び前記判定結果に基づいて、前記ユーザと前記モデルとの間で動作の差分を補完するた

報を前記作動部に出力する、請求項１に記載の動作習得支援装置。

【請求項３】

  前記両者の差分が抽出された場合に、前記ユーザに対し、前記動作の差分を報知する報知部をさらに備える、請求項１ま

【請求項４】

  前記制御部は、前記補完情報を前記作動部及び前記報知部に出力し、

  前記報知部は、前記補完情報に基づいて、前記動作の差分を報知する、請求項３に記載の動作習得支援装置。

【請求項５】

  前記モデルの動作は、料理人による動作、またはスポーツ選手による動作である、請求項４に記載の動作習得支援装置。

【請求項６】

  ユーザによるモデルの動作の習得を支援するコンピュータを、

  与えられる情報に従って作動する作動部と、

  第１のセンサから、モデルの動作に関する情報を取得する第１情報取得部と、

  前記ユーザに装着された第２のセンサを介して、前記ユーザの動作に関する情報を取得する第２情報取得部と、

  前記モデルの動作に関する情報と前記ユーザの動作に関する情報とを比較して、両者の差分を抽出する抽出部と、

  前記両者の差分に基づいて、前記ユーザと前記モデルとの間で動作の差分を補完するための補完情報を生成し、前記補完

として機能させるためのプログラム。



0.915532 JP2023050632A 2023-03-27 JP2024139608 2024-10-09 0000-01-01 0000-01-01
ロボットの制御システム、ロボット、ロボットの制

御プログラム

B25J15/04 | B25J5/00 |
B25J13/08 | B25J19/04

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】把持部による荷物の把持を含む複数の仕事種の仕事を直接的に実行することで、制御負担を軽減する。

【解決手段】ロボットツール２０を用い、対象物１００で把持することを主目的としているが、対象物１００に対する仕事種が把持ではなく、他の仕事種の

場合、ロボットツール２０で各種仕事に対応する工具を把持して、対象物１００に対峙することも可能であるが、同一の仕事種を継続的に実行する場合は、

把持状態の維持制御（把持部と把持している工具との相対位置制御等）の負担が大きい。そこで、ロボットツール２０に代えて、対象物１００に対する仕事

種に応じて、図１及び図４に示すように、ロボットツール２１ＥＸ（第１の実施の形態では、２１ＥＸＡ、２１ＥＸＢ、２１ＥＸＣの３種類）を具備してお

き、必要に応じて、ロボットツール２０から、ロボットツール２１ＥＸに交換して、対象物１００の把持とは別の仕事種に応じた仕事を実行する構成とし

た。

【選択図】図４

 

【請求項１】

  三次元的に稼働する腕部の手首部位で着脱可能であり、対象物に対する仕事種に応じてツールを装着し、前記対象物に対

システムであって、

  前記対象物に対する仕事種を判定する判定部と、

  前記判定部で判定された仕事種に対応する前記ツールを装着させる動作を制御し、前記仕事種に応じた動作を制御する制

  を有するロボットの制御システム。

【請求項２】

  少なくとも前記ツールを装着可能な複数の腕部を備え、

  一の腕部には、前記対象物に対する仕事種に応じたツールが選択的に装着され、

  他の腕部には、前記対象物に対する、主たる作業の補助作業を実行可能な補助作業ツールが装着される、請求項１記載の

【請求項３】

  前記補助作業ツールが、人の手の機能を有し、前記対象物をホールドする、請求項２記載のロボットの制御システム。

【請求項４】

  前記補助作業ツールが、前記対象物に対する主たる作業に特化して監視する監視センサツールを備える、請求項２記載の

【請求項５】

  前記ロボットが、人型ロボットである、請求項１記載のロボットの制御システム。

【請求項６】

  前記ロボットが、床面に対して駆動輪を介して支持された車両に搭載されている、請求項１記載のロボットの制御システ

【請求項７】

  前記判定部が、前記ツールに搭載された、前記対象物の画像を撮影して当該対象物の種類を識別するカメラ、及び、前記

プロセシングユニットを備えたセンサ部からの情報で判定する、請求項１記載のロボットの制御システム。

【請求項８】

  三次元的に稼働する腕部の手首部位で着脱可能であり、対象物に対する仕事種に応じてツールを装着し、前記対象物に対

て、

  前記対象物及びツールの位置を特定するセンシングユニットを有するロボット。

【請求項９】

  コンピュータを請求項１～請求項７の何れか１項記載の前記判定部、前記制御部として動作させる、ロッボットの制御プ

1.042023 JP2023049064A 2023-03-24 JP2024101507 2024-07-29 0000-01-01 0000-01-01
ロボットハンド、ロボットの制御システム、機能回

復処理システム、ロボットの制御プログラム、機能

回復処理プログラム

B25J15/06 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】把持部による荷物の位置の確認、掴み、及び保持の一連の作業を迅速かつ確実に行う。

【解決手段】把持部２０をソフトマテリアル１０２で被覆することで、複数の吸着パッド２４による吸着時に、ソフトマテリアル１０２が荷物１００に密着

するため、吸着パッド２４の、例えば、エアー吸着構造で、荷物１００を吸着するときの補助の保持力として利用され、荷物１００を確実に保持することが

できる。すなわち、ソフトマテリアル１０２は、吸着パッド２４による荷物１００に対する点接触が、面接触に置き換えられるため、荷物１００の保持力を

安定させることができ、移動時の振動で脱落するような不具合を未然に防止することができる。また、荷物１００が狭いトートに収容されていて、吸着パッ

ド２４が思うように位置決めできなくても、ソフトマテリアル１０２に吸着されて引き出した後、確実に吸着パッド２４で吸着させることができる。

【選択図】図３

 

【請求項１】

  対象物を保持する基盤となる把持部と、

  前記把持部に設けられ、前記対象物を吸着する吸着パッドと、

  前記吸着パッドが突出された状態で、前記把持部の表面に所定の肉厚で被覆され、前記把持部の動作に応じて変形し得る

マテリアルと、

を有するロボットハンド。

【請求項２】

  対象物に対峙させて保持することが可能なロボットの制御システムであって、

  対象物を保持する基盤となる把持部と、

  前記把持部に設けられ、前記対象物を吸着する吸着パッドと、

  前記吸着パッドが突出された状態で、前記把持部の表面に所定の肉厚で被覆され、前記把持部の動作に応じて変形し得る

マテリアルと、

  前記把持部に設けられ、前記対象物の形状及び位置を含む対象物情報を検出する掌センサ部と、

  前記掌センサ部の検出結果に基づいて、前記対象物を把持する動作を制御する制御部と、

を有するロボットの制御システム。

【請求項３】

  前記掌センサ部が、

  前記対象物の画像を撮影して当該対象物の種類を識別するカメラと、前記対象物の位置を特定するモーションプロセシン

載のロボットの制御システム。

【請求項４】

  前記制御部が、前記ソフトマテリアルにおける、前記対象物の粘着機能の状態を判定する、請求項２記載のロボットの制

【請求項５】

  前記制御部は、前記粘着機能の判定において、粘着機能低下と判定された場合に、前記ロボットを、前記対象物の把持処

の機能を回復するための機能回復処理動作に移行させる、請求項４記載のロボットの制御システム。

【請求項６】

  対象物を保持する基盤となる把持部と、前記把持部の動作に応じて変形し得る不定形の粘液状かつ粘弾性のソフトマテリ

れ、前記把持部の動作を制御して、前記把持部による把持及び前記ソフトマテリアルによる粘着を併用して、前記対象物を

ボット制御部と、

  前記ロボット制御部に対して、前記把持作業を指示すると共に、前記ロボットのメンテナンスを実行するドックステーシ

る管理サーバーと、を有し、

  前記ロボット制御部が、

  前記ソフトマテリアルにおける、前記対象物の粘着機能の状態を判定する機能判定部と、

  前記機能判定部において機能低下と判定された場合に、前記ロボットの目的地を、前記ドックステーションに設定する目

0.91503 JP2023046721A 2023-03-23 JP2024135838 2024-10-04 0000-01-01 0000-01-01 管理装置
B65G1/137 |
G06Q10/087

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】商品の出荷遅れを抑制すること。

【解決手段】実施形態に係る管理装置は、管理部を備える。管理部は、出荷情報に基づいた第１クライアントの商品が欠品し、かつ、欠品している第１クラ

イアントの商品と同一の商品が、第１クライアントとは異なる第２クライアントの商品として保管されている場合、第２クライアントの商品を代替商品とし

て出荷させる。

【選択図】図７

 

【請求項１】

  倉庫に保管される複数のクライアントの商品を、前記クライアント毎に管理する管理部を備え、

  前記管理部は、

  出荷情報に基づいた第１クライアントの商品が欠品し、かつ、欠品している前記第１クライアントの商品と同一の商品が

第２クライアントの商品として保管されている場合、前記第２クライアントの商品を代替商品として出荷させる、管理装置

【請求項２】

  前記代替商品が出荷された場合、前記代替商品と同一の商品が前記第２クライアントの商品として補充される、請求項１

【請求項３】

  前記倉庫では、出荷頻度に応じて複数の管理レベルに分けて商品が保管され、

  前記倉庫に保管される前記複数のクライアントの商品は、前記出荷頻度が所定レベル以下の商品であり、

  前記管理部は、前記出荷頻度が前記所定レベル以下の商品について、前記代替商品を出荷させる、請求項１に記載の管理

0.91503 JP2023047332A 2023-03-23 JP2024136261 2024-10-04 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム及びプログラム B25J13/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】従来技術では、ユーザからの質問に対して適切な行動をロボットに実行させる上で改善の余地がある。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの質問に対する回答を生成する回答生成部と、前記ユーザ

の感情を推定する感情推定機能に基づき、前記回答に対する前記ユーザの感情を判定する感情判定部と、前記感情に対応する前記ロボットの行動を決定する

行動決定部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザとロボットを対話させる対話機能に基づき、前記ユーザの質問に対する回答を生成する回答生成部と、

  前記ユーザの感情を推定する感情推定機能に基づき、前記回答に対する前記ユーザの感情を判定する感情判定部と、

  前記感情に対応する前記ロボットの行動を決定する行動決定部と、

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、複数の感情の中から特定行動を決定する、請求項１に記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記行動決定部は、

  前記感情が前記ユーザの第１感情を示す場合、第１特定行動を決定し、

  前記感情が前記ユーザの前記第１感情とは異なる第２感情を示す場合、前記第１特定行動とは異なる第２特定行動を決定

ステム。

【請求項４】

  前記行動決定部は、

  前記第１感情が前記ユーザの喜びの場合、前記ユーザの腕の動きに前記ロボットのハンドを連動させることで前記ユーザ

特定行動として決定し、

  前記第２感情が前記ユーザの怒りの場合、前記ユーザの腕の動きに前記ロボットのハンドを連動させずに前記ハンドを前

を、前記第２特定行動として決定する、請求項３に記載の行動制御システム。

【請求項５】

  コンピュータを、請求項１から４の何れか一項に記載の行動制御システムとして機能させるためのプログラム。

0.914654 JP2023044159A 2023-03-20 JP2024134064 2024-10-03 0000-01-01 0000-01-01 梱包方法、および、梱包装置 B65B5/04 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】形状が異なる物品を緩衝材で包む作業の作業効率を向上させること。

【解決手段】実施形態に係る梱包方法は、梱包方法は、選択工程と、梱包工程とを有する。選択工程は、形状が互いに異なる複数の緩衝材が予めセットされ

た梱包位置に物品が搬送され、複数の緩衝材の中から、物品の形状に応じた緩衝材を選択する。梱包工程は、ロボットアームによって、物品を選択された緩

衝材に包む。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  形状が互いに異なる複数の緩衝材が予めセットされた梱包位置に物品が搬送され、複数の前記緩衝材の中から、前記物品

る選択工程と、

  ロボットアームによって、前記物品を選択された前記緩衝材に包む梱包工程と

  を有する、梱包方法。

【請求項２】

  複数の前記緩衝材は、大きさが互いに異なるように形成され、

  前記選択工程は、

  複数の前記緩衝材の中から、前記物品の大きさを含む形状に応じた前記緩衝材を選択する、

  請求項１に記載の梱包方法。

【請求項３】

  複数の前記緩衝材は、開口部の位置および前記開口部の大きさの少なくともいずれかが互いに異なるように形成され、

  前記選択工程は、

  複数の前記緩衝材の中から、前記物品の大きさを含む形状に応じた前記開口部を有する前記緩衝材を選択する、

  請求項１に記載の梱包方法。

【請求項４】

  前記緩衝材は、袋状に形成され、

  前記梱包工程において、前記物品は、袋状の前記緩衝材に挿入される、

  請求項１に記載の梱包方法。

【請求項５】

  ロボットアームによって、複数の前記緩衝材を前記梱包位置に予めセットするセット工程

  を有する、請求項１に記載の梱包方法。

【請求項６】

  前記緩衝材は、開口部を有する袋状に形成され、

  前記セット工程は、

  前記開口部が開いた状態で前記緩衝材をセットする、

  請求項５に記載の梱包方法。

【請求項７】

  物品を緩衝材によって包む複数のロボットアームと、

  前記ロボットアームを制御する制御装置と

  を備え、

  前記制御装置は、

  形状が互いに異なる複数の前記緩衝材が予めセットされた梱包位置に前記物品が搬送され、複数の前記緩衝材の中から、

0.914028 JP2023041040A 2023-03-15 JP2024131026 2024-09-30 0000-01-01 0000-01-01 自律航行船舶

B63H25/04 | B63B79/15 |
B63B79/40 | B63B49/00 |
B63B79/10 | B63H9/061 |
B63H9/06 | B63B35/00 |
B63H21/17 | B63B1/24 |
B63B1/18

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】航行に要するコストを低減することができる自律航行船舶を提供する。

【解決手段】実施形態に係る自律航行船舶は、船体と、縦帆と、情報収集装置と、制御装置と、測位装置と、自律航行装置と、翼帆とを備える。縦帆は、船

体に立設されるマストに張られる。情報収集装置は、船体の周囲の気象情報および海洋情報を収集する。制御装置は、情報収集装置によって収集される気象

情報および海洋情報に基づいて、船体の推進力が最大となるように縦帆の向きを制御する。測位装置は、船体の位置を測位する。自律航行装置は、測位装置

によって測位される船体の位置に基づいて、船体を現在地から目的地まで船体を航行させるように舵を制御する。翼帆は、船体の両舷に設けられ、航行中の

船体に揚力を付与して船体を浮上させる。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  船体と、

  前記船体に立設されるマストに張られる縦帆と、

  前記船体の周囲の気象情報および海洋情報を収集する情報収集装置と、

  前記情報収集装置によって収集される気象情報および海洋情報に基づいて、前記船体の推進力が最大となるように前記縦

  前記船体の位置を測位する測位装置と、

  前記測位装置によって測位される前記船体の位置に基づいて、前記船体を現在地から目的地まで前記船体を航行させるよ

  前記船体の両舷に設けられ、航行中の前記船体に揚力を付与して前記船体を浮上させる翼帆と

  を備える、自律航行船舶。

【請求項２】

  前記船体に推進力を付与するスクリューを駆動する電動モータを備え、

  前記翼帆は、

  前記電動モータに供給する電力を発電する太陽光パネルが設けられる、

  請求項１に記載の自律航行船舶。

【請求項３】

  前記翼帆を羽ばたき運動させる駆動装置を備える、

  請求項１に記載の自律航行船舶。

【請求項４】

  船底に設けられ、航行中の前記船体に揚力を付与して前記船体を浮上させる水中翼を備える、

  請求項１に記載の自律航行船舶。

0.914028 JP2023041088A 2023-03-15 JP2024131061 2024-09-30 0000-01-01 0000-01-01 梱包方法、および、梱包装置 B65B5/04 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】物品を梱包箱に梱包するための作業工程を少なくするとともに、コストを抑制すること。

【解決手段】実施形態に係る梱包方法は、選択工程と、梱包工程とを有する。選択工程は、物品の大きさ、および、物品を梱包する梱包箱の大きさに応じた

緩衝材を、大きさが異なる複数の緩衝材の中から、選択する。梱包工程は、ハンドアームによって、物品を、選択された緩衝材に包む。選択工程では、緩衝

材に包まれた物品を梱包する梱包箱の収容スペースよりも大きい緩衝材が選択される。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  物品の大きさ、および、前記物品を梱包する梱包箱の大きさに応じた緩衝材を、大きさが異なる複数の緩衝材の中から、

  ハンドアームによって、前記物品を、選択された緩衝材に包む梱包工程と

  を有し、

  前記選択工程では、緩衝材に包まれた前記物品を梱包する前記梱包箱の収容スペースよりも大きい緩衝材が選択される、

【請求項２】

  前記選択工程では、前記物品を包んだ状態の緩衝材の大きさが、前記収容スペースよりも大きい緩衝材が選択される、請

【請求項３】

  物品を緩衝材によって包む複数のロボットアームと、

  前記ロボットアームを制御する制御装置と

  を備え、

  前記制御装置は、

  前記物品の大きさ、および、前記物品を梱包する梱包箱の大きさに応じて、緩衝材に包まれた前記物品を梱包する前記梱

衝材を、大きさが異なる複数の緩衝材の中から選択し、

  前記物品を、選択した緩衝材によって包むように、前記ロボットアームを制御する、梱包装置。

1.040739 JP2023041210A 2023-03-15 JP2024058545 2024-04-25 0000-01-01 0000-01-01 情報通知装置、信号機装置およびプログラム G08G1/16 | G08G1/09 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】移動通信網の通信状況の影響を受けることなく自動運転車両へ情報を通知する。

【解決手段】情報通知装置１４の取得部１６は、交差点の周辺に設けられたセンサ１１０から交差点の周辺の交通状況を取得し、生成部１８は、取得部１６

によって取得された前記交通状況に基づき、これから交差点に進入する自動運転車両への通知情報を生成し、表示制御部２０は、生成部１８によって生成さ

れた通知情報を、交差点の周辺に設けられた表示部１２にコード情報（例えば２次元コード）として表示させる。

【選択図】図１５

 

【請求項１】

  交差点の周辺に設けられたセンサから前記交差点の周辺の交通状況を取得する取得部と、

  前記取得部によって取得された前記交通状況に基づき、これから前記交差点に進入する自動運転車両への通知情報を生成

  前記生成部によって生成された通知情報を、前記交差点の周辺に設けられた表示部にコード情報として表示させる表示制

  を含む情報通知装置。

【請求項２】

  前記生成部は、前記通知情報として、これから前記交差点に進入する複数台の自動運転車両の各々に対して走行を指示す

生成する請求項１記載の情報通知装置。

【請求項３】

  前記生成部は、前記交差点の周辺のうち前記自動運転車両から死角となる死角領域の交通状況を考慮して、前記走行指示

通知装置。

【請求項４】

  前記表示制御部は、前記コード情報として２次元コードを前記表示部に表示させる請求項１記載の情報通知装置。

【請求項５】

  請求項１～請求項４の何れか１項記載の情報通知装置と、

  信号機と、

  を含み、交差点毎に設けられる信号機装置。

【請求項６】

  コンピュータに、

  交差点の周辺に設けられたセンサから前記交差点の周辺の交通状況を取得し、

  取得した前記交通状況に基づき、これから前記交差点に進入する自動運転車両への通知情報を生成し、

  生成した通知情報を前記交差点の周辺に設けられた表示部にコード情報として表示させる

  ことを含む処理を実行させるための情報通知プログラム。

1.040597 JP2023040062A 2023-03-14 JP2024082211 2024-06-19 0000-01-01 0000-01-01
ロボットの制御システム、ロボットの制御プログラ

ム
B25J13/08 | B25J19/04 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】把持部による荷物の位置の確認、掴み、及び把持の一連の作業を迅速かつ確実に行う。

【解決手段】荷物１００の属性（形状、重さ等）に基づいて分類し、分類した結果で、把持部２０の選択、及び、吸着パッド２４の選択を行うことで、単一

の人型ロボット１によって、様々な種類の荷物１００をピッキングすることが可能となる。言い換えれば、荷物１００の属性毎に異なるロボットを選択し

て、出動させる必要がなく、ピッキング作業の効率化を図ることができる。

【選択図】図１０

 

【請求項１】

  対象物を把持する基盤となる掌部と、前記掌部に取り付けられた複数の指部とを備えた第１把持部と、対象物を把持しか

えた第２把持部とを用いて、前記対象物を把持することが可能なロボットの制御システムであって、

  前記第１把持部の前記掌部及び指部毎に選択的に設けられ、異なる吸着面積で前記対象物を吸着して把持することが可能

  前記第１把持部及び前記第２把持部に設けられ、少なくとも前記対象物の形状情報を検出するセンサ部と、

  事前に登録された前記対象物の重さ情報に基づいて、前記対象物を把持する機能として、前記第１把持部で把持する第１

２機能、前記第１機能及び前記第２機能を併用する第３機能の何れかを選択する選択部と、

  前記選択部で選択された機能に基づき、前記対象物を把持する動作を制御する制御部と、

  前記制御部による把持動作における前記対象物への接近動作中に前記センサ部で検出される当該対象物の形状情報が、前

把持する機能の許容範囲か否かを判定する判定部と、

  前記判定部で許容範囲外と判定された場合に、前記対象物を把持する機能を変更する変更部と、

を有するロボットの制御システム。

【請求項２】

  前記判定部が、前記対象物を把持する機能と、前記対象物の形状情報の許容範囲とが関連付けられたテーブルに基づいて

の制御システム。

【請求項３】

  前記センサ部が、前記対象物の画像を撮影して当該対象物の種類を識別するカメラと、前記対象物の位置を特定するモー

える請求項１記載のロボットの制御システム。

【請求項４】

  前記第１把持部は、指部が３本設けられ、第１の指部の先端部には他の吸着パッドと比べて小径の吸着パッドが取り付け

先端部には他の吸着パッドと比べて大径の吸着パッドが取り付けられており、

  前記制御部は、

  前記対象物を、前記重さ情報に基づいて、重さ分類サイズとしての、特大サイズ、大サイズ、中サイズ、小サイズ、及び

  前記対象物が、前記特大サイズの場合は、前記第２把持部に設けられた保持体を用いて把持し、

  前記対象物が、前記大サイズの場合は、前記掌部に設けられた吸着パッドを用いて把持し、

  前記対象物が、前記中サイズの場合は、前記第２の指部及び前記第３の指部の先端部に設けられた前記大径の吸着パッド

  前記対象物が、前記小サイズの場合は、前記第２の指部又は前記第３の指部の先端部に設けられた前記大径の吸着パッド

  前記対象物が、前記特小サイズの場合は、前記第１の指部の先端部に設けられた前記小径の吸着パッドを用いて把持する

  請求項１記載のロボットの制御システム。

【請求項５】

  コンピュータを請求項１～請求項４の何れか１項記載の選択部、制御部、判定部、及び変更部として動作させる、ロッボ

0.913778 JP2023039084A 2023-03-13 JP2024129715 2024-09-27 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム及びプログラム G06N3/008 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザからの質問に対して適切な行動をロボットに実行させることが望まれている。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を認識する行動認識部と、前記ユーザの行動が、質問であると認識された場合、質問の難易度を推定する難

易度推定部と、難易度に応じたスコアが、閾値以上である場合、実行される行動として、ユーザから質問されることを喜ぶ行動、及び前記質問に対して回答

する行動を決定する行動決定部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を認識する行動認識部と、

  前記ユーザの行動が、質問であると認識された場合、質問の難易度を推定する難易度推定部と、

  難易度に応じたスコアが、閾値以上である場合、実行される行動として、ユーザから質問されることを喜ぶ行動、及び前

する行動決定部と、

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、前記スコアの累積値が閾値以上である場合、又は難易度に応じたスコアが閾値以上となった回数が、

る行動として、ユーザから質問されることを喜ぶ行動、及び前記質問に対して回答する行動を決定する請求項１記載の行動

【請求項３】

  コンピュータを、請求項１又は２に記載の行動制御システムとして機能させるためのプログラム。

0.913778 JP2023039085A 2023-03-13 JP2024129716 2024-09-27 0000-01-01 0000-01-01 行動制御システム及びプログラム G06N3/008 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ユーザの行動に対して適切な行動をロボットに実行させることが望まれている。

【解決手段】行動制御システムは、ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、前記ユーザ状態に基づいて、ユーザの感情を示す感情値

を決定する感情決定部と、前記感情値が正の値である場合、実行される行動として、前記ユーザの行動に対応する行動を決定し、前記感情値が正の値でない

場合、実行される行動として、前記ユーザの行動分類に応じて反応ルールに基づいて定められる行動と決定する行動決定部と、を含む。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  ユーザの行動を含むユーザ状態を認識するユーザ状態認識部と、

  前記ユーザ状態に基づいて、ユーザの感情を示す感情値を決定する感情決定部と、

  前記感情値が正の値である場合、実行される行動として、前記ユーザの行動に対応する行動を決定し、

  前記感情値が正の値でない場合、実行される行動として、前記ユーザの行動分類に応じて反応ルールに基づいて定められ

  を含む行動制御システム。

【請求項２】

  前記行動決定部は、

  前記感情値が正の値であって、かつ、閾値以上である場合、実行される行動として、前記ユーザの行動に対応する行動を

  前記感情値が正の値であって、かつ、閾値未満である場合、又は前記感情値が負の値である場合、実行される行動として

応ルールに基づいて定められる行動と決定する請求項１記載の行動制御システム。

【請求項３】

  前記ユーザ状態に基づいて、前記ユーザの行動分類を認識する行動認識部を更に含み、

  前記反応ルールでは、前記行動分類毎に、前記ユーザの感情値を正に変化させるための行動が定められている請求項１記

【請求項４】

  前記ユーザの行動に対応する行動は、前記ユーザの行動を真似る行動である請求項１記載の行動制御システム。

【請求項５】

  コンピュータを、請求項１～請求項４の何れか１項に記載の行動制御システムとして機能させるためのプログラム。

1.039884 JP2023036898A 2023-03-09 JP2024082210 2024-06-19 0000-01-01 0000-01-01
ロボットの制御システム、ロボットの制御プログラ

ム
B25J15/06 | B25J13/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】把持部による荷物の位置の確認、掴み、及び把持の一連の作業を迅速かつ確実に行う。

【解決手段】荷物１００の属性（形状、重さ等）に基づいて分類し、分類した結果で、把持部２０の選択、及び、吸着パッド２４の選択を行うことで、単一

の人型ロボット１によって、様々な種類の荷物１００をピッキングすることが可能となる。言い換えれば、荷物１００の属性毎に異なるロボットを選択し

て、出動させる必要がなく、ピッキング作業の効率化を図ることができる。人型ロボット１により、所定の出庫業務又は入庫業務を一方の把持部２０で作業

している最中に、条件が整うことで、他方の把持部２０で別の出庫業務又は入庫業務を実行することで（同時作業の実行で）、人型ロボット１の余力を十分

に利用して、作業効率を向上する。

【選択図】図１０

 

【請求項１】

  対象物を把持するための把持機能として、互いに異なる把持機能を備えた複数の把持部を有し、選択された前記把持部に

能なロボットの制御システムであって、

  少なくとも１つの前記把持部を選択して、前記対象物の中から指定された第１対象物の把持を含む把持作業を制御する通

  前記通常作業制御部による作業の実行中に、所定条件が成立した場合に、他の前記把持部を選択して、前記対象物の中か

む把持作業を制御する同時作業制御部と、

を有するロボットの制御システム。

【請求項２】

  前記所定条件が、前記ロボットの位置情報及び対象物を把持している把持部を特定する把持情報を含む作業状況情報と、

スケジュール情報と、把持対象となる対象物の属性情報と、から見出した前記第２対象物の把持可能条件である、請求項１

【請求項３】

  複数の前記対象物が保管された複数の棚が陳列された保管ベースと、前記棚から前記対象物を取り出す出庫業務及び前記

を実行するピッキングステーションと、を備えた倉庫において、前記ロボットが、前記ピッキングステーションに配置され

  前記ロボットに対して、前記把持作業を含む前記出庫業務及び前記入庫業務を指示する保管ベース管理サーバーが、前記

御部として機能することで、前記ロボットに前記対象物の前記把持作業を実行させる、請求項１記載のロボットの制御シス

【請求項４】

  前記複数の把持部が、

  基盤となる掌部と、前記掌部から放射状に延長された複数の指部とを備え、吸着及び掴みの何れかで前記対象物を把持す

の吸着力で対象物を吸着して把持することが可能な第２把持部とを有し、

  前記通常作業制御部及び前記同時作業制御部は、

  前記対象物の少なくとも形状及び重さを含む属性によって、前記対象物を把持する機能として、前記第１把持部で把持す

する第２機能、前記第１機能及び前記第２機能を併用する第３機能の何れかを選択する、請求項１記載のロボットの制御シ

【請求項５】

  前記第１把持部は、指部が３本設けられ、第１の指部の先端部には他の吸着パッドと比べて小径の吸着パッドが取り付け

先端部には他の吸着パッドと比べて大径の吸着パッドが取り付けられており、

  前記通常作業制御部及び前記同時作業制御部は、

  前記対象物を、前記属性に基づいて、特大サイズ、大サイズ、中サイズ、小サイズ、及び特小サイズに分類し、

  前記対象物が、前記特大サイズの場合は、前記第２把持部を用いて把持し、

  前記対象物が、前記大サイズの場合は、前記掌部に設けられた吸着パッドを用いて把持し、

  前記対象物が、前記中サイズの場合は、前記第２の指部及び前記第３の指部の先端部に設けられた前記大径の吸着パッド

  前記対象物が、前記小サイズの場合は、前記第２の指部又は前記第３の指部の先端部に設けられた前記大径の吸着パッド

  前記対象物が、前記特小サイズの場合は、前記第１の指部の先端部に設けられた前記小径の吸着パッドを用いて把持する

  請求項４記載のロボットの制御システム。

1.039884 JP2023036942A 2023-03-09 JP2024058543 2024-04-25 0000-01-01 0000-01-01
信号制御装置、信号機装置、システムおよびプログ

ラム
G08G1/087 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】自動運転車両の走行計画に遅延が生ずることを抑制する。

【解決手段】信号制御装置２２の第１取得部２４は制御対象の交差点の周辺に設けられたセンサ１１０から制御対象の交差点の周辺の交通状況を取得し、第

２取得部２６は制御対象の交差点の通過を予定している自動運転車両１６の走行計画を取得し、判定部２８は、第１取得部２４によって取得された前記交通

状況に基づき、自動運転車両１６が制御対象の交差点を通過する際に自動運転車両１６の走行計画の遅延が発生するか否かを判定し、制御部３０は、判定部

２８によって前記遅延が発生すると判定された場合に、前記遅延が抑制されるように制御対象の交差点の信号機１００を制御する。

【選択図】図１５

 

【請求項１】

  交差点の周辺に設けられたセンサから前記交差点の周辺の交通状況を取得する第１取得部と、

  前記交差点の通過を予定している自動運転車両の走行計画を取得する第２取得部と、

  前記第１取得部によって取得された前記交通状況に基づき、前記自動運転車両が前記交差点を通過する際に前記自動運転

否かを判定する判定部と、

  前記判定部によって前記遅延が発生すると判定された場合に、前記遅延が抑制されるように前記交差点の信号機を制御す

  を含む信号制御装置。

【請求項２】

  前記制御部は、前記判定部によって前記遅延が発生すると判定された場合に、前記自動運転車両が前記交差点を通過して

号で維持されるように前記交差点の信号機を制御する請求項１記載の信号制御装置。

【請求項３】

  前記遅延が抑制されるように前記制御部が前記交差点の信号機を制御する自動運転車両は、予め設定された緊急度が所定

１記載の信号制御装置。

【請求項４】

  前記判定部によって前記遅延が発生すると判定された場合に、前記遅延が抑制されるように、前記自動運転車両が順次通

差点の信号機を各々制御する協調制御部をさらに含む請求項１記載の信号制御装置。

【請求項５】

  請求項１～請求項３の何れか１項記載の信号制御装置と、

  前記信号機と、

  を含み、交差点毎に設けられる信号機装置。

【請求項６】

  複数の交差点に各々設けられた請求項５記載の信号機装置と、

  複数の信号機装置のうちの何れかの前記判定部によって前記遅延が発生すると判定された場合に、前記遅延が抑制される

過することを予定している複数の交差点の信号機を各々制御する協調制御装置と、

  を含む信号機システム。

【請求項７】

  コンピュータに、

  交差点の周辺に設けられたセンサから前記交差点の周辺の交通状況を取得すると共に、前記交差点の通過を予定している

  取得した前記交通状況に基づき、前記自動運転車両が前記交差点を通過する際に前記自動運転車両の走行計画の遅延が発

  前記遅延が発生すると判定した場合に、前記遅延が抑制されるように前記交差点の信号機を制御することを含む処理を実

ム。



1.333857 JP2023036968A 2023-03-09 JP2024062331 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム
G06V10/94 | H04N7/18 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】少なくとも２つの座標軸における物体の位置情報を把握する情報処理装置、情報処理方法及び情報処理プログラムを提供する。【解決手

段】情報処理装置１０は、第１カメラ３０Ｌ、３０Ｒにより撮影された物体の画像から、撮影された物体の存在位置を示す点の３次元直交座標系における少

なくとも２つの座標軸の座標値を出力する第１プロセッサＭｏＰＵ１２Ｌ、１２Ｒと、前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラ（超高解像度カメ

ラに内蔵され、第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別した識別情報を出力する第２プロセッサＩＰＵ１１と、前記第

１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３プロセッサＣｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎ１５

と、を備える。【選択図】図３

 

【請求項１】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体の存在位置を示す点の３次元直交座標系における少な

する第１プロセッサと、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

サと、

  前記第１プロセッサから出力された前記座標値及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３プ

  を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記第１プロセッサは、前記第１カメラにより撮影された画像から認識した前記物体の輪郭を囲む多角形の頂点の少なく

出力する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記第１プロセッサは、前記第１カメラにより撮影された画像から認識した前記物体の輪郭を囲む多角形の複数の頂点の

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体の存在位置を示す点の３次元直交座標系における少な

し、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

  前記座標値及び前記識別情報を対応付ける、

  処理をコンピュータが実行する情報処理方法。

【請求項５】

  コンピュータに、

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体の存在位置を示す点の３次元直交座標系における少な

し、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

  前記座標値及び前記識別情報を対応付ける、

  処理を実行させるための情報処理プログラム。

1.333857 JP2023036969A 2023-03-09 JP2024062332 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム

B60W40/02 | G06T7/00 |
G08G1/16 | H04N7/18

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】カメラにより撮影された物体が何であるかを識別しつつ、その存在位置を把握することができる情報処理装置、情報処理方法、及び情報

処理プログラムを提供する。【解決手段】情報処理装置は、第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出

力する第１プロセッサと、前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別した識別情

報を出力する第２プロセッサと、前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付け、前記点情

報及び前記識別情報に基づいて、移動体の自動運転を制御する第３プロセッサと、を備える。【選択図】図１

 

【請求項１】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサと

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

サと、

  前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付け、前記点

移動体の自動運転を制御する第３プロセッサと、

  を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記第３プロセッサは、

  検知部が検知した検知情報に基づいて、前記移動体の自動運転を制御するための制御変数を算出し、

  算出した前記制御変数と、前記点情報及び前記識別情報とに基づいて、前記移動体の自動運転を制御する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

  前記点情報及び前記識別情報を対応付け、前記点情報及び前記識別情報に基づいて、移動体の自動運転を制御する、

  処理をコンピュータが実行する情報処理方法。

【請求項４】

  コンピュータに、

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

  前記点情報及び前記識別情報を対応付け、前記点情報及び前記識別情報に基づいて、移動体の自動運転を制御する、

  処理を実行させるための情報処理プログラム。

1.333857 JP2023036970A 2023-03-09 JP2024062333 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム
G06V10/94 | H04N7/18 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】複数のカメラによって物体を撮影する場合に、各カメラに適したフレームレートで物体を撮影させる情報処理装置、情報処理方法及び情

報処理プログラムを提供する。【解決手段】情報処理装置１０は、第１カメラ３０Ｌ、３０Ｒにより撮影された物体の画像から、撮影された物体を点として

捉えた点情報を出力する第１プロセッサＭｏｐＵ１２Ｌ、１２Ｒと、前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラ（超高解像度カメラ）に内蔵され、

第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別した識別情報を出力する第２プロセッサＩＰＵ１１と、前記第１プロセッサか

ら出力された前記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３プロセッサＣｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎ１５と、を備える。前

記第１カメラのフレームレートは、前記第２カメラのフレームレートより大きい。【選択図】図３

 

【請求項１】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサと

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

サと、

  前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３プ

  を備え、

  前記第１カメラのフレームレートは、前記第２カメラのフレームレートより大きい、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記第１カメラのフレームレートは、前記第２カメラのフレームレートの１０倍以上である、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記第１カメラのフレームレートは１００フレーム／秒以上であり、前記第２カメラのフレームレートは１０フレーム／

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  前記第１カメラよりフレームレートが小さく、かつ前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された

記物体を識別した識別情報を出力し、

  前記点情報及び前記識別情報を対応付ける、

  処理をコンピュータが実行する情報処理方法。

【請求項５】

  コンピュータに、

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  前記第１カメラよりフレームレートが小さく、かつ前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された

記物体を識別した識別情報を出力し、

  前記点情報及び前記識別情報を対応付ける、

  処理を実行させるための情報処理プログラム。

1.333857 JP2023036971A 2023-03-09 JP2024062334 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム

B60W30/095 | G06T7/00
| G08G1/16 | B60W40/02
| H04N7/18

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】車両に対する外部環境を把握して、車両の走行に係るリスクを高精度に回避する。【解決手段】情報処理装置は、第１カメラにより撮影

された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサと、前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラによ

り撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別した識別情報を出力する第２プロセッサと、前記第１プロセッサから出力された前記点情報及

び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３プロセッサと、を備え、前記第１プロセッサは、検知部が検知した検知情報及び前記点

情報に基づいて、所定の移動体に対する外部環境に関するスコアとして、前記移動体の移動に関する危険度を算出する。【選択図】図１

 

【請求項１】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサと

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

サと、

  前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３プ

  を備え、

  前記第１プロセッサは、検知部が検知した検知情報及び前記点情報に基づいて、所定の移動体に対する外部環境に関する

関する危険度を算出する、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記第１カメラのフレームレートは可変であり、

  前記第１プロセッサは、算出した前記危険度に応じて前記第１カメラのフレームレートを変更する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記危険度は、前記移動体が今後どの程度の危険な場所を走行するかの度合を示す、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサと

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

サと、

  前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３プ

  を備え、

  前記第３プロセッサは、検知部が検知した検知情報及び前記点情報に基づいて、所定の移動体に対する外部環境に関する

関する危険度を算出する、

  情報処理装置。

【請求項５】

  前記第１カメラのフレームレートは可変であり、

  前記第３プロセッサは、算出した前記危険度に応じて前記第１カメラのフレームレートを変更する指示を前記第１プロセ

  請求項４に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

  前記点情報及び前記識別情報を対応付け、

1.333857 JP2023036972A 2023-03-09 JP2024062335 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム
G06V10/94 | H04N7/18 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】複数種類の物体の画像から、車両の走行に影響を及ぼす物体の存在位置を把握する情報処理装置、情報処理方法及び情報処理プログラム

を提供する。【解決手段】情報処理装置１０は、第１カメラ３０Ｌ、３０Ｒにより撮影された物体の可視光画像及び赤外線画像の少なくとも一方に基づい

て、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサＭｏＰＵ１２Ｌ、１２Ｒと、前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラ

（超高解像度カメラ）に内蔵され、第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別した識別情報を出力する第２プロセッサＩ

ＰＵ１１と、前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３プロセッサＣｅｎｔｒａ

ｌ  Ｂｒａｉｎ１５と、を備える。【選択図】図３

 

【請求項１】

  第１カメラにより撮影された物体の可視光画像及び赤外線画像の少なくとも一方に基づいて、撮影された前記物体を点と

ロセッサと、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

サと、

  前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３プ

  を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記第１プロセッサは、所定要因により前記第１カメラに含まれる可視光カメラにより撮影された前記物体の可視光画像

前記第１カメラに含まれる赤外線カメラにより撮影された前記物体の赤外線画像に基づいて前記点情報を出力する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記第１プロセッサは、前記可視光カメラにより前記可視光画像を撮影するタイミングと、前記赤外線カメラにより前記

を同期させる、

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  第１カメラにより撮影された物体の可視光画像及び赤外線画像の少なくとも一方に基づいて、撮影された前記物体を点と

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

  前記点情報及び前記識別情報を対応付ける、

  処理をコンピュータが実行する情報処理方法。

【請求項５】

  コンピュータに、

  第１カメラにより撮影された物体の可視光画像及び赤外線画像の少なくとも一方に基づいて、撮影された前記物体を点と

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

  前記点情報及び前記識別情報を対応付ける、

  処理を実行させるための情報処理プログラム。

1.333857 JP2023036973A 2023-03-09 JP2024062336 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム
G06V10/94 | H04N7/18 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】カメラにより撮影された物体の画像に加え、他の検出装置により検出された物体の位置情報を用いて物体の存在位置を把握する情報処理

装置、方法及びプログラムを提供する。【解決手段】情報処理装置１０は、第１カメラ３０Ｌ、３０Ｒにより撮影された物体の画像及びレーダー３２Ｌ、３

２Ｒにより前記物体に照射された電磁波の前記物体からの反射波に基づくレーダー信号から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プ

ロセッサＭｏＰＵ１２、１２Ｒと、前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラ（超高解像度カメラ）に内蔵され、第２カメラにより撮影された前記

物体の画像から、撮影された前記物体を識別した識別情報を出力する第２プロセッサＩＰＵ１１と、前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記

第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３プロセッサＣｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎ１５と、を備える。【選択図】図３

 

【請求項１】

  第１カメラにより撮影された物体の画像及びレーダーにより前記物体に照射された電磁波の前記物体からの反射波に基づ

記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサと、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

サと、

  前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３プ

  を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記第１プロセッサは、前記第１カメラにより前記画像を撮影するタイミングと、前記レーダーが前記レーダー信号に基

取得するタイミングとを同期させる、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記第１カメラによって撮影される単位時間あたりの画像数及び前記レーダーによって取得される単位時間あたりの３次

ラによって撮影される単位時間あたりの画像数より多い、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  第１カメラにより撮影された物体の画像及びレーダーにより前記物体に照射された電磁波の前記物体からの反射波に基づ

記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

  前記点情報及び前記識別情報を対応付ける、

  処理をコンピュータが実行する情報処理方法。

【請求項５】

  コンピュータに、

  第１カメラにより撮影された物体の画像及びレーダーにより前記物体に照射された電磁波の前記物体からの反射波に基づ

記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

  前記点情報及び前記識別情報を対応付ける、

  処理を実行させるための情報処理プログラム。

1.333857 JP2023036974A 2023-03-09 JP2024062337 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム
G06V10/94 | H04N7/18 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】カメラにより撮影された物体の種別を認識しつつ、その存在位置を把握する情報処理装置、情報処理方法及び情報処理プログラムを提供

する。【解決手段】情報処理装置１０は、第１カメラ３０Ｌ、３０Ｒにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力

する第１プロセッサＭｏＰＵ１２Ｌ，１２Ｒと、前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラ（超高解像度カメラ）に内蔵され、第２カメラにより撮

影された前記物体の画像から、撮影された前記物体の種別を示すラベル情報を出力する第２プロセッサＩＰＵ１１と、前記第１プロセッサから出力された前

記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記ラベル情報を対応付ける第３プロセッサＣｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎ１５と、を備える。【選択図】図３

 

【請求項１】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサと

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体の種別を

セッサと、

  前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記ラベル情報を対応付ける第３

  を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記第３プロセッサは、前記点情報が示す前記物体の位置情報と、前記位置情報が示す位置に存在する前記物体について

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記第３プロセッサは、前記第２プロセッサが前記ラベル情報を出力したタイミングと同じタイミングで前記第１プロセ

記ラベル情報に対応付ける、

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記第３プロセッサは、前記点情報及び前記ラベル情報を対応付けた後に前記第１プロセッサから新たな前記点情報が出

ついても前記ラベル情報と対応付ける、

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体の種別を

  前記点情報及び前記ラベル情報を対応付ける、

  処理をコンピュータが実行する情報処理方法。

【請求項６】

  コンピュータに、

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体の種別を

  前記点情報及び前記ラベル情報を対応付ける、

  処理を実行させるための情報処理プログラム。

1.333857 JP2023036975A 2023-03-09 JP2024062338 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
冷却実行装置、冷却実行方法、及び冷却実行プログ

ラム
G06F1/20 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】所定の処理を行うプロセッサが当該処理を行う際の温度上昇を抑制する冷却実行装置、冷却実行方法及び冷却実行プログラムを提供す

る。【解決手段】情報処理装置１０、冷却実行装置１１０及び冷却部１２０が搭載されている車両１００において、冷却実行装置は、情報処理装置のＭｏＰ

Ｕ（Ｍｏｔｉｏｎ  Ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ  Ｕｎｉｔ）に内蔵された対応する方向を向いた複数のカメラで撮影された物体の画像から、物体を点として捉えた

点情報及び物体を識別した識別情報を出力するとともに、前記点情報及び識別情報を対応付ける情報処理装置による物体の検出結果を取得する取得部と、前

記取得部が取得した前記検出結果に基づいて、前記情報処理装置に対する冷却を実行させる実行部と、を備える。【選択図】図８

 

【請求項１】

  対応する方向を向いた複数のカメラで撮影された物体の画像から前記物体を点として捉えた点情報及び前記物体を識別し

記点情報及び前記識別情報を対応付ける情報処理装置による前記物体の検出結果を取得する取得部と、

  前記取得部が取得した前記検出結果に基づいて、前記情報処理装置に対する冷却を実行させる実行部と、

  を備える、

  冷却実行装置。

【請求項２】

  前記取得部が取得した前記検出結果に基づいて、前記情報処理装置の作動状況を予測する予測部を備え、

  前記実行部は、前記予測部による前記情報処理装置の作動状況の予測結果に基づいて、前記情報処理装置に対する冷却を

  請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項３】

  前記予測部は、前記情報処理装置の温度変化を予測し、

  前記実行部は、前記予測部による前記情報処理装置の温度変化の予測結果に応じた冷却手段を用いて、前記情報処理装置

  請求項２に記載の冷却実行装置。

【請求項４】

  前記取得部が取得する前記検出結果は、前記点情報である、

  請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項５】

  対応する方向を向いた複数のカメラで撮影された物体の画像から前記物体を点として捉えた点情報及び前記物体を識別し

記点情報及び前記識別情報を対応付ける情報処理装置による前記物体の検出結果を取得し、

  取得した前記検出結果に基づいて、前記情報処理装置に対する冷却を実行させる、

  処理をコンピュータが実行する冷却実行方法。

【請求項６】

  コンピュータに、

  対応する方向を向いた複数のカメラで撮影された物体の画像から前記物体を点として捉えた点情報及び前記物体を識別し

記点情報及び前記識別情報を対応付ける情報処理装置による前記物体の検出結果を取得し、

  取得した前記検出結果に基づいて、前記情報処理装置に対する冷却を実行させる、

  処理を実行させるための冷却実行プログラム。

1.333857 JP2023036976A 2023-03-09 JP2024062339 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム
G06V10/94 | H04N7/18 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】物体の奥行き方向の位置情報を把握する情報処理装置、情報処理方法及び情報処理プログラムを提供する。【解決手段】情報処理装置１

０は、第１カメラ３０Ｌ、３０Ｒにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサＭｏＰＵ１２

Ｌ，１２Ｒと、前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラ（超高解像度カメラ））に内蔵され、第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、

撮影された前記物体を識別した識別情報を出力する第２プロセッサＩＰＵ１１と、前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサか

ら出力された前記識別情報を対応付ける第３プロセッサＣｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎ１５と、を備える。第１プロセッサは、第１カメラが撮影した物体の画像

から、点情報として物体の存在位置を示す点の３次元直交座標系における物体の奥行き方向の座標値を導出する。【選択図】図３

 

【請求項１】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサと

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

サと、

  前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３プ

  を備え、

  前記第１プロセッサは、前記第１カメラにより撮影された前記物体の画像から、前記点情報として前記物体の存在位置を

前記物体の奥行き方向の座標値を導出する、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記第１プロセッサは、複数の前記第１カメラにより撮影された前記物体の画像から、前記点情報として前記奥行き方向

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記第１プロセッサは、前記第１カメラにより撮影された前記物体の画像及びレーダーにより前記物体に照射された電磁

レーダー信号から、前記点情報として前記物体の幅方向、高さ方向、及び前記奥行き方向の座標値を導出する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記第１プロセッサは、前記第１カメラにより撮影された前記物体の画像及び照射装置により前記物体に照射されたスト

から、前記点情報として前記物体の幅方向、高さ方向、及び前記奥行き方向の座標値を導出する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記第１プロセッサは、第１時点の前記３次元直交座標系における前記物体の幅方向、高さ方向、及び前記奥行き方向の

である第２時点における前記幅方向及び前記高さ方向の座標値とから、前記点情報として前記第２時点における前記奥行き

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  第１カメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッサと

  前記第１カメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識別し

サと、

  前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３プ

  を備え、

  前記第３プロセッサは、前記第１カメラにより撮影された前記物体の画像から、前記点情報として前記物体の存在位置を

前記物体の奥行き方向の座標値を導出する、

  情報処理装置。

1.333857 JP2023036977A 2023-03-09 JP2024062340 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム
G06V10/94 | H04N7/18 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】イベントカメラにより撮影された物体の画像から物体の存在位置を把握する情報処理装置、情報処理方法及び情報処理プログラムを提供

する。【解決手段】情報処理装置は、イベントカメラ３０Ｃにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１

プロセッサＭｏＰＵ１２と、前記イベントカメラと対応する方向を向いた超高解像度カメラに内蔵され、超高解像度カメラにより撮影された前記物体の画像

から、撮影された前記物体を識別した識別情報を出力する第２プロセッサＩＰＵと、前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサ

から出力された前記識別情報を対応付ける第３プロセッサＣｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎ１５と、を備える。【選択図】図１３

 

【請求項１】

  イベントカメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力する第１プロセッ

  前記イベントカメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識

セッサと、

  前記第１プロセッサから出力された前記点情報及び前記第２プロセッサから出力された前記識別情報を対応付ける第３プ

  を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記第１プロセッサは、所定要因により可視光カメラにより撮影された前記物体の可視光画像から前記物体を捉えられな

撮影された前記物体の画像に基づいて前記点情報を出力する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記所定要因は、前記物体の移動速度が所定値以上の場合及び単位時間あたりにおける環境光の光量変化が所定値以上の

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記イベントカメラは、現時刻に撮影された画像と前時刻に撮影された画像との差異部分を表すイベント画像を出力する

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  イベントカメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  前記イベントカメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識

  前記点情報及び前記識別情報を対応付ける、

  処理をコンピュータが実行する情報処理方法。

【請求項６】

  コンピュータに、

  イベントカメラにより撮影された物体の画像から、撮影された前記物体を点として捉えた点情報を出力し、

  前記イベントカメラと対応する方向を向いた第２カメラにより撮影された前記物体の画像から、撮影された前記物体を識

  前記点情報及び前記識別情報を対応付ける、

  処理を実行させるための情報処理プログラム。

0.912902 JP2023033940A 2023-03-06 JP2024125842 2024-09-19 0000-01-01 0000-01-01 物品の搬送方法、および、物品の搬送装置
B65G47/248 |
B65G47/91 | B65B5/04

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】容器間における物品の搬送を適切に行うこと。

【解決手段】実施形態に係る物品の搬送方法は、設定工程と、第１回転工程と、切断工程と、載置工程と、第２回転工程と、取出工程とを有する。設定工程

は物品の種類に応じて、物品が収容された第１容器の回転速度を設定する。第１回転工程は、物品が収容された第１容器の上下が入れ替わるように、第１容

器を回転速度で回転させる。切断工程は、回転された第１容器を全周にわたり切断し、第１容器に開口部を形成する。載置工程は、第１容器の開口部を覆う

ように、第１容器の開口部よりも大きい第２容器を、第１容器にかぶせる。第２回転工程は、第１容器と、第２容器とを押さえながら、第１容器と、第２容

器との上下が入れ替わるように、第１容器と、第２容器とを回転速度で回転させる。取出工程は、第１容器を上方に取り出す。

【選択図】図４

 

【請求項１】

  物品の種類に応じて、前記物品が収容された第１容器の回転速度を設定する設定工程と、

  前記物品が収容された前記第１容器の上下が入れ替わるように、前記第１容器を前記回転速度で回転させる第１回転工程

  回転された前記第１容器を全周にわたり切断し、前記第１容器に開口部を形成する切断工程と、

  前記第１容器の前記開口部を覆うように、前記第１容器の前記開口部よりも大きい第２容器を、前記第１容器にかぶせる

  前記第１容器と、前記第２容器とを押さえながら、前記第１容器と、前記第２容器との上下が入れ替わるように、前記第

転速度で回転させる第２回転工程と、

  前記第１容器を上方に取り出す取出工程と

  を有する、物品の搬送方法。

【請求項２】

  前記物品は、

  予め設定された所定種類の前記物品と、前記所定種類とは異なる他種類の前記物品とを含み、

  前記設定工程は、

  前記所定種類の前記物品が収容された前記第１容器の前記回転速度と、前記他種類の前記物品が収容された前記第１容器

  請求項１に記載の物品の搬送方法。

【請求項３】

  前記所定種類の前記物品は、

  前記他種類の前記物品より回転時の安定性を優先させる物品であり、

  前記設定工程は、

  前記所定種類の前記物品が収容された前記第１容器の前記回転速度を、前記他種類の前記物品が収容された前記第１容器

  請求項２に記載の物品の搬送方法。

【請求項４】

  物品が収容される容器を把持する把持アームと、

  前記容器を切断する切断装置と、

  前記把持アーム、および、前記切断装置を制御する制御装置と

  を備え、

  前記制御装置は、

  前記物品の種類に応じて、前記物品が収容された第１容器の回転速度を設定し、

  前記物品が収容された前記第１容器の上下が入れ替わるように、前記把持アームによって前記第１容器を前記回転速度で

  回転された前記第１容器を前記切断装置によって全周にわたり切断し、前記第１容器に開口部を形成する切断工程と、

  前記第１容器の前記開口部を覆うように、前記把持アームによって前記第１容器に、前記第１容器の前記開口部よりも大

  前記把持アームによって前記第１容器と、前記第２容器とを押さえながら、前記第１容器と、前記第２容器との上下が入

よって前記第１容器と、前記第２容器とを前記回転速度で回転させ、



0.912902 JP2023034053A 2023-03-06 JP2024125919 2024-09-19 0000-01-01 0000-01-01
ロボットの制御システム、ロボットの制御プログラ

ム
B25J15/04 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】把持部による荷物の把持を含む複数の仕事種の仕事を直接的に実行することで、制御負担を軽減する。

【解決手段】把持部２０を用い、荷物１００で把持することを主目的としているが、荷物１００に対する仕事種が把持ではなく、他の仕事種の場合、把持部

２０で各種仕事に対応する工具を把持して、荷物１００に対峙することも可能であるが、同一の仕事種を継続的に実行する場合は、把持状態の維持制御（把

持部と把持している工具との相対位置制御等）の負担が大きい。そこで、把持部２０に代えて、荷物１００に対する仕事種に応じて、図１及び図４に示すよ

うに、ロボットツール２１ＥＸ（第１の実施の形態では、２１ＥＸＡ、２１ＥＸＢ、２１ＥＸＣの３種類）を具備しておき、必要に応じて、把持部２０か

ら、ロボットツール２１ＥＸに交換して、荷物１００の把持とは別の仕事種に応じた仕事を実行する構成とした。

【選択図】図４

 

【請求項１】

  ロボットの腕部に着脱可能に装着され、対象物の把持を主目的として取り付けられた把持部と、前記把持部の把持とは異

可能であり当該仕事種に応じた仕事を実行する１又は複数のロボットツールと、を備える前記ロボットの制御システムであ

  前記対象物の仕事種を判定する判定部と、

  前記判定部で判定された仕事種が、前記主目的の場合は前記腕部に前記把持部を装着させ、前記判定部の判定結果が前記

腕部に前記ロボットツールを装着させる動作を制御すると共に前記仕事種に応じた動作を制御する制御部と、

  を有するロボットの制御システム。

【請求項２】

  前記ロボットツールが、前記把持部全体に代えて装着される、請求項１記載のロボットの制御システム。

【請求項３】

  前記ロボットツールが、前記把持部の一部に代えて装着される、請求項１記載のロボットの制御システム。

【請求項４】

  前記把持部が、複数の指部を備え、前記把持部の一部が、指部の選択側である、請求項３記載のロボットの制御システム

【請求項５】

  前記判定部が、前記把持部又は前記ロボットツールに搭載された、前記対象物の画像を撮影して当該対象物の種類を識別

置を特定するモーションプロセシングユニットを備えたセンサ部からの情報で判定する、請求項１記載のロボットの制御シ

【請求項６】

  コンピュータを請求項１～請求項５の何れか１項記載の前記判定部、前記制御部として動作させる、ロッボットの制御プ

0.912402 JP2023031978A 2023-03-02 JP2024124064 2024-09-12 0000-01-01 0000-01-01 物品の搬送方法、および、物品の搬送装置 B65B69/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】容器間の物品の搬送を迅速に行い、物品を容器間で確実に搬送すること。

【解決手段】実施形態に係る物品の搬送方法は、切断工程と、載置工程と、回転工程と、取出工程と有する。切断工程は、物品が収容された第１容器を全周

にわたり切断し、第１容器に開口部を形成する。載置工程は、第１容器の開口部を覆うように、第１容器に第２容器をかぶせる。回転工程は、第１容器と、

第２容器とを押さえながら、第１容器と、第２容器との上下が入れ替わるように、第１容器と、第２容器とを回転させる。取出工程は、第１容器を上方に取

り出す。第２容器には、第１容器を押さえる把持アームを挿入可能な挿入孔が形成される。回転工程では、挿入孔に把持アームが挿入され、把持アームに

よって第１容器が押さえられた状態で、第１容器と、第２容器とが回転される。

【選択図】図５

 

【請求項１】

  物品が収容された第１容器を全周にわたり切断し、前記第１容器に開口部を形成する切断工程と、

  前記第１容器の前記開口部を覆うように、前記第１容器に第２容器をかぶせる載置工程と、

  前記第１容器と、前記第２容器とを押さえながら、前記第１容器と、前記第２容器との上下が入れ替わるように、前記第

せる回転工程と、

  前記第１容器を上方に取り出す取出工程と

  を有し、

  前記第２容器には、前記第１容器を押さえる把持アームを挿入可能な挿入孔が形成され、

  前記回転工程では、前記挿入孔に前記把持アームが挿入され、前記把持アームによって前記第１容器が押さえられた状態

とが回転される、物品の搬送方法。

【請求項２】

  前記挿入孔は、前記第２容器において向かい合う一対の側面にそれぞれ形成され、

  前記回転工程では、前記挿入孔に前記把持アームがそれぞれ挿入される、請求項１に記載の物品の搬送方法。

【請求項３】

  物品が収容される容器を把持する把持アームと、

  前記容器を切断する切断装置と、

  前記把持アーム、および、前記切断装置を制御する制御装置と

  を備え、

  前記制御装置は、第１容器を前記切断装置によって全周にわたり切断し、前記第１容器に開口部を形成させ、

  前記第１容器の前記開口部を覆うように、前記把持アームによって前記第１容器に第２容器をかぶせ、

  前記把持アームによって前記第１容器と、前記第２容器とを押さえながら、前記第１容器と、前記第２容器との上下が入

よって前記第１容器と、前記第２容器とを回転させ、

  前記把持アームによって前記第１容器を上方に取り出させ、

  前記第２容器には、前記把持アームを挿入可能な挿入孔が形成され、

  前記挿入孔に前記把持アームが挿入され、前記把持アームによって前記第１容器が押さえられた状態で、前記第１容器と

品の搬送装置。

1.038603 JP2023029478A 2023-02-28 JP2024082209 2024-06-19 0000-01-01 0000-01-01
ロボットの制御システム、ロボットの制御プログラ

ム

B25J9/16 | B25J15/06 |
B25J13/08

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】把持部による荷物の位置の確認、掴み、及び把持の一連の作業を迅速かつ確実に行う。

【解決手段】荷物１００の属性（形状、重さ等）に基づいて分類し、分類した結果で、標準把持部２０の選択、及び、吸着パッド２４の選択を行うことで、

単一の人型ロボット１によって、様々な種類の荷物１００をピッキングすることが可能となる。言い換えれば、荷物１００の属性毎に異なるロボットを選択

して、出動させる必要がなく、ピッキング作業の効率化を図ることができる。特殊な荷物１００に特化してエキストラ把持部２１を準備しておくことで、従

来、人間の手に委ねていた規格外の荷物１００を人型ロボット１を適用して、当該規格外の荷物１００を把持して、搬送することができる。

【選択図】図３

 

【請求項１】

  ロボットの腕部に着脱可能に装着され、予め定められた規格に適合する対象物を把持する標準把持部と、前記腕部に着脱

物を把持する１又は複数のエキストラ把持部と、備える前記ロボットの制御システムであって、

  前記対象物が、予め定められた標準規格に適合するか否かを判定する判定部と、

  前記判定部の判定結果が前記標準規格に適合の場合は、前記腕部に前記標準把持部を装着させ、前記判定部の判定結果が

記腕部に前記エキストラ把持部を装着させる動作を制御すると共に前記対象物を把持する動作を制御する制御部と、

  を有するロボットの制御システム。

【請求項２】

  前記腕部が複数装備されており、

  一方の腕部への、前記標準把持部又は前記エキストラ把持部の着脱動作を、他の腕部に装着された前記標準把持部又は前

る、請求項１記載のロボットの制御システム。

【請求項３】

  前記標準把持部及び前記エキストラ把持部に設けられ、前記対象物の種類、形状、又は大きさと、位置とを含む対象物情

し、

  前記判定部が、前記センサ部で検出した前記対象物情報に基づいて、前記対象物が、前記標準規格に適合するか否かを判

制御システム。

【請求項４】

  前記判定部が、前記センサ部で検出した前記対象物情報、又は、事前に知り得る重さに基づいて判定する、請求項３記載

【請求項５】

  前記センサ部が、前記対象物の画像を撮影して当該対象物の種類を識別するカメラと、前記対象物の位置を特定するモー

えている、請求項３記載のロボットの制御システム。

【請求項６】

  前記標準把持部が、

  前記対象物を把持する基盤となる掌部及び前記掌部から放射状に延長された複数の指部を備え、前記掌部及び指部毎に、

して把持することが可能な吸着パッドがそれぞれ取り付けられた第１把持部と、前記対象物を把持しかつ把持することが可

を有し、

  前記制御部は、前記標準把持部による前記対象物の把持において、

  前記対象物の少なくとも形状及び重さを含む属性によって、前記対象物を把持する機能として、前記第１把持部で把持す

する第２機能、前記第１機能及び前記第２機能を併用する第３機能の何れかを選択して、前記対象物を把持する動作を制御

制御システム。

【請求項７】

  前記標準把持部による前記対象物の把持において、前記第１把持部は、指部が３本設けられ、第１の指部の先端部には他

パッドが取り付けられ、第２の指部及び第３の指部の先端部には他の吸着パッドと比べて大径の吸着パッドが取り付けられ

0.912152 JP2023029479A 2023-02-28 JP2024122117 2024-09-09 0000-01-01 0000-01-01 配達システム、建物、及び配送システム

B65G61/00 |
G06Q10/083 |
G06Q50/28 | G06Q50/30
| G06Q50/40 |
G06Q10/08

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】配達物を、盗難されることなく、かつ、短時間で届けることが望まれている。

【解決手段】配達システムは、建物内の複数の住戸のそれぞれに、前記建物内に設けられた搬送レーンを通じて配達物を自動配達する。配達システムは、搬

送レーンを通って配達されている配達物が前記配達物の宛先の住戸に設けられた配達物置場を通過する場合に、前記搬送レーンを通って配達されている配達

物を前記搬送レーンから前記配達物置場に移動させる制御部と、前記配達物を前記搬送レーンから取り外せないようにロックし、認証処理に応じてロック解

除を行うロック機構と、を備える。建物は、上記の配達システムと、搬送レーンとを備える。配送システムは、上記の配達システムと、建物外の物流拠点か

ら建物まで自動運転車による配達物の運搬を管理するサーバとを備える。

【選択図】図５

 

【請求項１】

  建物内の複数の住戸のそれぞれに、前記建物内に設けられた搬送レーンを通じて配達物を自動配達するための配達システ

  前記搬送レーンを通って配達されている配達物が前記配達物の宛先の住戸に設けられた配達物置場を通過する場合に、前

る配達物を前記搬送レーンから前記配達物置場に移動させる制御部と、

  前記配達物を前記搬送レーンから取り外せないようにロックし、認証処理に応じてロック解除を行うロック機構と、

を備える配達システム。

【請求項２】

  前記ロック機構は、住人が提示する２次元コードを用いて認証処理を行う請求項１記載の配達システム。

【請求項３】

  前記配達物に、前記配達物の宛先を示す情報を提示する宛先提示部が付されており、

  前記制御部は、前記住戸の周辺に設けられた検知部によって検知された前記宛先提示部の情報が、前記住戸を宛先とする

の搬送速度を低下させるように制御する請求項１記載の配達システム。

【請求項４】

  前記配達物のトレーに、前記配達物の宛先を示す情報を提示する宛先提示部が付されており、

  前記制御部は、前記住戸の周辺に設けられた検知部によって検知された前記宛先提示部の情報が、前記住戸を宛先とする

の搬送速度を低下させるように制御する請求項１記載の配達システム。

【請求項５】

  前記搬送レーンの各位置には、搬送方向とは直交する方向に回転する回転機構が設けられ、

  前記制御部は、前記複数の住戸のそれぞれの配達物置場に対応する位置に設けられた押出装置であって、前記搬送レーン

出す押出装置によって、前記配達物の宛先の住戸に設けられた前記配達物置場に、前記配達物を押し出すように制御する請

【請求項６】

  前記配達物に、前記配達物に関する情報を提示する内容提示部が付されており、

  前記制御部は、前記住戸の周辺に設けられた検知部によって検知された前記内容提示部の情報を、前記住戸の住人の端末

記載の配達システム。

【請求項７】

  前記建物には、前記建物内の住戸宛の配達物を一時的に保管する保管所であって、冷蔵設備を備えた保管所が設けられて

  前記制御部は、前記配達物が、冷蔵が必要な食品である場合であって、前記配達物が一定時間以上前記配達物置場に置か

レーンに戻し、前記配達物を前記保管所に移動させる請求項１記載の配達システム。

【請求項８】

  前記建物には、前記建物内の住戸宛の配達物を一時的に保管する保管所が設けられており、

  前記制御部は、配達物の宛先の住戸の前記配達物置場に配達物を置くことができない場合に、前記保管所に配達物を保管

請求項１に記載の配達システム。

【請求項９】

0.912152 JP2023029973A 2023-02-28 JP2024122438 2024-09-09 0000-01-01 0000-01-01 物品の搬送方法、および、物品の搬送装置 B65G47/252 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】容器間の物品の搬送を迅速に行うこと。

【解決手段】実施形態に係る物品の搬送方法は、設定工程と、第１回転工程と、切断工程と、載置工程と、第２回転工程と、取出工程とを有する。設定工程

は、物品に応じて、物品が収容された第１容器の回転角度を設定する。第１回転工程は、物品が収容された第１容器を、設定された回転角度に応じて回転さ

せる。切断工程は、回転された第１容器を全周にわたり切断し、第１容器に開口部を形成する。載置工程は、第１容器の開口部を覆うように、第１容器の開

口部よりも大きい第２容器を、第１容器にかぶせる。第１回転工程は、第１容器と、第２容器とを押さえながら、第１容器と、第２容器との上下が入れ替わ

るように、第１容器と、第２容器とを回転させる。取出工程は、第１容器を上方に取り出す。

【選択図】図３

 

【請求項１】

  物品に応じて、前記物品が収容された第１容器の回転角度を設定する設定工程と、

  前記物品が収容された前記第１容器を、設定された前記回転角度に応じて回転させる第１回転工程と、

  回転された前記第１容器を全周にわたり切断し、前記第１容器に開口部を形成する切断工程と、

  前記第１容器の前記開口部を覆うように、前記第１容器の前記開口部よりも大きい第２容器を、前記第１容器にかぶせる

  前記第１容器と、前記第２容器とを押さえながら、前記第１容器と、前記第２容器との上下が入れ替わるように、前記第

せる第２回転工程と、

  前記第１容器を上方に取り出す取出工程と

  を有する、物品の搬送方法。

【請求項２】

  前記回転角度は、０度を含む、請求項１に記載の物品の搬送方法。

【請求項３】

  前記回転角度は、前記第１容器を搬送する搬送部に載置された前記第１容器の載置状態に基づいて設定される、請求項１

【請求項４】

  物品が収容される容器を把持する把持アームと、

  前記容器を切断する切断装置と、

  前記把持アーム、および、前記切断装置を制御する制御装置と

  を備え、

  前記制御装置は、

  前記物品に応じて、前記物品が収容された第１容器の回転角度を設定し、

  前記物品が収容された前記第１容器を、設定された前記回転角度に応じて回転させ、

  回転された前記第１容器を前記切断装置によって全周にわたり切断し、前記第１容器に開口部を形成させ、

  前記第１容器の前記開口部を覆うように、前記把持アームによって前記第１容器に、前記第１容器よりも大きい第２容器

  前記把持アームによって前記第１容器と、前記第２容器とを押さえながら、前記第１容器と、前記第２容器との上下が入

よって前記第１容器と、前記第２容器とを回転させ、

  前記把持アームによって前記第１容器を上方に取り出させる、物品の搬送装置。

1.03775 JP2023026590A 2023-02-22 JP2024082207 2024-06-19 0000-01-01 0000-01-01
ロボットの制御システム、ロボットの制御プログラ

ム
B25J15/06 | B25J15/10 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】把持部による荷物の位置の確認、掴み、及び把持の一連の作業を迅速かつ確実に行う。

【解決手段】把持部２０に３本の指部２２Ａ、２２Ｂ、２２Ｃを設け、把持部２０の掌側２０Ａと、指２２Ａ、２２Ｂ、２２Ｃに、複数の吸着パッド２４を

と取り付け、吸着パッド２４は、例えば、エアー吸着構造で、荷物１００を吸着し、かつ、指部２２Ａ、２２Ｂ、２２Ｃを曲げることにより、荷物１００を

掴むことができる。荷物１００の性状（形状、重さ等）に基づいて分類し、分類した結果で、把持部２０の選択、及び、吸着パッド２４の選択を行うこと

で、単一の人型ロボット１によって、様々な種類の荷物１００をピッキングすることが可能となる。言い換えれば、荷物１００の性状毎に異なるロボットを

選択して、出動させる必要がなく、ピッキング作業の効率化を図ることができる。

【選択図】図３

 

【請求項１】

  対象物を把持する基盤となる掌部と、前記掌部から放射状に延長された複数の指部とを備えた第１把持部と、対象物を把

持体を備えた第２把持部とを有し、前記第１把持部及び前記第２把持部により前記対象物を把持することが可能なロボット

  前記第１把持部の前記掌部及び指部毎に選択的に設けられ、異なる吸着面積で前記対象物を吸着して把持することが可能

  前記対象物の少なくとも形状及び重さを含む性状によって、前記対象物を把持する機能として、前記第１把持部で把持す

する第２機能、前記第１機能及び前記第２機能を併用する第３機能の何れかを選択して、前記対象物を把持する動作を制御

を有するロボットの制御システム。

【請求項２】

  前記第１把持部は、前記指部が複数設けられ、少なくとも１の指部の先端部には他の吸着パッドと比べて小径の吸着パッ

外の他の指部の先端部には他の吸着パッドと比べて大径の吸着パッドが取り付けられており、

  前記制御部は、前記性状に基づいて、前記第１機能、前記第２機能、前記第３機能の何れかを選択して、前記対象物を把

のロボットの制御システム。

【請求項３】

  前記第１把持部は、前記指部が３本設けられ、第１の指部の先端部には他の吸着パッドと比べて小径の吸着パッドが取り

部の先端部には他の吸着パッドと比べて大径の吸着パッドが取り付けられており、

  前記制御部は、

  前記対象物が、前記性状に基づいて、特大サイズ、大サイズ、中サイズ、小サイズ、及び特小サイズに分類し、

  前記対象物が、前記特大サイズの場合は、前記第２把持部に設けられた保持体を用いて把持し、

  前記対象物が、前記大サイズの場合は、前記掌部に設けられた吸着パッドを用いて把持し、

  前記対象物が、前記中サイズの場合は、前記第２の指部及び前記第３の指部の先端部に設けられた前記大径の吸着パッド

  前記対象物が、前記小サイズの場合は、前記第２の指部又は前記第３の指部の先端部に設けられた前記大径の吸着パッド

  前記対象物が、前記特小サイズの場合は、前記第１の指部の先端部に設けられた前記小径の吸着パッドを用いて把持する

  請求項１記載のロボットの制御システム。

【請求項４】

  前記第２把持部の前記保持体として、吸着パッドが適用される、請求項１記載のロボットの制御システム。

【請求項５】

  前記第１把持部及び前記第２把持部に設けられ、前記対象物の形状及び位置を含む対象物情報を検出する掌センサ部をさ

対象物の画像を撮影して当該対象物の種類を識別するカメラと、前記対象物の位置を特定するモーションプロセシングユニ

ボットの制御システム。

【請求項６】

  前記対象物の前記性状の内、重さ情報を用いて、前記対象物が、単一のロボットで把持することが可能な所定規格内か否

に、複数のロボットを集結し、互いに連携して、前記対象物を把持する、請求項１記載のロボットの制御システム。

【請求項７】

1.03775 JP2023026722A 2023-02-22 JP2024104267 2024-08-02 0000-01-01 0000-01-01
車両用荷台およびこれを用いた自動荷下ろしシステ

ム
B60P1/36 | B60P1/54 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】車両から荷物を下ろす作業および荷物を届け先にまで配送する作業を軽減する。

【解決手段】荷台は、荷物を収容する階層化された複数の収容部と、各階層の収容部に収容された荷物を下層に搬送し、かつ下層からの荷物を上層に搬送す

る第１搬送路と、収容部に収容された荷物を第１搬送路に移動し、第１搬送路から所定の階層の収容部に荷物を移動する移動装置と、最下層まで搬送された

荷物を所定位置に搬送し、かつ所定位置からの荷物を第１搬送路に搬送する第２搬送路と、外部からの荷物を所定位置に搬送する、所定位置に退避可能に設

置される第３搬送路とを備える。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  荷物を収容する階層化された複数の収容部と、

  各階層の前記収容部に収容された前記荷物を下層に搬送し、かつ前記下層からの前記荷物を上層に搬送する第１搬送路と

  前記収容部に収容された前記荷物を前記第１搬送路に移動し、かつ前記第１搬送路から所定の階層の前記収容部に前記荷

  最下層まで搬送された前記荷物を所定位置に搬送し、かつ前記所定位置からの前記荷物を前記第１搬送路に搬送する第２

  外部からの前記荷物を前記所定位置に搬送する、前記所定位置に退避可能に設置される第３搬送路と、

  前記外部からの前記荷物を前記第３搬送路により前記所定位置に搬送し、前記所定位置からの前記荷物を前記第２搬送路

記第１搬送路から前記所定の階層の前記収容部に前記荷物を移動し、前記第３搬送路を前記所定位置から退避させた状態で

物を前記第１搬送路に移動し、前記第１搬送路に移動された前記荷物を前記第２搬送路に搬送し、前記第２搬送路に搬送さ

搬送させるよう、前記第１搬送路、前記第２搬送路、前記第３搬送路および前記移動装置を制御する情報処理装置とを備え

【請求項２】

  前記荷物に付与された配送先情報を読み取るセンサをさらに備え、

  前記情報処理装置は、前記センサにより読み取った配送先情報に基づいて、前記荷物の配送先に応じて予め定められた前

う、前記第１搬送路、前記第２搬送路、前記第３搬送路および前記移動装置を制御する請求項１に記載の車両用荷台。

【請求項３】

  前記収容部のそれぞれは、複数の荷物を並列させて収容する複数の収容列を有し、

  前記情報処理装置は、前記センサにより読み取った配送先情報に基づいて、前記荷物の配送先に応じた前記収容部の前記

前記第１搬送路、前記第２搬送路、前記第３搬送路および前記移動装置を制御する請求項２に記載の車両用荷台。

【請求項４】

  前記第１搬送路、前記第２搬送路および前記第３搬送路は、前記荷物を搬送する搬送装置を有する請求項１に記載の車両

【請求項５】

  前記第２搬送路は、前記第１搬送路から連続して前記所定位置まで続く請求項１に記載の車両用荷台。

【請求項６】

  前記第１搬送路は、前記複数の収容部の周囲にらせん状に設けられる請求項１に記載の車両用荷台。

【請求項７】

  請求項１から６のいずれか１項に記載の車両用荷台を備えた自動運転車両と、

  前記第３搬送路を退避させた状態で前記所定位置に停留され、前記第２搬送路から受け渡された前記荷物を受け取って配

トとを有する自動荷下ろしシステム。

【請求項８】

  コンピュータを請求項１から６のいずれか１項に記載の車両用荷台の前記情報処理装置として機能させるためのプログラ

1.164097 JP2023026751A 2023-02-22 JP2024063717 2024-05-13 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム B66F9/24 | B66F9/12 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【解決手段】情報処理装置２０は、フォークリフト１０に搭載された検知部が検知した検知情報に基づいて、前記フォークリフト１０の動作を制御するため

の制御変数を算出する算出部と、前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、前記フォークリフト１０の動作を制御する制御部と、を備え、前記制御部

は、前記フォークリフト１０において荷物Ｌが載置される台の４辺の少なくとも１辺に設けられたガード６０の高さを制御する。

【選択図】図１Ｂ

 

【請求項１】

  フォークリフトに搭載された検知部が検知した検知情報に基づいて、前記フォークリフトの動作を制御するための制御変

  前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、前記フォークリフトの動作を制御する制御部と、を備え、

  前記制御部は、前記フォークリフトにおいて荷物が載置される台の４辺の少なくとも１辺に設けられたガードの高さを制

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記制御部は、前記フォークリフトの走行時における加速度の増加に合わせて前記ガードを立ち上げさせる請求項１に記

【請求項３】

  前記制御部は、前記フォークリフトの走行時における加速度の減少に合わせて前記ガードを下げさせる請求項２に記載の

【請求項４】

  前記制御部は、前記フォークリフトの加速度の逆方向にある前記ガードを立ち上げさせる請求項２に記載の情報処理装置

【請求項５】

  コンピュータを、請求項１～請求項４のいずれか１項に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

0.911277 JP2023025392A 2023-02-21 JP2024118843 2024-09-02 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置、および、情報処理方法 G06Q30/0207 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】在庫削減に貢献すること。

【解決手段】実施形態に係る物品の情報処理装置は、設定部と、付与部とを備える。設定部は、商品の在庫情報に応じて、ポイントの付与率を設定する。付

与部は、商品が購入された時の付与率に応じたポイントをユーザに付与する。

【選択図】図４

 

【請求項１】

  商品の在庫情報に応じて、ポイントの付与率を設定する設定部と、

  前記商品が購入された時の前記付与率に応じた前記ポイントをユーザに付与する付与部と

  を備える、情報処理装置。

【請求項２】

  前記在庫情報は、商品の期限情報を含み、

  前記設定部は、商品の期限までの時間が短いほど、前記付与率を大きくする、請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記在庫情報は、商品の在庫数情報を含み、

  前記設定部は、商品の在庫数が多いほど、前記付与率を大きくする、請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記設定部は、商品毎に前記付与率を設定する、請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  商品の在庫情報に応じて、ポイントの付与率を設定する工程と、

  前記商品が購入された時の前記付与率に応じた前記ポイントをユーザに付与する工程と  を有する、情報処理方法。

0.911277 JP2023025480A 2023-02-21 JP2024118906 2024-09-02 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置、および、情報処理方法 G06Q30/0207 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】来客数を平準化させること。

【解決手段】実施形態に係る物品の情報処理装置は、設定部と、付与部とを備える。設定部は、店舗における来客情報に応じて、ポイントの付与率を設定す

る。付与部は、設定された付与率に応じたポイントをユーザに付与する。

【選択図】図４

 

【請求項１】

  店舗における来客情報に応じて、ポイントの付与率を設定する設定部と、

  前記設定された前記付与率に応じた前記ポイントをユーザに付与する付与部と

  を備える、情報処理装置。

【請求項２】

  前記来客情報は、来客数を含み、

  前記設定部は、前記来客数が少ないほど、前記付与率を大きくする、請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記来客情報は、気象情報を含み、

  前記設定部は、前記気象情報に応じて、前記付与率を設定する、請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記来客情報は、需要予測を含み、

  前記設定部は、前記需要予測が低いほど、前記付与率を大きくする、請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  店舗における来客情報に応じて、ポイントの付与率を設定する工程と、

  前記設定された付与率に応じた前記ポイントをユーザに付与する工程と

  を有する、情報処理方法。

1.037607 JP2023025537A 2023-02-21 JP2024104266 2024-08-02 0000-01-01 0000-01-01
車両用荷台およびこれを用いた自動荷下ろしシステ

ム
B62D33/04 | B65G61/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】車両から荷物を下ろす作業および荷物を届け先にまで配送する作業を軽減する。

【解決手段】車両用荷台は、配送先情報が付与された複数の荷物を並列させて収容する複数の収容列を有する階層化された複数の収容部と、各階層の収容部

に収容された荷物を下層に搬送する搬送路と、複数の荷物に付与された配送先情報を読み取るセンサと、収容列のそれぞれに収容された荷物を並び替え、か

つ並び替えた順序で荷物を順次搬送路に移動する移動装置と、搬送路に移動されて最下層まで搬送された荷物を所定位置に受け渡す受け渡し部と、予め定め

られた配送ルートおよびセンサにより読み取った配送先情報に基づいて、収容列に収容された荷物を並べ替え、各階層の収容部に収容された荷物を並べ替え

た順序で搬送路に移動して受け渡し部まで搬送させるよう、移動装置を制御する情報処理装置とを備える。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  配送先情報が付与された複数の荷物を並列させて収容する複数の収容列を有する階層化された複数の収容部と、

  各階層の前記収容部に収容された前記荷物を下層に搬送する搬送路と、

  前記複数の荷物に付与された前記配送先情報を読み取るセンサと、

  前記収容列のそれぞれに収容された前記荷物を並び替え、かつ並び替えた順序で前記荷物を前記搬送路に移動する移動装

  前記搬送路に移動されて最下層まで搬送された前記荷物を所定位置に受け渡す受け渡し部と、

  予め定められた配送ルートおよび前記センサにより読み取った配送先情報に基づいて、前記収容列に収容された前記荷物

収容された前記荷物を前記並べ替えた順序で前記搬送路に移動して前記受け渡し部まで搬送させるよう、前記移動装置を制

車両用荷台。

【請求項２】

  前記移動装置は、前記荷物を持ち上げて前記収容列に沿って移動する第１移動装置、前記収容列に収容された状態の荷物

移動装置、および前記収容列に収容された荷物を前記収容列に沿った方向に押すことにより移動する第３移動装置を有する

【請求項３】

  前記搬送路の少なくとも一部は、前記荷物を摺動落下させるスロープを有する請求項１に記載の車両用荷台。

【請求項４】

  前記搬送路の少なくとも一部は、前記荷物を下層に搬送する搬送装置を有する請求項１に記載の車両用荷台。

【請求項５】

  前記受け渡し部は、前記搬送路から連続して前記所定位置まで続く請求項１に記載の車両用荷台。

【請求項６】

  前記搬送路は、前記複数の収容部の周囲にらせん状に設けられる請求項１に記載の車両用荷台。

【請求項７】

  請求項１から６のいずれか１項に記載の車両用荷台を備えた自動運転車両と、

  前記所定位置に停留され、前記受け渡し部により受け渡された前記荷物を受け取って配送先に配送するための配送用ロボ

ム。

【請求項８】

  コンピュータを請求項１から６のいずれか１項に記載の車両用荷台の前記情報処理装置として機能させるためのプログラ

0.911153 JP2023024635A 2023-02-20 JP2024118283 2024-08-30 0000-01-01 0000-01-01 配達システム、建物、及び配送システム B65G61/00 | B65G1/137 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】配達物を自動で届けることが望まれている。

【解決手段】配達システムは、建物内の複数の住戸のそれぞれに、前記建物内の通路を走行する配達用車両を用いて配達物を自動配達するための配達システ

ムであって、前記複数の住戸のそれぞれに、前記配達用車両は、配達物入口用開口部、配達物出口用開口部、押出装置、延長可能なエクステンションプレー

トを備え、前記配達物の宛先の住戸に設けられた配達物置場まで前記配達用車両を移動させ、前記配達用車両が前記配達物置場に到着したときに、前記エク

ステンションプレートを配達物置場まで延長し、前記押出装置により、前記配達物を、配達物置場まで押し出すように制御する制御部を備える。

【選択図】図４

 

【請求項１】

  建物内の複数の住戸のそれぞれに、前記建物内の通路を走行する配達用車両を用いて配達物を自動配達するための配達シ

  前記配達用車両は、配達物入口用開口部、配達物出口用開口部、押出装置、及び延長可能なエクステンションプレートを

  前記配達物の宛先の住戸に設けられた配達物置場まで前記配達用車両を移動させ、前記配達用車両が前記配達物置場に到

ンプレートを配達物置場まで延長し、前記押出装置により、前記配達物を、配達物置場まで押し出すように制御する制御部

  を備える配達システム。

【請求項２】

  前記配達物は、前記配達物入口用開口部から前記配達物出口用開口部までの一方向に流れる請求項１記載の配達システム

【請求項３】

  前記複数の住戸のそれぞれの前記配達物置場の高さと、前記エクステンションプレートの高さとが対応している請求項１

【請求項４】

  前記制御部は、前記配達物が、食品である場合、前記配達用車両が前記配達物の宛先の住戸に設けられた配達物置場に到

定温度となるように、配送車に搭載された調温装置の温度を制御する請求項１記載の配達システム。

【請求項５】

  前記調温装置は、冷蔵庫又は加熱器である請求項４記載の配達システム。

【請求項６】

  請求項１から５のいずれか一項に記載の配達システム

を備える建物。

【請求項７】

  前記建物は、複数の階を備え、

  前記建物が備える異なる階の間で前記配達用車両を移動させる昇降レーンを備える

請求項６に記載の建物。

【請求項８】

  請求項１から５のいずれか一項に記載の配達システムと、

  建物外の物流拠点から前記建物まで配送車による配達物の運搬を管理するサーバと

を備える配送システム。

0.909781 JP2023018552A 2023-02-09 JP2024113508 2024-08-22 0000-01-01 0000-01-01 物品の包装装置 B65B5/02 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ロボットアームによって物品を掴むことを容易にすること。

【解決手段】実施形態に係る物品の包装装置は、識別部と、包装部とを備える。識別部は、物品が、ロボットアームによって掴むことに適していない特定物

品であるか否かを識別する。包装部は、物品が、特定物品である場合、特定物品をロボットアームによって掴むことができるように物品を包装する。

【選択図】図３

 

【請求項１】

  物品が、ロボットアームによって掴むことに適していない特定物品であるか否かを識別する識別部と、

  前記物品が、前記特定物品である場合、前記特定物品を前記ロボットアームによって掴むことができるように前記物品を

  を備える、物品の包装装置。

【請求項２】

  前記包装部は、前記特定物品の形状、および、前記特定物品の外形部材の材質の少なくとも１つに応じて、前記特定物品

項１に記載の物品の包装装置。

【請求項３】

  前記物品は、前記ロボットアームの吸着部によって吸着されることで掴まれる、請求項１に記載の物品の包装装置。

1.035903 JP2023018712A 2023-02-09 JP2024066389 2024-05-15 0000-01-01 0000-01-01 効率ブレーキシステム

B60W10/00 | B60W10/20
| B60W10/18 | B60T1/12
| B60T7/12 | B62D6/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】カーブの走行中に適切に減速することが可能なブレーキシステムを提供する。

【解決手段】車両１に搭載された効率ブレーキシステムは、車両１の左右に略対称に位置する少なくとも一対の車輪３０と、一対の車輪３０それぞれの操舵

角を個別に制御することのできる操舵手段２０と、車両１の進行方向の変化を検知する第２センサ５０と、各々の車輪３０の操舵角が、進行方向の変化に応

じて設定される角度になるように、操舵手段２０を制御する制御部１０とを備える。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  車両の左右に略対称に位置する少なくとも一対の車輪と、

  前記一対の車輪それぞれの操舵角を個別に制御することのできる操舵手段と、

  前記車両の進行方向の変化を検知するセンサと、

  各々の車輪の操舵角が、前記進行方向の変化に応じて設定される角度になるように、前記操舵手段を制御する制御部を備

【請求項２】

  前記センサは、さらに前記車両の進行方向の速度を検知し、

  前記制御部は、前記車両の速度が基準速度を超えた場合に、各々の車輪の操舵角が、前記進行方向の変化に応じて設定さ

段を制御する、請求項１に記載の効率ブレーキシステム。

【請求項３】

  前記制御部は、前記操舵手段を制御する際に、外側に位置する車輪の操舵角が、内側に位置する車輪の操舵角よりも大き

記載の効率ブレーキシステム。

【請求項４】

  前記制御部は、前記操舵手段を制御する際に、内側に位置する車輪の操舵角を変えずに、外側に位置する車輪の操舵角を

記載の効率ブレーキシステム。



0.909656 JP2023017724A 2023-02-08 JP2024112584 2024-08-21 0000-01-01 0000-01-01 管理装置、および、管理システム
G06Q50/28 | B65G61/00
| G06Q10/08

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】倉庫の使用効率を向上させること。

【解決手段】実施形態に係る管理装置は、設定部と、管理部とを備える。設定部は、複数のクライアントの商品にアドレスを設定する。管理部は、複数の倉

庫における商品をアドレスによって管理する。

【選択図】図５

 

【請求項１】

  複数のクライアントの商品にアドレスを設定する設定部と、

  複数の倉庫における前記商品を前記アドレスによって管理する管理部と

  を備える、管理装置。

【請求項２】

  前記設定部は、前記商品の需要予測に基づいて、前記商品が保管される倉庫、および、倉庫における商品の管理数を設定

【請求項３】

  前記複数の倉庫は、異なる地域に設けられ、

  前記設定部は、地域における前記商品の需要予測に基づいて、前記商品が保管される倉庫、および、倉庫における商品の

の管理装置。

【請求項４】

  前記倉庫では、出荷頻度に応じて複数の管理レベルに分けて商品が保管され、

  前記設定部は、前記出荷頻度が所定レベル以下の商品に前記アドレスを設定する、請求項１に記載の管理装置。

【請求項５】

  請求項１～４のいずれか１つに記載の管理装置と、

  前記倉庫における出荷を管理する倉庫管理装置と

  を備える、管理システム。

0.909407 JP2023016215A 2023-02-06 JP2024111604 2024-08-19 0000-01-01 0000-01-01 カッターシステム
B26D7/26 | B65B69/00 |
B26D5/08 | B26D5/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】より適切な切断が可能なカッターシステムを提供する。

【解決手段】カッターシステムは、刃３０を対象物に向かって変位させるアクチュエータ４０と、対象物に対する刃３０の状態を検出する状態センサ５０

と、状態センサ５０により刃３０が対象物を貫通したことが検出されたときの刃の位置に基づいて刃の目標変位位置を学習する目標位置学習部１００と、刃

３０を対象物に向かって変位させる際に目標変位位置に基づいてアクチュエータ４０を制御する駆動制御部１０１と、を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  対象物を切断するための刃と、

  前記刃を前記対象物に向かって変位させる駆動部と、

  前記対象物に対する前記刃の状態を検出する検出部と、

  前記検出部により前記刃が前記対象物を貫通したことが検出されたときの前記刃の位置に基づいて前記刃の目標変位位置

  前記刃を前記対象物に向かって変位させる際に前記目標変位位置に基づいて前記駆動部を制御する駆動制御部と、を備え

  カッターシステム。

【請求項２】

  ユーザが操作可能な学習用操作部を更に備え、

  前記目標位置学習部は、前記学習用操作部が前記ユーザにより操作されたときに前記駆動部を駆動させた後、前記刃が前

部により検出されたときの前記刃の位置に基づいて前記目標変位位置を学習する

  請求項１に記載のカッターシステム。

【請求項３】

  前記目標位置学習部は、前記目標変位位置が既に学習されている状態で前記学習用操作部が前記ユーザにより操作された

記検出部により前記刃が前記対象物を貫通したことが検出されたときの前記刃の位置に基づいて前記目標変位位置を再学習

  請求項２に記載のカッターシステム。

【請求項４】

  前記目標位置学習部は、前記目標変位位置を複数学習することが可能である

  請求項１に記載のカッターシステム。

【請求項５】

  複数の前記目標変位位置のうちのいずれを用いるかをユーザが選択可能な選択部を更に備え、

  前記駆動制御部は、前記選択部において選択されている前記刃の目標変位位置に基づいて前記駆動部を制御する

  請求項４に記載のカッターシステム。

【請求項６】

  前記目標位置学習部による前記刃の目標変位位置の学習が完了したときにユーザに対して報知を行う報知部を更に備える

  請求項１に記載のカッターシステム。

【請求項７】

  前記刃の目標変位位置をユーザが手動で調整可能な調整部を更に備える

  請求項１に記載のカッターシステム。

【請求項８】

  ユーザが操作可能な駆動用操作部を更に備え、

  前記駆動制御部は、前記駆動用操作部が前記ユーザにより操作されたときに前記駆動部を駆動させて前記刃を前記目標変

位置を前記目標変位位置に保持する

0.909033 JP2023015430A 2023-02-03 JP2024110693 2024-08-16 0000-01-01 0000-01-01 フォークリフト B66F9/24 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】より安全に積載物を運搬すること。

【解決手段】実施形態に係るフォークリフトは、走行車体と、フォークと、センサと、判定部と、を備える。フォークは、走行車体の前方に設けられ、先端

部に凹部が形成される。センサは、凹部に収容され、先端部の周囲の状況を検出する。判定部は、センサのセンシング結果に基づき、フォークの先端部が、

パレットに設けられたフォーク挿入孔から出ているか否かを判定する。

【選択図】図３

 

【請求項１】

  走行車体と、

  前記走行車体の前方に設けられ、先端部に凹部が形成されるフォークと、

  前記凹部に収容され、前記先端部の周囲の状況を検出するセンサと、

  前記センサのセンシング結果に基づき、前記フォークの前記先端部が、パレットに設けられたフォーク挿入孔から出てい

  を備える、フォークリフト。

【請求項２】

  前記センサは、前記先端部の周囲の状況を撮影し、画像を出力するカメラを有し、

  前記判定部は、前記画像に含まれるパレット領域の、当該画像に対する割合が突出閾値以下である場合、前記先端部が前

定する、請求項１に記載のフォークリフト。

【請求項３】

  前記判定部は、前記先端部が前記フォーク挿入孔に挿入された後に、前記画像に対する前記パレット領域の前記割合が前

先端部が前記フォーク挿入孔から出ていると判定する、請求項２に記載のフォークリフト。

【請求項４】

  前記判定部は、前記フォークの前記先端部が、前記フォーク挿入孔に挿入されたか否かを判定する、請求項１に記載のフ

【請求項５】

  前記センサは、前記先端部の周囲の状況を撮影し、画像を出力するカメラを有し、

  前記判定部は、前記画像に含まれるパレット領域の、当該画像に対する割合が挿入閾値以上である場合、前記先端部が前

と判定する、請求項４に記載のフォークリフト。

1.035052 JP2023015496A 2023-02-03 JP2024082204 2024-06-19 0000-01-01 0000-01-01
ロボットハンド、ロボットの制御システム、ロボッ

トの制御プログラム
B25J15/08 | B25J13/08 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】把持部による荷物の位置の確認、掴み、及び把持の一連の作業を迅速かつ確実に行う。

【解決手段】把持部２０には、指部２２Ａ、２２Ｂ、及び２２Ｃ間に膜体１０２が架け渡されているため、把持部２０が荷物１００を把持するとき、膜体１

０２で構成される袋状の空間に収容し、荷物１００の把持状態の補助として機能する。非常に柔らかく壊れやすいものは、吸着パッド２４を使わずに、指２

２Ａ、２２Ｂ、２２Ｃの動きにより掴むことがあるが、この掴み動作の補助として、膜体１０２の包み込みが効果的に作用する。膜体１０２の包み込みによ

り安定した分、掴む力を調整することにより、柔らかい荷物１００の破損等を防止する。把持部２０で把持した荷物１００が、掴み力の低下、又は吸着力の

低下があっても脱落することが防止される。

【選択図】図８

 

【請求項１】

  対象物を掴んで把持するための複数の指状構造体で構成された把持部と、

  前記把持部に設けられ、前記対象物に対峙して吸着する吸着パッドと、

  前記把持部の前記複数の指状構造体間に架け渡され、かつ、前記把持部の動作に応じて変形可能に形成された薄膜状の膜

  を有するロボットハンド。

【請求項２】

  前記膜体は、前記複数の指状構造体間に架け渡された第１状態と、前記複数の指状構造体間から排除された第２状態とを

ハンド。

【請求項３】

  対象物に対峙させて把持することが可能なロボットの制御システムであって、

  前記対象物を掴んで把持するための複数の指状構造体で構成された把持部と、

  前記把持部に設けられ、前記対象物に対峙して吸着する吸着パッドと、

  前記把持部の前記複数の指状構造体間に架け渡され、かつ、前記把持部の動作に応じて変形可能に形成された薄膜状の膜

  前記把持部に設けられ、前記対象物の形状及び位置を含む対象物情報を検出する掌センサ部と、

  前記掌センサ部の検出結果に基づいて、前記対象物を把持する動作を制御する制御部と、

を有するロボットの制御システム。

【請求項４】

  前記掌センサ部が、

  前記対象物の画像を撮影して当該対象物の種類を識別するカメラと、前記対象物の位置を特定するモーションプロセシン

載のロボットの制御システム。

【請求項５】

  前記制御部が、

  前記掌センサ部の検出結果に基づいて、前記対象物を把持する機能として、前記吸着パッドで吸着する第１機能、前記把

及び前記第２機能を併用する第３機能の何れかを選択して、前記対象物を把持する動作を制御する、請求項３記載のロボッ

【請求項６】

  コンピュータを請求項３～請求項５の何れか１項記載の制御部として動作させる、ロボットの制御プログラム。

0.908909 JP2023014554A 2023-02-02 JP2024110151 2024-08-15 0000-01-01 0000-01-01 フォークリフト B66F9/24 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】フォークリフトの部品点数を削減すること。

【解決手段】実施形態に係るフォークリフトは、走行車体と、フォークと、センサと、制御装置とを備える。フォークは、走行車体の前方に設けられる。セ

ンサは、フォークに設けられ、フォークの先端部の周囲の状況を検出する。制御装置は、センサによって検出される情報に基づいて、フォークの傾きを検出

する。

【選択図】図４

 

【請求項１】

  走行車体と、

  前記走行車体の前方に設けられるフォークと、

  前記フォークに設けられ、前記フォークの先端部の周囲の状況を検出するセンサと、

  前記センサによって検出される情報に基づいて、前記フォークの傾きを検出する制御装置と

  を備える、フォークリフト。

【請求項２】

  前記制御装置は、前記フォークに荷物が載置された状態で、前記フォークの傾きが所定の傾き状態となっていない場合、

求項１に記載のフォークリフト。

【請求項３】

  前記制御装置は、前記フォークに載置される荷物の重さ、前記フォークの高さ、および、前記走行車体の走行速度の少な

き状態を設定する、請求項２に記載のフォークリフト。

【請求項４】

  前記制御装置は、前記センサによって検出される情報に基づいて、前記フォーク、および、前記走行車体を制御する、請

0.908909 JP2023014590A 2023-02-02 JP2024110173 2024-08-15 0000-01-01 0000-01-01 フォークリフト B66F9/24 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】フォークリフトの周囲の状況を正確に検出すること。

【解決手段】実施形態に係るフォークリフトは、走行車体と、フォークと、第１検出センサと、第２検出センサと、制御装置とを備える。フォークは、走行

車体の前方に設けられる。第１検出センサは、走行車体に設けられる。第２検出センサは、フォークに設けられる。制御装置は、第１検出センサ、および、

第２検出センサの少なくとも一方によって検出された情報に基づいて、走行車体の前方の状況を検出する。制御装置は、フォークに載置された荷物によって

走行車体の前方の状況を、第１検出センサによって検出される情報に基づいて検出できない場合、第２検出センサによって検出される情報に基づいて、走行

車体の前方の状況を検出する。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  走行車体と、

  前記走行車体の前方に設けられるフォークと、

  前記走行車体に設けられる第１検出センサと、

  前記フォークに設けられる第２検出センサと、

  前記第１検出センサ、および、前記第２検出センサの少なくとも一方によって検出された情報に基づいて、前記走行車体

  を備え、

  前記制御装置は、前記フォークに載置された荷物によって前記走行車体の前方の状況を、前記第１検出センサによって検

い場合、前記第２検出センサによって検出される情報に基づいて、前記走行車体の前方の状況を検出する、フォークリフト

【請求項２】

  前記制御装置は、前記走行車体の前方の状況に基づいて、前記走行車体の走行を制御する、請求項１に記載のフォークリ

【請求項３】

  前記制御装置は、前記第２検出センサによって前記走行車体の前方の状況を検出する場合、前記フォークの高さに応じて

される情報を補正する、請求項１に記載のフォークリフト。

1.03491 JP2023014884A 2023-02-02 JP2024082203 2024-06-19 0000-01-01 0000-01-01
ロボットの制御システム、情報管理プログラム、情

報処理プログラム
B25J13/08 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】把持部による対象物の位置の確認、掴み、及び把持の一連の作業を迅速かつ確実に行う。

【解決手段】把持部２０に複数の吸着パッド２４を取り付け、吸着パッド２４は、荷物１００を吸着し、指部２２Ａ、２２Ｂ、２２Ｃを曲げることにより、

荷物１００を掴む。掌センサ２６で荷物１００の情報を検出し、荷物把持点設定処理が実行され、荷物１００の把持のための作業を選択する。例えば、荷物

把持点設定処理の結果に基づき、「吸着」のみ、「掴み」のみ、「吸着」と「掴み」の併用等から選択し、設定した把持点に応じた、指部２２Ａ、２２Ｂ、

２２Ｃの角度（開き度合い）を設定する。掌センサ２６による外観に基づき、把持部２０の指部２２Ａ、２２Ｂ、２２Ｃの角度を調整し、キューブデータに

基づき、各指部２２Ａ、２２Ｂ、２２Ｃの把持点を特定することで、荷物１００を安定して把持することが可能である。

【選択図】図４

 

【請求項１】

  対象物を把持部により把持する作業を実行するロボットの制御システムであって、

  前記ロボットに搭載され前記ロボットの動作を制御する情報処理装置と、複数の前記ロボットの前記対象物の把持に関す

バーと、を有し、

  前記情報管理サーバーが、

  前記ロボットによる把持を待機する前記対象物からキューブデータを生成する解析部と、

  前記解析部で生成したキューブデータを、前記対象物を識別するＩＤ情報に紐付けて、データベースに格納し、前記情報

く要求に対して前記キューブデータを送出する送出部と、を有し

  前記情報処理装置が、

  情報管理サーバーに対して、掌センサ部から取得した前記ＩＤ情報に基づき前記データベースから前記キューブデータを

  前記キューブデータ取得部で取得したキューブデータから前記対象物の把持点を設定する設定部と、を有する、

  ロボットの制御システム。

【請求項２】

  対象物を把持する把持部と、前記把持部に設けられ前記対象物を吸着する吸着パッドと、前記把持部に設けられ前記対象

を検出する掌センサ部と、を備え、前記対象物を前記把持部により把持する作業を実行するロボットの制御システムであっ

  前記ロボットに搭載され前記ロボットの動作を制御する情報処理装置と、複数の前記ロボットの前記対象物の把持に関す

バーと、を有し、

  前記情報管理サーバーが、

  前記ロボットによる把持を待機する前記対象物を、互いの相対位置を特定する座標を持った複数のブロックに細分化し、

の内部情報を含む属性情報が記録されたキューブデータを生成する解析部と、

  前記解析部で生成したキューブデータを、前記対象物を識別するＩＤ情報に紐付けて、データベースに格納する格納部と

  前記情報処理装置からの前記ＩＤ情報に基づく要求に対して該当する前記キューブデータを検索して、送出する送出部と

  前記情報処理装置が、

  前記掌センサ部の検出結果に基づき、前記ＩＤ情報と、当該対象物との対峙状態情報を受け付ける掌センサ情報受付部と

  情報管理サーバーに対して、掌センサ情報受付部で受け付けた前記ＩＤ情報と前記対峙状態情報とに基づき前記キューブ

タベースから前記キューブデータを取得するキューブデータ取得部と、

  前記キューブデータ取得部で取得したキューブデータから前記対象物の把持点を設定する設定部と、を有する、

  ロボットの制御システム。

【請求項３】

  前記情報処理装置が、

  前記掌センサ部の検出結果に基づいて、前記対象物を把持する機能として、前記吸着パッドで吸着する第１機能、前記把

及び前記第２機能を併用する第３機能の何れかを選択して、前記対象物を把持する動作を制御する動作制御部をさらに有す

御システム。

1.034627 JP2023012542A 2023-01-31 JP2024064935 2024-05-14 0000-01-01 0000-01-01 カッターシステム B65B69/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】箱内部の収容物を損傷することなく、箱の開梱を可能にする技術を提供する。

【解決手段】一態様に係るカッターシステムは、対象物を切断するための刃と、刃を付勢するための付勢手段と、刃の先端部分の状況を検知するための第２

センサと、第２センサが検知した情報に基づいて、付勢手段を制御する制御部と、を備える。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  対象物を切断するための刃と、

  前記刃を付勢するための付勢手段と、

  前記刃の先端部分の状況を検知するための第２センサと、

  前記第２センサが検知した情報に基づいて、前記付勢手段を制御する制御部と、

を備えるカッターシステム。

【請求項２】

  ユーザの操作を検知するための第１センサをさらに備え、

  前記制御部は、前記第１センサ及び前記第２センサが検知した情報に基づいて、前記付勢手段を制御する、

請求項１に記載のカッターシステム。

【請求項３】

  前記第２センサは、レーザーセンサ、光センサ、画像処理ユニットのいずれかを含む、

請求項１に記載のカッターシステム。

【請求項４】

  前記制御部は、前記第２センサが検知した情報に基づいて、前記刃の先端部分が切断対象物の内部又は手前に位置すると

ターシステムの外側方向に付勢されるよう前記付勢手段を制御する、

請求項１に記載のカッターシステム。

【請求項５】

  前記制御部は、前記第２センサが検知した情報に基づいて、前記刃の先端部分が切断対象物をちょうど貫通した部分に位

勢を停止するよう前記付勢手段を制御する、

請求項４に記載のカッターシステム。

【請求項６】

  前記制御部は、前記第２センサが検知した情報に基づいて、前記刃の先端部分が切断対象物を超えた部分に位置すると判

システムの内側方向に付勢されるよう前記付勢手段を制御する、

請求項５に記載のカッターシステム。

【請求項７】

  前記第１センサは、スイッチ又は圧力センサを含み、

  前記制御部は、前記第１センサが検知した情報に基づいて、前記付勢手段を駆動するか否かを制御する、

請求項２に記載のカッターシステム。

【請求項８】

  前記対象物において前記刃により切断される部分を照射する照射部を更に備える

  請求項１に記載のカッターシステム。

【請求項９】

1.034485 JP2023012295A 2023-01-30 JP2024061580 2024-05-07 0000-01-01 0000-01-01
貯蔵部ロボット、ピッキングシステム及びプログラ

ム

B65G1/06 | B25J13/08 |
B25J5/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】貯蔵部ロボットからカートロボットへのバスケットの受渡しを円滑にする。

【解決手段】貯蔵部ロボットは、貯蔵部のバスケットをピックアップするピックアップアームと、ピックアップアームの先端部に取り付けられたアームセン

サ群と、車体センサ群で検出した情報及びアームセンサ群で検出した情報に基づき、ピックアップアームからカートロボットへのバスケットの受け渡し時に

おけるバスケットの向きを整えるようにピックアップアームを制御する制御部と、を有する。

【選択図】図８

 

【請求項１】

  荷物が収容されたバスケットの貯蔵部に設けられ、前記バスケットをピックアップし、車体センサ群の監視の下でレーン

受け渡すための貯蔵部ロボットであって、

  前記貯蔵部の前記バスケットをピックアップするピックアップアームと、

  前記ピックアップアームの先端部に取り付けられたアームセンサ群と、

  前記車体センサ群で検出した情報及び前記アームセンサ群で検出した情報に基づき、前記ピックアップアームから前記カ

受け渡し時における前記バスケットの向きを整えるように前記ピックアップアームを制御する制御部と、を有する貯蔵部ロ

【請求項２】

  前記制御部は、前記バスケットの受け渡し時における前記バスケットの把手を前記カートロボットがキャッチできるよう

する、請求項１記載の貯蔵部ロボット。

【請求項３】

  前記制御部は、前記レーンを移動する前記カートロボットの間隔に合わせて前記バスケットを差し出すように前記ピック

記載の貯蔵部ロボット。

【請求項４】

  貯蔵部に置かれ荷物が収容されたバスケットを、低速レーンに沿って相対的に低速で移動する第１のカートロボットに受

相対的に高速で移動する第２のカートロボットへ受け渡す作業を、前記第１のカートロボット及び前記第２のカートロボッ

ンサ群の監視の下で処理するピッキングシステムであって、

  請求項１～３の何れか１項に記載の貯蔵部ロボットと、

  前記第１のカートロボットに取り付けられ、前記ピックアップアームからの前記バスケットの受け取り及び前記第２のカ

るアームと、

  前記アームの先端部に取り付けられたアームセンサ群と、

  前記車体センサ群で検出した情報及び前記アームセンサ群で検出した情報に基づき、前記ピックアップアームから前記ア

時における前記バスケットの向きを整えるように前記ピックアップアームを制御する制御部と、を有するピッキングシステ

【請求項５】

  コンピュータを、

  請求項４に記載のピッキングシステムの前記制御部として機能させるためのプログラム。

0.908162 JP2023010946A 2023-01-27 JP2024106595 2024-08-08 0000-01-01 0000-01-01 フォークリフト B66F9/24 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】フォーク先端の状況をより正確に把握すること。

【解決手段】実施形態に係るフォークリフトは、走行車体と、フォークと、センサと、窓部とを備える。フォークは、走行車体の前方に設けられ、少なくと

も先端部に凹部を有する。センサは、凹部に収容され、フォークの先端部の周囲の状況を検出する。窓部は、フォークの先端部において、センサの上方およ

び側方の少なくともいずれかに開口形成される。

【選択図】図３

 

【請求項１】

  走行車体と、

  前記走行車体の前方に設けられ、少なくとも先端部に凹部を有するフォークと、

  前記凹部に収容され、前記先端部の周囲の状況を検出するセンサと、

  前記先端部において、前記センサの上方および側方の少なくともいずれかに開口形成される窓部と

  を備える、フォークリフト。

【請求項２】

  前記窓部は、ガラス部材によって覆われている、請求項１に記載のフォークリフト。

【請求項３】

  前記窓部は、メッシュ部材によって覆われている、請求項１に記載のフォークリフト。

【請求項４】

  前記フォークは、複数であり、

  前記窓部は、複数の前記フォークの対向する側面に形成される、請求項１～３のいずれか一つに記載のフォークリフト。

0.908162 JP2023011226A 2023-01-27 JP2024106789 2024-08-08 0000-01-01 0000-01-01 フォークリフトの制御システム B66F9/24 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】フォーク挿入孔に対するフォークの挿入をより正確かつ容易に行うこと。

【解決手段】実施形態に係るフォークリフトの制御システムは、フォークリフトと、パレットと、フォーク挿入孔検出部と、制御装置とを含む。フォークリ

フトは、走行車体と、走行車体の前方に設けられ、少なくとも先端部に凹部を有するフォークと、凹部に収容され、フォークの先端部の周囲の状況を検出す

るセンサとを備える。パレットは、フォークが挿入されるフォーク挿入孔を有する。フォーク挿入孔検出部は、フォーク挿入孔を検出する。制御装置は、

フォーク挿入孔検出部によるフォーク挿入孔の検出に応じて走行車体およびフォークを自動制御する。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  走行車体と、前記走行車体の前方に設けられ、少なくとも先端部に凹部を有するフォークと、前記凹部に収容され、前記

サとを備えるフォークリフトと、

  前記フォークが挿入されるフォーク挿入孔を有するパレットと、

  前記フォーク挿入孔を検出するフォーク挿入孔検出部と、

  前記フォーク挿入孔検出部による前記フォーク挿入孔の検出に応じて前記走行車体および前記フォークを自動制御する制

  を含む、フォークリフトの制御システム。

【請求項２】

  前記フォーク挿入孔検出部は、前記フォークに設けられるフォーク側通信部と、前記パレットに設けられるパレット側通

部および前記パレット側通信部の間で通信を行う、請求項１に記載のフォークリフトの制御システム。

【請求項３】

  前記フォーク挿入孔検出部は、前記フォーク挿入孔の挿入口の外周部に施されたマークを有する、請求項１に記載のフォ

【請求項４】

  前記フォーク挿入孔検出部は、前記フォーク挿入孔の挿入口の外周部に設けられ、光を発する発光部を有する、請求項１

テム。

0.908038 JP2023010459A 2023-01-26 JP2024106234 2024-08-07 0000-01-01 0000-01-01 梱包方法、および、梱包装置 B65B57/00 | B65D85/30 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】大きさが異なる物品を緩衝材で包む作業の作業効率を向上させること。

【解決手段】実施形態に係る梱包方法は、選択工程と、梱包工程とを有する。選択工程は、物品の大きさに応じた緩衝材を、大きさが異なる複数の緩衝材の

中から、選択する。梱包工程は、ハンドアームによって、物品を選択された緩衝材に包む。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  物品の大きさに応じた緩衝材を、大きさが異なる複数の緩衝材の中から、選択する選択工程と、

  ハンドアームによって、前記物品を選択された前記緩衝材に包む梱包工程と

  を有する、梱包方法。

【請求項２】

  前記緩衝材は、袋状に形成され、

  前記梱包工程において、前記物品は、袋状の前記緩衝材に挿入される、請求項１に記載の梱包方法。

【請求項３】

  前記梱包工程では、前記物品を包んだ前記緩衝材の一部が折り畳まれ、袋状の前記緩衝材の開口部が閉じられる、請求項

【請求項４】

  物品を緩衝材によって包む複数のロボットアームと、

  前記ロボットアームを制御する制御装置と

  を備え、

  前記制御装置は、

  前記物品の大きさに応じた緩衝材を、大きさが異なる複数の緩衝材の中から選択し、

  前記物品を、選択した前記緩衝材によって包むように、前記ロボットアームを制御する、梱包装置。

1.033918 JP2023010484A 2023-01-26 JP2024082201 2024-06-19 0000-01-01 0000-01-01
ロボットの制御システム、ロボットの制御プログラ

ム
B25J13/08 | B25J15/08 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】把持部による対象物の位置の確認、掴み、及び保持の一連の作業を迅速かつ確実に行う。

【解決手段】把持部２０に３本の指部２２Ａ、２２Ｂ、２２Ｃを設け、把持部２０の掌側２０Ａと、指２２Ａ、２２Ｂ、２２Ｃに、複数の吸着パッド２４を

と取り付け、吸着パッド２４は、例えば、エアー吸着構造で、荷物１００を吸着し、かつ、指部２２Ａ、２２Ｂ、２２Ｃを曲げることにより、荷物１００を

掴むことができる。掌側２０Ａには、高解像度カメラ及びＭｏＰＵを含む掌センサ２６を取り付け、上記の構造の把持部２０を人型ロボット１の腕部５、６

に装着することにより、吸着面によりモノを確実にピックすることができ、人型ロボット１の動きが早くても荷物１００を把持部２０から落とさずに運ぶこ

とができる。

【選択図】図３

 

【請求項１】

  対象物を保持する基盤となる掌部と、掌部から放射状に延長された複数の指部とを備えた把持部を、前記対象物に対峙さ

の制御システムであって、

  前記掌部及び指部に設けられ、前記対象物を吸着する吸着パッドと、

  前記掌部に設けられ、前記対象物の形状及び位置を含む対象物情報を検出する掌センサ部と、

  前記掌センサ部の検出結果に基づいて、前記対象物を保持する機能として、前記吸着パッドで吸着する第１機能、前記掌

び前記第２機能を併用する第３機能の何れかを選択して、前記対象物を保持する動作を制御する制御部と、

を有するロボットの制御システム。

【請求項２】

  前記掌センサ部が、

  前記対象物の画像を撮影して当該対象物の種類を識別するカメラと、前記対象物の位置を特定するモーションプロセシン

載のロボットの制御システム。

【請求項３】

  前記制御部が、

  前記対象物が吸着可能な面が存在する場合は第１機能の選択を許可し、前記対象物の保持力を優先する場合は第２機能の

ボットの制御システム。

【請求項４】

  複数の前記ロボットが、互いに所定の範囲内に存在するとき、互いの移動経路における一致点の有無を判断し、前記移動

た場合に、複数の前記ロボットの中から接触回避対象のロボットを選択し、選択した接触回避対象のロボットに対して、接

らに有する請求項１記載のロボットの制御システム。

【請求項５】

  前記実行部は、前記複数のロボット同士で相互に授受した情報に基づき、前記対象物を把持する負荷の軽いロボットを選

が無い場合は予め定めた識別情報の優先順位に従い選択する、請求項４のロボットの制御システム。

【請求項６】

  前記実行部は、

  前記接触回避対象のロボットの接触回避行動として、通常の走行ルートから逸脱して迂回する迂回動作と、通常の走行ル

一時停止する減速又は一時停止動作と、を選択して実行する、請求項４記載のロボットの制御システム。

【請求項７】

  コンピュータを請求項１～請求項６の何れか１項記載の制御部として動作させる、ロッボットの制御プログラム。

1.033918 JP2023010485A 2023-01-26 JP2024082202 2024-06-19 0000-01-01 0000-01-01
ロボットの制御システム、ロボットの制御プログラ

ム
B25J13/08 | B25J15/08 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】把持部による荷物の位置の確認、掴み、及び保持の一連の作業を迅速かつ確実に行う。

【解決手段】把持部２０に３本の指部２２Ａ、２２Ｂ、２２Ｃを設け、把持部２０の掌側２０Ａと、指２２Ａ、２２Ｂ、２２Ｃに、複数の吸着パッド２４を

と取り付け、吸着パッド２４は、例えば、エアー吸着構造で、物体１００を吸着し、かつ、指部２２Ａ、２２Ｂ、２２Ｃを曲げることにより、物体１００を

掴むことができる。掌側２０Ａには、高解像度カメラ及びＭｏＰＵを含む掌センサ２６、及びＸ線センサ２７を取り付け、上記の構造の把持部２０を人型ロ

ボット１の腕部５、６に装着することにより、吸着面によりモノを確実にピックすることができ、人型ロボット１の動きが早くても物体１００を把持部２０

から落とさずに運ぶことができる。

【選択図】図３

 

【請求項１】

  対象物を保持する基盤となる掌部と、掌部から放射状に延長された複数の指部とを備えた把持部を、前記対象物に対峙さ

の制御システムであって、

  前記掌部及び指部に設けられ、前記対象物を吸着する吸着パッドと、

  前記掌部に設けられ、前記対象物の形状及び位置を含む対象物情報を検出する掌センサ部と、

  前記対象物の少なくとも重心位置を認識可能な重心位置認識部と、

  前記掌センサ部の検出結果及び前記重心位置認識部での認識結果に基づいて、前記対象物を保持する機能として、前記吸

掌部で掴む第２機能、前記第１機能及び前記第２機能を併用する第３機能の何れかを選択して、前記対象物を保持する動作

を有するロボットの制御システム。

【請求項２】

  前記重心位置認識部が、

  前記掌センサ部に併設されて少なくとも前記対象物の内部状態を検出する状態センサと、前記状態センサで検出した前記

を解析する解析部と、を備える、請求項１記載のロボットの制御システム。

【請求項３】

  前記重心位置認識部が、

  前記対象物の重心位置を解析する解析装置から、前記対象物の識別符号と紐付けられて送信されてくる当該対象物の重心

て機能する、請求項１記載のロボットの制御システム。

【請求項４】

  前記掌センサ部が、

  前記対象物の画像を撮影して当該対象物の種類を識別するカメラと、前記対象物の位置を特定するモーションプロセシン

載のロボットの制御システム。

【請求項５】

  前記制御部が、

  前記対象物が吸着可能な面が存在する場合は第１機能の選択を許可し、前記対象物の保持力を優先する場合は第２機能の

ボットの制御システム。

【請求項６】

  コンピュータを請求項１～請求項５の何れか１項記載の制御部として動作させる、ロッボットの制御プログラム。



1.033635 JP2023008910A 2023-01-24 JP2024083189 2024-06-20 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム
G08B21/02 | G08B21/24
| B66F9/24 | B25J13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】車両と人間との位置関係に基づいて、人間に対して注意喚起を促す報知制御を行う情報処理装置を提供する。【解決手段】フォークリフ

ト１０において、Ｃｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎ２４として機能するコンピュータのＣＰＵは、作業場で人間と共に作業を行う作業体と人間との作業場における

位置関係を検知した検知情報を取得する取得部と、取得部が取得した検知情報に基づいて、位置関係が所定の関係にある場合、作業体に搭載された報知部か

ら人間に対して注意喚起を促す注意情報を報知させる制御部と、を備える。【選択図】図２

 

【請求項１】

  作業場で人間と共に作業を行う作業体と前記人間との前記作業場における位置関係を検知した検知情報を取得する取得部

  前記取得部が取得した前記検知情報に基づいて、前記位置関係が所定の関係にある場合、前記作業体に搭載された報知部

す注意情報を報知させる制御部と、

  を備え、

  前記制御部は、過去に注意情報を報知した人間が作業していた場所と同一の場所で作業する他の人間に対して、過去に報

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記制御部は、過去に同じ場所で注意情報を報知した旨を報知させる、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記制御部は、過去の同じ場所での注意情報の報知頻度又は報知回数に応じて、前記注意情報の報知の態様を変化させる

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記制御部は、複数の注意情報が過去に報知されていた場合、前記人間の状態に応じて全ての注意情報を報知させるか、

決定する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記位置関係が所定の関係にある場合は、前記作業場における前記作業体と前記人間との距離が所定範囲内にある場合で

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記注意情報は、所定の警告音、前記人間による所定の音声、及び所定の光の少なくとも１つを含む、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  コンピュータを、請求項１から請求項６の何れか１項に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

1.033494 JP2023007930A 2023-01-23 JP2024068057 2024-05-17 0000-01-01 0000-01-01
カートロボットによるピッキング方法およびプログ

ラム
B25J5/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】効率良く荷物をピッキングする。

【解決手段】カートロボットは、第１アームおよび第２アームを備え、荷物をピッキングして搬送する。カートロボットの走行中において、第１アームによ

り荷物を把持し、その後、カートロボットを移動させつつ第１アームとともに第２アームにより荷物を把持する。

【選択図】図３

 

【請求項１】

  第１アームおよび第２アームを備え、荷物をピッキングして搬送するカートロボットによるピッキング方法であって、

  前記カートロボットの走行中において、前記第１アームにより荷物を把持し、その後、前記カートロボットを移動させつ

アームにより前記荷物を把持するピッキング方法。

【請求項２】

  前記第１アームは前記カートロボットの前方側に取り付けられ、前記第２アームは前記カートロボットの後方側に取り付

グ方法。

【請求項３】

  第１速度により前記カートロボットを走行させ、前記荷物のピッキング時に前記第１速度よりも小さい第２速度に減速さ

  前記第１アームおよび前記第２アームの長さ、前記第１アームおよび前記第２アームの動きの速度、前記第１アームおよ

アームおよび前記第２アームの把持能力、前記第１アームおよび前記第２アームから前記荷物までの距離、前記荷物の重さ

少なくとも１つに基づいて、前記第２速度を導出する請求項１に記載のピッキング方法。

【請求項４】

  前記第１アームおよび前記第２アームの長さ、前記第１アームおよび前記第２アームの動きの速度、前記第１アームおよ

アームおよび前記第２アームの把持能力、前記第１アームおよび前記第２アームから前記荷物までの距離、前記荷物の重さ

少なくとも１つが入力されると前記第２速度を出力するように構築された学習済みモデルを用いて、前記第２速度を導出す

法。

【請求項５】

  前記カートロボットは、進行方向の左右の両側にそれぞれ前記第１アームおよび前記第２アームを備え、左側の前記第１

右側の前記第１アーム、並びに前記第２アームのそれぞれが別々に荷物を把持する請求項１に記載のピッキング方法。

【請求項６】

  コンピュータに請求項１～５のいずれか１項に記載のピッキング方法を実行させるためのプログラム。

1.159323 JP2023008289A 2023-01-23 JP2024062325 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム
B60W30/09 | B60W60/00
| G08G1/16

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】Ｌｅｖｅｌ５では実現できなかった高性能な運転制御が実現可能な走行システムを提供する。【解決手段】情報処理装置は、車両の周囲

の状況を検出する周期として、車両の周囲を撮影する第１周期より短い第２周期で、障害物を含む車両の周囲の状況を検出するセンサを含む検出部から車両

に関連する複数の情報を取得する取得部と、取得された複数の情報から車両が障害物を回避するための走行戦略を設定する設定部を含み、取得された複数の

情報、及び設定された走行戦略に基づいて、車両の挙動を制御するための制御変数を算出する算出部と、算出した制御変数に基づいて、車両の挙動を制御す

る制御部と、を備える。【選択図】図３

 

【請求項１】

  車両の周囲の状況を検出する周期として、前記車両の周囲を撮影する第１周期より短い第２周期で、障害物を含む前記車

含む検出部から前記車両に関連する複数の情報を取得する取得部と、

  前記取得された複数の情報から前記車両が前記障害物を回避するための走行戦略を設定する設定部を含み、前記取得され

戦略に基づいて、前記車両の挙動を制御するための制御変数を算出する算出部と、

  前記算出した前記制御変数に基づいて、前記車両の挙動を制御する制御部と、を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記算出部で算出された前記制御変数に基づいて前記車両が緊急挙動を行うと判断された場合、前記制御変数を前記車両

送信部、

  をさらに備える、請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記算出部で算出された前記制御変数に基づいて前記車両が緊急挙動を行うと判断された場合、前記車両が緊急挙動を行

に存在する他車両に送信する送信部、

  をさらに備える、請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記算出部は、深層学習を用いた積分法による多変量解析によって前記制御変数を算出する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記取得部は、１０億分の１秒単位で前記複数の情報を取得し、前記算出部は、１０億分の１秒単位で取得された情報を

制御部は、前記制御変数を１０億分の１秒単位で前記車両の挙動の制御を実行する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記設定部は、前記走行戦略として、前記障害物を回避した目的地に到達するまでの走行経路に関する走行パターンを適

ンのうちの前記車両と前記障害物との間の空間の大きさが予め定めた所定値を超える走行パターンを設定する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  前記算出部は、設定された前記走行パターンに応じて前記車両が走行するように前記制御変数を算出する、

  請求項６に記載の情報処理装置。

【請求項８】

  前記制御変数は、前記車両の速度、及び前記車両の速度を変化させるタイミングである、

  請求項７に記載の情報処理装置。

【請求項９】

1.159323 JP2023008290A 2023-01-23 JP2024062326 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム
B60W30/09 | B60W60/00
| G08G1/16

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】Ｌｅｖｅｌ５では実現できなかった高性能な運転制御が実現可能な走行システムを提供する。【解決手段】情報処理装置は、障害物を含

む車両の周囲の状況を検出するセンサを含む検出部から車両に関連する複数の情報を取得する取得部と、取得された複数の情報、及び、取得された複数の情

報から車両が障害物を回避するための走行戦略を設定された走行戦略に基づいて、車両の挙動を制御するための制御変数を算出する算出部と、算出した制御

変数に基づいて、車両の挙動を制御する制御部と、障害物に衝突する可能性があり、障害物が他車両であると判断した場合、他車両がセンサにより取得した

他車両の周囲の状況を含む他車両に関連する複数の情報を受信する受信部と、少なくとも前記他車両に関連する複数の情報及び車両に関連する複数の情報に

基づいて算出した他車両の挙動を制御するための制御変数を他車両に送信する送信部と、を備える。【選択図】図１８

 

【請求項１】

  車両の周囲の状況を検出する周期として、前記車両の周囲を撮影する第１周期より短い第２周期で、障害物を含む前記車

含む検出部から前記車両に関連する複数の情報を取得する取得部と、

  前記取得された複数の情報から前記車両が前記障害物を回避するための走行戦略を設定する設定部を含み、前記取得され

戦略に基づいて、前記車両の挙動を制御するための制御変数を算出する算出部と、

  前記算出した前記制御変数に基づいて、前記車両の挙動を制御する制御部と、

  前記制御部が、前記障害物に衝突する可能性があり、前記障害物が他車両であると判断した場合、前記他車両がセンサに

状況を含む前記他車両に関連する複数の情報を受信する受信部と、

  少なくとも前記他車両に関連する複数の情報及び前記車両に関連する複数の情報に基づいて、前記算出部により、前記他

数を算出し、算出した前記他車両の挙動を制御するための制御変数を前記他車両に送信する送信部と、

  を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記他車両の挙動を制御するための制御変数は、少なくとも前記他車両に関連する複数の情報、及び前記車両に関連する

制御するための制御変数に基づいて算出される、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記算出部は、深層学習を用いた積分法による多変量解析によって前記制御変数を算出する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記取得部は、１０億分の１秒単位で前記複数の情報を取得し、前記算出部は、１０億分の１秒単位で取得された情報を

制御部は、前記制御変数を１０億分の１秒単位で前記車両の挙動の制御を実行する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記設定部は、前記走行戦略として、前記障害物を回避した目的地に到達するまでの走行経路に関する走行パターンを適

ンのうちの前記車両と前記障害物との間の空間の大きさが予め定めた所定値を超える走行パターンを設定する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記算出部は、設定された前記走行パターンに応じて前記車両が走行するように前記制御変数を算出する、

  請求項５に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  前記制御変数は、前記車両の速度、及び前記車両の速度を変化させるタイミングである、

  請求項６に記載の情報処理装置。

0.907292 JP2023007057A 2023-01-20 JP2024102959 2024-08-01 0000-01-01 0000-01-01 カッターシステム B65B69/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】より適切な切断が可能なカッターシステムを提供する。

【解決手段】カッターシステム１は、刃３０に付勢力を付与することにより刃３０を変位させるアクチュエータ４０と、対象物に対する刃３０の状態を検出

する状態センサ５０と、アクチュエータ４０を制御する制御部７０と、刃の電動駆動及び手動操作を選択することが可能な操作選択スイッチ６１と、を備え

る。制御部７０は、操作選択スイッチ６１において電動駆動が選択されている場合、アクチュエータ４０の制御を実行し、操作選択スイッチ６１において手

動操作が選択されている場合、アクチュエータ４０の制御を実行しない。

【選択図】図３

 

【請求項１】

  対象物を切断するための刃と、

  前記刃に付勢力を付与することにより前記刃を変位させる付勢部と、

  前記対象物に対する前記刃の状態を検出する検出部と、

  前記検出部により検出される前記刃の状態に基づいて前記付勢部を制御する制御部と、

  前記刃の電動駆動及び手動操作を選択することが可能な選択部と、を備え、

  前記制御部は、前記選択部において前記電動駆動が選択されている場合、前記付勢部の制御を実行し、前記選択部におい

合、前記付勢部の制御を実行しない

  カッターシステム。

【請求項２】

  複数の前記対象物のそれぞれに対応した前記付勢部の付勢力の設定値が複数記憶された記憶部を更に備え、

  前記制御部は、複数の前記付勢力の設定値のうちのいずれかを読み込み、読み込んだ前記付勢力の設定値に基づいて前記

  請求項１に記載のカッターシステム。

【請求項３】

  複数の前記対象物のうちのいずれを切断するかを選択することが可能な対象物選択部を更に備え、

  前記制御部は、前記対象物選択部において選択されている前記対象物の選択情報を取得し、取得した前記対象物の選択情

前記記憶部から読み込み、読み込んだ前記付勢力の設定値に基づいて前記付勢部を制御する

  請求項２に記載のカッターシステム。

【請求項４】

  複数の前記対象物には、段ボール、及びテープが含まれている

  請求項３に記載のカッターシステム。

【請求項５】

  前記制御部は、前記刃が振動するように前記付勢部を制御する

  請求項１に記載のカッターシステム。

【請求項６】

  前記制御部は、前記付勢部の制御を開始した後、前記検出部により前記刃の先端部が前記対象物に接触したことを検出し

記付勢部を制御する

  請求項５に記載のカッターシステム。

【請求項７】

  前記刃を手動で変位させることが可能な手動操作部を更に備える

  請求項１に記載のカッターシステム。

0.907043 JP2023006003A 2023-01-18 JP2024101842 2024-07-30 0000-01-01 0000-01-01 冷却装置、冷却方法及び冷却プログラム

B60W50/02 | G06N20/00
| B60W60/00 | H05K7/20
| B60W40/12 | G08G1/09
| B60R16/02 | G06F1/20

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】車両が有する制御装置の温度変化に応じて効率的な冷却を行う冷却装置を提供する。

【解決手段】本願に係る冷却装置は、予測部と通信部と指示部とを備える。予測部は、車両の自動運転を制御する前記車両に搭載された制御装置の温度変化

を予測する。通信部は、予測部によって予測された前記温度変化に基づいて、所定の範囲内に存在する他の車両と通信を行う。指示部は、通信部によって通

信が行われている他の車両の自動運転の制御に関する演算を実行するように制御装置に指示する。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  車両の自動運転を制御する前記車両に搭載された制御装置の温度変化を予測する予測部と、

  前記予測部によって予測された前記温度変化に基づいて、所定の範囲内に存在する他の車両と通信を行う通信部と、

  前記通信部によって通信が行われている他の車両の自動運転の制御に関する演算を実行するように前記制御装置に指示す

  を備えることを特徴とする冷却装置。

【請求項２】

  前記通信部は、他の車両との通信を所定時間維持することができる範囲内に存在する他の車両を、前記所定の範囲内に存

  ことを特徴とする請求項１に記載の冷却装置。

【請求項３】

  前記予測部によって予測された前記温度変化に基づいて、前記制御装置の冷却を開始する冷却実行部をさらに備える

  ことを特徴とする請求項１に記載の冷却装置。

【請求項４】

  前記冷却実行部は、前記予測部によって前記制御装置の温度が予め定められた閾値より高くなることが予測されたことに

する

  ことを特徴とする請求項３に記載の冷却装置。

【請求項５】

  前記予測部は、ＡＩによって前記制御装置の前記温度変化を予測する

  ことを特徴とする請求項１に記載の冷却装置。

【請求項６】

  前記制御装置が取得した情報と、前記制御装置が前記情報を取得したときの前記制御装置の温度変化とを学習データとし

記制御装置が取得する情報を入力とし、前記制御装置の温度変化を出力とする学習モデルを記憶するモデル記憶部と、

  前記制御装置が取得する情報を取得する情報取得部と

  を更に備え、

  前記予測部は、前記情報取得部が取得した情報を前記学習モデルに入力することによって、前記制御装置の前記温度変化

  ことを特徴とする請求項５に記載の冷却装置。

【請求項７】

  前記情報取得部は、前記制御装置が前記車両に搭載されたセンサから取得するセンサ情報を、前記センサ又は前記制御装

  ことを特徴とする請求項６に記載の冷却装置。

【請求項８】

  前記情報取得部は、前記制御装置が前記車両に搭載されたカメラによって撮像された撮像画像を解析した解析結果を、前

  ことを特徴とする請求項６に記載の冷却装置。

【請求項９】

  前記情報取得部は、前記制御装置が外部装置から受信する外部情報を、前記外部装置又は前記制御装置から取得する

1.032786 JP2023006168A 2023-01-18 JP2024083188 2024-06-20 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム
G08B21/24 | G08B21/00
| G08B21/02

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】作業場で人間と共に作業を行う作業体との接触事故を回避する情報処理装置及びプログラムを提供する。【解決手段】制御装置２０、

フォーク３０、パレット４０、ガイド５０及び報知部６０を有するフォークリフト１０において、情報処理装置である、制御装置のＣｅｎｔｒａｌ Ｂｒａｉ

ｎは、作業場で人間と共に作業を行う作業体と人間との作業場における位置関係を検知した検知情報を取得する取得部と、取得部が取得した検知情報に基づ

いて、作業体と人間との位置関係が所定の関係にある場合、作業体に搭載された報知部から人間に対して注意喚起を促す注意情報を報知させる制御部と、を

備えるＣＰＵを含む。【選択図】図３

 

【請求項１】

  作業場で人間と共に作業を行う作業体と前記人間との前記作業場における位置関係を検知した検知情報を取得する取得部

  前記取得部が取得した前記検知情報に基づいて、前記位置関係が所定の関係にある場合、前記作業体に搭載された報知部

す注意情報を報知させる制御部と、

  を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記位置関係が所定の関係にある場合は、前記作業場における前記作業体と前記人間との距離が所定範囲内にある場合で

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記位置関係が所定の関係にある場合は、前記作業場における前記作業体と前記人間との距離が所定範囲内にあり、かつ

可能性がある場合である、

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記作業体及び前記人間が接触する可能性がある場合は、前記作業体と前記人間との衝突余裕時間が所定値以下の場合で

  請求項３に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記制御部は、前記作業体及び前記人間が接触する可能性に応じて、前記報知部から報知させる前記注意情報の内容を変

  請求項４に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記注意情報は、所定の警告音、前記人間による所定の音声、及び所定の光の少なくとも１つを含む、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  コンピュータを、請求項１から請求項６の何れか１項に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

1.106038 JP2023004742A 2023-01-16 JP2024066386 2024-05-15 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム

H04N23/667 | G06T7/00 |
G06T7/215 | H04N23/60 |
G08G1/16

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】移動する物体を検出する情報処理装置、情報処理方法及び情報処理プログラムを提供する。【解決手段】情報処理装置１０において、第

１のプロセッサであるＭｏＰＵ１２は、物体の画像から物体の存在位置を示す点を抽出し、物体の存在位置を示す点の、所定の座標軸に沿った動きを示す動

き情報を１０００フレーム／秒以上のフレームレートで出力する。【選択図】図２

 

【請求項１】

  フレームレートを変更することが可能なカメラと、

  プロセッサと、

  を備えた情報処理装置であって、

  前記プロセッサは、

  前記カメラによって各時刻に撮像された画像に写る物体を検出し、

  検出された前記物体の数の時系列、前記物体の加速度の時系列、及び前記物体の大きさの時系列の少なくとも１つに応じ

トを変更するように制御する、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記プロセッサは、

  前記物体の数の時系列に応じて前記フレームレートを変更する際に、

  現時刻の画像に写る前記物体の数が、前時刻の画像に写る前記物体の数よりも多い場合に、前記フレームレートを高くす

  現時刻の画像に写る前記物体の数が、前時刻の画像に写る前記物体の数よりも少ない場合に、前記フレームレートを低く

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記プロセッサは、

  前記物体の加速度の時系列に応じて前記フレームレートを変更する際に、

  現時刻の画像に写る前記物体の加速度が、前時刻の画像に写る前記物体の加速度よりも大きい場合に、前記フレームレー

  現時刻の画像に写る前記物体の加速度が、前時刻の画像に写る前記物体の加速度よりも小さい場合に、前記フレームレー

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記プロセッサは、

  前記物体の大きさの時系列に応じて前記フレームレートを変更する際に、

  現時刻の画像に写る前記物体の大きさが、前時刻の画像に写る前記物体の大きさよりも大きい場合に、前記フレームレー

  現時刻の画像に写る前記物体の大きさが、前時刻の画像に写る前記物体の大きさよりも小さい場合に、前記フレームレー

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記プロセッサは、

  前記物体の数の時系列、前記物体の加速度の時系列、及び前記物体の大きさの時系列の少なくとも１つに応じて、外部環

  前記外部環境に関するスコアに応じて、前記フレームレートを変更するように制御する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項６】

1.032503 JP2023004745A 2023-01-16 JP2024057563 2024-04-24 0000-01-01 0000-01-01 情報処理システム、情報処理装置及びプログラム G01C21/34 | G08B27/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】生命を脅かす危機に関わる事象の発生が予測された場合に、乗員が乗車する車両を適切に避難させる。【解決手段】情報処理システム２

０は、車両１２に搭載された制御装置１２０と、生命を脅かす危機の情報を保有するクラウド上の情報蓄積部１４１と、制御装置から所定時間ごとに問い合

わせを受け付けると共に、情報蓄積部の情報から生命を脅かす情報に関わる事象の発生を予測するクラウド上の予測部１４２と、予測部が生命の危機に関わ

る事象が発生すると判断した場合に、危機の事象に応じた危機回避情報を生成する危機回避情報生成部１４３と、予測部が生命の危機に関わる事象が発生す

ると判断した場合に、当該判断結果及び危機回避情報生成部によって生成された危機回避情報を前記車両へ通知する通知部１４４と、を有している。【選択

図】図８

 

【請求項１】

  車両に搭載された制御装置と、

  生命を脅かす危機の情報を保有するクラウド上の情報蓄積部と、

  前記制御装置から所定時間ごとに問い合わせを受け付けると共に、前記情報蓄積部の情報から生命を脅かす情報に関わる

予測部と、

  前記予測部が生命の危機に関わる事象が発生すると判断した場合に、危機の事象に応じた危機回避情報を生成する危機回

  前記予測部が生命の危機に関わる事象が発生すると判断した場合に、当該判断結果及び前記危機回避情報生成部によって

へ通知する通知部と、

  を有する情報処理システム。

【請求項２】

  前記通知部は、前記判断結果及び前記危機回避情報を予め登録した連絡先へも通知する、

  請求項１に記載の情報処理システム。

【請求項３】

  車両に搭載された制御装置と、情報処理装置と、を含む情報処理システムにおける情報処理装置であって、

  前記制御装置は、所定時間が経過する毎に、要求信号を前記情報処理装置へ出力し、

  前記情報処理装置は、

  前記制御装置から出力された前記要求信号を受け付けた場合に、記憶部に格納された各種情報に基づいて、生命を脅かす

  前記事象が発生する確率が所定値以上の場合に前記事象が発生すると判断し、当該判断結果及び危機の事象に応じた危機

る、

  情報処理装置。

【請求項４】

  前記情報処理装置は、前記判断結果及び前記危機回避情報を予め登録した連絡先へも通知する、

  請求項３に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  コンピュータを、請求項３又は請求項４に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

1.158212 JP2023004746A 2023-01-16 JP2024062324 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム
B60W50/06 | B60W40/04
| B60W30/09 | G08G1/16

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【解決手段】情報処理装置は、車両の周囲の状況を検出する周期として、車両の周囲を撮影する第１周期より短い第２周期で、障害物を含む車両の周囲の状

況を検出するセンサを含む検出部から車両に関連する複数の情報を取得する取得部と、取得された複数の情報から車両が障害物を回避するための走行戦略を

設定する設定部を含み、取得された複数の情報、及び設定された走行戦略に基づいて、車両の挙動を制御するための制御変数を算出する算出部と、算出した

制御変数に基づいて、車両の挙動を制御する制御部と、を備える。

【選択図】図３

 

【請求項１】

  車両の周囲の状況を検出する周期として、前記車両の周囲を撮影する第１周期より短い第２周期で、障害物を含む前記車

含む検出部から前記車両に関連する複数の情報を取得する取得部と、

  前記取得された複数の情報から前記車両が前記障害物を回避するための走行戦略を設定する設定部を含み、前記取得され

戦略に基づいて、前記車両の挙動を制御するための制御変数を算出する算出部と、

  前記算出した前記制御変数に基づいて、前記車両の挙動を制御する制御部と、を備える

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記算出部は、深層学習を用いた積分法による多変量解析によって前記制御変数を算出する

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記取得部は、１０億分の１秒単位で前記複数の情報を取得し、前記算出部は、１０億分の１秒単位で取得された情報を

制御部は、前記制御変数を１０億分の１秒単位で前記車両の挙動の制御を実行する

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記設定部は、前記走行戦略として、前記障害物を回避した目的地に到達するまでの走行経路に関する走行パターンを適

ンのうちの前記車両と前記障害物との間の空間の大きさが予め定めた所定値を超える走行パターンを設定する

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記算出部は、設定された前記走行パターンに応じて前記車両が走行するように前記制御変数を算出する

  請求項４に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記制御変数は、前記車両の速度、及び前記車両の速度を変化させるタイミングである

  請求項５に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  コンピュータを、請求項１乃至請求項６のいずれか１項に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

0.906422 JP2023003782A 2023-01-13 JP2024100068 2024-07-26 0000-01-01 0000-01-01
冷却実行装置、冷却実行プログラム、および冷却実

行方法

H01L23/34 | G06F1/20 |
H05K7/20 | H04L67/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】車両が有する制御装置の温度変化に応じて効率的な冷却を行う冷却システムを実現する。

【解決手段】冷却実行装置は、車両の自動運転を制御する車両に搭載された制御装置の温度を検知し、検知部が検知した温度が、所定温度以上を継続する時

間に基づいて、所定の冷却手段を用いて制御装置の冷却を実行する。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  車両の自動運転を制御する前記車両に搭載された制御装置の温度を検知する検知部と、

  前記検知部が検知した前記温度が、所定温度以上を継続する時間に基づいて、所定の冷却手段を用いて前記制御装置の冷

  を備える冷却実行装置。

【請求項２】

  前記冷却実行部は、前記所定温度以上を継続する時間が所定の閾値を超えた場合に、１又は複数種類の空冷手段、１又は

冷却手段のうちの複数を含む、前記冷却手段を用いて冷却を実行する、

  ことを特徴とする請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項３】

  前記冷却実行部は、前記温度が所定の閾値を超えた場合に急速冷却を実行する、

  ことを特徴とする請求項２に記載の冷却実行装置。

【請求項４】

  車両の自動運転を制御する前記車両に搭載された制御装置の温度変化を予測する予測部を更に有し、

  前記冷却実行部は、前記予測部により予測された前記温度変化として、前記所定温度以上を継続する時間に基づいて、前

る、

  ことを特徴とする請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項５】

  前記制御装置の複数の部位のそれぞれの温度変化を予測する予測部を更に有し、

  前記冷却実行部は、前記予測部による予測結果に基づいて、前記制御装置の複数の部位のそれぞれを冷却する複数の冷却

て、前記制御装置の冷却を開始する、

  ことを特徴とする請求項２に記載の冷却実行装置。

【請求項６】

  前記制御装置は、それぞれが前記制御装置の異なる位置に配置された複数の処理チップ

を有し、

  前記複数の冷却手段のそれぞれは、前記複数の処理チップのそれぞれに対応する位置に配置されている、

  ことを特徴とする請求項５に記載の冷却実行装置。

【請求項７】

  コンピュータを、請求項１から６のいずれか一項に記載の冷却実行装置として機能さ

せるための冷却実行プログラム。

【請求項８】

  コンピュータによって実行される冷却実行方法であって、

  車両の自動運転を制御する前記車両に搭載された制御装置の温度を検知する検知段階と、

  前記検知段階にて検知した前記温度が、所定温度以上を継続する時間に基づいて、所定の冷却手段を用いて前記制御装置



0.906422 JP2023003817A 2023-01-13 JP2024100091 2024-07-26 0000-01-01 0000-01-01
冷却実行装置、冷却実行プログラム、および冷却実

行方法

B60W50/00 | H05K7/20 |
H04L67/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】車両が有する制御装置の温度変化に応じて効率的な冷却を行う冷却システムを実現する。

【解決手段】冷却実行装置は、車両の自動運転を制御する車両に搭載された制御装置の温度変化を検知し、温度変化が所定の閾値を超えた場合に、制御装置

の温度を下げる所定の運転条件を選択し、選択部の選択結果に基づき、所定の運転条件を出力する。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  車両の自動運転を制御する前記車両に搭載された制御装置の温度変化を検知する検知部と、

  前記温度変化が所定の閾値を超えた場合に、前記制御装置の温度を下げる所定の運転条件を選択する選択部と、

  前記選択部の選択結果に基づき、前記所定の運転条件を出力する出力部と、

  を有することを特徴とする冷却実行装置。

【請求項２】

  前記選択部は、前記温度変化が所定の閾値を超えた場合に、前記所定の運転条件として、前記制御装置の所定の情報処理

選択する、

  ことを特徴とする請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項３】

  前記制御装置の所定の情報処理として、前記自動運転に係る情報処理を行う外部の情報処理装置から、前記自動運転に係

得部を更に有する、

  ことを特徴とする請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項４】

  前記選択部は、前記温度変化が所定の閾値を超えた場合に、前記所定の運転条件として、前記自動運転の運転速度を所定

択する、

  ことを特徴とする請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項５】

  前記選択部は、前記温度変化が所定の閾値を超えた場合に、前記所定の運転条件として、前記自動運転を手動運転に変更

  ことを特徴とする請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項６】

  前記選択部は、前記温度変化が所定の閾値を超えた場合に、前記所定の運転条件として、前記自動運転の走行ルートに含

運転条件を選択する、

  ことを特徴とする請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項７】

  前記選択部は、前記温度変化が所定の閾値を超えた場合に、前記所定の運転条件として、前記自動運転の情報処理に用い

条件を選択する、

  ことを特徴とする請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項８】

  コンピュータを、請求項１から７のいずれか一項に記載の冷却実行装置として機能させるためのプログラム。

【請求項９】

  コンピュータによって実行される冷却実行方法であって、

  車両の自動運転を制御する前記車両に搭載された制御装置の温度変化を検知する検知段階と、

0.906298 JP2023002965A 2023-01-12 JP2024099199 2024-07-25 0000-01-01 0000-01-01 物品の搬送方法、および、物品の搬送装置 B65B69/00 | B65B5/08 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】容器間の物品の搬送を迅速に行うこと。

【解決手段】実施形態に係る物品の搬送方法は、第１回転工程と、切断工程と、載置工程と、第２回転工程と、取出工程とを有する。第１回転工程は、物品

が収容された第１容器の上下が入れ替わるように第１容器を回転させる。切断工程は、回転された第１容器を全周にわたり切断し、第１容器に開口部を形成

する。載置工程は、第１容器の開口部を覆うように、第１容器に第２容器をかぶせる。第２回転工程は、第１容器と、第２容器とを押さえながら、第１容器

と、第２容器との上下が入れ替わるように、第１容器と、第２容器とを回転させる。取出工程は、第１容器を上方に取り出す。第２容器の載置面は、第１容

器の載置面よりも大きい。

【選択図】図４

 

【請求項１】

  物品が収容された第１容器の上下が入れ替わるように前記第１容器を回転させる第１回転工程と、

  回転された前記第１容器を全周にわたり切断し、前記第１容器に開口部を形成する切断工程と、

  前記第１容器の前記開口部を覆うように、前記第１容器に第２容器をかぶせる載置工程と、

  前記第１容器と、前記第２容器とを押さえながら、前記第１容器と、前記第２容器との上下が入れ替わるように、前記第

せる第２回転工程と、

  前記第１容器を上方に取り出す取出工程と

  を有し、

  前記第２容器の載置面は、前記第１容器の載置面よりも大きい、物品の搬送方法。

【請求項２】

  前記載置工程では、前記第１容器の前記開口部に下敷きが載置された後に、前記第１容器に前記第２容器がかぶせられる

法。

【請求項３】

  前記切断工程における前記第１容器の切断箇所は、前記物品の特徴に応じて設定される、請求項１または２に記載の物品

【請求項４】

  物品が収容される容器を把持する把持アームと、

  前記容器を切断する切断装置と、

  前記把持アーム、および、前記切断装置を制御する制御装置と

  を備え、

  前記制御装置は、前記物品が収容された第１容器の上下が入れ替わるように前記把持アームによって前記第１容器を回転

  回転された前記第１容器を前記切断装置によって全周にわたり切断し、前記第１容器に開口部を形成させ、

  前記第１容器の前記開口部を覆うように、前記把持アームによって前記第１容器に第２容器をかぶせ、

  前記把持アームによって前記第１容器と、前記第２容器とを押さえながら、前記第１容器と、前記第２容器との上下が入

よって前記第１容器と、前記第２容器とを回転させ、

  前記把持アームによって前記第１容器を上方に取り出させ

  前記第２容器の載置面は、前記第１容器の載置面よりも大きい、物品の搬送装置。

0.906298 JP2023003401A 2023-01-12 JP2024099448 2024-07-25 0000-01-01 0000-01-01
冷却実行装置、冷却実行プログラム、および冷却実

行方法

B60W30/00 | B60W40/06
| F01P1/06 | F01P3/12

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】車両が有する制御装置の温度変化に応じて効率的な冷却を行う冷却システムを実現する。

【解決手段】冷却実行装置は、予め設定された走行ルートに基づいて、自動運転と手動運転との切り替えを推定し、推定部の推定結果に基づき、所定の冷却

手段が設定された冷却予定を作成し、作成部により作成された冷却予定に基づき、車両の自動運転を制御する車両に搭載された制御装置の冷却を実行する。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  予め設定された走行ルートに基づいて、自動運転と手動運転との切り替えを推定する推定部と、

  前記推定部の推定結果に基づき、所定の冷却手段が設定された冷却予定を作成する作成部と、

  前記作成部により作成された前記冷却予定に基づき、車両の自動運転を制御する車両に搭載された制御装置の冷却を実行

  を有することを特徴とする冷却実行装置。

【請求項２】

  前記推定部は、前記走行ルートの道路状況に基づいて前記自動運転から前記手動運転への切り替えが発生するか否かを推

  ことを特徴とする請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項３】

  前記作成部は、前記推定部により前記自動運転を前記手動運転に切り替えると推定された場合、該手動運転の走行区間に

却予定を作成し、

  前記推定部により前記手動運転を前記自動運転に切り替えると推定された場合、該自動運転の走行区間に対する冷却手段

る、

  ことを特徴とする請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項４】

  車両の自動運転を制御する前記車両に搭載された制御装置の温度変化を検知する検知部と、

  前記制御装置の温度変化を予測する予測部とを更に有し、

  前記作成部は、前記検知部により検知された実際の温度変化と前記予測部により予測された予測の温度変化とを比較して

変化を上回る場合に、前記所定の冷却手段が設定された前記冷却予定を作成する、

  ことを特徴とする請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項５】

  前記冷却手段は、１又は複数種類の空冷手段、１又は複数種類の水冷手段、および液体窒素冷却手段のうちの複数を含む

  ことを特徴とする請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項６】

  車両の自動運転を制御する前記車両に搭載された制御装置の温度変化を予測する予測部を更に有し、

  前記冷却実行部は、前記作成部により作成された前記冷却予定に基づいて、前記制御装置の複数の部位のそれぞれを冷却

却手段を用いて、前記制御装置の冷却を実行する、

  ことを特徴とする請求項５に記載の冷却実行装置。

【請求項７】

  前記制御装置は、それぞれが前記制御装置の異なる位置に配置された複数の処理チップを有し、

  前記複数の冷却手段のそれぞれは、前記複数の処理チップのそれぞれに対応する位置に配置されている、

  ことを特徴とする請求項６に記載の冷却実行装置。

【請求項８】

1.031796 JP2023002662A 2023-01-11 JP2024057561 2024-04-24 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置、情報処理システムおよびプログラム

G08B31/00 | G01C21/26
| G08B21/10 |
G08B21/22

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】生命を脅かす危機に関わる事象の発生が予測された場合に、車や人が密集状態となることを抑制する。

【解決手段】サーバ（情報処理装置）１４の第１予測部１４２は、生命を脅かす危機に関わる事象の発生の危険度を予測し、第２予測部１４３は、収集した

車両１２および携帯端末１８Ａ，１８Ｂ，１８Ｃの少なくとも一方の位置情報から、車両１２および携帯端末１８Ａ，１８Ｂ，１８Ｃを所持する人の少なく

とも一方の密集度を予測する。通知部１４４Ｂは、第１予測部１４２によって発生が予測された前記事象の発生の危険度が第１閾値を超えた場合に、車両１

２および携帯端末１８Ａ，１８Ｂ，１８Ｃの少なくとも一方へ第１予測部１４２による予測結果に関する通知情報を送信すると共に、第２予測部１４３に

よって予測された密集度が第２閾値を超えた場合に第１閾値を低下させる。

【選択図】図８

 

【請求項１】

  生命を脅かす危機に関わる事象の発生の危険度を予測する第１予測部と、

  収集した車両および携帯端末の少なくとも一方の位置情報から、前記車両および前記携帯端末を所持する人の少なくとも

と、

  前記第１予測部によって発生が予測された前記事象の発生の危険度が第１閾値を超えた場合に、前記車両および前記携帯

測部による予測結果に関する通知情報を送信すると共に、前記第２予測部によって予測された前記密集度が第２閾値を超え

る通知部と、

  を含む情報処理装置。

【請求項２】

  前記第１予測部は、前記車両に搭載された制御装置から要求信号を受け付けた場合に、記憶部に格納された情報に基づい

の発生の危険度を予測する請求項１記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記第１予測部による予測結果に関する通知情報は、前記車両および前記携帯端末を所持する人の少なくとも一方の避難

項１記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記第２予測部は、予測対象地域を分割して成る複数の予測エリアの各々を単位として前記密集度を予測し、

  前記通知部は、前記第２予測部によって予測された密集度が第２閾値を超えた特定の予測エリアについて対応する前記第

によって発生が予測された前記事象の発生の危険度が、前記特定の予測エリアに対応する前記第１閾値を超えた場合に、前

記車両および前記携帯端末の少なくとも一方へ前記第１予測部による予測結果に関する通知情報を送信する請求項１記載の

【請求項５】

  請求項１～請求項４の何れか１項記載の情報処理装置と、

  前記車両に搭載された制御装置と、

  前記携帯端末と、

  を含む情報処理システム。

【請求項６】

  コンピュータに、

  生命を脅かす危機に関わる事象の発生の危険度を予測し、

  収集した車両および携帯端末の少なくとも一方の位置情報から、前記車両および前記携帯端末を所持する人の少なくとも

  前記発生を予測した前記事象の発生の危険度が第１閾値を超えた場合に、前記車両および前記携帯端末の少なくとも一方

象の発生の予測結果に関する通知情報を送信すると共に、前記予測した前記密集度が第２閾値を超えた場合に前記第１閾値

  ことを含む処理を実行させるためのプログラム。

1.157419 JP2023002663A 2023-01-11 JP2024062323 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム B60W30/09 | B60W60/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】衝突の回避、または衝突時に車両に発生する損害を低減できる自動運転を可能とする。【解決手段】情報処理装置は、障害物を含む車両

の周囲の状況を検出するセンサを含む検出部から車両に関連する複数の情報を取得する取得部と、取得された複数の情報を用いて、車両が障害物を回避する

ために過去に行った走行パターンであり、異なる複数の走行パターンを登録する登録部によって登録された複数の走行パターンから車両が障害物を回避する

ための走行パターンを選択的に設定する設定部を含み、取得された複数の情報、及び設定された走行パターンに基づいて、当該走行パターンに応じて車両が

走行するように、車両の挙動を制御するための制御変数を算出する算出部と、算出した制御変数に基づいて、車両の挙動を制御する制御部と、を備える。

【選択図】図３

 

【請求項１】

  車両が障害物を回避するために過去に行った走行パターンであり、異なる複数の走行パターンを登録する登録部と、

  前記障害物を含む前記車両の周囲の状況を検出するセンサを含む検出部から前記車両に関連する複数の情報を取得する取

  前記取得された複数の情報を用いて、前記登録された複数の走行パターンから前記車両が前記障害物を回避するための走

部を含み、前記取得された複数の情報、及び設定された走行パターンに基づいて、当該走行パターンに応じて前記車両が走

制御するための制御変数を算出する算出部と、

  前記算出した前記制御変数に基づいて、前記車両の挙動を制御する制御部と、を備える

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記登録部は、前記走行パターンを、前記制御の対象とする車両毎に登録するか、又は前記車両の車種毎に登録する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記障害物は、前記車両以外の他車両である、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記制御変数は、前記車両の速度、及び前記車両の速度を変化させるタイミングである

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記算出部は、深層学習を用いた積分法による多変量解析によって前記制御変数を算出する

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記取得部は、１０億分の１秒単位で前記複数の情報を取得し、前記算出部は、１０億分の１秒単位で取得された情報を

制御部は、前記制御変数を用いて１０億分の１秒単位で前記車両の挙動の制御を実行する

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  コンピュータを、請求項１乃至請求項６のいずれか１項に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

0.905429 JP2023000430A 2023-01-05 JP2024097142 2024-07-18 0000-01-01 0000-01-01 冷却システム、冷却方法及び冷却プログラム
G06F1/20 | B60W50/02 |
B60W60/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】車両が有する制御装置の温度変化に応じて効率的な冷却を行う冷却システムを提供する。

【解決手段】冷却システムは、取得された冷却実行装置を有する車両の位置情報と、車両が有する制御装置の温度情報とに基づいて、制御装置の温度変化を

予測するサーバと、予測された制御装置の温度変化の予測結果に基づいて、制御装置の冷却を開始する冷却実行装置とを有する。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  サーバと冷却実行装置とからなる冷却システムであって、

  前記サーバは、

  前記冷却実行装置を有する車両の位置情報と、前記車両が有する制御装置の温度情報とを、前記冷却実行装置から取得す

  前記情報取得部により取得された前記冷却実行装置を有する車両の位置情報と、前記車両が有する制御装置の温度情報と

化を予測する予測部と

  を有し、

  前記冷却実行装置は、

  前記サーバの前記予測部により予測された前記制御装置の温度変化の予測結果を、前記サーバから取得する情報取得部と

  前記情報取得部により取得された前記制御装置の温度変化の予測結果に基づいて、前記制御装置の冷却を開始する冷却実

  を有することを特徴とした冷却システム。

【請求項２】

  前記サーバは、

  前記情報取得部により取得された前記冷却実行装置を有する車両の位置情報と、前記車両が有する制御装置の温度情報と

置の温度との関係を表すマップを作成する作成部を

  さらに有し、

  前記予測部は、前記情報取得部により取得された前記冷却実行装置を有する車両の位置情報と、前記車両が有する制御装

作成された前記車両の位置と前記制御装置の温度との関係を表すマップとに基づいて、前記制御装置の温度変化を予測する

  ことを特徴とする請求項１に記載の冷却システム。

【請求項３】

  前記サーバの情報取得部は、前記冷却実行装置を有する車両の位置情報と、前記車両が有する制御装置の温度情報と、前

記冷却実行装置から取得し、

  前記作成部は、前記情報取得部により取得された前記冷却実行装置を有する車両の位置情報と、前記車両が有する制御装

る情報とから、前記車両の種類における前記車両の位置と前記制御装置の温度との関係を表すマップを作成し、

  前記サーバの予測部は、前記情報取得部により取得された前記冷却実行装置を有する車両の位置情報と、前記車両が有す

部により作成された前記車両の種類における前記車両の位置と前記制御装置の温度との関係を表すマップとに基づいて、前

  ことを特徴とする請求項２に記載の冷却システム。

【請求項４】

  前記冷却実行部は、前記情報取得部により取得された前記制御装置の温度変化の予測結果を用いて、前記制御装置が発熱

置の冷却を開始する

  ことを特徴とする請求項１に記載の冷却システム。

【請求項５】

  前記冷却実行部は、前記情報取得部により取得された前記制御装置の温度変化の予測結果を用いて、前記制御装置の温度

1.156468 JP2023000629A 2023-01-05 JP2024062320 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム
B60W30/09 | B60W60/00
| G08G1/16 | G06N3/08

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】Ｌｅｖｅｌ６の自動運転を実現し得る情報処理装置を提供する。【解決手段】情報処理装置は、障害物を含む車両の周囲の状況を検出す

るセンサを含む検出部から車両に関連する複数の情報を取得する取得部と、取得された複数の情報から車両が障害物を回避するための走行戦略を設定する設

定部を含み、取得された複数の情報、及び設定された走行戦略に基づいて、車両の挙動を制御するための制御変数を算出する算出部と、算出した制御変数に

基づいて、車両の挙動を制御する制御部と、を備え、設定部は、走行戦略として、障害物を回避した目的地に到達するまでの走行経路に関する走行パターン

を適用し、複数の異なる走行パターンのうちの車両と障害物との間における、車両及び障害物の少なくとも一方の移動に応じて時系列に変化する空間の大き

さが最大となる走行パターンを設定する。【選択図】図３

 

【請求項１】

  障害物を含む車両の周囲の状況を検出するセンサを含む検出部から前記車両に関連する複数の情報を取得する取得部と、

  前記取得された複数の情報から前記車両が前記障害物を回避するための走行戦略を設定する設定部を含み、前記取得され

戦略に基づいて、前記車両の挙動を制御するための制御変数を算出する算出部と、

  前記算出した前記制御変数に基づいて、前記車両の挙動を制御する制御部と、を備え、

  前記設定部は、前記走行戦略として、前記障害物を回避した目的地に到達するまでの走行経路に関する走行パターンを適

ンのうちの前記車両と前記障害物との間における、前記車両及び前記障害物の少なくとも一方の移動に応じて時系列に変化

行パターンを設定する

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記障害物は、前記車両以外の他車両である、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記算出部は、設定された前記走行パターンに応じて前記車両が走行するように前記制御変数を算出する

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記制御変数は、前記車両の速度、及び前記車両の速度を変化させるタイミングである

  請求項３に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記算出部は、深層学習を用いた積分法による多変量解析によって前記制御変数を算出する

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記取得部は、１０億分の１秒単位で前記複数の情報を取得し、前記算出部は、１０億分の１秒単位で取得された情報を

制御部は、前記制御変数を用いて１０億分の１秒単位で前記車両の挙動の制御を実行する

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  コンピュータを、請求項１乃至請求項６のいずれか１項に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

1.156468 JP2023000630A 2023-01-05 JP2024062321 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム
B60W30/09 | B60W60/00
| G08G1/16 | G06N3/08

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】Ｌｅｖｅｌ６の自動運転を実現し得る情報処理装置を提供する。【解決手段】情報処理装置は、障害物を含む車両の周囲の状況を検出す

るセンサを含む検出部から車両に関連する複数の情報を取得する取得部と、取得された複数の情報から車両が障害物を回避するための走行戦略を設定する設

定部を含み、取得された複数の情報、及び設定された走行戦略に基づいて、車両の挙動を制御するための制御変数を算出する算出部と、算出した制御変数に

基づいて、車両の挙動を制御する制御部と、を備え、設定部は、走行戦略として、障害物を回避した目的地に到達するまでの走行経路に関する走行パターン

を適用し、複数の異なる走行パターンに対して取得された複数の情報を用いて障害物に対する接触を含む衝突のリスクに応じた重み付け値を設定し、設定し

た重み付け値に応じて複数の異なる走行パターンから選択的に走行パターンを設定する。【選択図】図３

 

【請求項１】

  障害物を含む車両の周囲の状況を検出するセンサを含む検出部から前記車両に関連する複数の情報を取得する取得部と、

  前記取得された複数の情報から前記車両が前記障害物を回避するための走行戦略を設定する設定部を含み、前記取得され

戦略に基づいて、前記車両の挙動を制御するための制御変数を算出する算出部と、

  前記算出した前記制御変数に基づいて、前記車両の挙動を制御する制御部と、を備え、

  前記設定部は、前記走行戦略として、前記障害物を回避した目的地に到達するまでの走行経路に関する走行パターンを適

ンに対して前記取得された複数の情報を用いて前記障害物に対する接触を含む衝突のリスクに応じた重み付け値を設定し、

複数の異なる走行パターンから選択的に走行パターンを設定する

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記重み付け値は、前記リスクの低さを示す値であるか、又は前記リスクの高さを示す値である、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記障害物は、前記車両以外の他車両である、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記設定部は、前記車両が走行車線からはみ出る場合、当該走行車線からはみ出ない場合に比較して、前記重み付け値と

る、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記設定部は、前記車両と前記障害物との間の空間の大きさが大きいほど、前記重み付け値として前記リスクが低い値を

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記算出部は、設定された前記走行パターンに応じて前記車両が走行するように前記制御変数を算出する

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  前記制御変数は、前記車両の速度、及び前記車両の速度を変化させるタイミングである

  請求項６に記載の情報処理装置。

【請求項８】

  前記算出部は、深層学習を用いた積分法による多変量解析によって前記制御変数を算出する

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項９】

  前記取得部は、１０億分の１秒単位で前記複数の情報を取得し、前記算出部は、１０億分の１秒単位で取得された情報を

0.905429 JP2023000632A 2023-01-05 JP2024097223 2024-07-18 0000-01-01 0000-01-01 冷却システム、冷却方法及び冷却プログラム G06F1/20 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】車両が有する制御装置の温度変化に応じて効率的な冷却を行う冷却システムを提供する。

【解決手段】冷却システムは、制御装置における各集積回路の位置情報と、各集積回路の処理に関する情報と、車両の運転状況に関する情報とに基づいて、

制御装置の各位置の温度変化を予測するサーバと、制御装置の各位置の温度変化の予測結果に基づいて、制御装置の冷却を開始する冷却実行装置とを有す

る。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  サーバと冷却実行装置とからなる冷却システムであって、

  前記サーバは、

  制御装置における各集積回路の位置情報と、前記各集積回路の処理に関する情報と、車両の運転状況に関する情報とを、

取得部と、

  前記情報取得部により取得された、前記制御装置における各集積回路の位置情報と、前記各集積回路の処理に関する情報

報とに基づいて、前記制御装置の各位置の温度変化を予測する予測部と

  を有し、

  前記冷却実行装置は、

  前記サーバの前記予測部により予測された前記制御装置の各位置の温度変化の予測結果を、前記サーバから取得する情報

  前記情報取得部により取得された前記制御装置の各位置の温度変化の予測結果に基づいて、前記制御装置の冷却を開始す

  を有することを特徴とした冷却システム。

【請求項２】

  前記予測部は、前記情報取得部により取得された前記制御装置における各集積回路の位置情報と、前記各集積回路の処理

況に関する情報とを用いて、前記制御装置の各位置の経時的な温度変化を予測する

  ことを特徴とする請求項１に記載の冷却システム。

【請求項３】

  前記冷却実行部は、前記情報取得部により取得された前記制御装置の各位置の温度変化の予測結果を用いて、前記制御装

する

  ことを特徴とする請求項１に記載の冷却システム。

【請求項４】

  前記冷却実行部は、前記情報取得部により取得された前記制御装置の各位置の温度変化の予測結果を用いて、前記制御装

記制御装置の発熱が起こる位置の冷却を開始する

  ことを特徴とする請求項３に記載の冷却システム。

【請求項５】

  前記冷却実行部は、前記情報取得部により取得された前記制御装置の各位置の温度変化の予測結果を用いて、前記制御装

数種類の冷却手段から選択した１又は複数の冷却手段を用いて、前記制御装置の発熱が起こる位置の冷却を開始する

  ことを特徴とする請求項１に記載の冷却システム。

【請求項６】

  前記複数種類の冷却手段は、１又は複数種類の空冷手段、１又は複数種類の水冷手段、

及び液体窒素冷却手段のうちの複数を含む

  ことを特徴とする請求項５に記載の冷却システム。

【請求項７】

0.905305 JP2023000212A 2023-01-04 JP2024096607 2024-07-17 0000-01-01 0000-01-01 冷却装置、冷却方法及び冷却プログラム
B60W50/02 | B60W60/00
| H05K7/20

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】車両が有する制御装置の温度変化に応じて効率的な冷却を行う冷却システムを提供する。

【解決手段】本願に係る冷却装置は、予測部と冷却実行部とを備える。予測部は、車両の自動運転を制御する前記車両に搭載された制御装置の温度変化を予

測する。冷却実行部は、予測部によって予測された温度変化に基づいて、制御装置の温度が所定の温度範囲内に保持されるように冷却を行う。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  車両の自動運転を制御する前記車両に搭載された制御装置の温度変化を予測する予測部と、

  前記予測部によって予測された前記温度変化に基づいて、前記制御装置の温度が所定の温度範囲内に保持されるように冷

  を備える冷却装置。

【請求項２】

  前記冷却実行部は、前記制御装置について予め定められた閾値の温度に応じて、前記所定の温度範囲を決定する

  ことを特徴とする請求項１に記載の冷却装置。

【請求項３】

  前記予測部は、ＡＩによって前記制御装置の前記温度変化を予測する

  ことを特徴とする請求項１に記載の冷却装置。

の冷却装置。

【請求項４】

  前記制御装置が取得した情報と、前記制御装置が前記情報を取得したときの前記制御装置の温度変化とを学習データとし

記制御装置が取得する情報を入力とし、前記制御装置の温度変化を出力とする学習モデルを記憶するモデル記憶部と、

  前記制御装置が取得する情報を取得する情報取得部と

  を更に備え、

  前記予測部は、前記情報取得部が取得した情報を前記学習モデルに入力することによって、前記制御装置の前記温度変化

  ことを特徴とする請求項３に記載の冷却装置。

【請求項５】

  前記情報取得部は、前記制御装置が前記車両に搭載されたセンサから取得するセンサ情報を、前記センサ又は前記制御装

  ことを特徴とする請求項４に記載の冷却装置。

【請求項６】

  前記情報取得部は、前記制御装置が前記車両に搭載されたカメラによって撮像された撮像画像を解析した解析結果を、前

  ことを特徴とする請求項４に記載の冷却装置。

【請求項７】

  前記情報取得部は、前記制御装置が外部装置から受信する外部情報を、前記外部装置又は前記制御装置から取得する

  ことを特徴とする請求項４に記載の冷却装置。

【請求項８】

  前記情報取得部は、前記制御装置が前記外部装置から受信する、前記車両が位置する道路の交通情報を、前記外部装置又

  ことを特徴とする請求項７に記載の冷却装置。

【請求項９】

  前記冷却実行部は、前記予測部によって予測された前記制御装置の温度の高さに応じて、複数種類の冷却手段から選択し

前記制御装置の冷却を開始する



0.905305 JP2023000289A 2023-01-04 JP2024096641 2024-07-17 0000-01-01 0000-01-01 冷却システム、冷却方法及び冷却プログラム
G06F1/20 | B60W60/00 |
B60W50/02

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】車両が有する制御装置の温度変化に応じて効率的な冷却を行う冷却システムを提供する。

【解決手段】冷却システムは、取得された冷却実行装置を有する車両の位置情報と、車両が有する制御装置の温度情報と、交通状況に関する情報と、天候情

報とに基づいて、制御装置の温度変化を予測するサーバと、予測された制御装置の温度変化の予測結果に基づいて、制御装置の冷却を開始する冷却実行装置

とを有する。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  サーバと冷却実行装置とからなる冷却システムであって、

  前記サーバは、

  前記冷却実行装置を有する車両の位置情報と、前記車両が有する制御装置の温度情報と、交通状況に関する情報と、天候

する情報取得部と、

  前記情報取得部により取得された前記冷却実行装置を有する車両の位置情報と、前記車両が有する制御装置の温度情報と

記天候情報とに基づいて、前記制御装置の温度変化を予測する予測部と

  を有し、

  前記冷却実行装置は、

  前記サーバの前記予測部により予測された前記制御装置の温度変化の予測結果を、前記サーバから取得する情報取得部と

  前記情報取得部により取得された前記制御装置の温度変化の予測結果に基づいて、前記制御装置の冷却を開始する冷却実

  を有することを特徴とした冷却システム。

【請求項２】

  前記サーバは、

  前記情報取得部により取得された前記冷却実行装置を有する車両の位置情報と、前記車両が有する制御装置の温度情報と

記天候情報とから、前記車両の位置と、前記交通状況に関する情報と、前記天候情報と、前記制御装置の温度との関係を表

  さらに有し、

  前記予測部は、前記情報取得部により取得された前記冷却実行装置を有する車両の位置情報と、前記車両が有する制御装

する情報と、前記天候情報と、前記作成部により作成された前記車両の位置と、前記交通状況に関する情報と、前記天候情

係を表すマップとに基づいて、前記制御装置の温度変化を予測する

  ことを特徴とした請求項１に記載の冷却システム。

【請求項３】

  前記作成部は、前記情報取得部により取得された前記冷却実行装置を有する車両の位置情報と、前記車両が有する制御装

する情報と、前記天候情報とから、前記交通状況に関する情報や前記天候情報ごとに、前記車両の位置と前記制御装置の温

る

  ことを特徴とする請求項２に記載の冷却システム。

【請求項４】

  前記サーバの情報取得部は、さらに前記車両の種類に関する情報を前記冷却実行装置から取得し、

  前記作成部は、前記冷却実行装置を有する車両の位置情報と、前記車両が有する制御装置の温度情報と、前記交通状況に

記車両の種類に関する情報とから、前記車両の位置と、前記交通状況に関する情報と、前記天候情報と、前記車両の種類と

表すマップを作成する

  ことを特徴とする請求項２に記載の冷却システム。

【請求項５】

1.104221 JP2023000320A 2023-01-04 JP2024066382 2024-05-15 0000-01-01 0000-01-01
情報処理装置、情報処理方法、及び情報処理プログ

ラム
G06T7/60 | H04N7/01 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】移動する物体を検出する情報処理装置、情報処理方法及び情報処理プログラムを提供する。【解決手段】情報処理装置１０は、第１のプ

ロセッサＭｏＰＵ１２を備える。第１のプロセッサは、物体の画像から物体の存在位置を示す点を抽出し、物体の存在位置を示す点の、所定の座標軸に沿っ

た動きを示す動き情報を１０００フレーム／秒以上のフレームレートで出力する。【選択図】図２

 

【請求項１】

  フレームレートを変更することが可能なカメラと、

  プロセッサと、

  を備えた情報処理装置であって、

  前記プロセッサは、

  前記カメラによって撮像された画像に写る物体を検出し、

  検出された前記物体の数、前記物体の加速度、及び前記物体の大きさの少なくとも１つに応じて、前記カメラの前記フレ

る、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記プロセッサは、

  前記物体の数に応じて前記フレームレートを変更する際に、

  前記物体の数が多いほど、前記フレームレートを高くするように制御し、

  前記物体の数が少ないほど、前記フレームレートを低くするように制御する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記プロセッサは、

  前記物体の加速度に応じて前記フレームレートを変更する際に、

  前記物体の加速度が大きいほど、前記フレームレートを高くするように制御し、

  前記物体の加速度が小さいほど、前記フレームレートを低くするように制御する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記プロセッサは、

  前記物体の大きさに応じて前記フレームレートを変更する際に、

  前記物体の大きさが大きいほど、前記フレームレートを高くするように制御し、

  前記物体の大きさが小さいほど、前記フレームレートを低くするように制御する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記プロセッサは、

  前記物体の数、前記物体の加速度、及び前記物体の大きさの少なくとも１つに応じて、外部環境に関するスコアを計算し

  前記外部環境に関するスコアと予め設定された閾値とに応じて、前記フレームレートを変更するように制御する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項６】

1.104221 JP2023000321A 2023-01-04 JP2024066383 2024-05-15 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置

G06T7/20 | G06T7/00 |
G06V20/58 | H04N23/60
| H04N23/66 | G08G1/16

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】移動する物体の存在位置を速やかに検出する情報処理装置を提供する。【解決手段】車両に搭載された情報処理装置１０は、第１のプロ

セッサであるＭｏＰＵ１２を備える。第１のプロセッサは、物体の画像から物体の存在位置を示す点を抽出し、その物体の存在位置を示す点を出力する。そ

の際、車両の走行に関する危険度のスコアを算出し、スコアに応じて撮影するカメラのフレームレートを決定する。たとえば、所定の座標軸に沿った動きを

示す動き情報を１０００フレーム／秒以上のフレームレートで出力する。【選択図】図２

 

【請求項１】

  第１のプロセッサを備えた情報処理装置であって、

  前記第１のプロセッサは、物体が写る画像から前記物体の存在位置を示す点を抽出し、前記物体の存在位置を示す点を出

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記情報処理装置は、フレームレートを変更することが可能なカメラを備え、

  前記第１のプロセッサは、

  外部環境に関するスコアを計算し、

  前記スコアに応じて、前記カメラのフレームレートを決定し、

  決定した前記フレームレートにより画像の撮像を指示する制御信号を前記カメラに対して出力し、

  前記カメラによって撮像された画像から前記物体の存在位置を示す点を抽出し、前記物体の存在位置を示す点を出力する

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記情報処理装置は車両に搭載され、

  前記第１のプロセッサは、

  前記外部環境に関するスコアとして、前記車両の走行に関する危険度を計算し、

  前記危険度に応じて、前記カメラのフレームレートを決定し、

  決定した前記フレームレートにより画像の撮像を指示する制御信号を前記カメラに対して出力し、

  前記カメラによって撮像された画像から前記物体の存在位置を示す点を抽出し、前記物体の存在位置を示す点を出力する

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記第１のプロセッサは、

  前記画像から物体を抽出し、

  前記物体の存在位置が所定領域である場合に、前記物体の存在位置を示す点を抽出し、前記物体の存在位置を示す点を出

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記第１のプロセッサは、

  前記画像から物体を抽出し、

  前記物体毎にスコアを計算し、

  前記スコアが所定閾値以上の前記物体の存在位置を示す点を抽出し、前記物体の存在位置を示す点を出力する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

1.029819 JP2022212507A 2022-12-28 JP2024061573 2024-05-07 0000-01-01 0000-01-01
搬送装置、搬送システム、搬送方法及び搬送プログ

ラム
B65G1/00 | B65G1/137 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】効率良く荷物をピッキングして予め定めた位置まで運搬する。

【解決手段】搬送装置５２は、荷物が収容される収容部と、前記荷物を操作するアームと、外部の情報を検知する第１センサ７２と、を含む搬送装置５２で

あって、前記搬送装置５２は、他の搬送装置５２に搭載された前記第１センサ７２の情報を取得する取得部と、自装置に搭載された前記第１センサ７２のセ

ンサ情報に加えて取得した前記第１センサ７２のセンサ情報を用いて、自動運転を行うように制御する制御部と、を備えている。

【選択図】図６

 

【請求項１】

  荷物が収容される収容部と、前記荷物を操作するアームと、外部の情報を検知する第１センサと、を含む搬送装置であっ

  前記搬送装置は、

  他の搬送装置に搭載された前記第１センサの情報を取得する取得部と、

  自装置に搭載された前記第１センサのセンサ情報に加えて取得した前記第１センサのセンサ情報を用いて、自動運転を行

  を備えた搬送装置。

【請求項２】

  前記第１センサとして、外部を撮像するカメラ及び外部を計測するＬｉＤＡＲを含む複数種類の装置のうちの何れか１つ

送装置。

【請求項３】

  前記取得部は、前記搬送装置が走行するエリアに設置された第２センサのセンサ情報を取得し、

  前記制御部は、前記第１センサのセンサ情報に加えて前記第２センサのセンサ情報を用いて自動運転を行うように制御す

【請求項４】

  前記取得部は、前記搬送装置が走行するエリアを飛行する飛行体に搭載された第３センサのセンサ情報を取得し、

  前記制御部は、前記第１センサのセンサ情報に加えて前記第３センサのセンサ情報を用いて自動運転を行うように制御す

【請求項５】

  請求項１～請求項４の何れか１項に記載の搬送装置を複数備え、

  前記搬送装置は、

  第１レーンを走行する第１カート、及び、前記第１レーンに隣接する第２レーンを走行する第２カートを含み、

  前記第１カートは、前記第１レーンを走行しながら前記第１カートの前記アームで前記荷物をピックアップし、

  前記第２カートは、前記第１カートによりピックアップされた前記荷物を、走行しながら前記第２カートの前記アームで

  搬送システム。

【請求項６】

  荷物が収容される収容部と、前記荷物を操作するアームと、外部の情報を検知する第１センサと、を含む搬送装置であっ

  前記搬送装置は、

  他の搬送装置に搭載された前記第１センサの情報を取得し、

  自装置に搭載された前記第１センサのセンサ情報に加えて取得した前記第１センサのセンサ情報を用いて、自動運転を行

  処理をコンピュータが実行する搬送方法。

【請求項７】

  荷物が収容される収容部と、前記荷物を操作するアームと、外部の情報を検知する第１センサと、を含む搬送装置であっ

  前記搬送装置は、

  他の搬送装置に搭載された前記第１センサの情報を取得し、

  自装置に搭載された前記第１センサのセンサ情報に加えて取得した前記第１センサのセンサ情報を用いて、自動運転を行

1.155043 JP2022210851A 2022-12-27 JP2024062318 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及び車両

B60W30/08 | B60W60/00
| G08G1/16 | G06N3/04 |
G06N3/08

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】自動運転機能を有する車両において、他の車両又は物体との衝突及び二次衝突の際に乗員を保護する。

【解決手段】情報処理装置は、車両の周囲の状況を検出するセンサを含む検出部から前記車両に関連する複数の情報を取得する取得部と、前記取得された前

記複数の情報から前記車両の周囲の状況に関するインデックス値を算出し、算出されたインデックス値から前記車両の挙動を制御するための制御変数を算出

する算出部と、前記算出した前記制御変数に基づいて、前記車両の挙動を制御する制御部と、を備え、前記算出部は、前記取得された前記複数の情報に基づ

いて、前記車両に対する対象物の衝突を予測し、前記予測した予測結果が不可避な衝突を示す場合、前記不可避な衝突及び前記衝突の後に他の対象物に対し

て衝突する再衝突において、前記車両に発生する損害が予め定めた閾値以下の損害となるような制御変数を算出する。

【選択図】図１３

 

【請求項１】

  車両の周囲の状況を検出するセンサを含む検出部から前記車両に関連する複数の情報を取得する取得部と、

  前記取得された前記複数の情報から前記車両の周囲の状況に関するインデックス値を算出し、算出されたインデックス値

の制御変数を算出する算出部と、

  前記算出した前記制御変数に基づいて、前記車両の挙動を制御する制御部と、を備え、

  前記算出部は、前記取得された前記複数の情報に基づいて、前記車両に対する対象物の衝突を予測し、前記予測した予測

記不可避な衝突及び前記衝突の後に他の対象物に対して衝突する再衝突において、前記車両に発生する損害が予め定めた閾

数を算出する情報処理装置。

【請求項２】

  前記取得部は、衝突対象物である他の車両から前記車両の周囲の状況に係る情報を取得する

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記取得部は、前記車両が走行する走行路に対して設置された外部装置から前記車両の周囲の状況に係る情報を取得する

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記算出部は、深層学習を用いた積分法による多変量解析により、前記インデックス値から前記制御変数を算出する

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記車両に発生する損害は、前記車両の変形位置及び変形量の少なくとも１つである

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記車両に発生する損害に対応する制御変数は、車両の衝突角度、及び車速の少なくとも１つである

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  請求項３に記載の情報処理装置と、

  前記情報処理装置に接続され、前記車両の周囲の状況を検出する前記センサと、

  前記外部装置から前記複数の情報を受け付ける受付部と、

  を備える車両。

1.029678 JP2022210884A 2022-12-27 JP2024070766 2024-05-23 0000-01-01 0000-01-01 車両

B60L1/00 | B60W30/09 |
G06N20/00 | B60L7/24 |
B60L15/20 | B60L50/60

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】モータで生成された回生電力によって冷却を含む車両の各部を制御する車両を提供する

【解決手段】自動運転を制御する制御装置を備えた車両であって、モータを含むパワーユニットと、制御装置の作動に関わる物体を検出した検出結果を取得

する取得部と、検出結果に基づいて、制御装置における冷却を実行する実行部と、を含み、制御装置は、検出結果に伴う車両の減速時、モータで生成された

回生電力によって冷却を含む車両の各部を制御する。

【選択図】図８

 

【請求項１】

  自動運転を制御する制御装置を備えた車両であって、

  モータを含むパワーユニットと、

  前記制御装置の作動に関わる物体を検出した検出結果を取得する取得部と、

  前記検出結果に基づいて、前記制御装置における冷却を実行する実行部と、を含み、

  前記制御装置は、前記検出結果に伴う前記車両の減速時、前記モータで生成された回生電力によって前記冷却を含む前記

【請求項２】

  前記制御装置は、前記検出結果に伴う前記車両の減速が開始されてから停止するまで、前記回生電力のみによって前記車

車両の減速度を制御する請求項１に記載の車両。

【請求項３】

  前記車両のブレーキ操作を行うブレーキアクチュエータを備え、

  前記制御装置は、前記検出結果に伴う前記車両の減速時、前記回生電力によって前記ブレーキアクチュエータを制御する

【請求項４】

  前記車両のステアリング操作を行うステアリングアクチュエータを備え、

  前記制御装置は、前記検出結果に伴う前記車両の減速時、前記回生電力によって前記ステアリングアクチュエータを制御

の車両。

【請求項５】

  前記取得部は、前記検出結果として、物体の１フレームの画像から前記物体の存在位置を示す点を抽出し、前記物体の存

沿った動きを示す動き情報を１００フレーム／秒以上のフレームレートで取得する請求項１に記載の車両。

【請求項６】

  前記検出結果を用いて、前記制御装置の作動を予測する予測部をさらに備え、

  前記予測部は、前記検出結果と、前記検出結果が取得された際の前記制御装置の作動状況と、を学習データとした機械学

用いて、前記制御装置の作動を予測する請求項５に記載の車両。

【請求項７】

  前記予測部は、前記制御装置における複数の部位のそれぞれの温度変化をさらに予測し、

  前記実行部は、前記制御装置における前記部位の冷却を制御する請求項６に記載の車両。

1.102861 JP2022209070A 2022-12-26 JP2024066379 2024-05-15 0000-01-01 0000-01-01 車両

B60W30/08 | G06T7/00 |
G06T7/70 | G08G1/16 |
B60W60/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】自動運転機能を有する車両において、車両後方から接近する物体に対する回避動作を改善させる。

【解決手段】車両は、カメラを含む一対のカメラユニットと、プロセッサとを備えた車両であって、第１のカメラユニットは、車両前方の物体が写る画像か

ら前記物体の存在位置を示す点を抽出し、前記物体の存在位置を示す点を出力し、第２のカメラユニットは、車両後方の物体が写る画像から前記物体の存在

位置を示す点を抽出し、前記物体の存在位置を示す点を出力し、前記プロセッサは、前記第１のカメラユニット及び前記第２のカメラユニットから出力され

た物体の存在位置に基づいて前記車両の走行を制御する。

【選択図】図１３

 

【請求項１】

  カメラを含む一対のカメラユニットと、プロセッサとを備えた車両であって、

  第１のカメラユニットは、車両前方の物体が写る画像から前記物体の存在位置を示す点を抽出し、前記物体の存在位置を

  第２のカメラユニットは、車両後方の物体が写る画像から前記物体の存在位置を示す点を抽出し、前記物体の存在位置を

  前記プロセッサは、前記第１のカメラユニット及び前記第２のカメラユニットから出力された物体の存在位置に基づいて

  車両。

【請求項２】

  前記各カメラユニットが有する前記カメラは、フレームレートを変更することが可能であり、

  前記第１のカメラユニット及び前記第２のカメラユニットの一方は、

  前記第１のカメラユニット及び前記第２のカメラユニットの他方における物体の検知状況に応じて、前記カメラのフレー

  設定された前記フレームレートにより撮像された前記カメラの画像から前記物体の存在位置を示す点を抽出し、前記物体

  請求項１に記載の車両。

【請求項３】

  前記カメラよりも高解像度の高解像度カメラを備え、かつ前記各カメラユニットのそれぞれに接続される他のカメラユニ

  前記各カメラユニットは、前記高解像度カメラの情報に基づいて特定された物体の情報を取得可能であって、

  前記第１のカメラユニット及び前記第２のカメラユニットの一方は、

  前記第１のカメラユニット及び前記第２のカメラユニットの他方が有する物体の情報を取得する、

  請求項１又は２に記載の車両。

0.903818 JP2022206479A 2022-12-23 JP2024090520 2024-07-04 0000-01-01 0000-01-01 カートロボット B60B19/00 | B25J5/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】安全性を向上させたカートロボットを提供すること。

【解決手段】実施形態に係るカートロボットは、走行車体と、走行車体に設けられる第１車軸と、第１車軸の先端部から第１車軸の径方向に延び、かつ、第

１車軸の径方向に伸縮可能な複数の第２車軸と、複数の第２車軸に設けられる車輪と、複数の第２車軸を、第１車軸の周方向に回転させる第１駆動部と、第

２車軸に対して、車輪を回転させる第２駆動部と、第２車軸を第１車軸の径方向に伸縮させる第３駆動部と、第２車軸の回転を規制可能な第１ロック部と、

車輪の回転を規制可能な第２ロック部と、第２車軸の伸縮、第１ロック部による規制、および、第２ロック部による規制を制御する制御装置とを備える。制

御装置は、第１ロック部によって第２車軸の回転を規制している場合には、走行路に接しない車輪を検出し、検出した車輪に対応する第２駆動部による回転

駆動を停止する。

【選択図】図６

 

【請求項１】

  走行車体と、

  前記走行車体に設けられる第１車軸と、

  前記第１車軸の先端部から前記第１車軸の径方向に延び、かつ、前記径方向に伸縮可能な複数の第２車軸と、

  前記複数の第２車軸の先端部にそれぞれ設けられる車輪と、

  前記複数の第２車軸を、前記第１車軸の周方向に回転させる第１駆動部と、

  前記第２車軸に対して、前記車輪を回転させる第２駆動部と、

  前記第２車軸を前記径方向に伸縮させる第３駆動部と、

  前記第２車軸の前記周方向への回転を規制可能な第１ロック部と、

  前記車輪の回転を規制可能な第２ロック部と、

  前記第２車軸の伸縮、前記第１ロック部による規制、および、前記第２ロック部による規制を制御する制御装置と

  を備え、

  前記制御装置は、前記第１ロック部によって前記第２車軸の前記周方向への回転を規制している場合には、前記走行車体

輪を検出し、検出した前記車輪に対応する前記第２駆動部による回転駆動を停止する、カートロボット。

【請求項２】

  前記複数の第２車軸に設けられた前記車輪のそれぞれの回転数を検出する検出部と、

  前記検出部によって検出された前記回転数の差から、前記車輪が前記走行路に接するか否かを判定する判定部と

  を備え、

  前記制御装置は、前記判定部の判定結果に基づいて前記走行路に接しない前記車輪を検出する、請求項１に記載のカート

【請求項３】

  前記第２車軸の前記周方向への回転が規制された場合の前記第１車軸の回転角度を検出する検出部と、

  前記検出部によって検出された前記回転角度から、前記車輪が前記走行路に接するか否かを判定する判定部と

  を備え、

  前記制御装置は、前記判定部の判定結果に基づいて前記走行路に接しない前記車輪を検出する、請求項１に記載のカート

1.029114 JP2022206852A 2022-12-23 JP2024068048 2024-05-17 0000-01-01 0000-01-01
カートロボットによるピッキング方法およびプログ

ラム

B65G1/00 | B65G1/137 |
B25J13/00 | B25J5/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ピッキングした荷物が他の荷物にぶつからないようにする。

【解決手段】走行車体、並びに走行車体に取り付けられた第１アームおよび第２アームを備え、貯蔵された複数の荷物を走行しながらピッキングして搬送す

るカートロボットによるピッキング方法が提供される。第１アームおよび第２アームにより荷物を把持した後、第１アームおよび第２アームが把持した荷物

以外の他の荷物に干渉する前に、第１アームおよび第２アームにより荷物を走行車体側に引き寄せる。

【選択図】図４

 

【請求項１】

  走行車体、並びに前記走行車体に取り付けられた第１アームおよび第２アームを備え、貯蔵された複数の荷物を走行しな

ロボットによるピッキング方法であって、

  前記第１アームおよび前記第２アームにより前記荷物を把持した後、前記把持した荷物に以外の他の荷物に前記第１アー

も一方が干渉する前に、前記第１アームおよび前記第２アームにより前記荷物を前記走行車体側に引き寄せるピッキング方

【請求項２】

  前記第１アームおよび前記第２アームにより前記把持した荷物を前記走行車体側に引き寄せた後、前記荷物を前記走行車

キング方法。

【請求項３】

  前記走行車体は、複数の前記荷物を載置可能なカートまたは載置台を有する請求項１に記載のピッキング方法。

【請求項４】

  前記カートロボットの走行中において、前記第１アームにより前記荷物を把持し、その後、前記カートロボットを移動さ

第２アームにより前記荷物を把持する請求項１に記載のピッキング方法。

【請求項５】

  前記第１アームは前記カートロボットの前方側に取り付けられ、前記第２アームは前記カートロボットの後方側に取り付

グ方法。

【請求項６】

  第１速度により前記カートロボットを走行させ、前記荷物のピッキング時に前記第１速度よりも小さい第２速度に減速さ

  前記第１アームおよび前記第２アームの長さ、前記第１アームおよび前記第２アームの動きの速度、前記第１アームおよ

アームおよび前記第２アームの把持能力、前記第１アームおよび前記第２アームから前記荷物までの距離、前記荷物の重さ

少なくとも１つに基づいて、前記第２速度を導出する請求項１に記載のピッキング方法。

【請求項７】

  コンピュータに請求項１～６のいずれか１項に記載のピッキング方法を実行させるためのプログラム。

1.028973 JP2022206068A 2022-12-22 JP2024071317 2024-05-24 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム
B60W40/00 | B60W60/00
| G06N3/08 | G06N3/04

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】Ｌｅｖｅｌ５では実現できなかった高性能な運転制御が実現可能な情報処理装置を提供する。【解決手段】車両に関連する複数の情報を

取得可能な情報取得部と、複数の情報毎に設けられ、複数の情報のうち予め定められた情報からインデックス値を推論する複数のチップと、複数のインデッ

クス値に基づいて車両の運転制御を実行する運転制御部と、を備える。チップは、深層学習を用いた積分法による多変量解析により、インデックス値を推論

する。【選択図】図１

 

【請求項１】

  車両に関連する複数の情報を取得可能な情報取得部と、

  複数の前記情報毎に設けられ、複数の当該情報のうち予め定められた情報からインデックス値を推論する複数のチップと

  複数の前記インデックス値に基づいて前記車両の運転制御を実行する運転制御部と、を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記チップは、深層学習を用いた積分法による多変量解析により、前記インデックス値を推論する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  複数の前記チップにより推論された複数の前記インデックス値を集約してインデックス値を推論するアンカーチップを備

  前記運転制御部は、前記アンカーチップにより集約されたインデックス値に基づいて前記車両の運転制御を実行する請求

【請求項４】

  前記情報取得部は、１０億分の１秒単位で複数の前記情報を取得し、

  前記チップは、複数の前記情報を用いて、前記インデックス値の推論を１０億分の１秒単位で実行し、

  前記アンカーチップは、前記インデックス値を用いて、当該インデックス値の集約を１０億分の１秒単位で実行し、

  前記運転制御部は、集約された前記インデックス値を用いて、前記車両の運転制御を１０億分の１秒単位で実行する

  請求項３に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記アンカーチップは、複数の前記チップにより推論された複数の前記インデックス値を、前記チップ毎に予め定められ

  請求項３に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記重み付けは、学習済みモデルに前記情報を入力することで行われる請求項５に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  前記アンカーチップは、複数の前記チップにより推論された複数の前記インデックス値を、前記チップが前記インデック

予め定められた重み付けに基づいて集約する

  請求項３に記載の情報処理装置。

【請求項８】

  前記情報の種類は、優先度の高い情報と高くない情報とを含み、

  前記アンカーチップは、複数の前記チップにより推論された複数の前記インデックス値を、前記チップが前記インデック

に予め定められた重み付けに基づいて集約する

  請求項７に記載の情報処理装置。

【請求項９】

  コンピュータを、請求項１乃至請求項８のいずれか１項に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

1.028973 JP2022206069A 2022-12-22 JP2024071318 2024-05-24 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム
B60W40/00 | B60W60/00
| G06N3/04 | G06N3/08

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】Ｌｅｖｅｌ５では実現できなかった高性能な運転制御が実現可能な情報処理装置を提供する。【解決手段】車両に関連する複数の情報を

取得可能な情報取得部と、複数の情報毎に設けられ、複数の情報のうち予め定められた情報からインデックス値を推論する複数のチップと、複数のインデッ

クス値に基づいて車両の運転制御を実行する運転制御部と、を備え、複数のチップの負荷に応じて、他のチップにインデックス値を推論させる。【選択図】

図１

 

【請求項１】

  車両に関連する複数の情報を取得可能な情報取得部と、

  複数の前記情報毎に設けられ、複数の当該情報のうち予め定められた情報からインデックス値を推論する複数のチップと

  複数の前記インデックス値に基づいて前記車両の運転制御を実行する運転制御部と、を備え、

  複数の前記チップの負荷に応じて、他の前記チップに前記インデックス値を推論させる情報処理装置。

【請求項２】

  複数の前記チップの負荷が等しくなるように、他の前記チップに前記インデックス値を推論させる処理を分担させる請求

【請求項３】

  前記チップの発熱状況によって、他の前記チップに前記インデックス値を推論させる処理を分担させる請求項１に記載の

【請求項４】

  前記チップの負荷に応じて、当該チップがインデックス値を推論する処理の処理能力を変動させる請求項１に記載の情報

【請求項５】

  前記車両に備えられるバッテリーの残量が予め定められた閾値以下となった場合に、複数の前記チップの処理能力を下げ

１に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記処理能力を下げるかをユーザにより選択可能にする請求項５に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  前記チップは、深層学習を用いた積分法による多変量解析により、前記インデックス値を推論する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項８】

  複数の前記チップにより推論された複数の前記インデックス値を集約してインデックス値を推論するアンカーチップを備

  前記運転制御部は、前記アンカーチップにより集約されたインデックス値に基づいて前記車両の運転制御を実行する請求

【請求項９】

  コンピュータを、請求項１乃至請求項８のいずれか１項に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。



1.028973 JP2022206070A 2022-12-22 JP2024071319 2024-05-24 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置、プログラム、及び情報処理システム
B60W60/00 | G06N7/00 |
G08G1/16

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【解決手段】車両に関連する複数の情報を取得可能な情報取得部と、複数の前記情報毎に設けられ、複数の当該情報のうち予め定められた情報からインデッ

クス値を推論する複数のチップと、前記複数のインデックス値に基づいて前記車両の運転制御を実行する運転制御部と、を備える。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  車両に関連する情報を取得可能な１又は複数の情報取得部と、

  １又は複数の前記情報毎に設けられ、複数の当該情報のうち予め定められた情報からインデックス値を推論する１又は複

  前記車両と異なる他の装置に設けられている前記チップから前記インデックス値を取得するインデックス値取得部と、

  前記車両及び前記他の装置において推論された前記複数のインデックス値に基づいて前記車両の運転制御を実行する運転

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記チップは、深層学習を用いた積分法による多変量解析により、前記インデックス値を推論する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  複数の前記チップにより推論された複数の前記インデックス値を集約してインデックス値を推論するアンカーチップを備

  前記運転制御部は、前記アンカーチップにより集約されたインデックス値に基づいて前記車両の運転制御を実行する請求

【請求項４】

  複数の前記チップの負荷に応じて、他の前記チップにインデックス値を推論させる請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記チップの負荷に応じて、当該チップがインデックス値を推論する処理の処理能力を変動させる請求項１に記載の情報

【請求項６】

  コンピュータを、請求項１乃至請求項５のいずれか１項に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

【請求項７】

  車両に設けられている請求項１～請求項５の何れか一項に記載の前記情報処理装置と、

  前記車両と異なる他の装置に設けられ、前記車両に関連する情報を取得可能な１又は複数の情報取得部と、

  前記他の装置に１又は複数の前記情報毎に設けられ、複数の当該情報のうち予め定められた情報からインデックス値を推

える、

  情報処理システム。

【請求項８】

  前記他の装置は、前記車両と異なる車両である他車両を含む、

  請求項７に記載の情報処理システム。

【請求項９】

  前記他の装置は、道路を監視する監視装置を含む、

  請求項７に記載の情報処理システム。

【請求項１０】

  前記監視装置として、道路上に設置される監視装置を含む、

  請求項９に記載の情報処理システム。

0.903571 JP2022204596A 2022-12-21 JP2024089312 2024-07-03 0000-01-01 0000-01-01 カートロボット B65G1/04 | B65G1/137 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】走行性能を向上させること。

【解決手段】実施形態に係るカートロボットは、走行車体と、第１車軸と、複数の第２車軸と、車輪と、第１駆動部と、第２駆動部と、制御装置とを備え

る。走行車体と、第１車軸は、走行車体に設けられる。複数の第２車軸は、第１車軸の先端部から第１車軸の径方向に延びる。車輪は、複数の第２車軸の先

端部にそれぞれ設けられる。第１駆動部は複数の第２車軸を、第１車軸の周方向に回転させる。第２駆動部は、第２車軸に対して、車輪を回転させる。制御

装置は、第１駆動部、および、第２駆動部を制御する。制御装置は、走行車体に載せられた荷物の重量に応じて、路面に接する車輪の数を変更する。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  走行車体と、

  前記走行車体に設けられる第１車軸と、

  前記第１車軸の先端部から前記第１車軸の径方向に延びる複数の第２車軸と、

  前記複数の第２車軸の先端部にそれぞれ設けられる車輪と、

  前記複数の第２車軸を、前記第１車軸の周方向に回転させる第１駆動部と、

  前記第２車軸に対して、前記車輪を回転させる第２駆動部と、

  前記第１駆動部、および、前記第２駆動部を制御する制御装置と

  を備え、

  前記制御装置は、

  前記走行車体に載せられる荷物の重量に応じて、路面に接する前記車輪の数を変更する、カートロボット。

【請求項２】

  前記制御装置は、前記走行車体に載せられる荷物の重量が所定重量以上である場合、前記走行車体に載せられる荷物の重

りも、路面に接する前記車輪の数を多くする、請求項１に記載のカートロボット。

【請求項３】

  前記第２車軸を前記径方向に伸縮させる第３駆動部

  を備え、

  前記第１車軸は、複数設けられ、

  前記複数の第２車軸は、前記径方向に伸縮可能であり、

  前記制御装置は、前記走行車体が水平になるように、前記第１車軸に設けられる各第２車軸の長さを制御する、請求項１

1.028691 JP2022203354A 2022-12-20 JP2024061572 2024-05-07 0000-01-01 0000-01-01 シミュレーションシステム及びプログラム G06Q50/28 | G06Q10/08 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】人間ワーカーと第１ロボットとが混在して作業を行う状況を模擬するシミュレーションの精度を向上させる。

【解決手段】シミュレーションシステムの取得部３０は、人間ワーカーおよび第１ロボットが移動を伴う作業を各々行う作業空間を検知対象とする複数のセ

ンサにより検知されたセンサ情報を取得し、生成部３２は、取得部３０によって取得されたセンサ情報に基づいて、人間ワーカーによる前記作業をモデル化

した第１のモデルデータおよび第１ロボットによる前記作業をモデル化した第２のモデルデータを生成し、制御部３４は、生成部３２によって生成された第

１のモデルデータおよび第２のモデルデータに基づいて、

、作業空間で人間ワーカーと第１ロボットとが前記作業を各々行う状況を模擬した第１シミュレーションを行う。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  人間ワーカーおよび第１ロボットが移動を伴う作業を各々行う作業空間を検知対象とする複数のセンサにより検知された

  前記取得部によって取得されたセンサ情報に基づいて、前記人間ワーカーによる前記作業をモデル化した第１のモデルデ

前記作業をモデル化した第２のモデルデータを生成する生成部と、

  前記生成部によって生成された第１のモデルデータおよび第２のモデルデータに基づいて、前記作業空間で前記人間ワー

業を各々行う状況を模擬した第１シミュレーションを行う制御部と、

  を含むシミュレーションシステム。

【請求項２】

  前記制御部は、前記第１シミュレーションの結果が所定の条件を満たした場合、前記第１シミュレーションに対して前記

状況を模擬する第２シミュレーション、および、前記第１シミュレーションに対して前記人間ワーカーの少なくとも一部を

模擬する第３シミュレーションの少なくとも一方の実行を提案する処理を行う請求項１記載のシミュレーションシステム。

【請求項３】

  前記制御部は、前記第１シミュレーションに対して前記第１ロボットの作業速度を変更した状況を模擬する第２シミュレ

ミュレーション上での前記第１ロボットの作業速度を、個々の前記人間ワーカーに対応する前記第１のモデルデータに含ま

作業速度に基づいて設定する請求項１または請求項２記載のシミュレーションシステム。

【請求項４】

  前記制御部は、前記第１シミュレーションに対して前記人間ワーカーの少なくとも一部を第２ロボットへ置き換えた状況

行う場合、前記第３シミュレーション上で前記第２ロボットへ置き換える人間ワーカーを、個々の前記人間ワーカーに対応

まれる、個々の人間ワーカーの作業速度に基づいて選択する請求項１または請求項２記載のシミュレーションシステム。

【請求項５】

  前記制御部は、前記第１シミュレーションに対して前記人間ワーカーの少なくとも一部を第２ロボットへ置き換えた状況

行う場合、前記第３シミュレーション上で前記人間ワーカーの少なくとも一部から置き換える前記第２ロボットを、個々の

第１のモデルデータに基づいて複数種類のロボットの中から選択する請求項１または請求項２記載のシミュレーションシス

【請求項６】

  前記第１シミュレーションに対して前記人間ワーカーの少なくとも一部を第２ロボットへ置き換えた状況を模擬する第３

  前記生成部は、前記第２ロボットによる前記作業をモデル化した第３のモデルデータを生成し、

  前記制御部は、前記生成部によって生成された前記第３のモデルデータも用いて前記第３シミュレーションを行う請求項

ションシステム。

【請求項７】

  前記制御部は、前記第１シミュレーションに対して前記人間ワーカーの少なくとも一部を第２ロボットへ置き換えた状況

行う場合、前記第３シミュレーション上での前記第２ロボットの作業速度を、個々の前記人間ワーカーに対応する前記第１

の前記人間ワーカーの作業速度に基づいて設定する請求項１または請求項２記載のシミュレーションシステム。

【請求項８】

1.028691 JP2022203355A 2022-12-20 JP2024068047 2024-05-17 0000-01-01 0000-01-01
カートロボットを用いたピッキングシステムおよび

プログラム

B65G1/137 | B65G67/22
| B65G1/00 | B25J5/00 |
B25J13/08

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】効率良く荷物をピッキングする。

【解決手段】ピッキングシステムは、第１アームおよび第２アームを備え、荷物をピッキングして搬送するカートロボットと、荷物が載置された状態で一定

方向に移動するターンテーブルと、情報処理装置とを備える。情報処理装置は、第１速度によりカートロボットを走行させ、ターンテーブルに載置された荷

物のピッキング時に、ターンテーブルの移動速度以上であり、かつ第１速度よりも小さい第２速度にカートロボットを減速させ、カートロボットを第２速度

で走行させつつ、第１アームおよび第２アームにより荷物を把持するよう、カートロボットを制御する

【選択図】図１

 

【請求項１】

  第１アームおよび第２アームを備え、荷物をピッキングして搬送するカートロボットと、

  荷物が載置された状態で一定方向に移動するターンテーブルと、

  情報処理装置とを備え、

  前記情報処理装置は、第１速度により前記カートロボットを走行させ、前記ターンテーブルに載置された前記荷物のピッ

移動速度以上であり、かつ前記第１速度よりも小さい第２速度に前記カートロボットを減速させ、前記カートロボットを前

第１アームおよび前記第２アームにより前記荷物を把持するよう、前記カートロボットを制御するピッキングシステム。

【請求項２】

  前記情報処理装置は、前記ターンテーブルの移動速度より大きい前記第２速度により前記カートロボットを走行させ、前

し、その後、前記カートロボットを走行させつつ前記第１アームとともに前記第２アームにより前記荷物を把持するよう、

求項１に記載のピッキングシステム。

【請求項３】

  前記情報処理装置は、前記ターンテーブルの移動速度と同一の前記第２速度により前記カートロボットを走行させ、前記

より同時に前記荷物を把持するよう、前記カートロボットを制御する請求項１に記載のピッキングシステム。

【請求項４】

  前記第１アームは前記カートロボットの前方側に取り付けられ、前記第２アームは前記カートロボットの後方側に取り付

グシステム。

【請求項５】

  前記情報処理装置は、前記第１アームおよび前記第２アームの長さ、前記第１アームおよび前記第２アームの動きの速度

アームの角度、前記第１アームおよび前記第２アームの把持能力、前記第１アームおよび前記第２アームから前記荷物まで

前記荷物の個数のうちの少なくとも１つに基づいて、前記第２速度を導出する請求項１に記載のピッキングシステム。

【請求項６】

  コンピュータに請求項１～５のいずれか１項に記載のピッキングシステムの前記情報処理装置として機能させるためのプ

0.903323 JP2022202243A 2022-12-19 JP2024087421 2024-07-01 0000-01-01 0000-01-01 ピッキングシステムおよびプログラム

B65G1/00 | B65G47/52 |
G05D1/02 | B25J5/00 |
G05D1/24 | G05D1/242 |
G05D1/43 | G05D1/435 |
G05D1/60 | G05D1/656 |
G05D1/69 | G05D105/00
| G05D105/20 |
G05D107/00 |
G05D107/20 |
G05D109/00 |
G05D109/10 |
G05D111/00 |
G05D111/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】集荷の効率化を図る。

【解決手段】実施形態の一態様に係るピッキングシステムは、荷物を収容可能な第１車体を有し、第１レーンに沿って移動する第１カートロボットと、荷物

を収容可能な第２車体を有し、第１レーンの外側に位置する第２レーンに沿って移動しつつ、並走する第１カートロボットから荷物を受け取って第２車体に

収容する第２カートロボットとを備え、第１車体は、並走する第２車体と対向する位置に第１開口部を有するとともに、第１開口部を開閉可能な第１側壁を

有し、第２車体は、並走する第１車体と対向する位置に第２開口部を有するとともに、第２開口部を開閉可能な第２側壁を有し、第１側壁および第２側壁を

開き、第１開口部および第２開口部を介して第１車体から第２車体へ荷物を移載する。

【選択図】図１０

 

【請求項１】

  荷物を収容可能な第１車体を有し、第１レーンに沿って移動する第１カートロボットと、

  前記荷物を収容可能な第２車体を有し、前記第１レーンの外側に位置する第２レーンに沿って移動しつつ、並走する前記

受け取って前記第２車体に収容する第２カートロボットと

  を備え、

  前記第１車体は、並走する前記第２車体と対向する位置に第１開口部を有するとともに、前記第１開口部を開閉可能な第

  前記第２車体は、並走する前記第１車体と対向する位置に第２開口部を有するとともに、前記第２開口部を開閉可能な第

  前記第１側壁および前記第２側壁を開き、前記第１開口部および前記第２開口部を介して前記第１車体から前記第２車体

システム。

【請求項２】

  前記第１側壁は、下端部に設けられた回転軸を中心に回動することによって前記第１開口部を開閉し、

  前記第１側壁を開いて前記第１車体と前記第２車体とを前記第１側壁を介して連結させることにより、前記第１開口部、

を介して前記第１車体から前記第２車体へ前記荷物を移載する、請求項１に記載のピッキングシステム。

【請求項３】

  前記第１車体は、前記第１車体に収容された前記荷物を前記第１開口部に向かって押し出す押出部を備え、

  前記第１側壁を開いて前記第１車体と前記第２車体とを前記第１側壁を介して連結させた後、前記押出部を用いて前記第

第１開口部に向かって押し出すことにより、前記第１車体から前記第２車体へ前記荷物を移載する、請求項２に記載のピッ

【請求項４】

  前記第１車体は、前記荷物が載置される第１底部を備え、

  前記第１底部は、ローラを備える、請求項３に記載のピッキングシステム。

【請求項５】

  前記第１側壁は、前記第２開口部に向かって下り傾斜する、請求項３に記載のピッキングシステム。

【請求項６】

  前記第２車体は、前記荷物が載置される第２底部を備え、

  前記第２底部は、前記第２開口部から下り傾斜する、請求項５に記載のピッキングシステム。

【請求項７】

  前記第１車体は、

  前記荷物が載置される第１底部と、

  前記第１底部を前記第２車体に向かって移動させる移動部と

  を備え、

  前記移動部を用いて前記第１底部を前記第２車体の内部に進入させることにより、前記第１車体から前記第２車体へ前記

のピッキングシステム。

【請求項８】

0.903323 JP2022202353A 2022-12-19 JP2024087503 2024-07-01 0000-01-01 0000-01-01 ピッキングシステムおよびプログラム

B65G1/00 | B65G47/52 |
G05D1/02 | B25J5/00 |
G05D1/24 | G05D1/242 |
G05D1/43 | G05D1/435 |
G05D1/60 | G05D1/656 |
G05D1/69 | G05D105/00
| G05D105/20 |
G05D107/00 |
G05D107/20 |
G05D109/00 |
G05D109/10 |
G05D111/00 |
G05D111/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】集荷の効率化を図る。

【解決手段】実施形態の一態様に係るピッキングシステムは、荷物を収容可能な第１車体を有し、第１レーンに沿って移動する第１カートロボットと、荷物

を収容可能な第２車体を有し、第２レーンに沿って移動しつつ、第１カートロボットから荷物を受け取って第２車体に収容する第２カートロボットとを備

え、第２レーンは、循環路であり、循環路の外側に向かってカーブするカーブ部を有し、第２車体は、第２レーンの内方に向かって開口する開口部を有す

る。

【選択図】図５

 

【請求項１】

  荷物を収容可能な第１車体を有し、第１レーンに沿って移動する第１カートロボットと、

  前記荷物を収容可能な第２車体を有し、第２レーンに沿って移動しつつ、前記第１カートロボットから前記荷物を受け取

カートロボットと

  を備え、

  前記第２レーンは、循環路であり、前記循環路の外側に向かってカーブするカーブ部を有し、

  前記第２車体は、前記第２レーンの内方に向かって開口する開口部を有する、ピッキングシステム。

【請求項２】

  前記第２車体は、前記荷物が載置される底部を備え、

  前記底部は、前記開口部から下り傾斜する、請求項１に記載のピッキングシステム。

【請求項３】

  前記第２車体は、前記開口部を開閉可能な側壁を有する、請求項１に記載のピッキングシステム。

【請求項４】

  前記第２レーンは、直線的に延びる直進部を有し、

  前記第２カートロボットは、前記直進部を走行中に前記側壁を用いて前記開口部を塞ぐ、請求項３に記載のピッキングシ

【請求項５】

  荷物を収容可能な第１車体を有し、第１レーンに沿って移動する第１カートロボットを制御して、前記荷物をピックアッ

  前記荷物を収容可能な第２車体を有し、第２レーンに沿って移動する第２カートロボットと前記第１カートロボットとを

と前記第２カートロボットとを並走させつつ前記第１車体に収容された前記荷物を前記第２車体に移載する移載手順と

  をコンピュータに実行させ、

  前記第２レーンは、循環路であり、前記循環路の外側に向かってカーブするカーブ部を有し、

  前記第２車体は、前記第２レーンの内方に向かって開口する開口部を有し、

  前記移載手順は、前記開口部を介して前記第１車体から前記第２車体へ前記荷物を移載する、プログラム。

1.028128 JP2022201402A 2022-12-16 JP2024061569 2024-05-07 0000-01-01 0000-01-01 車両およびプログラム
G08G1/16 | B60W30/09 |
B60T1/14 | B60T7/12

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】ジャンプした車両の着地を安定させる。

【解決手段】車両は、車両本体と、車両本体の底面から押し出し可能に備えられた第１のエッジと、車両本体の底面における第１のエッジよりも車両の重心

に近い位置において底面から押し出し可能に備えられた第２のエッジと、情報処理装置とを備える。情報処理装置は、障害物の情報を含む複数のセンサ情報

を取得する情報取得部と、情報取得部が障害物の情報を取得した場合に、当該障害物を回避するために第１のエッジを押し出して車両をジャンプさせ、車両

の着地時に第１のエッジを元に戻し、第２のエッジを押し出して第２のエッジから車両を着地させるように、第１のエッジおよび第２のエッジを制御して障

害物を回避する制御部とを有する。

【選択図】図１７

 

【請求項１】

  車両であって、

  車両本体と、

  前記車両本体の底面から押し出し可能に備えられた第１のエッジと、

  前記車両本体の底面における前記第１のエッジよりも前記車両の重心に近い位置において前記底面から押し出し可能に備

  情報処理装置とを備え、

  前記情報処理装置は、

    障害物の情報を含む複数のセンサ情報を取得する情報取得部と、

    前記情報取得部が障害物の情報を取得した場合に、当該障害物を回避するために前記第１のエッジを押し出して前記車両

時に前記第１のエッジを元に戻し、前記第２のエッジを押し出して前記第２のエッジから前記車両を着地させるように、前

エッジを制御して前記障害物を回避する制御部とを有する車両。

【請求項２】

  車両であって、

  車両本体と、

  前記車両本体の底面から押し出し可能に備えられたエッジと、

  前記車両本体の底面から押し出し可能に備えられた前記エッジよりも高い弾性を有する弾性体と、

  情報処理装置とを備え、

  前記情報処理装置は、

    障害物の情報を含む複数のセンサ情報を取得する情報取得部と、

    前記情報取得部が障害物の情報を取得した場合に、当該障害物を回避するために前記エッジを押し出して前記車両をジャ

記エッジを元に戻し、前記弾性体を押し出して前記弾性体から前記車両を着地させるように、前記エッジおよび前記弾性体

制御部とを有する車両。

【請求項３】

  前記情報取得部は、１０億分の１秒単位で前記障害物を検知し、

  前記制御部は、１０億分の１秒単位で前記第１のエッジおよび前記第２のエッジの制御を行う請求項１記載の車両。

【請求項４】

  前記情報取得部は、１０億分の１秒単位で前記障害物を検知し、

  前記制御部は、１０億分の１秒単位で前記エッジおよび前記弾性体の制御を行う請求項２に記載の車両。

【請求項５】

  コンピュータを請求項１～４のいずれか１項に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

0.902952 JP2022201460A 2022-12-16 JP2024086369 2024-06-27 0000-01-01 0000-01-01 カートロボット、および、プログラム B65G1/137 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】荷物の受け渡しを適切に行うことができるカートロボット、および、プログラムを提供することを目的とする。

【解決手段】実施形態の一態様に係るカートロボットは、アームと、制御装置とを備える。アームは、荷物の受け渡しを行う。制御装置は、荷物の種類に応

じて、荷物の受け渡しを行うアームの動作速度を決定する。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  荷物の受け渡しを行うアームと、

  前記荷物の種類に応じて、当該荷物の受け渡しを行う前記アームの動作速度を決定する制御装置と

  を備える、カートロボット。

【請求項２】

  前記荷物は、

  予め設定された所定種類の前記荷物と、前記所定種類とは異なる他種類の前記荷物とを含み、

  前記制御装置は、

  前記所定種類の前記荷物の受け渡しを行う前記アームの動作速度と、前記他種類の前記荷物の受け渡しを行う前記アーム

  請求項１に記載のカートロボット。

【請求項３】

  前記所定種類の前記荷物は、

  前記他種類の前記荷物より搬送時の安定性を優先させる荷物であり、

  前記制御装置は、

  前記所定種類の前記荷物の受け渡しを行う前記アームの動作速度を、前記他種類の前記荷物の受け渡しを行う前記アーム

  請求項２に記載のカートロボット。

【請求項４】

  前記アームは複数であり、

  複数の前記アームはそれぞれ、前記荷物を保持する保持部を備え、

  前記制御装置は、

  前記荷物の種類に応じて、当該荷物の受け渡しを行う前記アームの前記保持部の種類を変更する、

  請求項１に記載のカートロボット。

【請求項５】

  前記保持部は、

  前記荷物を把持する把持部、前記荷物を吸引によって吸着保持する吸引保持部、および、前記荷物を磁力によって吸着保

れかを含む、

  請求項４に記載のカートロボット。

【請求項６】

  カートロボットを制御するプログラムであって、

  荷物の受け渡しを行うアームを制御する制御手順と、

  前記荷物の種類に応じて、当該荷物の受け渡しを行う前記アームの動作速度を決定する決定手順と

  をコンピュータに実行させる、プログラム。

1.028128 JP2022201614A 2022-12-16 JP2024061570 2024-05-07 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム G08G1/16 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】情報処理装置及びプログラムを提供する。【解決手段】情報処理装置は、障害物の情報を含む複数のセンサ情報を取得する情報取得部

と、車両の底面に設けられ、当該車両をジャンプさせるエッジを制御することにより前記障害物を回避する制御部と、を備え、前記制御部は、前記車両の乗

員の特性に基づいて、当該車両の前記障害物の回避行動を制御する制御変数を算出する。前記制御部は、前記制御変数に基づいて、１０億分の１秒単位で車

両の自動運転を制御する。【選択図】図１

 

【請求項１】

  障害物の情報を含む複数のセンサ情報を取得する情報取得部と、

  車両の底面に設けられ、当該車両をジャンプさせるエッジを制御することにより前記障害物を回避する制御部と、を備え

  前記制御部は、前記車両の乗員の特性に基づいて、当該車両の前記障害物の回避行動を制御する制御変数を算出する情報

【請求項２】

  前記制御部は、前記制御変数に基づいて、１０億分の１秒単位で車両の自動運転を制御する請求項１に記載の情報処理装

【請求項３】

  前記制御部は、前記車両の乗員の前記障害物を回避する際の反応に基づいて、前記特性を更新する請求項１に記載の情報

【請求項４】

  前記エッジを制御することにより前記障害物を回避するかを前記乗員により予め選択可能にする請求項１に記載の情報処

【請求項５】

  コンピュータを請求項１～４の何れか１項に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

1.027846 JP2022199548A 2022-12-14 JP2024066374 2024-05-15 0000-01-01 0000-01-01 効率ブレーキシステム

B60W10/00 | B62D9/00 |
B62D17/00 | B60W10/20
| B60W10/184 |
B60T7/12

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】事故の発生を防止することが可能なブレーキシステムを提供する。

【解決手段】車両の左右に略対称に位置する少なくとも一対の車輪と、一対の車輪それぞれの操舵角を個別に制御することのできる操舵手段と、車両の加速

度を検知するセンサと、車両の加速度が第１の条件を満たした場合に、操舵手段を制御して、車両の進行方向に対する各々の車輪の操舵角を変化させる制御

部を備えた、効率ブレーキシステム。

【選択図】図３

 

【請求項１】

  車両の左右に略対称に位置する少なくとも一対の車輪と、

  前記一対の車輪それぞれの操舵角を個別に制御することのできる操舵手段と、

  前記車両の加速度を検知するセンサと、

  前記車両の加速度が第１の条件を満たした場合に、前記操舵手段を制御して、前記車両の進行方向に対する各々の車輪の

た、効率ブレーキシステム。

【請求項２】

  前記第１の条件は、前記車両の急加速、急ブレーキ、および急ハンドルの少なくとも１つが発生したことを示す信号が検

載の効率ブレーキシステム。

【請求項３】

  前記制御部は、

  前記車両の進行方向に対する各々の車輪の操舵角が、前記加速度に応じた角度になるように前記操舵手段を制御する、請

ム。

【請求項４】

  前記制御部は、

  前記車両の進行方向に対して、前記一対の車輪のうち、右側の車輪を左向きかつ左側の車輪を右向き、又は、右側の車輪

なるように、前記操舵手段を制御する、請求項１に記載の効率ブレーキシステム。

1.152988 JP2022199788A 2022-12-14 JP2024063710 2024-05-13 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム

G08G1/00 | G08G1/09 |
G05D1/02 | G05D1/224 |
G05D1/225 | G05D1/228
| G05D1/229 | G05D1/24
| G05D1/242 |
G05D1/245 | G05D1/248
| G05D1/43 | G05D1/60 |
G05D105/00 |
G05D105/20 |
G05D107/00 |
G05D107/20 |
G05D107/70 |
G05D109/00 |
G05D109/10 |
G05D111/00 |
G05D111/30 |
G05D111/50 |
G05D111/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】フォークリフトの自動運転動作を制御して、生産能力及び工場効率等の大幅な向上に寄与する。【解決手段】情報処理装置は、フォーク

リフトに搭載された検知部が検知した検知情報に基づいて、フォークリフトの動作を制御するための制御変数を算出する算出部と、算出部が算出した制御変

数に基づいて、フォークリフトの動作を制御する制御部と、を備える。【選択図】図１Ａ

 

【請求項１】

  フォークリフトに搭載された検知部が検知した検知情報に基づいて、前記フォークリフトの動作を制御するための制御変

  前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、前記フォークリフトの動作を制御する制御部と、

  を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記制御部は、前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、１０億分の１秒単位で前記フォークリフトの動作を制御

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  取得可能な前記検知情報の中から、前記フォークリフトの動作毎の前記制御変数の算出に用いる制御情報を決定する決定

  前記算出部は、前記決定部が決定した前記制御情報に基づいて、前記制御部が前記フォークリフトの動作を制御するため

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記算出部は、前記検知情報に基づいて、前記フォークリフトの動作として、前記フォークリフトが備える前後方向に伸

ための前記制御変数を算出し、

  前記制御部は、前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、前記フォークの伸縮を制御する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  複数のフォークを重ねて構成された前記フォークは、前記複数のフォークそれぞれに前記検知部が搭載されており、

  前記算出部は、複数の前記検知部が共通の範囲を検知した前記検知情報に基づいて、前記制御変数を算出する、

  請求項４に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  複数のフォークを重ねて構成された前記フォークは、前記複数のフォークそれぞれに前記検知部が搭載されており、

  前記算出部は、複数の前記検知部が異なる範囲を検知した前記検知情報に基づいて、前記制御変数を算出する、

  請求項４に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  前記算出部は、前記検知情報に基づいて、前記フォークとしての第１フォーク又は前記フォークリフトにおいて前記第１

縮を制御するための前記制御変数を算出し、

  前記制御部は、前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、前記第１フォーク又は前記第２フォークの伸縮を制御す

  請求項４に記載の情報処理装置。

【請求項８】

  前記算出部は、前記検知情報に基づいて、前記フォークリフトの動作として、前記フォークリフトが備える上下方向に伸

めの前記制御変数を算出し、

1.027002 JP2022196484A 2022-12-08 JP2024062315 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置、車両、及びプログラム

B60W40/02 | B60W60/00
| B60W40/06 |
B60W30/09 | G08G1/16

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】自動運転車両が道路における走行に際して生じる空気抵抗及び／又は摩擦等の要素の影響を走行しながら解析することができる情報処理

装置、車両、及びプログラムを提供する。【解決手段】本開示の情報処理装置１は、車両に関連する複数の情報を取得可能な情報取得部１０と、深層学習を

用い、前記情報取得部が取得した前記複数の情報から複数のインデックス値を推論する推論部２０と、前記複数のインデックス値に基づいて前記車両の運転

制御を実行する運転制御部３０と、を含む。【選択図】図２

 

【請求項１】

  車両に関連する複数の情報を取得可能な情報取得部と、

  深層学習を用い、前記情報取得部が取得した前記複数の情報から複数のインデックス値を推論する推論部と、

  前記複数のインデックス値に基づいて前記車両の運転制御を実行する運転制御部と、を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記推論部は、前記深層学習を用いた積分法による多変量解析により、前記複数の情報から前記複数のインデックス値を

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記情報取得部は、１０億分の１秒単位で前記複数の情報を取得し、前記推論部及び運転制御部は、１０億分の１秒単位

て、前記複数のインデックス値の推論及び前記車両の運転制御を１０億分の１秒単位で実行する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記車両が目的地に到達するまでの走行戦略を設定する戦略設定部を更に備え、

  前記走行戦略は、前記目的地までの最適ルート、走行速度、ｔｉｌｔ、ブレーキングの少なくとも１つの理論値を含み、

  前記運転制御部は、前記複数のインデックス値と前記理論値との差分に基づいて前記走行戦略を更新する戦略更新部を備

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記情報取得部は、前記車両の下部に設けられて走行する地面の温度、材質及びｔｉｌｔを検出可能なセンサを備える、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記複数のインデックス値は、前記車両の走行方向上の障害物と前記車両との間で前記車両が前記障害物に衝突せずに停

第１距離に関する第１インデックス値を含み、

  前記運転制御は、走行速度制御を含み、

  前記走行速度制御は、前記車両の走行速度の制御であり、前記第１インデックス値に基づいて実行される

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  前記走行速度制御は、前記車両が前記障害物に衝突しない最高速度で前記車両を走行させる制御を含み、

  前記最高速度に関する情報は、前記第１インデックス値に基づいて算出される

  請求項６に記載の情報処理装置。

【請求項８】

  前記最高速度は、法定速度以下の範囲内、及び／又は、前方車両速度以下の範囲内での最高速度であり、

  前記前方車両速度は、前記車両の前方を走行する他車両の走行速度である



1.027002 JP2022196485A 2022-12-08 JP2024062316 2024-05-09 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置、車両、及びプログラム
B60W40/02 | B60W60/00
| B60W40/06 | G08G1/16

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】自動運転車両が道路における走行に際して生じる空気抵抗及び／又は摩擦等の要素の影響を走行しながら解析することができる情報処理

装置、車両、及びプログラムを提供する。【解決手段】本開示の情報処理装置１は、車両に関連する複数の情報を取得可能な情報取得部１０と、深層学習を

用い、前記情報取得部が取得した前記複数の情報から複数のインデックス値を推論する推論部２０と、前記複数のインデックス値に基づいて前記車両の運転

制御を実行する運転制御部３０と、を含む。【選択図】図２

 

【請求項１】

  複数の車両の各々に対して適用される情報処理装置であって、

  前記車両に関連する複数の情報を取得可能な情報取得部と、

  深層学習モデルを用いることにより、前記情報取得部が取得した前記複数の情報から複数のインデックス値を推論する推

  前記車両が目的地に到達するまでの走行戦略を設定する戦略設定部と、

  前記戦略設定部によって設定された前記走行戦略と前記複数のインデックス値とに基づいて前記走行戦略を更新する戦略

  前記戦略更新部によって更新された前記走行戦略に従って前記車両の運転制御を実行する運転制御部と、を備え、

  前記戦略更新部は、前記複数の車両のうちの第１車両が前記目的地に到達する前に、前記戦略設定部によって設定された

うちの前記第１車両よりも前記目的地に対して先行している第２車両の前記推論部によって推論された前記複数のインデッ

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記戦略更新部は、前記走行戦略の更新に用いる前記複数のインデックス値を、前記第１車両が前記目的地に到達する前

している間に取得する

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記戦略更新部は、前記走行戦略の更新に用いる前記複数のインデックス値を、前記第２車両が前記目的地に到達する前

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記走行戦略は、複数の理論値を含み、

  前記複数の理論値は、前記車両が前記目的地に到達するまでのルートの理論値、前記車両が前記目的地に到達するまでの

目的地に到達するまでの地面の傾斜の理論値、及び／又は、前記車両が前記目的地に到達するまでのブレーキ制御値の理論

  前記戦略更新部は、前記複数の理論値と前記複数のインデックス値とを比較した結果に基づいて前記複数の理論値を更新

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記理論値と前記インデックス値との相違度が閾値を上回った場合に報知を行う報知部を備える

  請求項４に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記戦略更新部は、

  前記複数の車両のうちの少なくとも１つの車両についての前記複数のインデックス値を収集して管理するデータ管理装置

得し、

  前記データ管理装置から取得した前記複数のインデックス値に基づいて前記走行戦略を更新する

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項７】

1.027002 JP2022196681A 2022-12-08 JP2024068042 2024-05-17 0000-01-01 0000-01-01 ピッキング方法、ピッキングシステム、プログラム
B65G1/137 | B65G1/00 |
B25J5/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】効率良く荷物のピッキング作業を遂行する。

【解決手段】チャック動作では、カートロボット５２がストレートレーン６０Ａを走行中に、チャック可否判定点Ｂにさしかかると、把持部１１ｃが、回転

バー６２Ｂのチャック部６２Ｃと干渉する位置となるように動作させ、カートロボット５２がカーブレーン６０Ｂの進入点Ａに到達すると、把持部１１ｃ

は、チャック部６２Ｃとチャックする。チャックされた状態で、カーブレーン６０Ｂを走行すると、フリー状態では、カーブレーン６０Ｂを逸脱する速度

（走行速度２０ｋｍ／ｈ）で走行しても、カーブレーン６０Ｂを逸脱することなく走行する。カートロボット５２がカーブレーン６０Ｂを走行中に、カーブ

レーン６０Ｂの退出点Ｃに到達すると、チャック機構による把持部１１ｃとチャック部６２Ｃとのチャック状態が解除される。

【選択図】図７

 

【請求項１】

  アームにより荷物をピッキングして、走行レーンに沿って搬送するカートロボットを備えたピッキングシステムであって

  前記走行レーンの内、所定の回転半径で形成されたカーブレーンの進入点から退出点までの間で、前記カートロボットと

心とを連結する、ピッキングシステム。

【請求項２】

  アームにより荷物をピッキングして、走行レーンに沿って搬送するカートロボットを備えたピッキングシステムであって

  前記走行レーンの内、所定の回転半径で形成されたカーブレーンの回転半径の中心を軸として回転自在に設けられ、前記

チャック可能なチャック部を備えたチャック機構部と、

  前記カートロボットが前記カーブレーンの進入点に到達したとき、予め前記進入点に待機させた前記チャック機構部の前

の前記アームとをチャックし、前記カートロボットが前記カーブレーンの予め定めた退出点に到達したとき、前記チャック

を解除するように制御するチャック制御部と、

を有するピッキングシステム。

【請求項３】

  チャック制御部が、

  前記退出点でのチャック状態の解除後に、前記チャック機構部のチャック部を、前記進入点に戻して待機状態とする、請

【請求項４】

  アームにより荷物をピッキングして、走行レーンに沿って搬送するカートロボットを備えたピッキングシステムであって

  前記走行レーンに沿って移動する車輪と、前記ピッキングした荷物を収容する車体との間に設けられ、前記車体を支持す

内輪側よりも外輪側が高位となるように傾斜させることが可能なダンパー機構部と、

  前記カートロボットが前記カーブレーンの進入点に基づいて定めた傾斜時期に前記ダンパー機構部を制御して前記車体を

記カーブレーンの退出点に基づいて定めた傾斜解除時期に前記ダンパー機構部を制御して前記車体の傾斜を解除させる傾斜

  を有するピッキングシステム。

【請求項５】

  前記車体の傾斜時期が、前記カートロボットの前記進入点の所定距離手前の進入認識点到達時期であり、前記車体の傾斜

前記退出点の所定距離手前の退出認識点到達時期である、請求項４記載のピッキングシステム。

【請求項６】

  前記傾斜制御部により前記車体を傾斜させるときの傾斜角度が、

  前記カートロボットの走行速度及び前記カーブレーンの回転半径に基づいて演算される、請求項４記載のピッキングシス

【請求項７】

  アームにより荷物をピッキングして、走行レーンに沿って搬送するカートロボットを備えたピッキングシステムであって

  前記走行レーンの内、所定の回転半径で形成されたカーブレーンの回転半径の中心を軸として回転自在に設けられ、前記

チャック可能なチャック部を備えたチャック機構部と、

  前記カートロボットが前記カーブレーンの進入点に到達したとき、予め前記進入点に待機させた前記チャック機構部の前

1.151883 JP2022195939A 2022-12-07 JP2024063709 2024-05-13 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム B66F9/075 | B66F9/24 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【解決手段】情報処理装置は、フォークリフトに搭載された検知部が検知した検知情報に

基づいて、前記フォークリフトの動作を制御するための制御変数を算出する算出部と、前

記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、前記フォークリフトの動作を制御する制御

部と、を備える。

【選択図】図１Ａ

 

【請求項１】

  フォークリフトに搭載された検知部が検知した検知情報に基づいて、前記フォークリフトの動作を制御するための制御変

  前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、前記フォークリフトの動作を制御する制御部と、

  を備え、

  前記制御部の重心は、前記フォークリフトのフォークが延出する方向と反対側に位置している、情報処理装置。

【請求項２】

  前記制御部は、前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、１０億分の１秒単位で前記フォークリフトの動作を制御

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記制御部は、

  前記フォークが備えられる筐体と、

  前記筐体に備えられる制御装置と、を含む、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記筐体は、上下方向に扁平である、

  請求項３に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記制御装置は、前記筐体に対し着脱可能である、

  請求項４に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記制御装置は、平面視にて非線対称の形状である、

  請求項５に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  前記制御装置の重心は、前記制御装置が前記筐体に装着された状態において前記フォークが延出する方向と反対側に位置

  請求項５に記載の情報処理装置。

【請求項８】

  前記筐体の重心は、前記フォークが延出する方向と反対側に位置している、

  請求項５に記載の情報処理装置。

【請求項９】

  コンピュータを、請求項１から請求項８の何れか一項に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

1.151725 JP2022194990A 2022-12-06 JP2024063706 2024-05-13 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム B66F9/24 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【解決手段】情報処理装置は、フォークリフトに搭載された検知部が検知した検知情報に基づいて、前記フォークリフトの動作を制御するための制御変数を

算出する算出部と、前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、前記フォークリフトの移動中に、前記フォークリフトの動作として、前記フォークリフ

トが備える前後方向に伸縮可能なフォーク及び上下方向に伸縮可能なガイドの少なくとも一方の伸縮を制御する制御部と、を備える。

【選択図】図１Ａ

 

【請求項１】

  フォークリフトに搭載された検知部が検知した検知情報に基づいて、前記フォークリフトの動作を制御するための制御変

  前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、前記フォークリフトの移動中に、前記フォークリフトの動作として、前

に伸縮可能なフォーク及び上下方向に伸縮可能なガイドの少なくとも一方の伸縮を制御する制御部と、

  を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記制御部は、前記フォークリフトの移動中に前記フォーク又は前記ガイドが他の物体に接触しないように、前記フォー

の伸縮を制御する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  コンピュータを、請求項１又は請求項２に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

1.151725 JP2022195223A 2022-12-06 JP2024063707 2024-05-13 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム B66F9/24 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【解決手段】情報処理装置は、フォークリフトに搭載された検知部が検知し、前記フォークリフトのフォークに載置される荷物の重量を含む検知情報に基づ

いて、前記フォークの水平方向の伸縮距離及び上下方向の移動距離の少なくとも一方を含む前記フォークリフトの動作を制御するための制御変数を算出する

算出部と、前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、前記フォークの水平方向の伸縮距離及び上下方向の移動距離の少なくとも一方を含む前記フォー

クリフトの動作を制御する制御部と、を備える。

【選択図】図１Ａ

 

【請求項１】

  フォークリフトに搭載された検知部が検知し、前記フォークリフトのフォークに載置される荷物の重量を含む検知情報に

の伸縮距離及び上下方向の移動距離の少なくとも一方を含む前記フォークリフトの動作を制御するための制御変数を算出す

  前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、前記フォークの水平方向の伸縮距離及び上下方向の移動距離の少なくと

動作を制御する制御部とを備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記制御部は、前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、１０億分の１秒単位で前記フォークリフトの動作を制御

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  コンピュータを、請求項１又は請求項２に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

1.151725 JP2022195224A 2022-12-06 JP2024063708 2024-05-13 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム B66F9/24 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【解決手段】情報処理装置は、各々が階段状に変形する複数のフォークを有するフォークリフトに搭載された検知部が検知した検知情報に基づいて、前記複

数のフォークの変形を含む前記フォークリフトの動作を制御するための制御変数を算出する算出部と、前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、前記

複数のフォークの変形を含む前記フォークリフト本体の動作を制御する制御部と、を備える。

【選択図】図１Ａ

 

【請求項１】

  各々が階段状に変形する複数のフォークを有するフォークリフトに搭載された検知部が検知した検知情報に基づいて、前

フォークリフトの動作を制御するための制御変数を算出する算出部と、

  前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、前記複数のフォークの変形を含む前記フォークリフトの動作を制御する

  を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記検知情報が、前記フォークリフトの周辺状況を示す周辺情報を含み、

  前記算出部は、前記周辺情報に基づいて前記複数のフォークの変形を制御するための前記制御変数を算出し、

  前記制御部は、前記複数のフォークの変形を制御するための前記制御変数に基づいて前記フォークリフトの動作を制御す

【請求項３】

  前記制御部は、前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、１０億分の１秒単位で前記フォークリフトの動作を制御

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  コンピュータを、請求項１～請求項３の何れか１項に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

1.02658 JP2022194433A 2022-12-05 JP2024061567 2024-05-07 0000-01-01 0000-01-01 ピッキングシステム、プログラム

B65G1/137 | B65G1/00 |
B25J5/00 | G05D1/02 |
B65G47/90 | G05D1/228
| G05D1/229 | G05D1/24
| G05D1/241 |
G05D1/242 | G05D1/248
| G05D1/43 | G05D1/60 |
G05D1/646 | G05D1/656
| G05D1/661 | G05D1/69
| G05D105/00 |
G05D105/20 |
G05D107/00 |
G05D107/20 |
G05D107/40 |
G05D109/00 |
G05D109/10 |
G05D111/00 |
G05D111/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】第１のカートロボットから第２のカートロボットにバスケットを受け渡す場合に、第２のカートロボットがレシービングアームを持たない場合で

も、バスケットを受け渡すことが可能なピッキングシステム、プログラムを得る。

【解決手段】第１のカートロボットに取り付けられ、バスケットのピックアップ及び前記バスケットの受け渡しを実行するアーム部と、アーム部の先端部に

取り付けられたアームセンサ群と、車体センサ群で検出した情報及びアームセンサ群で検出した情報に基づき、バスケットの受け渡し時における第２のカー

トロボットの位置を制御する位置制御部と、を有する。

【選択図】図９

 

【請求項１】

  荷物が収容されたバスケットを、ローカルレーンに沿って相対的に低速で移動する第１のカートロボットによってピック

的に高速で移動する第２のカートロボットへ受け渡す作業を、前記第１のカートロボット及び前記第２のカートロボットの

センサ群の監視の下で処理するピッキングシステムであって、

  前記第１のカートロボットに取り付けられ、前記バスケットのピックアップ及び前記バスケットの受け渡しを実行するア

  前記アーム部の先端部に取り付けられたアームセンサ群と、

  前記車体センサ群で検出した情報及び前記アームセンサ群で検出した情報に基づき、前記バスケットの受け渡し時におけ

を制御する位置制御部と、を有するピッキングシステム。

【請求項２】

  前記位置制御部は、さらに、前記アームセンサ群で検出した情報に基づき、前記第１のカートロボットの位置及び前記ア

ケットの受け渡し時における前記第２のカートロボットの位置を制御する

  請求項１記載のピッキングシステム。

【請求項３】

  コンピュータを、

  請求項１または請求項２に記載のピッキングシステムの前記位置制御部として機能させるためのプログラム。

0.901222 JP2022193466A 2022-12-02 JP2024080347 2024-06-13 0000-01-01 0000-01-01 フォークリフト B66F9/24 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】フォーク先端の状況をより正確に把握すること。

【解決手段】実施形態に係るフォークリフトは、走行車体と、フォークと、センサとを備える。フォークは、走行車体の前方に設けられ、少なくとも先端部

に凹部を有する。センサは、凹部に収容され、先端部の周囲の状況を検出する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  走行車体と、

  前記走行車体の前方に設けられ、少なくとも先端部に凹部を有するフォークと、

  前記凹部に収容され、前記先端部の周囲の状況を検出するセンサと

  を備える、フォークリフト。

【請求項２】

  前記凹部は、前記先端部のうち、前記走行車体が走行する路面側の部位が凹んだ形状である、請求項１に記載のフォーク

【請求項３】

  前記先端部は、前記路面側の部位において、先端へ向かうほど前記フォークが細くなる傾斜面を有し、

  前記凹部は、少なくとも前記傾斜面の一部が凹んだ形状である、請求項２に記載のフォークリフト。

【請求項４】

  前記凹部は、前記先端部から前記走行車体側の基端部に亘って凹んだ形状である、請求項２に記載のフォークリフト。

【請求項５】

  前記先端部の先端は、前記センサよりも前方に位置する、請求項１に記載のフォークリフト。

【請求項６】

  前記走行車体および前記フォークを自動制御する制御装置をさらに備え、

  前記制御装置は、

  前記センサによって検出される情報に基づいてパレットにおけるフォーク挿入孔の位置を検出し、前記フォーク挿入孔に

項１に記載のフォークリフト。

0.901222 JP2022193495A 2022-12-02 JP2024080366 2024-06-13 0000-01-01 0000-01-01
重量検出装置、重量検出方法、および、重量検出プ

ログラム
B66F9/24 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】積載物における内容物の重量を検出すること。

【解決手段】実施形態に係る重量検出装置は、検出部と、特定部と、推定部とを備える。検出部は、フォークに挿入されるパレットに載っている積載物の外

観情報を検出する。特定部は、検出した外観情報に基づいて、積載物における内容物以外の外装物を特定する。推定部は、特定した外装物に基づいて、内容

物の重量を推定する。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  フォークに挿入されるパレットに載っている積載物の外観情報を検出する検出部と、

  検出した前記外観情報に基づいて、前記積載物における内容物以外の外装物を特定する特定部と、

  特定した前記外装物に基づいて、前記内容物の重量を推定する推定部と

  を備える重量検出装置。

【請求項２】

  前記検出部は、

  前記フォークに設けられた荷重センサにより前記フォークにかかる荷重を検出し、

  前記推定部は、

  前記外装物の重量を推定し、前記荷重および前記外装物の重量に基づいて前記内容物の重量を推定する、請求項１に記載

【請求項３】

  前記検出部は、

  前記パレットの重量を検出し、

  前記推定部は、

  前記荷重から前記パレットの重量および前記外装物の重量を減算することで前記内容物の重量を推定する、請求項２に記

【請求項４】

  前記検出部は、

  前記パレットに記された重量情報をセンサにより検出することで、前記パレットの重量を検出する、請求項３に記載の重

【請求項５】

  前記重量情報は、

  前記パレットの重量の情報が埋め込まれたコード情報である、請求項４に記載の重量検出装置。

【請求項６】

  前記外観情報に基づいて特定される前記積載物に関する積載物情報と、推定した前記内容物の重量とを紐づけて記憶部に

る、請求項１に記載の重量検出装置。

【請求項７】

  コンピュータによって実行される重量検出方法であって、

  フォークに挿入されるパレットに載っている積載物の外観情報を検出する検出工程と、

  検出した前記外観情報に基づいて、前記積載物における内容物以外の外装物を特定する特定工程と、

  特定した前記外装物に基づいて、前記内容物の重量を推定する推定工程と

  を含む重量検出方法。

【請求項８】

  フォークに挿入されるパレットに載っている積載物の外観情報を検出する検出手順と、

  検出した前記外観情報に基づいて、前記積載物における内容物以外の外装物を特定する特定手順と、

1.026158 JP2022193627A 2022-12-02 JP2024061564 2024-05-07 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム
B60W40/02 | G08G1/16 |
G08G1/09 | B60W60/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】コンピュータを、情報処理装置として機能させるためのプログラムが提供される。【解決手段】情報処理装置は、自車両が走行する道路

の道路状況を示す道路情報を含むセンサ情報及び走行中の他車両に関する他車両情報に基づいて、自車両の４つの車輪それぞれの車輪速、傾き、及び車輪を

支持するサスペンションを制御するための制御変数を算出する算出部と、算出部が算出した制御変数に基づいて、自車両の自動運転を制御する制御部と、を

備える。【選択図】図１

 

【請求項１】

  自車両が走行する道路の道路状況を示す道路情報を含むセンサ情報及び走行中の他車両に関する他車両情報に基づいて、

車輪速、傾き、及び前記車輪を支持するサスペンションを制御するための制御変数を算出する算出部と、

  前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、前記自車両の自動運転を制御する制御部と、

  を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記他車両は、前記道路において前記自車両の前方を先行して走行する先行車両である、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記他車両情報に基づいて、前記自車両の前記制御変数を算出するための学習モデルを更新する更新部を備える、

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記制御部は、前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、１０億分の１秒単位で前記自動運転を制御する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  コンピュータを、請求項１から請求項４の何れか１項に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

1.026158 JP2022193778A 2022-12-02 JP2024061565 2024-05-07 0000-01-01 0000-01-01
ピッキングシステム、ピッキング制御装置、及び

ピッキング制御プログラム
B65G1/137 | B65G1/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】効率良く荷物をピッキングして運搬する。

【解決手段】ピッキングシステムは、第１アームを備え、荷物が収容された収容部の外側に設定された第１レーンを走行する第１カートと、第２アームと貯

留部とを備え、前記第１レーンの外側に設定された第２レーンを走行する第２カートと、前記第１カートが、前記第１レーンを走行しながら前記第１アーム

で前記荷物をピックアップして前記第２カートに受け渡し、前記第２カートが、前記第２レーンを走行しながら前記第１カートによりピックアップされた前

記荷物を前記第２アームで受け取って、前記貯留部に貯留し、該貯留部の貯留量が一定数になると前記第２レーンを離脱し、新たな第２カートを補充するよ

うに制御する制御部と、を備える。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  第１アームを備え、荷物が収容された収容部の外側に設定された第１レーンを走行する第１カートと、

  第２アームと貯留部とを備え、前記第１レーンの外側に設定された第２レーンを走行する第２カートと、

  前記第１カートが、前記第１レーンを走行しながら前記第１アームで前記荷物をピックアップして前記第２カートに受け

レーンを走行しながら前記第１カートによりピックアップされた前記荷物を前記第２アームで受け取って、前記貯留部に貯

になると前記第２レーンを離脱し、新たな第２カートを補充するように制御するピッキング制御部と、

  を備えたピッキングシステム。

【請求項２】

  前記第２カートが複数台、前記第２レーンを等間隔で走行し、

  前記ピッキング制御部は、前記新たな第２カートが補充不可能である場合、複数台の前記第２カートの各々の車間距離を

御する請求項１に記載のピッキングシステム。

【請求項３】

  前記ピッキング制御部は、前記第１カート及び前記第２カートが並走しながら前記第１カートから前記第２カートに前記

  請求項１記載のピッキングシステム。

【請求項４】

  第１アームを備え、荷物が収容された収容部の外側に設定された第１レーンを走行する第１カートが、前記第１レーンを

荷物をピックアップして第２カートに受け渡し、第２アームと貯留部とを備え、前記第１レーンの外側に設定された第２レ

記第２レーンを走行しながら前記第１カートによりピックアップされた前記荷物を前記第２アームで受け取って、前記貯留

一定数になると前記第２レーンを離脱し、新たな第２カートを補充するように制御するピッキング制御部

  を備えたピッキング制御装置。

【請求項５】

  コンピュータに、

  第１アームを備え、荷物が収容された収容部の外側に設定された第１レーンを走行する第１カートが、前記第１レーンを

荷物をピックアップして第２カートに受け渡し、第２アームと貯留部とを備え、前記第１レーンの外側に設定された第２レ

記第２レーンを走行しながら前記第１カートによりピックアップされた前記荷物を前記第２アームで受け取って、前記貯留

一定数になると前記第２レーンを離脱し、新たな第２カートを補充するように制御する

  ことを含む処理を実行させるピッキング制御プログラム。

1.026158 JP2022193779A 2022-12-02 JP2024061566 2024-05-07 0000-01-01 0000-01-01 ピッキングシステム、プログラム B65G1/137 | B65G1/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】イレギュラーの作業（特急、優先）に対して、通常作業に支障をきたすことなく、迅速に対応する。

【解決手段】ダイレクトレーン６１は、フロア５０内において、貯蔵部５４に沿って設けられた、最も内側のレーンであり、貯蔵部５４の周囲を周回しなが

ら、一時的に減速して、貯蔵部５４からバスケット５６のピックアップを行う。ダイレクトカート５２Ｃは、ローカルカート５２Ｂと同様に、少なくとも２

本の内側に設けたピッキングアーム６２で荷物の入ったバスケット５６をピックアップ後、直接、バスケット５６を目的位置（例えば、ドッキングステー

ション６８）まで搬送する。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  カートロボットを用いて荷物が収容された被搬送物を搬送するピッキングシステムであって、

  前記被搬送物を、ローカルレーンに沿って相対的に低速で移動する第１のカートロボットのアームによってピックアップ

速で移動する第２のカートロボットのアームへ受け渡す受け渡し作業を介して、前記被搬送物をピックアップ位置から搬出

する通常作業処理制御部と、

  前記通常作業の搬送に対して、特殊搬送に分類される搬送形態が選択された場合に、特殊作業を処理する特殊作業処理制

を有するピッキングシステム。

【請求項２】

  前記特殊搬送に分類される搬送形態が、特急又は優先して処理する必要のある被搬送物を対象とした搬送形態であり、

  前記特殊作業処理制御部は、当該特殊搬送としての専用の第３のカートロボットを、専用のダイレクトレーンに沿って移

カートロボットのアームによってピックアップし、ピックアップ位置から目的位置までダイレクトに搬送する、請求項１記

【請求項３】

  前記被搬送物が、前記通常作業で処理が困難な形状に属する異形搬送物、又は、前記第１のカートロボット及び第２のカ

える大量搬送物であり、

  前記特殊作業処理制御部は、特殊搬送としての専用の第４のカートロボットを用いて、前記通常作業処理制御部の制御に

項１記載のピッキングシステム。

【請求項４】

  前記カートロボットの車体に取り付けた車体センサ群と、前記アームの先端部に取り付けられたアームセンサ群と、の監

殊作業が実行される、請求項１記載のピッキングシステム。

【請求項５】

  前記アームセンサ群が、

  多軸アーム構造の前記アームの手首仕様の関節の内側に取り付けられる、請求項４記載のピッキングシステム。

【請求項６】

  コンピュータを、

  請求項１～請求項５の何れか１項記載のピッキングシステムの前記通常作業処理制御部及び前記特殊作業処理制御部とし

0.901099 JP2022192689A 2022-12-01 JP2024079956 2024-06-13 0000-01-01 0000-01-01 制御方法、制御システム、及び制御プログラム

B65G1/137 | G05D1/02 |
G05D1/224 | G05D1/225
| G05D1/226 |
G05D1/229 | G05D1/24 |
G05D1/242 | G05D1/249
| G05D1/43 | G05D1/60 |
G05D1/661 | G05D1/69 |
G05D1/692 | G05D1/698
| G05D105/00 |
G05D105/20 |
G05D109/00 |
G05D111/00 |
G05D111/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】カートロボットを効率良く稼働させること。

【解決手段】実施形態に係る制御方法は、コンピュータが実行する制御方法であって、複数のレーンのいずれかを走行し荷物を搬送する複数のカートロボッ

トのそれぞれの電池残量を含む情報を収集する収集工程と、情報を基に、複数のカートロボットのそれぞれについて、充電を行う優先度を決定する決定工程

と、を含む。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  コンピュータが実行する制御方法であって、

  複数のレーンのいずれかを走行し荷物を搬送する複数のカートロボットのそれぞれの電池残量を含む情報を収集する収集

  前記情報を基に、前記複数のカートロボットのそれぞれについて、充電を行う優先度を決定する決定工程と、

  を含む制御方法。

【請求項２】

  前記収集工程は、前記複数のレーンのそれぞれを走行するカートロボットの数を含む情報を収集し、

  前記決定工程は、前記複数のカートロボットのそれぞれについて、走行するレーンの前記数が大きいほど前記優先度を大

  請求項１に記載の制御方法。

【請求項３】

  前記決定工程は、前記複数のカートロボットのそれぞれについて、電池残量が小さいほど前記優先度を大きくする

  請求項１に記載の制御方法。

【請求項４】

  前記収集工程は、前記複数のカートロボットのそれぞれが搬送する予定の荷物の重量及び数量を含む情報を収集し、

  前記決定工程は、前記複数のカートロボットのそれぞれについて、搬送する予定の荷物の重量及び数量に基づく負荷が大

  請求項１に記載の制御方法。

【請求項５】

  前記複数のカートロボットのうち、前記優先度が上位一定数に含まれるカートロボットに、荷物の搬送を停止させ、充電

  をさらに含む請求項１に記載の制御方法。

【請求項６】

  複数のレーンのいずれかを走行し荷物を搬送する複数のカートロボットと、前記複数のカートロボットを制御する制御装

充電を行う充電装置と、を有する制御システムであって、

  前記制御装置は、

  前記複数のカートロボットのそれぞれの電池残量を含む情報を収集し、

  前記情報を基に、前記複数のカートロボットのそれぞれについて、充電を行う優先度を決定する

  制御システム。

【請求項７】

  複数のレーンのいずれかを走行し荷物を搬送する複数のカートロボットのそれぞれの電池残量を含む情報を収集する収集

  前記情報を基に、前記複数のカートロボットのそれぞれについて、充電を行う優先度を決定する決定手順と、

  をコンピュータに実行させる制御プログラム。

1.025877 JP2022192162A 2022-11-30 JP2024061557 2024-05-07 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム B60W40/00 | G08G1/16 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】コンピュータを、情報処理装置として機能させるためのプログラムが提供される。【解決手段】情報処理装置は、車両が走行する道路の

道路状況を示す道路情報を含むセンサ情報に基づいて、前記車両の４つの車輪それぞれの車輪速、傾き、及び前記車輪を支持するサスペンションを制御する

ための制御変数を算出する算出部と、前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、自動運転を制御する制御部と、を備える。【選択図】図１

 

【請求項１】

  車両が走行する道路の道路状況を示す道路情報を含むセンサ情報に基づいて、前記車両の４つの車輪それぞれの車輪速、

ペンションを制御するための制御変数を算出する算出部と、

  前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、自動運転を制御する制御部と、

  を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記制御部は、前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、１０億分の１秒単位で前記自動運転を制御する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  取得可能な前記センサ情報の中から、４つの前記車輪それぞれの車輪速、４つの前記車輪それぞれの傾き、及び４つの前

ションを制御するためのそれぞれの前記制御変数の算出に用いる制御情報を決定する決定部を備え、

  前記算出部は、前記決定部が決定した前記制御情報に基づいて、前記制御部が前記自動運転を制御するための複数の前記

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記決定部は、前記制御部による前記自動運転の制御結果に基づいて、前記センサ情報の中から前記制御情報として決定

  請求項３に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  コンピュータを、請求項１から請求項４の何れか１項に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。



1.025877 JP2022192163A 2022-11-30 JP2024061558 2024-05-07 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置及びプログラム
B60W40/08 | B60W50/08
| G08G1/16

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】車両に乗車する乗員の乗車感覚の好みを満足させる。【解決手段】情報処理装置は、車両に乗車する乗員の乗車感覚の好みに係る嗜好情

報及び前記車両のセンサ情報に基づいて、前記車両の４つの車輪それぞれの車輪速、傾き、及び前記車輪を支持するサスペンションを制御するための制御変

数を算出する算出部と、前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、自動運転を制御する制御部と、を備える。【選択図】図１

 

【請求項１】

  車両に乗車する乗員の乗車感覚の好みに係る嗜好情報及び前記車両のセンサ情報に基づいて、前記車両の４つの車輪それ

を支持するサスペンションを制御するための制御変数を算出する算出部と、

  前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、自動運転を制御する制御部と、

  を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記乗員の体感に係る体感情報を取得する取得部をさらに備え、

  前記算出部は、取得した前記体感情報から解析された前記嗜好情報に基づいて前記制御変数を算出する

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記体感情報は、前記乗員の音声、視線、及び生体情報の少なくとも１つの情報である

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記制御部は、前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、１０億分の１秒単位で前記自動運転を制御する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  コンピュータを、請求項１から請求項４の何れか１項に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

1.025877 JP2022192164A 2022-11-30 JP2024061559 2024-05-07 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置、情報処理システム、及びプログラム

B60W30/165 | G08G1/16
| G08G1/00 | B60W30/02
| B60W60/00 |
B60W40/04

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】コンピュータを、情報処理装置として機能させるためのプログラムが提供される。【解決手段】情報処理装置は、車両に搭載された情報

処理装置であって、前記車両に搭載されたセンサのセンサ情報、及び前記車両の周辺を走行する他の車両のセンサ情報を取得する取得部と、取得したセンサ

情報に基づいて、前記車両の４つの車輪それぞれの車輪速、傾き、及び前記車輪を支持するサスペンションを制御するための制御変数を算出する算出部と、

前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、前記車両が前記他の車両と同調して走行するように自動運転を制御する制御部と、を備える。【選択図】図

１

 

【請求項１】

  車両に搭載された情報処理装置であって、

  前記車両に搭載されたセンサのセンサ情報、及び前記車両の周辺を走行する他の車両のセンサ情報を取得する取得部と、

  取得したセンサ情報に基づいて、前記車両の４つの車輪それぞれの車輪速、傾き、及び前記車輪を支持するサスペンショ

する算出部と、

  前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、前記車両が前記他の車両と同調して走行するように自動運転を制御する

  を備える、

  情報処理装置。

【請求項２】

  前記制御部は、前記算出部が算出した前記制御変数に基づいて、１０億分の１秒単位で前記自動運転を制御する、

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記制御部は、前記他の車両が前記車両と同調して走行するように、算出した前記制御変数を前記他の車両に送信する

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記算出部は、前記他の車両の各々に対応した前記制御変数をさらに算出し、

  前記制御部は、前記制御変数を対応する前記他の車両の各々に送信して、前記他の車両の自動運転をそれぞれ制御する

  請求項３に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  請求項１から請求項４の何れか１項に記載の情報処理装置を搭載した前記車両、及び前記他の車両を備えた情報処理シス

  前記車両は、前記制御変数を前記他の車両に送信し、

  前記他の車両は、前記車両から受信した前記制御変数に基づいて、前記車両に同調して走行するように自動運転を制御す

  情報処理システム。

【請求項６】

  コンピュータを、請求項１から請求項４の何れか１項に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

0.900852 JP2022189888A 2022-11-29 JP2024077754 2024-06-10 0000-01-01 0000-01-01 ピッキングシステム、および、プログラム B65G1/137 | B65G1/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】カートロボが荷物配置を変更することにより、運搬効率を向上させる。

【解決手段】

  本発明のピッキングシステム１は、荷物をピックアップして搬送し、カートロボットによって荷物がピックアップされる棚に、荷物を配置する複数のカート

ロボット５２を備える。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  荷物をピックアップして搬送し、カートロボットによって前記荷物がピックアップされる棚に、前記荷物を配置する複数

グシステム。

【請求項２】

  前記カートロボットは、荷物が積まれている場合には、荷物を別の棚に配置する、請求項１に記載のピッキングシステム

【請求項３】

  前記カートロボットは、低速レーンを移動する第１カートロボットと、高速レーンを前記第１カートロボットよりも高速

含み、

  前記第１カートロボットは、前記第１カートロボットによって前記荷物がピックアップされる前記棚に前記荷物を配置し

  前記第１カートロボットは、前記棚からピックアップした前記荷物を前記第２カートロボットへ渡す、

  請求項１に記載のピッキングシステム。

【請求項４】

  前記棚は複数であり、

  前記カートロボットは、複数の前記棚のうち、他のカートロボット付近の前記棚に前記荷物を配置する、

  請求項１に記載のピッキングシステム。

【請求項５】

  前記棚は複数であり、

  前記カートロボットは、前記ピックアップされる前記荷物の量に応じて、前記荷物を配置する前記棚の数を変更する、

  請求項１に記載のピッキングシステム。

【請求項６】

  前記カートロボットおよび前記棚はそれぞれ複数であり、

  複数の前記棚はそれぞれ、複数の前記カートロボットのうち一つまたは二つ以上の前記カートロボットと対応し、

  前記カートロボットは、前記カートロボットによってピックアップされる前記荷物を、前記カートロボットと対応する前

  請求項１に記載のピッキングシステム。

【請求項７】

  前記カートロボットは、前記棚から前記荷物をピックアップするとき、および、前記棚に前記荷物を配置するときの少な

た駆動用電池を充電させる充電処理を実行する、

  請求項１に記載のピッキングシステム。

【請求項８】

  カートロボットを用いて、荷物をピックアップして搬送する搬送手順と、

  前記カートロボットを用いて、前記カートロボットによって前記荷物がピックアップされる棚に、前記荷物を配置する配

  をコンピュータに実行させる、プログラム。

0.900852 JP2022190203A 2022-11-29 JP2024077948 2024-06-10 0000-01-01 0000-01-01 ピッキングシステムおよびプログラム B65G1/00 | B65G1/137 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】荷物の性質に応じた搬送を行うこと。

【解決手段】実施形態に係るピッキングシステムは、フロアにおける情報を検知可能なセンサと、荷物を収容可能なカートを有する走行車体、および、上記

走行車体に取り付けられて荷物を搬送するアームを有するカートロボットと、上記センサによって検知された情報に基づいて荷物の性質を取得し、取得した

荷物の性質に応じた上記カート内の荷物の配置制御を実行する制御装置と、を備える。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  フロアにおける情報を検知可能なセンサと、

  荷物を収容可能なカートを有する走行車体、および、前記走行車体に取り付けられて荷物を搬送するアームを有するカー

  前記センサによって検知された情報に基づいて荷物の性質を取得し、

  取得した荷物の性質に応じた前記カート内の荷物の配置制御を実行する制御装置と、

  を備える、ピッキングシステム。

【請求項２】

  前記制御装置は、

  前記カート内において、壊れ物と前記壊れ物以外の通常物とを分けて配置するように前記カートロボットを制御する、

  請求項１に記載のピッキングシステム。

【請求項３】

  前記制御装置は、

  前記カート内において、前記壊れ物である荷物ほど上方に配置するように前記カートロボットを制御する、

  請求項２に記載のピッキングシステム。

【請求項４】

  前記制御装置は、

  前記カート内において、高温物と低温物とを分けて配置するように前記カートロボットを制御する、

  請求項１に記載のピッキングシステム。

【請求項５】

  前記制御装置は、

  取得した荷物の性質に応じた速度制御を実行する、

  請求項１に記載のピッキングシステム。

【請求項６】

  フロアにおける情報を検知する手順と、

  荷物を収容可能なカートを有する走行車体、および、前記走行車体に取り付けられて荷物を搬送するアームを有するカー

  前記検知する手順によって検知された情報に基づいて荷物の性質を取得する手順と、

  取得した荷物の性質に応じた前記カート内の荷物の配置制御を実行する手順と、

  をコンピュータに実行させる、プログラム。

0.900728 JP2022188949A 2022-11-28 JP2024077104 2024-06-07 0000-01-01 0000-01-01 カートロボットおよびプログラム B65G1/137 | B25J13/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】荷物の受け渡しを効率よく行うこと。

【解決手段】実施形態に係るカートロボットは、荷物の受け渡しを行う複数のアームと、アームが取り付けられ、荷物を載置可能な走行車体と、荷物に応じ

て受け渡しを行うアームの本数を決定する制御装置とを備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  荷物の受け渡しを行う複数のアームと、

  前記アームが取り付けられ、前記荷物を載置可能な走行車体と、

  前記荷物に応じて受け渡しを行う前記アームの本数を決定する制御装置と

  を備える、カートロボット。

【請求項２】

  前記制御装置は、

  前記荷物の重さに応じて前記アームの本数を決定する

  請求項１に記載のカートロボット。

【請求項３】

  前記制御装置は、

  前記荷物の大きさに応じて前記アームの本数を決定する

  請求項１に記載のカートロボット。

【請求項４】

  前記制御装置は、

  前記荷物の個数に応じて前記アームの本数を決定する

  請求項１に記載のカートロボット。

【請求項５】

  前記制御装置は、

  他の前記カートロボットとの間で前記荷物の受け渡しを行う際に、他のカートロボットが前記荷物の受け渡しを行う前記

本数を決定する

  請求項１に記載のカートロボット。

【請求項６】

  カートロボットを制御するプログラムであって、

  荷物の受け渡しを行う複数のアームと、前記アームが取り付けられ、前記荷物を載置可能な走行車体とを制御し、

  前記荷物に応じて受け渡しを行う前記アームの本数を決定する決定手順

  をコンピュータに実行させるプログラム。

0.900728 JP2022189151A 2022-11-28 JP2024077211 2024-06-07 0000-01-01 0000-01-01 カートロボット、および、プログラム
B65G67/22 | B65G67/24
| B25J5/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】作業の効率化を図ること。

【解決手段】実施形態に係るカートロボットは、荷物の受け渡しを行うアームと、アームが取り付けられ、荷物を載置可能な走行車体と、自装置に異常が生

じた場合に、走行車体を制御し、基地に帰還させる制御装置とを備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  荷物の受け渡しを行うアームと、

  前記アームが取り付けられ、前記荷物を載置可能な走行車体と、

  自装置に異常が生じた場合に、前記走行車体を制御し、基地に帰還させる制御装置と

  を備える、カートロボット。

【請求項２】

  前記制御装置は、

  前記自装置を前記基地に帰還させる場合に、メンテナンスの予約を行う

  請求項１に記載のカートロボット。

【請求項３】

  前記制御装置は、

  前記自装置を撮影したカメラ画像から前記自装置の異常が検知された場合に、前記基地に帰還させる

  請求項１に記載のカートロボット。

【請求項４】

  前記制御装置は、

  前記自装置で撮影した前記カメラ画像または他のカートロボットで撮影されたカメラ画像から前記自装置の異常が検知さ

  請求項３に記載のカートロボット。

【請求項５】

  前記制御装置は、

  前記自装置の異常に関する前兆が生じた場合に、前記基地に帰還させる

  請求項１に記載のカートロボット。

【請求項６】

  前記制御装置は、

  前記自装置を前記基地に帰還させる場合に、現在のタスクを他のカートロボットに引き継ぐ

  請求項１に記載のカートロボット。

【請求項７】

  カートロボットを制御するプログラムであって、

  荷物の受け渡しを行うアームと、前記アームが取り付けられ、前記荷物を載置可能な走行車体とを制御し、

  自装置に異常が生じた場合に、前記走行車体を制御して、基地に帰還させる帰還手順

  をコンピュータに実行させるプログラム。

0.900358 JP2022188594A 2022-11-25 JP2024076813 2024-06-06 0000-01-01 0000-01-01 ピッキングシステム、および、プログラム B65G1/137 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】荷物を棚に効率良く配置することができるピッキングシステム、および、プログラムを提供することを目的とする。

【解決手段】実施形態の一態様に係るピッキングシステムは、カートロボットと、配置ロボットとを備える。カートロボットは、荷物をピックアップして搬

送する。配置ロボットは、カートロボットによって荷物がピックアップされる棚に、荷物を配置する。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  荷物をピックアップして搬送するカートロボットと、

  前記カートロボットによって前記荷物がピックアップされる棚に、前記荷物を配置する配置ロボットと

  を備える、ピッキングシステム。

【請求項２】

  前記カートロボットは、低速レーンを移動する第１カートロボットと、高速レーンを前記第１カートロボットよりも高速

含み、

  前記配置ロボットは、前記第１カートロボットによって前記荷物がピックアップされる前記棚に前記荷物を配置し、

  前記第１カートロボットは、前記棚からピックアップした前記荷物を前記第２カートロボットへ渡す、

  請求項１に記載のピッキングシステム。

【請求項３】

  前記棚は複数であり、

  前記配置ロボットは、複数の前記棚のうち、前記カートロボット付近の前記棚に前記荷物を配置する、

  請求項１に記載のピッキングシステム。

【請求項４】

  前記カートロボットおよび前記棚はそれぞれ複数であり、

  複数の前記棚はそれぞれ、複数の前記カートロボットのうち一つまたは二つ以上の前記カートロボットと対応し、

  前記配置ロボットは、前記カートロボットによってピックアップされる前記荷物を、当該カートロボットと対応する前記

  請求項１に記載のピッキングシステム。

【請求項５】

  前記棚は複数であり、

  前記配置ロボットは、前記カートロボットによってピックアップされる前記荷物の量に応じて、前記荷物を配置する前記

  請求項１に記載のピッキングシステム。

【請求項６】

  前記カートロボットは、前記棚から前記荷物をピックアップするとき、および、前記配置ロボットが前記棚に前記荷物を

において、搭載された駆動用電池を充電させる充電処理を実行する、

  請求項１に記載のピッキングシステム。

【請求項７】

  カートロボットを用いて、荷物をピックアップして搬送する搬送手順と、

  配置ロボットを用いて、前記カートロボットによって前記荷物がピックアップされる棚に、前記荷物を配置する配置手順

  をコンピュータに実行させる、プログラム。

1.025174 JP2022188746A 2022-11-25 JP2024061555 2024-05-07 0000-01-01 0000-01-01
ピッキングシステム、ピッキング制御装置、及び

ピッキング制御プログラム
B65G1/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】効率良く荷物をピッキングして予め定めた位置まで運搬する。

【解決手段】ピッキングシステムは、第１アームを備え、荷物が収容された収容部の外側に設定された第１レーンを走行する第１カートと、第２アームを備

え、前記第１レーンの外側に設定された第２レーンを走行する第２カートと、前記第１カートがピックアップすべき前記荷物の位置と、前記第１カートが

ピックアップした前記荷物を受け渡すべき前記第２カートの位置と、に基づいて、前記第１カートの走行軌跡を生成する生成部と、前記走行軌跡に基づい

て、前記第１カートが、前記第１レーンを走行しながら前記第１アームで前記荷物をピックアップして前記第２カートに受け渡し、前記第２カートが、前記

第２レーンを走行しながら前記第１カートによりピックアップされた前記荷物を前記第２アームで受け取って、予め定めた位置に運ぶように制御する制御部

と、を備える。

【選択図】図３

 

【請求項１】

  第１アームを備え、荷物が収容された収容部の外側に設定された第１レーンを走行する第１カートと、

  第２アームを備え、前記第１レーンの外側に設定された第２レーンを走行する第２カートと、

  前記第１カートがピックアップすべき前記荷物の位置と、前記第１カートがピックアップした前記荷物を受け渡すべき前

て、前記第１カートの走行軌跡を生成する生成部と、

  前記走行軌跡に基づいて、前記第１カートが、前記第１レーンを走行しながら前記第１アームで前記荷物をピックアップ

記第２カートが、前記第２レーンを走行しながら前記第１カートによりピックアップされた前記荷物を前記第２アームで受

ように制御するピッキング制御部と、

  を備えたピッキングシステム。

【請求項２】

  前記生成部は、前記第２カートに前記荷物を受け渡す順番に基づいて、前記走行軌跡を生成する

  請求項１記載のピッキングシステム。

【請求項３】

  前記生成部は、前記荷物の大きさに基づいて、前記走行軌跡を生成する

  請求項１又は請求項２記載のピッキングシステム。

【請求項４】

  第１アームを備え、荷物が収容された収容部の外側に設定された第１レーンを走行する第１カートがピックアップすべき

え、前記第１レーンの外側に設定された第２レーンを走行する第２カートであって前記第１カートがピックアップした前記

位置と、に基づいて、前記第１カートの走行軌跡を生成する生成部と、

  前記走行軌跡に基づいて、前記第１レーンを走行しながら前記第１アームで前記荷物をピックアップして第２カートに受

１レーンの外側に設定された第２レーンを走行する第２カートが、前記第２レーンを走行しながら前記第１カートによりピ

第２アームで受け取って、予め定めた位置に運ぶように制御するピッキング制御部

  を備えたピッキング制御装置。

【請求項５】

  コンピュータに、

  第１アームを備え、荷物が収容された収容部の外側に設定された第１レーンを走行する第１カートがピックアップすべき

え、前記第１レーンの外側に設定された第２レーンを走行する第２カートであって前記第１カートがピックアップした前記

位置と、に基づいて、前記第１カートの走行軌跡を生成し、

  前記走行軌跡に基づいて、前記第１レーンを走行しながら前記第１アームで前記荷物をピックアップして第２カートに受

１レーンの外側に設定された第２レーンを走行する第２カートが、前記第２レーンを走行しながら前記第１カートによりピ

第２アームで受け取って、予め定めた位置に運ぶように制御する

  ことを含む処理を実行させるピッキング制御プログラム。

1.025174 JP2022188747A 2022-11-25 JP2024061556 2024-05-07 0000-01-01 0000-01-01
ピッキングシステム、ピッキング制御装置、及び

ピッキング制御プログラム
B65G1/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】効率良く荷物をピッキングして予め定めた位置まで運搬する。

【解決手段】ピッキングシステムは、第１アームを備え、荷物が収容された収容部の外側に設定された第１レーンを走行する第１カートと、第２アームを備

え、前記第１レーンの外側に設定された第２レーンを走行する第２カートと、前記第１カートが、前記第１レーンを走行しながら前記第１アームで前記荷物

をピックアップして前記第２カートに受け渡し、前記第２カートが、前記第２レーンを走行しながら前記第１カートによりピックアップされた前記荷物を前

記第２アームで受け取って、予め定めた位置に運ぶように制御する制御部と、を備える。

【選択図】図３

 

【請求項１】

  第１アームを備え、荷物が収容された収容部の外側に設定された第１レーンを走行する第１カートと、

  第２アームを備え、前記第１レーンの外側に設定された第２レーンを走行する第２カートと、

  前記第１カートが、前記第１レーンを走行しながら前記第１アームで前記荷物をピックアップして前記第２カートに受け

レーンを走行しながら前記第１カートによりピックアップされた前記荷物を前記第２アームで受け取って、予め定めた位置

制御部と、

  を備えたピッキングシステム。

【請求項２】

  前記ピッキング制御部は、前記第１カート及び前記第２カートが並走しながら前記第１カートから前記第２カートに前記

  請求項１記載のピッキングシステム。

【請求項３】

  前記ピッキング制御部は、前記第１カート及び前記第２カートの速度が等しくなり、且つ、前記第１カート及び前記第２

け渡し位置として、前記第１カートから前記第２カートに前記荷物が渡されるように制御する

  請求項２記載のピッキングシステム。

【請求項４】

  前受け渡し位置は、前記第１アームの移動範囲と前記第２アームの移動範囲とが重複する範囲内の位置である

  請求項３記載のピッキングシステム。

【請求項５】

  第１アームを備え、荷物が収容された収容部の外側に設定された第１レーンを走行する第１カートが、前記第１レーンを

荷物をピックアップして第２カートに受け渡し、第２アームを備え、前記第１レーンの外側に設定された第２レーンを走行

ンを走行しながら前記第１カートによりピックアップされた前記荷物を前記第２アームで受け取って、予め定めた位置に運

部

  を備えたピッキング制御装置。

【請求項６】

  コンピュータに、

  第１アームを備え、荷物が収容された収容部の外側に設定された第１レーンを走行する第１カートが、前記第１レーンを

荷物をピックアップして第２カートに受け渡し、第２アームを備え、前記第１レーンの外側に設定された第２レーンを走行

ンを走行しながら前記第１カートによりピックアップされた前記荷物を前記第２アームで受け取って、予め定めた位置に運

  ことを含む処理を実行させるピッキング制御プログラム。

1.024753 JP2022186437A 2022-11-22 JP2024061554 2024-05-07 0000-01-01 0000-01-01 ピッキングシステム、プログラム

B65G1/137 | B60L50/60 |
B60L53/10 | B60L53/30 |
B60L53/80 | G05D1/02 |
H02J7/00 | G05D1/24 |
G05D1/242 | G05D1/43 |
G05D1/60 | G05D1/646 |
G05D1/661 |
G05D105/00 |
G05D105/20 |
G05D107/00 |
G05D107/20 |
G05D107/40 |
G05D109/00 |
G05D109/10 |
G05D111/00 |
G05D111/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】カートロボットの自動運転時に、周囲を監視するセンサ群の死角をなくすと共に、カートロボットの充電作業に基づく走行動作において、周囲の予

期せぬ死角を回避する。

【解決手段】一連の通常作業とイレギュラーな作業である充電作業とにおいて、高速カート５２Ａ及びローカルカート５２Ｂは、ほとんど同じ動作（バス

ケット５６、５６Ｌの受け渡し）で実行されるため、一連の通常作業において確立した、倉庫内センサ群７０、車体センサ群７２及びアームセンサ群７４に

よる監視、及び死角回避の制御を充電作業時にも流用することができる。

【選択図】図９

 

【請求項１】

  荷物が収容されたバスケットを、ローカルレーンに沿って相対的に低速で移動する第１のカートロボットによってピック

的に高速で移動する第２のカートロボットへ受け渡すための一連の通常作業を、前記第１のカートロボット及び前記第２の

に取り付けた車体センサ群の監視の下で処理するピッキングシステムであって、

  前記バスケットのピックアップ、前記バスケットの受け渡しを実行するアーム部の先端部に取り付けられ、前記カートロ

の期間中に発生する前記車体センサ群の死角領域を撮影するアームセンサ群と、

  前記一連の通常作業とは別作業として実行され、第１のカートロボット又は第２のカートロボットの動力源となるバッテ

御する充電作業制御部とを有し、

  前記充電作業中に、前記車体センサ群及び前記アームセンサ群による監視を継続する、ピッキングシステム。

【請求項２】

  前記充電作業が、

  前記ローカルレーンに沿った走行中に、前記バスケットに代えて、前記動力源への充電が可能な充電パックを前記第１の

  当該第１のカートロボットのバッテリーに充電する、或いは、前記充電パックを第２のカートロボットに受け渡して当該

に充電し、

  充電後に返還する作業であり、

  前記一連の通常作業を並行して実行される、請求項１記載のピッキングシステム。

【請求項３】

  前記充電作業が、

  前記ローカルレーン及び前記高速レーンに対して、各々転轍器を関して連結された充電レーンを介して、充電が必要な前

２のカートロボットを充電ステーションへ引き込み、

  当該充電ステーションでの充電後に、前記充電レーンを介して、前記ローカルレーン及び前記高速レーンへ送り出す作業

  前記一連の通常作業を並行して実行される、請求項１記載のピッキングシステム。

【請求項４】

  コンピュータを、

  請求項１～請求項３の何れか１項記載のピッキングシステムの前記充電作業制御部として機能させるためのプログラム。

1.024753 JP2022186682A 2022-11-22 JP2024059531 2024-05-01 0000-01-01 0000-01-01 配送システムおよびプログラム B65G61/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】配送用ロボットを使用して荷物を効率よく配送する。

【解決手段】配送システムは、配送用ロボット、１以上の配送用ロボットが配備され、荷物の配送先付近まで移動し、配送先付近から荷物を搭載した前記配

送用ロボットを下車させる第１の自動運転車両、並びに配送用ロボットを配備するスペース、配送用ロボットをスペースに出し入れするためのロボット移動

装置、駆動装置および情報処理装置を備えた第２の自動運転車両を備える。情報処理装置は、荷物を配送済みの配送用ロボットをスペースに回収し、第２の

自動運転車両が走行中に配送用ロボットの配備数が不足した第１の自動運転車両と出会うと、配送用ロボットをスペースから取り出して第１の自動運転車両

に受け渡すようにロボット移動装置および駆動装置を制御する。

【選択図】図８

 

【請求項１】

  荷物を配送先に配送するための複数の配送用ロボットと、

  １以上の前記配送用ロボットが配備され、前記荷物の配送先付近まで移動し、前記配送先付近から前記荷物を搭載した前

の自動運転車両と、

  前記配送用ロボットを配備するスペース、前記配送用ロボットを前記スペースに出し入れするためのロボット移動装置、

えた第２の自動運転車両とを備え、

  前記情報処理装置は、前記荷物を配送済みの前記配送用ロボットを前記スペースに回収し、前記第２の自動運転車両が走

が不足した前記第１の自動運転車両と出会うと、前記配送用ロボットを前記スペースから取り出して前記第１の自動運転車

移動装置および前記駆動装置を制御する配送システム。

【請求項２】

  前記情報処理装置は、前記第１の自動運転車両および前記第２の自動運転車両を走行させながら、前記配送用ロボットを

１の自動運転車両に受け渡すように前記ロボット移動装置および前記駆動装置を制御する請求項１に記載の配送システム。

【請求項３】

  前記情報処理装置は、前記第２の自動運転車両が走行中に前記配送用ロボットの配備数が過剰な前記第１の自動運転車両

前記第１の自動運転車両から受け取るように前記ロボット移動装置および前記駆動装置を制御する請求項１に記載の配送シ

【請求項４】

  前記情報処理装置は、前記第２の自動運転車両を走行させながら、前記配送用ロボットを前記第１の自動運転車両から受

および前記駆動装置を制御する請求項３に記載の配送システム。

【請求項５】

  コンピュータを請求項１から４のいずれか１項に記載の配送システムの前記情報処理装置として機能させるためのプログ



1.024613 JP2022185687A 2022-11-21 JP2024066369 2024-05-15 0000-01-01 0000-01-01 ブレーキシステム

B60W10/188 | B60T7/12
| B60W40/02 | B62D6/00
| B60W10/00 |
B60W10/20

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】自車両を取り巻く状況に応じて最適なブレーキ制御を行うことが可能なブレーキシステムを提供する。

【解決手段】ブレーキシステムは、制御部１０、第１センサ５０、第２センサ６０などを備える。第１センサ５０は、ブレーキ操作に関するブレーキ操作情

報を検知する。第２センサ６０は、後方車両との車間距離、相対速度などをあらわす後方車両情報を検知する。制御部１０は、ブレーキ操作情報、後方車両

情報に基づき、ブレーキ圧を制御して車両を制動する通常ブレーキを作動するか、ブレーキ圧を制御するだけでなく、各車輪の角度を変えて効率的に減速し

て車両を制動する効率ブレーキを作動するかを選択する。

【選択図】図５

 

【請求項１】

  車両の左右に略対称に位置する少なくとも一対の車輪と、

  前記一対の車輪それぞれの操舵角を個別に制御することのできる操舵手段と、

  前記一対の車輪に制動力を発生させるブレーキ手段と、

  前記車両のブレーキ操作に関するブレーキ操作情報を取得する第１取得部と、

  前記車両の周囲環境に関する周囲環境情報を取得する第２取得部と、

  前記操舵手段及び前記ブレーキ手段を制御する制御部と、を備え、

  前記制御部は、

  前記ブレーキ操作情報及び前記周囲環境情報に基づき、前記ブレーキ手段を制御して車両を制動する通常ブレーキと、前

段を制御して車両を制動する効率ブレーキのいずれかを選択する、ブレーキシステム。

【請求項２】

  前記周囲環境情報には、後方車両との車間距離及び相対速度をあらわす後方車両情報が含まれ、

  前記制御部は、

  前記ブレーキ操作情報及び前記後方車両情報に基づき、前記通常ブレーキと前記効率ブレーキのいずれかを選択する、請

【請求項３】

  前記周囲環境情報には、路面状態に関する路面関連情報が含まれ、

  前記制御部は、

  前記ブレーキ操作情報及び前記路面関連情報に基づき、前記通常ブレーキと前記効率ブレーキのいずれかを選択する、請

【請求項４】

  前記制御部は、

  前記効率ブレーキを選択した場合には、前記一対の車輪に対する制動力が低減されるように前記ブレーキ手段を制御する

面から見て略ハの字になるように前記操舵手段を制御する、請求項１から３のいずれか一項に記載のブレーキシステム。

【請求項５】

  ブレーキの作動状況を外部に報知する報知手段をさらに備える、請求項１から３のいずれか一項に記載のブレーキシステ

【請求項６】

  前記報知手段は、作動中のブレーキの種類に応じて異なる態様で報知する、請求項５に記載のブレーキシステム。

0.899495 JP2022184856A 2022-11-18 JP2024073888 2024-05-30 0000-01-01 0000-01-01
作業習熟システム、作業習熟方法及び作業再現ロ

ボット

B25J9/22 | G06Q50/04 |
B25J13/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】本発明は、作業員の作業の習熟を図ることができる作業習熟システム、作業習熟方法及び作業再現ロボットを提供することを目的とする。

【解決手段】本発明に係る作業習熟システムは、作業再現ロボットと、新規作業員の動作をセンシング可能なセンサと、作業再現ロボット及びセンサと通信

可能な管理制御装置と、を備え、管理制御装置は、熟練作業員の所定動作に対応する第１センシング情報に基づいて学習した標準動作モデルを記憶する記憶

部と、標準動作モデルを参照して作業再現ロボットに再現動作を行わせる制御部と、センサを用いて取得した新規作業員の動作に対応する第２センシング情

報に基づいて、新規作業員の動作が標準動作モデルと異なる点を検出する検出部と、を備える、ことを特徴とする。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  作業再現ロボットと、

  新規作業員の動作をセンシング可能なセンサと、

  前記作業再現ロボット及びセンサと通信可能な管理制御装置と、を備え、

  前記管理制御装置は、

    熟練作業員の所定動作に対応する第１センシング情報に基づいて学習した標準動作モデルを記憶する記憶部と、

    前記標準動作モデルを参照して前記作業再現ロボットに再現動作を行わせる制御部と、

    前記センサを用いて取得した前記新規作業員の動作に対応する第２センシング情報に基づいて、前記新規作業員の動作が

検出する検出部と、を備える、

  ことを特徴とする作業習熟システム。

【請求項２】

  前記記憶部は、更に、作業マニュアル情報、又は、工程表情報を記憶し、

  前記検出部は、前記センサを用いて取得した前記新規作業員の動作に対応する第２センシング情報に基づいて、前記新規

ル情報、又は、前記工程表情報と異なる点を検出する、

  請求項１に記載の作業習熟システム。

【請求項３】

  作業再現ロボットと、

  新規作業員の動作をセンシング可能なセンサと、

  前記作業再現ロボット及びセンサと通信可能な管理制御装置と、を備え、

  前記管理制御装置は、

    熟練作業員の所定動作に対応する第１センシング情報に基づいて学習した標準動作モデルを記憶し、

    前記標準動作モデルを参照して前記作業再現ロボットに再現動作を行わせ、

    前記センサを用いて取得した前記新規作業員の動作に対応する第２センシング情報に基づいて、前記新規作業員の動作が

検出する、

  ことを特徴とする作業習熟方法。

【請求項４】

  作業再現ロボットであって、

  新規作業員の動作をセンシング可能なセンサと通信可能な情報処理装置と、を備え、

  前記情報処理装置は、

    熟練作業員の所定動作に対応する第１センシング情報に基づいて学習した標準動作モデルを記憶する記憶部と、

    前記標準動作モデルを参照して前記作業再現ロボットに再現動作を行わせる制御部と、

    前記センサを用いて取得された前記新規作業員の動作に対応する第２センシング情報に基づいて、前記新規作業員の動作

を検出する検出部と、を備える、

1.024052 JP2022184307A 2022-11-17 JP2024059057 2024-04-30 0000-01-01 0000-01-01
ウォーキングスピードコントロールシステム及びプ

ログラム

G06F3/01 | H04R3/00 |
H04R1/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】少なくとも予め作業遂行情報がプログラムされたロボットを含む作業環境において、作業環境の領域での全体の移動をシンクロさせ、全体の移動の

混乱を抑制する。

【解決手段】人型ロボット１は、人間ワーカー５２を検知する検知部と、検知部で検知した複数の人間ワーカーの移動速度の平均値を演算する演算部と、演

算部で演算した移動速度の平均値に同期させて、自装置を移動させる際の移動速度を設定する設定部とをそれぞれ備えている。管理制御装置５８は、予め設

定されたテンポで一定のリズムを有する音楽をスピーカ７０から出力する。ＬＥＤ照明１００は、人間ワーカー５２に対して視覚的なテンポ又はタイミング

の提供を行う。さらに、人間ワーカー５２が腕に装着しているスマートウォッチ８０は、人間ワーカー５２に対して触覚的なテンポ又はタイミングの提供を

行う。

【選択図】図７

 

【請求項１】

  人間ワーカーとロボットとが混在する作業スタッフが、所定の領域内で移動して作業を遂行する場合のウォーキングスピ

て、

  前記人間ワーカーを検知する検知部と、前記検知部で検知した複数の前記人間ワーカーの移動速度の平均値を演算する演

速度の平均値に同期させて、自装置を移動させる際の移動速度を設定する設定部とをそれぞれ備えた少なくとも１体のロボ

  前記所定の領域に設置されたスピーカと、

  予め設定されたテンポで一定のリズムを有する音楽を前記スピーカから出力する音楽制御部と、

  前記スピーカから出される音楽のテンポと同じテンポで点滅又は振動することにより前記人間ワーカーにタイミングを提

  を有するウォーキングスピードコントロールシステム。

【請求項２】

  前記タイミング提供部は、前記スピーカから出される音楽のテンポと同じテンポで点滅することにより前記人間ワーカー

光装置である請求項１記載のウォーキングスピードコントロールシステム。

【請求項３】

  前記タイミング提供部は、前記スピーカから出される音楽のテンポと同じテンポで振動することにより前記人間ワーカー

動装置である請求項１記載のウォーキングスピードコントロールシステム。

【請求項４】

  前記人間ワーカーの聴力をそれぞれ検出して、検出された聴力が予め設定された値以下の人間ワーカーに対してのみ前記

の提供を行う動作制御部をさらに備えた請求項１記載のウォーキングスピードコントロールシステム。

【請求項５】

  前記複数の人間ワーカーが含まれる画像を撮影する撮影部をさらに有し、

  前記動作制御部は、前記人間ワーカーの名前を呼ぶ音声を、音声出力を段階的に大きくするようにして前記スピーカから

カーがいずれの音声出力の際に反応するかにより当該人間ワーカーの聴力を検出する、請求項４記載のウォーキングスピー

【請求項６】

  コンピュータを、

  請求項１から請求項５のいずれか１項記載のウォーキングスピードコントロールシステムの検知部、演算部、設定部、音

して機能させるためのプログラム。

0.899372 JP2022184345A 2022-11-17 JP2024073243 2024-05-29 0000-01-01 0000-01-01
作業再現システム、作業再現方法及び作業再現ロ

ボット

B25J13/00 | B25J19/06 |
G09B5/02 |
G06Q10/0633

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】本発明は、異常事態の発生要因を解明することを容易にする作業再現システム、作業再現方法及び作業再現ロボットを提供することを目的とする。

【解決手段】本発明に係る作業再現システムは、作業再現ロボットと、作業再現ロボットの動作をセンシング可能なセンサと、作業再現ロボット及びセンサ

と通信可能な管理制御装置と、を備え、管理制御装置は、センシング対象の所定動作に対応する第１センシング情報に基づいてセンシング対象の所定動作に

対応した標準動作モデルを学習する学習部と、標準動作モデルを参照して作業再現ロボットに再現動作を１回以上行わせる制御部と、事故又は誤動作情報を

入力する入力部と、センサを用いて取得した作業再現ロボットの再現動作に対応する第２センシング情報に基づいて、事故又は誤動作の発生を検知する検知

部と、を備える、ことを特徴とする。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  作業再現ロボットと、

  前記作業再現ロボットの動作をセンシング可能なセンサと、

  前記作業再現ロボット及びセンサと通信可能な管理制御装置と、を備え、

  前記管理制御装置は、

    センシング対象の所定動作に対応する第１センシング情報に基づいて前記センシング対象の所定動作に対応した標準動作

    前記標準動作モデルを参照して前記作業再現ロボットに再現動作を１回以上行わせる制御部と、

    事故又は誤動作情報を入力する入力部と、

    前記センサを用いて取得した前記作業再現ロボットの再現動作に対応する第２センシング情報に基づいて、前記事故又は

と、を備える、

  ことを特徴とする作業再現システム。

【請求項２】

  作業再現ロボットと、

  前記作業再現ロボットの動作をセンシング可能なセンサと、

  前記作業再現ロボット及びセンサと通信可能な管理制御装置と、を備え、

  前記管理制御装置は、

    センシング対象の所定動作に対応する第１センシング情報に基づいて前記センシング対象の所定動作に対応した標準動作

    前記標準動作モデルを参照して前記作業再現ロボットに再現動作を１回以上行わせる制御部と、

    前記センシング対象の作業マニュアル情報、又は、工程表情報を記憶する記憶部と、

    前記センサを用いて取得した前記作業再現ロボットの再現動作に対応する第２センシング情報に基づいて、前記作業マニ

報と異なる動作の発生を検知する検知部と、を備える、

  ことを特徴とする作業再現システム。

【請求項３】

  作業再現ロボットと、

  前記作業再現ロボットの動作をセンシング可能なセンサと、

  前記作業再現ロボット及びセンサと通信可能な管理制御装置と、を備え、

  前記管理制御装置は、

    センシング対象の所定動作に対応する第１センシング情報に基づいて前記センシング対象の所定動作に対応した標準動作

    前記標準動作モデルを参照して前記作業再現ロボットに再現動作を１回以上行わせ、

    事故又は誤動作情報を入力し、

    前記センサを用いて取得した前記作業再現ロボットの再現動作に対応する第２センシング情報に基づいて、前記事故又は

  ことを特徴とする作業再現方法。

【請求項４】

1.024052 JP2022184365A 2022-11-17 JP2024059528 2024-05-01 0000-01-01 0000-01-01 自動荷下ろしシステム
B65G67/24 | B60P1/00 |
G06Q10/083

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】自動荷下ろしシステムが提供される。【解決手段】自動荷下ろしシステムは、自動運転車両１０、配送用ロボット１５、情報処理装置１

４および移動装置を備える。自動運転車両は、荷物を搭載する少なくとも１つの階層を有し、少なくとも最下層の一部に開口が形成された第１のスペース

と、第１のスペースの下方にある第２のスペースとを有する。移動装置は、第１のスペースの最下層に設置され、荷物を開口に移動させる。第２のスペース

の開口の下方における最下層から落下する荷物を受け取り可能な所定位置に配送用ロボットが停留される。情報処理装置は、荷物を開口に移動して開口から

落下し、落下する荷物を配送用ロボットに受け取らせるよう移動装置を制御する。【選択図】図１

 

【請求項１】

  荷物を搭載する少なくとも１つの階層を有し、少なくとも最下層の一部に開口が形成された第１のスペースと、前記第１

ペースとを有する自動運転車両、

  荷物を配送先に配送するための配送用ロボット、

  情報処理装置、

  および前記第１のスペースの最下層に設置された、前記荷物を前記開口に移動させる移動装置を備え、

  前記第２のスペースの前記開口の下方における前記最下層から落下する荷物を受け取り可能な所定位置に前記配送用ロボ

  前記情報処理装置は、前記荷物を前記開口に移動して前記開口から落下し、前記落下する荷物を前記配送用ロボットに受

する自動荷下ろしシステム。

【請求項２】

  前記自動運転車両は、下端部が回動可能に取り付けられ、前記第２のスペースを外部に解放するための扉を有し、前記扉

ボットが前記自動運転車両に出入りするためのスロープとして機能する請求項１に記載の自動荷下ろしシステム。

【請求項３】

  前記配送用ロボットは、前記荷物を配送し、前記荷物の配送後、前記第２のスペースの前記所定位置に戻る請求項１また

ム。

【請求項４】

  前記移動装置は、前記最下層の床上にある荷物を前記開口の近傍に移動させる転動式の第１のバーと、

  前記開口の近傍に移動された前記荷物を前記開口に向けて押すことにより、前記荷物を前記開口から前記第２のスペース

請求項１または２に記載の自動荷下ろしシステム。

【請求項５】

  前記第２のスペースに前記自動運転車両の駆動装置が設置されている請求項１または２に記載の自動荷下ろしシステム。

【請求項６】

  前記第１のバーは、前記第１のバーの中心軸を回転軸として回転可能であり、前記中心軸に沿って螺旋状の凸状部が形成

荷下ろしシステム。

【請求項７】

  前記凸状部の一部には、面内方向が前記中心軸の軸方向及び径方向に沿う板状部が形成されている、請求項６に記載の自

【請求項８】

  前記凸状部は、一部の高さが増す、請求項６に記載の自動荷下ろしシステム。

【請求項９】

  前記第１のスペースの床面は、前記第１のバーが転動する際に前記板状部が通過する部分が、他の部分より前記荷物との

の自動荷下ろしシステム。

【請求項１０】

  コンピュータを前記自動荷下ろしシステムの前記情報処理装置として機能させるためのプログラム。

1.024052 JP2022184366A 2022-11-17 JP2024059529 2024-05-01 0000-01-01 0000-01-01 自動荷下ろしシステム
B65G67/24 | B60P1/00 |
G06Q10/083

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】自動荷下ろしシステムが提供される。【解決手段】自動荷下ろしシステムは、荷物を搭載する階層１Ａ～１Ｃを有し、最下層１Ａの床３

Ａの一部に開口４Ａが形成され、最下層１Ａ以外の層１Ｂ、１Ｃの床３Ｂ、３Ｃに複数の開閉扉が形成された第１のスペース１と前記第１のスペース１の下

方にある第２のスペース２とを有する自動運転車両１０、荷物を配送先に配送するための配送用ロボット１５、情報処理装置１４、および最下層１Ａに設置

され、前記荷物を前記開口４Ａに移動させる第一移動装置を備え、前記情報処理装置１４は、前記開閉扉を開放して前記荷物を前記開閉扉から落下させ、か

つ、前記開口４Ａから落下させ、前記配送用ロボット１５に受け取らせるよう前記開閉扉及び前記第一移動装置を制御する。【選択図】図１

 

【請求項１】

  荷物を搭載する少なくとも２つの階層を有し、少なくとも最下層の床の一部に開口が形成され、最下層以外の層の床に複

ペースと、前記第１のスペースの下方にある第２のスペースとを有する自動運転車両、

  荷物を配送先に配送するための配送用ロボット、

  情報処理装置、

  および前記第１のスペースの最下層に設置された、前記荷物を前記開口に移動させる第一移動装置を備え、

  前記第２のスペースの前記開口の下方における前記最下層から落下する荷物を受け取り可能な所定位置に前記配送用ロボ

  前記情報処理装置は、前記開閉扉を開放して前記荷物を前記開閉扉から落下し、かつ、前記開口に移動して前記開口から

送用ロボットに受け取らせるよう前記開閉扉及び前記第一移動装置を制御する自動荷下ろしシステム。

【請求項２】

  前記自動運転車両は、下端部が回動可能に取り付けられ、前記第２のスペースを外部に解放するための扉を有し、前記扉

ボットが前記自動運転車両に出入りするためのスロープとして機能する請求項１に記載の自動荷下ろしシステム。

【請求項３】

  前記配送用ロボットは、前記荷物を配送し、前記荷物の配送後、前記第２のスペースの前記所定位置に戻る請求項１また

ム。

【請求項４】

  前記第一移動装置は、前記最下層の床上にある荷物を前記開口の近傍に移動させる転動式の第１のバーと、

  前記開口の近傍に移動された前記荷物を前記開口に向けて押すことにより、前記荷物を前記開口から前記第２のスペース

請求項１または２に記載の自動荷下ろしシステム。

【請求項５】

  前記第１のスペースの最下層以外の層に設置された、前記荷物を前記開閉扉の上方に移動させる第二移動装置を備え、前

置をさらに制御する、請求項４に記載の自動荷下ろしシステム。

【請求項６】

  前記第二移動装置は、前記最下層以外の層の床上にある荷物を前記開閉扉の上方へ移動させる前記第１のバーであり、

  前記開閉扉は、ヒンジを中心に回動して前記荷物を滑動させるスロープとして機能する、請求項５に記載の自動荷下ろし

【請求項７】

  前記第２のスペースに前記自動運転車両の駆動装置が設置されている請求項１または２に記載の自動荷下ろしシステム。

【請求項８】

  コンピュータを前記自動荷下ろしシステムの前記情報処理装置として機能させるためのプログラム。

1.024052 JP2022184421A 2022-11-17 JP2024059058 2024-04-30 0000-01-01 0000-01-01
自動運転に関わるセキュアな接続が可能な情報処理

システム

G06F21/62 | H04L67/12 |
H04L67/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】自動運転自体に必要なデータや緊急性の高いデータ（ミッションクリティカルなデータ）を保護する情報処理システム、情報処理装置及

びプログラムを提供する。【解決手段】情報処理システムは、車両に搭載されたＣｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎである制御装置及びセキュリティチップである情

報処理装置を含む。情報処理装置は、データを取得する取得部、取得されたデータの種類が、ミッションクリティカルなデータであるか又は非ミッションク

リティカルなデータであるかを判別する判別部、未定義のデータであった場合に、取得されたデータについて、ミッションクリティカルなデータである度合

いを識別する識別部及び制御装置が、ミッションクリティカルなデータはセキュアなプライベートクラウドに接続し、非ミッションクリティカルなデータは

パブリッククラウドに接続するように設定する設定部を含む。【選択図】図１

 

【請求項１】

  車両に搭載されたＣｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎである制御装置及び情報処理装置を含み、

  前記情報処理装置は、

  前記制御装置で処理されるデータを取得する取得部、

  取得された前記データの種類が、ユーザにより予め指定されたミッションクリティカルなデータであるか、非ミッション

別する判別部、

  前記判別において、前記非ミッションクリティカルなデータと判別された場合であって、取得された前記データが前記指

のデータであった場合に、データがミッションクリティカルなデータである度合い識別するための学習済み識別モデルを用

いて、前記ミッションクリティカルなデータである度合いを識別する識別部、及び、

  前記制御装置が、前記ミッションクリティカルなデータはセキュアなプライベートクラウドに接続し、前記非ミッション

クラウドに接続するように設定する設定部を含む、

  情報処理システム。

【請求項２】

  前記設定部は、取得された前記データであって未定義のデータについて、識別された前記度合いに応じて、前記ミッショ

プライベートクラウドに接続するように設定する、請求項１に記載の情報処理システム。

【請求項３】

  前記未定義のデータについて、識別要求のタグが定められており、

  前記識別部は、前記識別要求のタグが付与された前記データを取得した場合のみ、前記度合いを識別する、

  請求項１に記載の情報処理システム。

【請求項４】

  前記指定において、前記ミッションクリティカルなデータに判別するデータの種類として、前記車両の自動運転に必要な

タとが定められており、前記非ミッションクリティカルなデータに判別するデータの種類として、自然会話認識、画像認識

緊急性の高いデータに分類されないその他の取得情報が定められており、

  前記車両の自動運転に必要なデータには、前記車両の自動運転に必要な運転状態に関するセンサ情報、及び走行環境に関

  前記緊急性の高いデータには、前記車両の周囲で発生したインシデント情報、及び所定の緊急通知を含む、

  請求項１に記載の情報処理システム。

【請求項５】

  前記学習済み識別モデルを学習するための学習装置を更に含み、

  前記学習装置は、ユーザの指定において前記ミッションクリティカルなデータ及び前記非ミッションクリティカルなデー

データにおいて定義されていない未定義のデータと前記未定義のデータに対する重みラベルとを含む学習用データを入力と

データがミッションクリティカルなデータである度合い識別するための識別モデルを学習する、請求項１に記載の情報処理

【請求項６】

  車両に搭載されたＣｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎである制御装置及び情報処理装置を含む情報処理システムにおける情報処理

1.096834 JP2022183405A 2022-11-16 JP2024058526 2024-04-25 0000-01-01 0000-01-01 人型ロボットの制御システム及びプログラム B25J13/08 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】作業性の低下を抑制することができる人型ロボットを提供する。【解決手段】人型ロボットの制御システムは、少なくとも１つの腕部を

有する上半身部と、床に置かれる脚部と、脚部に対して上半身部を回動可能に連結する連結部とを備えた人型ロボット、腕部と人型ロボットが作業しようと

する物体との距離および角度を少なくとも表す情報を取得する情報取得部、並びに情報に基づいて連結部の回動を制御する制御部を備え、制御部は、人型ロ

ボットの情報取得部が取得した情報、及び別の人型ロボットの情報取得部が取得した情報に基づいて、連結部の回動を制御する。【選択図】図２

 

【請求項１】

  少なくとも１つの腕部を有する上半身部と、床に置かれる脚部と、前記脚部に対して前記上半身部を回動可能に連結する

  前記腕部と前記人型ロボットが作業しようとする物体との距離および角度を少なくとも表す情報を取得する情報取得部、

  前記情報に基づいて前記連結部の回動を制御する制御部を備え、

  前記制御部は、前記人型ロボットの前記情報取得部が取得した前記情報、及び別の前記人型ロボットの前記情報取得部が

連結部の回動を制御する人型ロボットの制御システム。

【請求項２】

  前記人型ロボットが、自身の前記情報取得部から正常な前記情報を取得不能であった場合、別の前記人型ロボットに対し

を備える

  請求項１に記載の制御システム。

【請求項３】

  前記連結部は、さらに前記脚部と前記上半身部との距離を変更可能に前記脚部と前記上半身部とを連結する請求項１に記

【請求項４】

  前記連結部は、回動動作として前記脚部に対して前記上半身部を傾動可能に構成されている請求項１に記載の制御システ

【請求項５】

  前記連結部は、回動動作として前記脚部に対して前記上半身部を前記床の水平方向に回転可能に構成されている請求項１

【請求項６】

  前記脚部は、前記人型ロボットのバランスを維持するバランス機能を有する請求項１に記載の制御システム。

【請求項７】

  前記脚部は、前記人型ロボットを移動可能な車輪部を備える請求項１に記載の制御システム。

【請求項８】

  コンピュータを請求項１～７の何れか１項に記載の制御システムの制御部として機能させるためのプログラム。

1.023911 JP2022183406A 2022-11-16 JP2024061552 2024-05-07 0000-01-01 0000-01-01 ピッキングシステム、プログラム B25J5/02 | B65G1/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】カートロボットの自動運転時に、周囲を監視するセンサ群の死角をなくす。

【解決手段】アーム６２、６４、６６は、バスケット５６のピッキング、カート間の受け渡し等の作業に基づき、三次元に移動するため、カートボディに設

置された車体センサ群７２の監視領域を横切ることがあり、車体センサ群７２の何れかに死角が発生することがある。アーム６２、６４、６６の先端部の

アームセンサ群７４により、カートボディの車体センサ群７２の死角を無くすことができる。

【選択図】図３

 

【請求項１】

  荷物が収容されたバスケットを、ローカルレーンに沿って相対的に低速で移動する第１のカートロボットによってピック

的に高速で移動する第２のカートロボットへ受け渡す作業を、第１のカートロボット及び前記第２のカートロボットのそれ

サ群の監視の下で処理するピッキングシステムであって、

  前記第１のカートロボットに取り付けられ、前記バスケットをピックアップするピックアップアームと、

  前記第１のカートロボットに取り付けられ、前記バスケットを前記第２のカートロボットへ送るパッシングアームと、

  前記第２のカートロボットに取り付けられ、前記バスケットを前記パッシングアームから受け取るレシービングアームと

  前記ピックアップアーム、前記パッシングアーム、及び前記レシービングアームの少なくとも１つの先端部に取り付けら

  前記アームセンサ群で検出した情報に基づき、前記ピックアップアーム、前記パッシングアーム、及び前記レシービング

サ群の死角を補間する補間制御部と、を有するピッキングシステム。

【請求項２】

  前記アームセンサ群が、

  多軸アーム構造の前記ピックアップアーム、前記パッシングアーム、及び前記レシービングアームの何れか１つの先端部

ピッキングシステム。

【請求項３】

  前記アームセンサ群が、

  多軸アーム構造の前記ピックアップアーム、前記パッシングアーム、及び前記レシービングアームの何れか１つの、手首

る、請求項１記載のピッキングシステム。

【請求項４】

  荷物が収容されたバスケットを、ローカルレーンに沿って相対的に低速で移動する第１のカートロボットによってピック

的に高速で移動する第２のカートロボットへ受け渡す作業を、第１のカートロボット及び前記第２のカートロボットのそれ

サ群の監視の下で処理するピッキングシステムであって、

  前記ローカルレーンと前記高速レーンとの間に設けられ、前記第１のカートロボットから放出された前記バスケットを、

用して移動可能な受け渡し経路を介して、前記第２のカートロボットへ受け渡す段差構造部を有するピッキングシステム。

【請求項５】

  相対的に、前記ローカルレーンが高位で前記高速レーンが低位とされ、前記受け渡し経路が、前記ローカルレーンと前記

  前記第１のカートロボットから放出された前記バスケットが、前記傾斜部を滑落して、前記第２のカートロボットの捕捉

ピッキングシステム。

【請求項６】

  コンピュータを、

  請求項１～請求項３の何れか１項記載のピッキングシステムの前記補間制御部として機能させるためのプログラム。

0.899126 JP2022182641A 2022-11-15 JP2024072051 2024-05-27 0000-01-01 0000-01-01 動作改変システム、動作改変方法及び作業ロボット B25J13/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】作業員の作業が学習された学習モデルを用いて作業する作業ロボットにおいて、作業ロボットが効率的に作業を行うことのできる動作改変システ

ム、動作改変方法及び作業ロボットを提供する。

【解決手段】動作改変システムは、センサを用いて取得したセンシング対象の所定動作に対応するセンシング情報に基づいて、センシング対象の所定動作に

対応した標準動作モデルを学習する学習部と、標準動作モデルを参照して、前記標準動作モデルにおける各動作の実行時間を、標準動作モデル生成時の各動

作の所要時間よりも短く設定した改変動作モデルを生成するモデル生成部と、改変動作モデルを参照して前記作業ロボットを作動させる制御部と、を備え

る、ことを特徴とする。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  作業ロボットと、

  センサと、

  前記作業ロボット及び前記センサと通信可能な管理制御装置と、を備え、

  前記管理制御装置は、

    前記センサを用いて取得した前記センシング対象の所定動作に対応するセンシング情報に基づいて、前記センシング対象

デルを学習する学習部と、

    前記標準動作モデルを参照して、前記標準動作モデルにおける各動作の実行時間を、前記標準動作モデル生成時の各動作

変動作モデルを生成するモデル生成部と、

    前記改変動作モデルを参照して前記作業ロボットを作動させる制御部と、を備える、

  ことを特徴とする動作改変システム。

【請求項２】

  前記管理制御装置は、前記センシング対象の作業マニュアル情報、又は、工程表情報を記憶する記憶部を更に有し、

  前記学習部は、前記センシング情報、及び、前記センシング対象の作業マニュアル情報又は工程表情報を参照して、前記

  請求項１に記載の動作改変システム。

【請求項３】

  作業ロボットと、

  複数の異なるセンシング対象をそれぞれセンシングするための複数のセンサと、

  前記作業ロボット及び前記複数のセンサと通信可能な管理制御装置と、を備え、

  前記管理制御装置は、

    前記複数のセンサを用いて取得した前記複数のセンシング対象の所定動作に対応する複数のセンシング情報に基づいて、

定動作、及び前記複数のセンシング対象の各所定動作に対応した複数の標準動作モデルを学習する学習部と、

    前記複数の標準動作モデルを参照して、前記複数のセンシング対象による所定動作の少なくとも一部を統合した改変動作

と、

    前記改変動作モデルを参照して前記作業ロボットを作動させる制御部と、を備える、

  ことを特徴とする動作改変システム。

【請求項４】

  前記作業ロボットは複数台設けられ、

  前記制御部は、前記複数台の作業ロボットを作動させる、

  請求項１から３のいずれか一項に記載の動作改変システム。

【請求項５】

  センサを用いて取得したセンシング対象の所定動作に対応するセンシング情報に基づいて、前記センシング対象の所定動

し、



1.096684 JP2022182843A 2022-11-15 JP2024058524 2024-04-25 0000-01-01 0000-01-01 人型ロボット制御システム及びプログラム B25J5/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】物体の置かれている状況に適した物体に対する作業をさせることを可能とする人型ロボット制御システムを提供する。【解決手段】人型

ロボットは、少なくとも１つの腕部を有する上半身部と、床に置かれる脚部と、脚部に対して上半身部を回動可能に連結する連結部と、腕部と人型ロボット

が作業しようとする物体との距離および角度を少なくとも表す情報を取得する情報取得部と、情報に基づいて連結部の回動を制御する制御部と、を備え、物

体が置かれている周辺情報を取得する周辺情報取得部と、周辺情報に基づいて、人型ロボットの脚部のタイプを選択する選択部と、選択された脚部のタイプ

の人型ロボットに対して、物体に対する作業を指示する指示部と、を備える。【選択図】図６

 

【請求項１】

  人型ロボットに対して指示を与える人型ロボット制御システムであって、

  前記人型ロボットは、

  少なくとも１つの腕部を有する上半身部と、

  床に置かれる脚部と、

  前記脚部に対して前記上半身部を回動可能に連結する連結部と、

  前記腕部と前記人型ロボットが作業しようとする物体との距離および角度を少なくとも表す情報を取得する情報取得部と

  前記情報に基づいて前記連結部の回動を制御する制御部と、を備え、

  前記物体が置かれている周辺情報を取得する周辺情報取得部と、

  前記周辺情報に基づいて、前記人型ロボットの前記脚部のタイプを選択する選択部と、

  選択された前記脚部のタイプの前記人型ロボットに対して、前記物体に対する作業を指示する指示部と、

  を備える人型ロボット制御システム。

【請求項２】

  前記脚部のタイプには、

  前記人型ロボットが移動可能な車輪部を備えるものと、

  前記人型ロボットが歩行可能な歩行部を備えるものと、を含む

  請求項１に記載の人型ロボット制御システム。

【請求項３】

  前記連結部は、さらに前記脚部と前記上半身部との距離を変更可能に前記脚部と前記上半身部とを連結する請求項１に記

【請求項４】

  前記連結部は、回動動作として前記脚部に対して前記上半身部を傾動可能に構成されている請求項１に記載の人型ロボッ

【請求項５】

  前記連結部は、回動動作として前記脚部に対して前記上半身部を前記床の水平方向に回転可能に構成されている請求項１

ム。

【請求項６】

  前記脚部は、前記人型ロボットのバランスを維持するバランス機能を有する請求項１に記載の人型ロボット制御システム

【請求項７】

  コンピュータを請求項１～６の何れか１項に記載の人型ロボット制御システムの制御部として機能させるためのプログラ

1.023631 JP2022181942A 2022-11-14 JP2024066362 2024-05-15 0000-01-01 0000-01-01 効率ブレーキシステム

B60W10/00 |
B60T8/1761 |
B60W10/188 |
B60W10/20

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】停止までの制動距離を十分に短縮することが可能なブレーキシステムを提供する。

【解決手段】効率ブレーキシステムは、車両の左右に略対称に位置する少なくとも一対の車輪４０と、一対の車輪４０それぞれの操舵角を個別に制御するこ

とのできる操舵手段２０と、一対の車輪４０に制動力を発生させるブレーキ手段３０と、操舵手段２０及びブレーキ手段３０を制御する制御部１０とを備え

る。制御部１０は、制動中のいずれかの車輪４０がロック傾向に入った場合には、単にブレーキ圧を制御するだけでなく、車輪の角度を制御する。

【選択図】図６

 

【請求項１】

  車両の左右に略対称に位置する少なくとも一対の車輪と、

  前記一対の車輪それぞれの操舵角を個別に制御することのできる操舵手段と、

  前記一対の車輪に制動力を発生させるブレーキ手段と、

  前記操舵手段及び前記ブレーキ手段を制御する制御部と、を備え、

  前記制御部は、

  制動中のいずれかの車輪がロック傾向にあると判定した場合に、前記一対の車輪に対する制動力が低減されるように前記

前記一対の車輪を車両上面から見て略ハの字になるように前記操舵手段を制御する、効率ブレーキシステム。

【請求項２】

  前記制御部は、

  制動中のいずれかの車輪がロック傾向にあると判定した場合に、前記一対の車輪に対する制動力が低減されるように前記

前記一対の車輪を車両上面から見て略逆ハの字になるように前記操舵手段を制御する、請求項１に記載の効率ブレーキシス

【請求項３】

  前記制御部は、

  制動中のいずれかの車輪がロック傾向にあると判定した場合に、前記一対の車輪に対する制動力が低減されるように前記

前記一対の車輪を車両上面から見て略ハの字になるように前記操舵手段を制御する第１操舵モードと、前記一対の車輪を車

ように前記操舵手段を制御する第２操舵モードとを交互に切り換えて、前記操舵手段を制御する、請求項１に記載の効率ブ

【請求項４】

  前記一対の車輪のそれぞれの車輪速度を検出する車輪速センサをさらに備え、

  前記制御部は、

  検出される車輪速度に基づき、制動中のいずれかの車輪がロック傾向にあるか否かを判定する、請求項１から３のいずれ

ム。

【請求項５】

  前記制御部は、

  前記車両の速度が小さいほど、前記車両の進行方向に対して前記一対の車輪それぞれの操舵角が大きくなるように前記操

のいずれか一項に記載の効率ブレーキシステム。

【請求項６】

  前記制御部によって前記操舵手段及び前記ブレーキ手段の制御が行われているときに、運転者に所定の警報を発する報知

３のいずれか一項に記載の効率ブレーキシステム。

1.023631 JP2022182101A 2022-11-14 JP2024057556 2024-04-24 0000-01-01 0000-01-01 Ｌｅｖｅｌ６　ＳＯＳ

G08B25/04 | G08B25/08
| G08B31/00 |
G08B21/10

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】人の生命を脅かす危機を予め予測し、その危機を表すリスクが増した場合は、即時に車両の保有者とその家族へ自動的に連絡する。【解

決手段】情報処理システム１０において、Ｃｅｎｔｒａｌ＿Ｂｒａｉｎ１２０は、所定時間が経過する毎に、要求信号をサーバ１４へ出力する。要求信号を

受信したサーバ１４の予測部１４２は、生命を脅かす危機に関わる事象が発生する確率が所定値以上の場合に、当該事象が発生すると判断する。通知部１４

４は、予測部１４２によってある事象が発生すると判断された場合、その判断結果を車両１２のＣｅｎｔｒａｌ＿Ｂｒａｉｎ１２０及び複数の端末１８Ａ、

１８Ｂ、１８Ｃ、・・・の少なくとも１つの機器へ通知する。【選択図】図１

 

【請求項１】

  車両に搭載されたＣｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎ及びゲートウェイと、

  生命を脅かす危機の情報を保有するクラウド上の情報蓄積部と、

  前記情報蓄積部の情報から、生命を脅かす危機に関わる事象の発生を予測するクラウド上の予測部を有し、

  前記予測部が１０億分の１秒ごとに事象の発生を予測し、

  前記予測部が生命の危機に関わる事象が発生すると判断した場合は、前記車両と予め登録した連絡先へ、事象の発生を示

し、

  前記ゲートウェイは、前記事象の発生を示す情報が付与されていれば前記判断結果を前記Ｃｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎへ転

  情報処理システム。

【請求項２】

  車両に搭載された制御装置と、情報処理装置と、複数の端末とを含む情報処理システムにおける情報処理装置であって、

  前記情報処理装置は、所定時間が経過する毎に、記憶部に格納された各種情報に基づいて、生命を脅かす危機に関わる事

  前記事象が発生する確率が所定値以上の場合に前記事象が発生すると判断し、前記制御装置及び前記複数の端末の少なく

情報を付与して判断結果を通知する、

  情報処理装置。

【請求項３】

  前記情報処理装置は、前記車両のバッテリの残量が所定の閾値未満となった場合に、生命を脅かす危機に関わる事象の発

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記情報処理装置は、前記車両の避難場所を表すアクセスポイントに関する情報を、前記制御装置及び前記複数の端末の

る、

  請求項２に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  コンピュータを、請求項２～請求項４のいずれか１項に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

0.898633 JP2022181084A 2022-11-11 JP2024070531 2024-05-23 0000-01-01 0000-01-01 ピッキングシステムおよびプログラム B65G1/137 | B25J13/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】落下した荷物を効率良く回収する。

【解決手段】実施形態の一態様に係るピッキングシステムは、低速レーンに沿って移動する第１カートロボットと、高速レーンに沿って前記第１カートロ

ボットよりも高速で移動する第２カートロボットとを備え、前記第１カートロボットを用いて荷物をピックアップして前記第２カートロボットへ渡すピッキ

ングシステムであって、前記第１カートロボットまたは前記第２カートロボットから落下した前記荷物を検出する検出部と、前記検出部によって検出された

前記荷物を回収する回収ロボットとを備える。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  低速レーンに沿って移動する第１カートロボットと、高速レーンに沿って前記第１カートロボットよりも高速で移動する

第１カートロボットを用いて荷物をピックアップして前記第２カートロボットへ渡すピッキングシステムであって、

  前記第１カートロボットまたは前記第２カートロボットから落下した前記荷物を検出する検出部と、

  前記検出部によって検出された前記荷物を回収する回収ロボットと

  を備える、ピッキングシステム。

【請求項２】

  前記高速レーンは、循環路であり、

  前記低速レーンは、前記高速レーンの内側に位置し、かつ、前記高速レーンと並走する並走区間を有しており、

  前記第１カートロボットおよび前記第２カートロボットは、前記並走区間において移動しながら前記荷物の受け渡しを行

ステム。

【請求項３】

  前記回収ロボットは、前記第１カートロボットまたは前記第２カートロボットよりも後方に位置し、前記第１カートロボ

に追従して移動する、請求項２に記載のピッキングシステム。

【請求項４】

  前記回収ロボットは、回収した前記荷物を前記第１カートロボットまたは前記第２カートロボットに渡す、請求項３に記

【請求項５】

  前記高速レーンの内側に位置し、複数の荷物を載置可能な貯蔵部

  を備え、

  前記回収ロボットは、

  回収した前記荷物を前記貯蔵部に載置する、請求項３に記載のピッキングシステム。

【請求項６】

  前記検出部は、前記回収ロボットに設けられる、請求項３に記載のピッキングシステム。

【請求項７】

  前記第１カートロボットは、

  前記荷物を載置可能な第１カートと、

  前記荷物を保持して前記第１カートへ載置するピッキングアームと、

  前記第１カートに載置された前記荷物を保持して前記第２カートロボットへ渡すパッシングアームと

  を備え、

  前記第２カートロボットは、

  前記荷物を載置可能な第２カートと、

  前記パッシングアームから前記荷物を受け取って前記第２カートへ載置するレシービングアームと

  を備え、

1.02321 JP2022181229A 2022-11-11 JP2024057555 2024-04-24 0000-01-01 0000-01-01 制御装置、情報処理システム、及びプログラム
G08B25/04 | G08B31/00
| G08B21/10

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】人の生命を脅かす危機を予め予測し、その危機を表すリスクが増した場合は、即時に車両の保有者とその家族へ自動的に連絡する。【解

決手段】情報処理システム２０において、車両１２の制御装置１２０は、サーバ１４上の、常時接続が可能な一般クラウド１４Ａに存在し、かつ、生命を脅

かす危機に関わる事象の発生を予測する予測部１４２Ａ、１４２Ｂ、・・・に対して、所定時間が経過する毎に当該事象の発生の予測を要求する第１要求部

１２０Ａと、第１要求部１２０Ａによる要求の結果、予測部によって上記事象が発生すると予測された場合、プライベートクラウド１４Ｂに存在する処理部

１４６に対して、自装置及び予め定められた複数の端末１８Ａ～１８Ｃの少なくとも１つの機器に対する、当該事象に関する処理の実行を要求する第２要求

部１２０Ｂと、を備える。【選択図】図８

 

【請求項１】

  車両に搭載された制御装置であって、

  常時接続が可能な一般クラウドに存在し、かつ、生命を脅かす危機に関わる事象の発生を予測する予測部に対して、所定

の予測を要求する第１要求部と、

  前記第１要求部による要求の結果、前記予測部によって前記事象が発生すると予測された場合、プライベートクラウドに

び予め定められた複数の端末の少なくとも１つの機器に対する、当該事象に関する処理の実行を要求する第２要求部と、

  を備えた制御装置。

【請求項２】

  前記事象に関する処理は、当該事象に関する情報を通知する処理、及び当該事象の発生に応じた避難場所を表すアクセス

とも一方である、

  請求項１に記載の制御装置。

【請求項３】

  請求項１又は請求項２に記載の制御装置と、

  前記予測部と、

  前記処理部と、

  前記複数の端末と、

  を有する情報処理システム。

【請求項４】

  コンピュータを、請求項１又は請求項２に記載の制御装置として機能させるためのプログラム。

1.02307 JP2022180272A 2022-11-10 JP2024061551 2024-05-07 0000-01-01 0000-01-01 ピッキングシステム、プログラム
B65G1/137 | B65G1/00 |
B25J13/08

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】カートロボットの自動運転時に、周囲を監視するセンサ群の死角をなくす。

【解決手段】アーム６２、６４、６６は、バスケット５６のピッキング、カート間の受け渡し等の作業に基づき、三次元に移動するため、カートボディに設

置された車体センサ群７２の監視領域を横切ることがあり、車体センサ群７２の何れかに死角が発生することがある。アーム６２、６４、６６の先端部の

アームセンサ群７４により、カートボディの車体センサ群７２の死角を無くすことができる。また、スネークアームカメラ７６を搭載することで、さらに、

死角領域を精度よく撮影し、補間することができる。

【選択図】図３

 

【請求項１】

  荷物が収容されたバスケットを、ローカルレーンに沿って相対的に低速で移動する第１のカートロボットによってピック

的に高速で移動する第２のカートロボットへ受け渡すための一連の作業を、前記第１のカートロボット及び前記第２のカー

り付けた車体センサ群の監視の下で処理するピッキングシステムであって、

  前記車体に取り付けられ、各々ジョイント部を介して連結された複数のリンク部の各々の連結角度を調整機構部により各

アーム部の先端部に取り付けられた撮影部を備えたスネークアームカメラと、

  前記カートロボットによる、前記一連の作業の期間中に発生する前記車体センサ群の死角領域の有無を判定する死角判定

  前記死角判定部での判定結果に基づき前記調整機構部を制御して、前記リンク部の連結角度を調整し、前記撮影部で撮影

る、ピッキングシステム。

【請求項２】

  前記第１のカートロボットには、前記バスケットをピックアップするピックアップアームと、前記バスケットを前記第２

アームと、が取り付けられ、前記第２のカートロボットには、前記バスケットを前記パッシングアームから受け取るレシー

り、

  前記スネークアームカメラが、前記第１のカートロボット及び前記第２のカートロボットの少なくとも一方に、前記ピッ

アーム、及び前記レシービングアームを構成する作業用アーム群とは別に取り付けられる、請求項１記載のピッキングシス

【請求項３】

  前記第１のカートロボットには、前記バスケットをピックアップするピックアップアームと、前記バスケットを前記第２

アームと、が取り付けられ、前記第２のカートロボットには、前記バスケットを前記パッシングアームから受け取るレシー

り、

  前記ピックアップアーム、前記パッシングアーム、及び前記レシービングアームを構成する作業用アーム群が、それぞれ

機能を備える、請求項１記載のピッキングシステム。

【請求項４】

  前記スネークアームカメラの前記撮影部が、前記作業用アーム群の手首仕様の関節の内側に取り付けられる、請求項３記

【請求項５】

  コンピュータを、

  請求項１～請求項４の何れか１項記載のピッキングシステムの前記死角判定部として機能させるためのプログラム。

0.89851 JP2022180376A 2022-11-10 JP2024070031 2024-05-22 0000-01-01 0000-01-01
センシングシステム、センシング方法及び作業ロ

ボット

B25J13/08 | G06Q50/04 |
G06T7/20 | G06T7/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】従来のロボット制御方法では、作業ロボットの動作を確認し、適切な動作に調整することができない。

【解決手段】センシングシステムでは、第１センサにより取得される第１情報を参照して所定動作を学習する学習部と、学習部による所定動作の学習結果を

参照して、作業ロボットに動作指示を与える動作制御情報を生成する動作情報生成部と、第１情報と第２センサにより取得される第２情報とを比較して、作

業ロボットのロボット動作が所定動作に近似するように動作制御情報を調整する調整部と、を有する、ことを特徴とする。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  センシング対象の所定動作をセンシングするための第１センサと、

  動作指示により動作する作業ロボットと、

  前記作業ロボットのロボット動作をセンシングするための第２センサと、

  前記第１センサ、前記第２センサ、及び、前記作業ロボットと通信可能な管理制御装置と、を備え、

  前記管理制御装置は、

    前記第１センサにより取得される第１情報を参照して前記所定動作を学習する学習部と、

    前記学習部による前記所定動作の学習結果を参照して、前記作業ロボットに前記動作指示を与える動作制御情報を生成す

    前記第１情報と前記第２センサにより取得される第２情報とを比較して、前記作業ロボットの前記ロボット動作が前記所

制御情報を調整する調整部と、を有する、

  ことを特徴とするセンシングシステム。

【請求項２】

  前記管理制御装置は、前記第１センサによる前記第１情報の取得と、前記第２センサによる前記第２情報の取得を同時に

システム。

【請求項３】

  前記管理制御装置は、前記第１センサによる前記第１情報の取得と、前記第２センサによる前記第２情報の取得を、別々

グシステム。

【請求項４】

  前記管理制御装置は、前記第１情報、前記第２情報、及び、前記所定動作に関連する作業マニュアル情報を記憶する記憶

  前記動作情報生成部は、前記学習部による前記所定動作の学習結果、及び、前記作業マニュアル情報を参照して、前記動

３の何れか一項に記載のセンシングシステム。

【請求項５】

  前記動作情報生成部は、前記作業マニュアル情報と相反する前記学習部による前記所定動作の学習結果を、動作制御情報

４に記載のセンシングシステム。

【請求項６】

  前記第１センサ又は前記第２センサは、移動機構を備える移動式ロボットに配置され、

  前記移動式ロボットは、前記管理制御装置と通信可能である、

  請求項１に記載のセンシングシステム。

【請求項７】

  センシング対象の所定動作をセンシングするための第１センサと、

  動作指示により動作する作業ロボットと、

  前記作業ロボットのロボット動作をセンシングするための第２センサと、

  前記第１センサ、前記第２センサ、及び、前記作業ロボットと通信可能な管理制御装置と、を備え、

0.898387 JP2022179342A 2022-11-09 JP2024068767 2024-05-21 0000-01-01 0000-01-01 カートロボット B65G67/02 | B25J5/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】階段を走行すること。

【解決手段】実施形態に係るカートロボットは、走行車体と、走行車体に設けられる第１車軸と、第１車軸の先端部から第１車軸の径方向に延び、かつ、径

方向に伸縮可能な複数の第２車軸と、複数の第２車軸の先端部にそれぞれ設けられる車輪と、複数の第２車軸を、第１車軸の周方向に回転させる第１駆動部

と、第２車軸に対して、車輪を回転させる第２駆動部と、第２車軸を径方向に伸縮させる第３駆動部と、第２車軸の周方向への回転を規制可能な第１ロック

部と、車輪の回転を規制可能な第２ロック部と、第２車軸の伸縮、第１ロック部による規制、および、第２ロック部による規制を制御する制御装置とを備え

る。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  走行車体と、

  前記走行車体に設けられる第１車軸と、

  前記第１車軸の先端部から前記第１車軸の径方向に延び、かつ、前記径方向に伸縮可能な複数の第２車軸と、

  前記複数の第２車軸の先端部にそれぞれ設けられる車輪と、

  前記複数の第２車軸を、前記第１車軸の周方向に回転させる第１駆動部と、

  前記第２車軸に対して、前記車輪を回転させる第２駆動部と、

  前記第２車軸を前記径方向に伸縮させる第３駆動部と、

  前記第２車軸の前記周方向への回転を規制可能な第１ロック部と、

  前記車輪の回転を規制可能な第２ロック部と、

  前記第２車軸の伸縮、前記第１ロック部による規制、および、前記第２ロック部による規制を制御する制御装置と

  を備える、カートロボット。

【請求項２】

  前記走行車体の一部は、前記走行車体の進行方向にスライド可能である、請求項１に記載のカートロボット。

【請求項３】

  前記走行車体の進行方向における走行路の形状を検出する第１検出部を備え、

  前記制御装置は、前記第１検出部によって検出された前記走行路の形状に応じて前記第２車軸の伸縮、前記第１ロック部

ク部による規制を制御する、請求項１に記載のカートロボット。

【請求項４】

  前記走行車体に取り付けられるアームと、

  前記アームの先端側の動きを検出する第２検出部を備え、

  前記制御装置は、前記第２検出部による検知結果に基づいて、前記アームを制御する、請求項１～３のいずれか１つに記

1.02293 JP2022179649A 2022-11-09 JP2024061544 2024-05-07 0000-01-01 0000-01-01 シミュレーションシステム及びプログラム

B25J5/00 | G06F3/01 |
G06F3/04815 |
B25J19/00 | G06T19/00 |
G06Q50/04

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】コンピュータを、シミュレーションシステムの取得部、生成部、及び表示制御部として機能させるためのプログラムが提供される。【解

決手段】シミュレーションシステムは、人間ワーカーが移動して作業を遂行する領域内に設置された複数のセンサにより検知されたセンサ情報を取得する取

得部と、前記センサ情報に基づいて、前記人間ワーカーの作業をリプレイスするためのロボットをモデル化したモデルデータを生成する生成部と、前記モデ

ルデータに基づいて、前記ロボットを表示する制御を行う表示制御部と、を備える。【選択図】図２

 

【請求項１】

  人間ワーカーが移動して作業を遂行する領域内に設置された複数のセンサにより検知されたセンサ情報を取得する取得部

  前記センサ情報に基づいて、前記人間ワーカーの作業をリプレイスするためのロボットをモデル化したモデルデータを生

  前記モデルデータに基づいて、前記ロボットを表示する制御を行う表示制御部と、

  を備えるシミュレーションシステム。

【請求項２】

  前記生成部は、リアルタイムに検知された前記センサ情報に基づいて、前記モデルデータを更新する

  請求項１に記載のシミュレーションシステム。

【請求項３】

  前記センサ情報に基づいて、スペックの異なる複数種類のロボットの中から、前記人間ワーカーの作業をリプレイスする

更に備え、

  前記生成部は、前記選択部により選択されたロボットをモデル化したモデルデータを生成する

  請求項１又は請求項２に記載のシミュレーションシステム。

【請求項４】

  前記選択部は、前記センサ情報に基づいて前記人間ワーカーの作業に関連する作業情報を導出し、導出した作業情報に基

  請求項３に記載のシミュレーションシステム。

【請求項５】

  前記作業情報は、前記人間ワーカーの体格、作業対象の物体の重量、作業対象の物体の個数、人間ワーカーの移動距離、

くとも１つの情報を含む

  請求項４に記載のシミュレーションシステム。

【請求項６】

  前記スペックは、ロボットのサイズ、ロボットの重量、ロボットの最高移動速度、ロボットの運搬可能な物体の最大重量

最大サイズの少なくとも１つを含む

  請求項３に記載のシミュレーションシステム。

【請求項７】

  コンピュータを、請求項１に記載のシミュレーションシステムの取得部、生成部、及び表示制御部として機能させるため

0.898264 JP2022178652A 2022-11-08 JP2024068309 2024-05-20 0000-01-01 0000-01-01 カートロボット、制御方法、および、プログラム
B65G1/00 | B25J5/00 |
B65G1/04

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】貯蔵部から荷物を取り出す際の作業効率、および、安定性を向上させること。【解決手段】実施形態に係るカートロボットは、貯蔵部か

ら荷物を取り出すアームと、アームが取り付けられ、アームによって取り出された荷物を載置可能な走行車体と、アーム、および、走行車体を制御する制御

装置とを備える。制御装置は、走行車体を走行させながら、アームによって荷物を貯蔵部から取り出す第１取出モードと、走行車体を停止させて、アームに

よって荷物を貯蔵部から取り出す第２取出モードとを実行可能であり、荷物の大きさ、荷物の配置、および、アームの長さに基づいて、取出モードを、第１

取出モード、または、第２取出モードに設定する。【選択図】図２

 

【請求項１】

  貯蔵部から荷物を取り出すアームと、

  前記アームが取り付けられ、前記アームによって取り出された前記荷物を載置可能な走行車体と、

  前記アーム、および、前記走行車体を制御する制御装置と

  を備え、

  前記制御装置は、

  前記走行車体を走行させながら、前記アームによって前記荷物を前記貯蔵部から取り出す第１取出モードと、前記走行車

て前記荷物を前記貯蔵部から取り出す第２取出モードとを実行可能であり、

  前記荷物の大きさ、前記荷物の配置、および、前記アームの長さに基づいて、取出モードを、前記第１取出モード、また

る、カートロボット。

【請求項２】

  前記制御装置は、複数の前記荷物を前記貯蔵部から取り出し、かつ、前記走行車体の走行ルート上において前記貯蔵部か

定距離以下である場合、前記取出モードを前記第２取出モードに設定する、請求項１に記載のカートロボット。

【請求項３】

  前記所定距離は、前記走行車体が走行しながら、複数の前記荷物を１回の前記走行ルートの走行によって取り出すことが

載のカートロボット。

【請求項４】

  貯蔵部から荷物を取り出すアームと、前記アームによって取り出された前記荷物を載置可能な走行車体とを有するカート

  前記荷物の大きさ、前記荷物の配置、および、前記アームの長さに基づいて、取出モードを、第１取出モード、または、

  前記第１取出モードは、前記走行車体を走行させながら、前記アームによって前記荷物を前記貯蔵部から取り出すモード

  前記第２取出モードは、前記走行車体を停止させて、前記アームによって前記荷物を前記貯蔵部から取り出すモードであ

【請求項５】

  貯蔵部から荷物を取り出すアームと、前記アームによって取り出された前記荷物を載置可能な走行車体とを有するカート

あって、

  前記荷物の大きさ、前記荷物の配置、および、前記アームの長さに基づいて、取出モードを、第１取出モード、または、

を

  コンピュータに実行させ、

  前記第１取出モードは、前記走行車体を走行させながら、前記アームによって前記荷物を前記貯蔵部から取り出すモード

  前記第２取出モードは、前記走行車体を停止させて、前記アームによって前記荷物を前記貯蔵部から取り出すモードであ

0.898264 JP2022178895A 2022-11-08 JP2024068441 2024-05-20 0000-01-01 0000-01-01
センシングシステム、センシング方法及び移動式ロ

ボット

B25J13/08 | G06T7/00 |
B25J5/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】作業員の所定動作を充分にセンシングすることができない。

【解決手段】本発明に係るセンシングシステムは、センシング対象の所定動作をセンシングするための第１センサと、前記第１センサと異なる位置から前記

センシング対象の所定動作をセンシングするための第２センサと、前記第１センサと、第１移動機構とを備える第１移動式ロボットと、前記第１センサ、前

記第２センサ及び前記第１移動機構と通信可能な管理制御装置と、を備え、前記管理制御装置は、前記第１センサにより取得される第１情報及び前記第２セ

ンサにより取得される第２情報から、前記センシング対象が所定動作時に可動する所定部位がセンシングされるか否かを判定する判定部と、前記判定部によ

り前記所定部位がセンシングされていないと判定された場合、前記所定部位がセンシングされる様に前記第１移動機構を作動させる制御部と、を有する、こ

とを特徴とする。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  センシング対象の所定動作をセンシングするための第１センサと、

  前記第１センサと異なる位置から前記センシング対象の所定動作をセンシングするための第２センサと、

  前記第１センサと、第１移動機構とを備える第１移動式ロボットと、

  前記第１センサ、前記第２センサ及び前記第１移動機構と通信可能な管理制御装置と、を備え、

  前記管理制御装置は、

    前記第１センサにより取得される第１情報及び前記第２センサにより取得される第２情報から、前記センシング対象が所

ンシングされるか否かを判定する判定部と、

    前記判定部により前記所定部位がセンシングされていないと判定された場合、前記所定部位がセンシングされる様に前記

と、を有する、

  ことを特徴とするセンシングシステム。

【請求項２】

  前記第２センサは、第２移動機構を備える第２移動式ロボットに配置され、

  前記制御部は、前記判定部により前記所定部位がセンシングされていないと判定された場合、前記所定部位がセンシング

記第２移動機構を作動させる、

  請求項１に記載のセンシングシステム。

【請求項３】

  前記制御部は、前記第１センサが前記所定部位の一部をセンシングするように前記第１移動機構を作動させ、且つ、前記

センシングするように前記第２移動機構を作動させる、請求項２に記載のセンシングシステム。

【請求項４】

  作業ロボットをさらに備え、

  前記管理制御装置は、

    前記第１情報、及び、前記第２情報を記憶する記憶部と、

    前記記憶部に記憶された前記第１情報及び前記第２情報を参照して前記所定動作を学習する学習部と、

    前記学習部による学習結果を参照して、前記作業ロボットに動作指示を与える動作情報を生成する動作情報生成部と、を

  請求項１～３の何れか一項に記載のセンシングシステム。

【請求項５】

  前記記憶部は、予め、前記センシング対象の作業マニュアル情報、又は、工程表情報を記憶し、

  前記動作情報生成部は、前記学習部による学習結果、及び、前記センシング対象の作業マニュアル情報又は工程表情報を

指示を与える動作情報を生成する、請求項４に記載のセンシングシステム。

【請求項６】

  センシング対象の所定動作をセンシングするための第１センサと、

  前記第１センサと異なる位置から前記センシング対象の所定動作をセンシングするための第２センサと、



0.898264 JP2022178992A 2022-11-08 JP2024068490 2024-05-20 0000-01-01 0000-01-01 動作再現装置および動作再現方法

B25J9/22 | G06F3/01 |
B25J13/06 | A47J44/00 |
A63B69/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】

         匠の技を用途に合わせて再現する技術を提供する。

【解決手段】モデルの動作を再現する作動部と、センサから、モデルの動作に関する情報を取得する情報取得部と、モデルの動作を再現する際の指定事項を

取得する指定事項取得部と、センサから取得した情報と、指定事項に基づいて、作動部に動作を再現させる制御部と、を備える。

【選択図】図４

 

【請求項１】

  モデルの動作を再現する作動部と、

  センサから、前記モデルの動作に関する情報を取得する情報取得部と、

  前記モデルの動作を再現する際の指定事項を取得する指定事項取得部と、

  前記センサから取得した情報と、前記指定事項に基づいて、前記作動部に前記動作を再現させる制御部と、を備えた動作

【請求項２】

  前記作動部は人間に装着され、

  前記制御部は、

  前記作動部に、装着された人間が前記動作を再現するのを補助させる、請求項１に記載の動作再現装置。

【請求項３】

  前記情報取得部は、

  調理をする料理人による調理の動作、調理の各工程にかかる時間、食材の形状や大きさ、料理の温度、形状、色、肌触り

を情報として取得し、

  前記指定事項取得部は、

  味付け、料理を完成させたい時間、調理者の種別、及び調理者のレベルのうちの少なくとも１つを指定事項として取得し

  前記制御部は、

  前記センサから取得した情報と、前記指定事項に基づいて、前記作動部に前記調理の動作を再現させる請求項１に記載の

【請求項４】

  前記情報取得部は、

  スポーツ選手がプレイをする際の体の動き、目線、及び動くスピードのうちの少なくとも１つを情報として取得し、

  前記指定事項取得部は、

  プレイをする者の技量を指定事項として取得し、

  前記制御部は、

  前記センサから取得した情報と、前記指定事項に基づいて、前記作動部に前記スポーツの動作を再現させる請求項１に記

【請求項５】

  前記作動部は、

  装着された人間の動きに関する情報を前記指定事項取得部にフィードバックし、

  前記指定事項取得部は、

  フィードバックされた情報を指定事項として取得する、請求項２に記載の動作再現装置。

【請求項６】

  コンピュータが、センサから、モデルの動作に関する情報を取得する情報取得部と、

  コンピュータが、前記モデルの動作を再現する際の指定事項を取得する指定事項取得部と、

  コンピュータが、前記センサから取得した情報と、前記指定事項に基づいて、モデルの動作を再現する作動部に前記動作

1.02265 JP2022178315A 2022-11-07 JP2024057553 2024-04-24 0000-01-01 0000-01-01 Ｌｅｖｅｌ６　ＳＯＳ

G08B21/02 | G08B25/04
| G08B27/00 |
G08B31/00 | G08B21/00
| H04W4/48 | H04W4/90 |
H04L67/12 | H04L67/52 |
H04L67/55 | G06Q50/10

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】生命の危険に関わる事象が発生すると判断した場合、車両及び予め登録した連絡先へ判断結果を通報する情報処理システム、制御装置及

びプログラムを提供する。【解決手段】情報処理システム１０において、制御装置は、所定時間が経過する毎に、要求信号を情報処理装置であるサーバへ出

力する。サーバは、制御装置から出力された要求信号を受け付けた場合、記憶部に格納された各種情報に基づいて、生命を脅かす危機に関わる事象の発生を

予測し、当該事象が発生する確率が所定値以上の場合に当該事象が発生すると判断し、制御装置及び複数の端末の少なくとも１つの機器に判断結果を通知す

る。【選択図】図１

 

【請求項１】

  車両に搭載されたＣｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎと、

  生命を脅かす危機の情報を保有するクラウド上の情報蓄積部と、

  前記情報蓄積部の情報から、生命を脅かす危機に関わる事象の発生を予測するクラウド上の予測部と、を有し、

  前記Ｃｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎが前記予測部へ１０億分の１秒ごとに問い合わせを行い、

  前記予測部が生命の危機に関わる事象が発生すると判断した場合は、前記車両と予め登録した連絡先へ、判断結果を通報

  情報処理システム。

【請求項２】

  前記Ｃｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎは、前記車両の位置情報を前記クラウドへ逐次送信し、

  前記予測部は、前記位置情報に応じた前記事象の発生を予測し、当該位置に存在する前記車両と予め登録した連絡先へ、

載の情報処理システム。

【請求項３】

  車両に搭載された制御装置と、情報処理装置と、複数の端末とを含む情報処理システムにおける情報処理装置であって、

  前記制御装置は、所定時間が経過する毎に、要求信号を前記情報処理装置へ出力し、

  前記情報処理装置は、

  前記制御装置から出力された前記要求信号を受け付けた場合、記憶部に格納された各種情報に基づいて、生命を脅かす危

  前記事象が発生する確率が所定値以上の場合に前記事象が発生すると判断し、前記制御装置及び前記複数の端末の少なく

る、

  情報処理装置。

【請求項４】

  前記情報処理装置は、前記車両の避難場所を表すアクセスポイントに関する情報を、前記制御装置及び前記複数の端末の

る、

  請求項３に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  前記制御装置は、前記車両の位置情報を前記情報処理装置へ逐次出力し、

  前記情報処理装置は、前記位置情報に応じた前記事象の発生を予測し、当該位置に存在する前記制御装置及び前記複数の

断結果を通知する、

  請求項３に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  コンピュータを、請求項３～請求項５のいずれか１項に記載の情報処理装置として機能させるためのプログラム。

0.897772 JP2022177630A 2022-11-04 JP2024067498 2024-05-17 0000-01-01 0000-01-01 開封システム B65B69/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】箱内部の収容物を損傷することなく、箱の開封を自動化する技術を提供する。

【解決手段】一態様に係る開封システムは、３次元形状を測定可能なスキャナを制御して、収容物を収容した対象物の３次元形状を取得する取得手段と、取

得された３次元形状に基づいて、対象物を切断する経路を設定する設定手段と、設定された経路上の少なくとも１以上の部分において、対象物に対して所定

の働きかけを行うことで、対象物の厚さを推定する推定手段と、設定された経路及び推定された厚さに基づいて切断装置を制御することで、対象物を開封す

る制御手段と、を備える。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  ３次元形状を測定可能なスキャナを制御して、収容物を収容した対象物の３次元形状を取得する取得手段と、

  前記取得された３次元形状に基づいて、前記対象物を切断する経路を設定する設定手段と、

  前記設定された経路上の少なくとも１以上の部分において、前記対象物に対して所定の働きかけを行うことで、前記対象

  前記設定された経路及び前記推定された厚さに基づいて切断装置を制御することで、前記対象物を開封する制御手段と、

を備える開封システム。

【請求項２】

  前記対象物は紙製の箱である、

請求項１記載の開封システム。

【請求項３】

  前記対象物の形状は直方体であり、

  前記設定手段は、前記直方体形状の対象物の上面を構成する矩形の外周に沿って、前記切断経路を設定する、

請求項２記載の開封システム。

【請求項４】

  前記推定手段は、前記直方体形状の対象物の上面を構成する矩形の４つの角のうち少なくとも１つの角において、前記対

請求項３記載の開封システム。

【請求項５】

  前記推定手段は、前記少なくとも１つの角における前記対象物の圧力に基づいて、前記対象物の厚さを推定する、

請求項４記載の開封システム。

【請求項６】

  前記推定手段は、前記少なくとも１つの角において前記対象物を侵襲することによって前記厚さを推定する、

請求項４記載の開封システム。

【請求項７】

  情報処理装置が、

  ３次元形状を測定可能なスキャナを制御して、収容物を収容した対象物の３次元形状を取得することと、

  前記取得された３次元形状に基づいて、前記対象物を切断する経路を設定することと、

  前記設定された経路上の少なくとも１以上の部分において、前記対象物に対して所定の働きかけを行うことで、前記対象

  前記設定された経路及び前記推定された厚さに基づいて切断装置を制御することで、前記対象物を開封することと、

を実行する開封方法。

【請求項８】

  コンピュータに、

  ３次元形状を測定可能なスキャナを制御して、収容物を収容した対象物の３次元形状を取得すること、

  前記取得された３次元形状に基づいて、前記対象物を切断する経路を設定すること、

1.021949 JP2022175988A 2022-11-02 JP2024063698 2024-05-13 0000-01-01 0000-01-01 カートロボット、および、プログラム B25J13/08 | B65G1/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】荷物の受け渡し精度を向上させること。

【解決手段】実施形態に係るカートロボットは、荷物の受け渡しを行うアームと、アームが取り付けられ、荷物を載置可能な走行車体と、アームの先端側に

取り付けられ、アームの先端側を撮影する第１カメラと、走行車体に取り付けられ、少なくとも走行車体よりも上方を撮影する第２カメラと、第１カメラに

よって撮影された画像、および、第２カメラによって撮影された画像に基づいて、アーム、および、走行車体を制御する制御装置とを備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  荷物の受け渡しを行うアームと、

  前記アームが取り付けられ、前記荷物を載置可能な走行車体と、

  前記アームの先端側に取り付けられ、前記アームの先端側を撮影する第１カメラと、

  前記走行車体に取り付けられ、少なくとも前記走行車体よりも上方を撮影する第２カメラと、

  前記第１カメラによって撮影された画像、および、前記第２カメラによって撮影された画像に基づいて、前記アーム、お

装置と

  を備える、カートロボット。

【請求項２】

  前記第２カメラは、前記アームの可動範囲を撮影するように構成される、請求項１に記載のカートロボット。

【請求項３】

  カートロボットを制御するプログラムであって、

  荷物の受け渡しを行うアームの先端に設けられた第１カメラによって、前記アームの先端側を撮影する手順と、

  前記アームが取り付けられた走行車体に設けられた第２カメラによって、少なくとも前記走行車体よりも上方を撮影する

  前記第１カメラによって撮影された画像、および、前記第２カメラによって撮影された画像に基づいて、前記アーム、お

と

  をコンピュータに実行させるプログラム。

1.021949 JP2022175990A 2022-11-02 JP2024064912 2024-05-14 0000-01-01 0000-01-01 カートロボット B25J5/00 | B65G1/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】アームを動作させるアクチュエータの負荷を軽減すること。

【解決手段】実施形態に係るカートロボットは、荷物を載置可能なカートを有する走行車体と、カートのフレームに設けられ、荷物の受け渡しを行うアーム

をカートの内側に固定する固定フレームとを備える。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  荷物を載置可能なカートを有する走行車体と、

  前記カートのフレームに設けられ、前記荷物の受け渡しを行うアームを前記カートの内側に固定する固定フレームと

  を備える、カートロボット。

【請求項２】

  前記固定フレームは、

  人間の肩幅に基づいて設計された間隔で複数の前記アームを固定する、請求項１に記載のカートロボット。

【請求項３】

  前記固定フレームは、

  人間の肩の高さに基づいて設計された高さで前記アームを固定する、請求項１に記載のカートロボット。

【請求項４】

  前記固定フレームは、

  前記走行車体の進行方向からみて片側に設けられ、前記荷物の受け渡しを逆側で行うように前記アームを固定する、請求

【請求項５】

  前記固定フレームは、

  前記フレームの角部に固定される第１支柱と、前記走行車体の進行方向からみて前記フレームの中心から前記角部側に固

れ、前記第１支柱と、前記第２支柱との先端側に前記アームを固定する、請求項４に記載のカートロボット。

【請求項６】

  前記走行車体は、

  前記アームで前記荷物を吸着させるコンプレッサーを前記固定フレームの下側に搭載する、請求項４に記載のカートロボ

1.021949 JP2022176624A 2022-11-02 JP2024057551 2024-04-24 0000-01-01 0000-01-01 自動運転走行試験方法及びプログラム
G01M17/007 |
B60W40/02 | B60W60/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】自動運転走行試験方法及びプログラムを提供する。【解決手段】自動運転走行試験方法は、テストコースＲ上に複数の障害物Ｘを設定

し、障害物Ｘの情報を取得し、取得した複数の情報とＡＩを用いて、自動運転の走行試験を実施することを特徴とする。【選択図】図１

 

【請求項１】

  テストコース上に複数の障害物を設定し、

  前記障害物の情報を取得する情報取得部と、

  前記情報取得部が取得した前記複数の情報とＡＩを用いて、自動運転車両の自動運転の走行試験を実施することを特徴と

【請求項２】

  前記自動運転車両を前記テストコースに自動運転で走行させた際の前記自動運転車両の挙動を表す情報を取得する請求項

【請求項３】

  前記情報取得部は、前記障害物の位置情報を含む情報を取得し、

  前記障害物の位置情報と前記自動運転車両の挙動を表す情報とを関連付けて格納する請求項２に記載の自動運転走行試験

【請求項４】

  テストコース上に設定された複数の障害物の情報を取得し、

  取得した前記複数の情報とＡＩを用いて、車両の自動運転の走行試験を実施する、

  処理をコンピュータに実行させるためのプログラム。

1.021949 JP2022176625A 2022-11-02 JP2024057552 2024-04-24 0000-01-01 0000-01-01 自動運転走行試験方法及びプログラム

G01M17/007 |
B60W40/10 | B60W60/00
| G06T19/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】自動運転走行試験方法及びプログラムを提供する。【解決手段】自動運転走行試験方法は、自動運転車両１０の挙動を表す挙動情報を取

得し、複数の障害物Ｘが設置されたテストコースＲに対応する仮想空間のデータと、前記挙動情報とに基づいて、前記仮想空間のテストコースで前記自動運

転車両を走行させる走行試験を実施することを特徴とする。【選択図】図１

 

【請求項１】

  自動運転車両の挙動を表す情報を取得し、

  複数の障害物が設置されたテストコースに対応する仮想空間のデータと、前記情報とに基づいて、前記仮想空間のテスト

せる走行試験を実施することを特徴とする自動運転走行試験方法。

【請求項２】

  前記走行試験時における前記自動運転車両の挙動を表す情報を格納する請求項１に記載の自動運転走行試験方法。

【請求項３】

  前記障害物と前記自動運転車両の挙動を表す情報とを関連付けて格納する請求項２に記載の自動運転走行試験方法。

【請求項４】

  自動運転車両の挙動を表す情報を取得し、

  複数の障害物が設置されたテストコースに対応する仮想空間のデータと、前記情報とに基づいて、前記仮想空間のテスト

せる走行試験を実施する、

  処理をコンピュータに実行させるためのプログラム。

1.021949 JP2022176626A 2022-11-02 JP2024059050 2024-04-30 0000-01-01 0000-01-01
ウォーキングスピードコントロールシステム、プロ

グラム

G05D1/02 | B25J5/00 |
B25J13/00 | G05D1/223 |
G05D1/224 | G05D1/225
| G05D1/226 |
G05D1/228 | G05D1/229
| G05D1/24 | G05D1/242
| G05D1/245 |
G05D1/248 | G05D1/43 |
G05D1/60 | G05D1/622 |
G05D1/633 | G05D1/644
| G05D1/648 | G05D1/65
| G05D1/69 | G05D1/692
| G05D105/00 |
G05D107/00 |
G05D107/17 |
G05D107/20 |
G05D107/70 |
G05D109/00 |
G05D109/10 |
G05D109/12 |
G05D111/00 |
G05D111/30 |
G05D111/50 |
G05D111/63

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】少なくとも予め作業遂行情報がプログラムされたロボットを含む作業環境において、作業環境の領域での全体の移動をシンクロさせ、全体の移動の

混乱を抑制する。

【解決手段】スピーカ７０から、所定の音楽を流すことで、異なる制御プログラムで動作するロボットや、新規参入のロボットに対して、シンクロさせるプ

ログラミングをせず、参入したロボットが独自でテンポ及びリズムを受信し、シンクロすることができる。ピッキングスタッフが人型ロボット１のみの状況

から、ピッキングスタッフに人間ワーカー５２が加わり、当該人間ワーカー５２と人型ロボット１とが混在する状況にあった場合に、スピーカ７０から流れ

る所定の音楽によって、人間ワーカー５２が音楽に合わせて同調し、これに人型ロボット１と同調することで、フロア５０全体として、調和の取れた移動と

なり、ランダムに移動する場合よりも、干渉が回避される。

【選択図】図８

 

【請求項１】

  少なくとも複数のロボットが、所定の領域内を移動して作業を遂行するときの、前記複数のロボットの移動速度を制御す

あって、

  前記複数のロボットが各々、音楽情報を集音する集音デバイスを備え、前記集音デバイスで集音した音楽情報のテンポ及

移動させる同期制御部と、

  前記所定の領域内で、前記作業を遂行する人間ワーカーを検知した場合に、前記音楽情報に同調して移動する前記人間ワ

記同期制御部で前記複数のロボットの間で同期させるための第１移動速度を、当該演算した前記第２移動速度に基づいて調

を有するスピードコントロールシステム。

【請求項２】

  前記音楽情報は、基礎となる楽曲に設定された通常のテンポよりも速いテンポで出力させる、請求項１記載のスピードコ

【請求項３】

  前記同期制御部が、

  前記複数のロボットが同期して移動するときの前記第１移動速度の周期が、前記第２移動速度の周期の１／整数となるよ

ピードコントロールシステム。

【請求項４】

  コンピュータを、

  請求項１～請求項３の何れか１項記載のスピードコントロールシステムの前記同期制御部、前記調整部として機能させる

1.021809 JP2022175698A 2022-11-01 JP2024064911 2024-05-14 0000-01-01 0000-01-01 情報処理装置 G06T7/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】車両の自動運転を行う情報処理装置を提供する。【解決手段】情報処理装置１０は、撮影された物体の画像を、第１のフレームレートで

出力する第１のプロセッサであるＩＰＵ１１と、撮影された物体の動きを示す動き情報を、第１のフレームレートよりも高い第２のフレームレートで出力す

る第２のプロセッサであるＭｏＰＵ１２と、画像及び動き情報に基づいて、車両の運転制御を実行する第３のプロセッサであるＣｅｎｔｒａｌ  Ｂｒａｉｎ１

５と、を備える。【選択図】図２

 

【請求項１】

  撮影された物体の画像を、第１のフレームレートで出力する第１のプロセッサと、

  撮影された物体の動きを示す動き情報を、前記第１のフレームレートよりも高い第２のフレームレートで出力する第２の

  前記画像及び前記動き情報に基づいて、車両の運転制御を実行する第３のプロセッサと、

  を備えた情報処理装置。

【請求項２】

  前記第２のフレームレートは、前記第１のフレームレートの５０倍以上である

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項３】

  前記第２のフレームレートは、１０００フレーム／秒以上である

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項４】

  前記第２のプロセッサは、物体の存在位置を示す点の、所定の座標軸に沿った動きのベクトル情報を出力する

  請求項１に記載の情報処理装置。

【請求項５】

  ２つの前記第２のプロセッサを用いて、物体の存在位置を示す点の、三次元直交座標系における３つの座標軸の各々に沿

  請求項４に記載の情報処理装置。

【請求項６】

  前記第３のプロセッサは、１０億分の１秒単位で複数の情報を処理する能力を有する

  請求項５に記載の情報処理装置。

【請求項７】

  フレームレートが１０００フレーム／秒以上のカメラで撮影された物体の画像から、物体の存在位置を示す点のみを抽出

の、所定の座標軸に沿った動きのベクトル情報をプロセッサから出力する、情報処理装置。

【請求項８】

  前記第２のプロセッサは、物体の輪郭を囲む四角形の頂点の少なくとも対角となる２つ点について前記ベクトル情報を出

  請求項５に記載の情報処理装置。

0.89728 JP2022173996A 2022-10-31 JP2024065249 2024-05-15 0000-01-01 0000-01-01 管理装置、及び制御プログラム
G06Q50/30 | G08G1/123
| G06Q50/40

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】配送効率の改善等を図ることが可能な配送制御技術を提供する。

【解決手段】管理サーバ１００は、各企業のそれぞれの管理下にある複数の車両の運行（例えば、車両の配車、走行ルートなど）を最適化するための処理を

実行する。管理サーバ１００は、配送に関わるヒートマップを各企業から取得する第１取得部１０３と、各企業の車両に関わる車両情報を取得する第２取得

部１０４と、各企業のヒートマップに基づき、統合ヒートマップを生成する生成部１０５と、統合ヒートマップ及び各企業の車両情報に基づき、各企業の車

両の運行計画情報を作成する作成部１０６と、運行計画情報を各企業に通知する通知部１０７とを具備する。

【選択図】図４

 

【請求項１】

  配送に関わるヒートマップを各企業から取得する第１取得部と、

  前記各企業の車両に関わる車両情報を取得する第２取得部と、

  前記各企業のヒートマップに基づき、統合ヒートマップを生成する生成部と、

  前記統合ヒートマップ及び前記各企業の車両情報に基づき、前記各企業の車両の運行計画情報を作成する作成部と、

  前記運行計画情報を前記各企業に通知する通知部と、

  を具備する管理装置。

【請求項２】

  前記車両情報は、車両の運行に関わる要求内容をあらわす要求情報を含み、

  前記作成部は、前記各企業の要求情報を考慮のうえ、前記運行計画情報を作成する、請求項１に記載の管理装置。

【請求項３】

  前記要求情報は、各要求の優先順位をあらわす優先順位情報を含む、請求項２に記載の管理装置。

【請求項４】

  前記車両情報は、車両の運行実績をあらわす運行実績情報を含み、

  前記運行計画情報及び前記運行実績情報に基づいて、前記各企業の車両の運行計画の見直しを促す提案情報を作成し、前

具備する、請求項１から３のいずれか一項に記載の管理装置。

【請求項５】

  コンピュータに、

  配送に関わるヒートマップを各企業から取得する第１取得ステップと、

  前記各企業の車両に関わる車両情報を取得する第２取得ステップと、

  前記各企業のヒートマップに基づき、統合ヒートマップを生成する生成ステップと、

  前記統合ヒートマップ及び前記各企業の車両情報に基づき、前記各企業の車両の運行計画情報を作成する作成ステップと

  前記運行計画情報を前記各企業に通知する通知ステップと、

  を実行させるためプログラム。

0.89728 JP2022174252A 2022-10-31 JP2024065404 2024-05-15 0000-01-01 0000-01-01 方法、システム、および、プログラム
B60L53/80 | B65G1/137 |
B65G1/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】カートロボットの駆動用電池に小容量電池を用いつつ長時間の無人稼働を可能とすること。

【解決手段】実施形態に係る方法は、コンピュータが実行する方法であって、荷物を搬送するカートロボットに搭載された駆動用電池の電池残量が低下した

場合に、カートロボットを電池交換ステーションへ移動させる移動工程と、電池交換ステーションにいる交換ロボットでカートロボットの駆動用電池を交換

用電池へ交換する交換工程とを含む。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  コンピュータが実行する方法であって、

  荷物を搬送するカートロボットに搭載された駆動用電池の電池残量が低下した場合に、前記カートロボットを電池交換ス

と、

  前記電池交換ステーションにいる交換ロボットで前記カートロボットの前記駆動用電池を交換用電池へ交換する交換工程

  を含む、方法。

【請求項２】

  前記交換ロボットに交換後の前記駆動用電池を充電させる充電工程

  を含む、請求項１に記載の方法。

【請求項３】

  前記カートロボットの電池残量の低下を検知する検知工程

  を含む、請求項１に記載の方法。

【請求項４】

  荷物を搬送するカートロボットと、

  前記カートロボットに搭載された駆動用電池の電池残量が低下した場合に、電池交換ステーションで前記カートロボット

換する交換ロボットと

  を備える、システム。

【請求項５】

  荷物を搬送するカートロボットに搭載された駆動用電池の電池残量が低下した場合に、前記カートロボットを電池交換ス

と、

  前記電池交換ステーションにいる交換ロボットで前記カートロボットの前記駆動用電池を交換用電池へ交換する交換手順

  をコンピュータに実行させる、プログラム。

1.093983 JP2022173778A 2022-10-28 JP2024058514 2024-04-25 0000-01-01 0000-01-01 人型ロボットの制御システム及びプログラム B25J13/00 | B25J5/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【解決手段】人型ロボットの制御システムは、少なくとも１つの腕部を有する上半身部と、床に置かれる脚部と、脚部に対して上半身部を回動可能に連結す

る連結部とを備えた人型ロボット、人型ロボットが作業しようとする物体が存在する場合、人型ロボットの周囲に位置する作業員の意思を検知する意思検知

部、腕部と人型ロボットが作業しようとする物体との距離および角度を少なくとも表す情報を取得する情報取得部、並びに作業員の意思および情報に基づい

て連結部の回動を制御する制御部を備える。

【選択図】図２

 

【請求項１】

  少なくとも１つの腕部を有する上半身部と、床に置かれる脚部と、前記脚部に対して前記上半身部を回動可能に連結する

  前記人型ロボットが作業しようとする物体が存在する場合、前記人型ロボットの周囲に位置する作業員の意思を検知する

  前記腕部と前記物体との距離および角度を少なくとも表す情報とを取得する情報取得部、並びに

  前記作業員の意思および前記情報に基づいて前記連結部の回動を制御する制御部を備えた人型ロボットの制御システム。

【請求項２】

  前記意思検知部は、前記作業員の過去の傾向に基づいて前記意思を検知する請求項１に記載の制御システム。

【請求項３】

  前記連結部は、さらに前記脚部と前記上半身部との距離を変更可能に前記脚部と前記上半身部とを連結する請求項１に記

【請求項４】

  前記連結部は、回動動作として前記脚部に対して前記上半身部を傾動可能に構成されている請求項１に記載の制御システ

【請求項５】

  前記連結部は、回動動作として前記脚部に対して前記上半身部を前記床の水平方向に回転可能に構成されている請求項１

【請求項６】

  前記脚部は、前記人型ロボットのバランスを維持するバランス機能を有する請求項１～５の何れか１項に記載の制御シス

【請求項７】

  前記脚部は、前記人型ロボットを移動可能な車輪部を備える請求項１～５の何れか１項に記載の制御システム。

【請求項８】

  コンピュータを請求項１～７の何れか１項に記載の制御システムの制御部として機能させるためのプログラム。

1.02111 JP2022172347A 2022-10-27 JP2024058513 2024-04-25 0000-01-01 0000-01-01 自動運転車両の制御装置及びプログラム

G08G1/09 | G08G1/16 |
B60W50/00 | G16Y40/30
| G16Y40/10 |
G16Y10/40

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】コンピュータを、情報取得部及び制御部として機能させるためのプログラムが提供される。【解決手段】車両を制御する制御装置は、信

号機に設置されたセンサにより検出された複数の情報を取得する情報取得部と、前記情報取得部が取得した前記複数の情報と学習済みモデルを用いて、前記

車両を制御する制御部を備える。【選択図】図１４

 

【請求項１】

  車両を制御する制御装置であって、

  信号機に設置されたセンサにより検出された複数の情報を取得する情報取得部と、

  前記情報取得部が取得した前記複数の情報と学習済みモデルを用いて、前記車両を制御する制御部

  を備える制御装置。

【請求項２】

  前記制御部は、前記複数の情報と前記学習済みモデルを用いて、１０億分の１秒単位で前記車両を制御する

  請求項１に記載の制御装置。

【請求項３】

  前記制御部は、前記車両が、前記信号機が設置された交差点に進入している場合、前記信号機に設置されたセンサにより

みモデルを用いて前記車両を制御し、

  前記車両が前記交差点以外の走行路を走行している場合、前記車両に搭載されたセンサにより検出された複数の情報と前

を制御する

  請求項１又は請求項２に記載の制御装置。

【請求項４】

  前記制御部は、前記車両が前記交差点に進入している場合で、かつ前記信号機に設置されたセンサにより検出された複数

した場合の前記学習済みモデルの出力値と、前記車両に搭載されたセンサにより検出された複数の情報を前記学習済みモデ

モデルの出力値とが一致する場合、前記信号機に設置されたセンサにより検出された複数の情報と前記学習済みモデルを用

  請求項３に記載の制御装置。

【請求項５】

  コンピュータを、請求項１又は請求項２に記載の情報取得部及び制御部として機能させるためのプログラム。



1.02069 JP2022170136A 2022-10-24 JP2024058512 2024-04-25 0000-01-01 0000-01-01 制御システム、車両及び制御プログラム B62D1/04 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】乗員による運転操作のための操作体を適切なタイミングで操作位置に配置できる。

【解決手段】自動運転車両１０の制御システム２２では、走行制御装置２６が乗員の運転操作を介さずに走行制御すると共に、乗員がハンドル５０を操作す

ることでハンドル５０の操作に応じた走行を可能にしている。また、制御装置２２は、自動運転車両１０がハンドル５０の装備が必要とされる地域に進入す

る際、格納されているハンドル５０を操作位置に配置する。これにより、自動運転車両１０では、ハンドル５０が車室内を狭めてしまうのが防止され、適切

なタイミングで操作位置に配置される。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  乗員により運転操作を可能とする操作位置と室内の居住空間から退避された格納位置との間を移動可能とされた操作体と

  乗員の運転操作を介さずに走行制御を行うと共に、前記操作体が操作位置に配置されて乗員により操作された際、該操作

めの走行制御部と、

  走行位置を示す位置情報を取得する位置情報取得部と、

  地域ごとの前記操作体の前記操作位置への配置の要否を含む地域情報を取得する取得部と、

  前記操作体が前記操作位置への配置が必要な地域に進入する際、前記操作体を前記操作位置に配置させる配置制御部と、

  を含む制御システム。

【請求項２】

  乗員により前記操作体の前記操作位置への配置を受け付ける受付部を備え、

  前記配置制御部は、前記受付部が前記操作体の前記操作位置への配置を受け付けることで、前記操作体を前記操作位置に

載の制御システム。

【請求項３】

  前記操作体は、運転操作についての操作態様が異なる複数が設けられていると共に、前記地域情報には、必要な前記操作

  前記配置制御部は、前記操作体を前記操作位置に配置する際、前記操作態様が前記地域情報に応じた操作体を選択して、

む請求項１に記載の制御システム。

【請求項４】

  前記操作体は、運転操作についての操作態様が異なる複数が設けられていると共に、乗員による前記操作体の選択を受け

  前記配置制御部は、前記操作体を前記操作位置に配置する際、複数の前記操作体から乗員により選択されている操作体を

む請求項２に記載の制御システム。

【請求項５】

  前記操作体には、回転操作されることで進行方向が変更されるステアリングホイールが含まれる請求項１に記載の制御シ

【請求項６】

  前記操作体には、進行方向に対応するキー操作されることで、キー操作に応じて進行方向が変更される十字キーが含まれ

【請求項７】

  前記操作体には、傾動操作されることで傾動方向に進行方向が変更されるスティックが含まれる請求項１に記載の制御シ

【請求項８】

  請求項１に記載の制御システムを備える車両。

【請求項９】

  コンピュータに、

  乗員が運転操作するための操作体を、乗員により運転操作を可能とする操作位置と室内の居住空間から退避された格納位

の配置部と、

  前記操作体が前記操作位置に配置された際、該操作体の操作に応じて走行制御を行い、前記操作体が前記格納位置に配置

1.020271 JP2022169513A 2022-10-21 JP2024058510 2024-04-25 0000-01-01 0000-01-01
自動運転車両に搭載される制御システム及びプログ

ラム

B60W40/08 | B62D6/00 |
B60W60/00 | G08G1/16

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】運転を想定していない乗員がステアリングホイールを安全に操舵可能な時間を越えて自動運転車両が走行されるのを防止し、走行上の安

全性を向上できるようにする装置を提供する。【解決手段】自動運転車両に搭載される制御システムは、自動運転車両の座席内に収納されるか、又は自動運

転車両の座席外に操舵可能な状態で展開されるステアリングホイールを操舵する乗員が運転を想定していない乗員である場合に、ステアリングホイールが自

動運転車両の座席外に移動し操舵可能な状態である際の自動運転車両の走行時間を制限する制御部３４を有する。【選択図】図４

 

【請求項１】

  自動運転車両に搭載される制御システムであって、前記自動運転車両の座席内に収納されるか、又は前記自動運転車両の

るステアリングホイールを操舵する乗員が運転を想定していない乗員である場合に、前記ステアリングホイールが前記自動

能な状態である際の前記自動運転車両の走行時間を制限する制御部を有する制御システム。

【請求項２】

  前記制御部は、前記自動運転車両の位置がステアリングホイールの装備が必要な地域外から地域内に進入した場合に、前

たステアリングホイールを前記自動運転車両の座席外に移動させる請求項１に記載の制御システム。

【請求項３】

  コンピュータに、請求項１又は請求項２に記載の制御システムの制御部として機能させるためのプログラム。

0.895929 JP2022168655A 2022-10-20 JP2024061014 2024-05-07 0000-01-01 0000-01-01
Ｓｙｎｃｈｒｏｎｉｚｅｄ　Ｂｕｒｓｔ　Ｃｈｉｌ

ｌｉｎｇ

B60W50/00 | B60W60/00
| G06N20/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】ＡＩ（Ａｒｔｉｆｉｃｉａｌ  Ｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｃｅ）を活用してＳｏＣＢｏｘの急冷を最適化する技術であるＳｙｎｃｈｒｏｎｉ

ｚｅｄ  Ｂｕｒｓｔ  Ｃｈｉｌｌｉｎｇを提供する。【解決手段】車両１００の自動運転を制御する車両に搭載された制御装置４００のコンピューティングパ

ワーの変化を予測する予測部と、予測部によって予測された変化に基づいて、制御装置の冷却を開始する冷却実行部とを備える冷却実行装置５００および冷

却実行方法を提供する。【選択図】図１

 

【請求項１】

  車両の自動運転を制御する前記車両に搭載された制御装置のコンピューティングパワーの変化を予測する予測部と、

  前記予測部によって予測された変化に基づいて、前記制御装置の冷却を開始する冷却実行部と

  を備える冷却実行装置。

【請求項２】

  前記予測部は、ＡＩによって前記制御装置の前記コンピューティングパワーの変化を予測する、請求項１に記載の冷却実

【請求項３】

  前記予測部は、前記制御装置の前記コンピューティングパワーが最大になる瞬間を予測し、

  前記冷却実行部は、前記予測部によって予測された前記瞬間に基づいて、前記制御装置の冷却を開始する、請求項２に記

【請求項４】

  前記冷却実行部は、前記制御装置の前記コンピューティングパワーが最大になる前記瞬間に前記制御装置の冷却を開始す

置。

【請求項５】

  前記予測部は、前記制御装置の前記コンピューティングパワーが最大になる前記瞬間の予測結果から、前記制御装置の温

なるまでの時間を予測し、

  前記冷却実行部は、前記予測部によって予測された前記時間に基づいて、前記制御装置の冷却を開始する、請求項４に記

【請求項６】

  前記制御装置が取得した情報と、前記制御装置が前記情報を取得したときの前記制御装置のコンピューティングパワーと

て生成された、前記制御装置が取得する情報を入力とし、前記制御装置のコンピューティングパワーを出力とする学習モデ

  前記制御装置が取得する情報を取得する情報取得部と

  を更に備え、

  前記予測部は、前記情報取得部が取得した情報を前記学習モデルに入力することによって、前記制御装置の前記コンピュ

る、請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項７】

  前記情報取得部は、前記制御装置が前記車両に搭載されたセンサから取得するセンサ情報、前記制御装置が前記車両に搭

撮像画像を解析した解析結果、前記制御装置が外部装置から受信する外部情報、及び、前記制御装置が前記外部装置から受

の交通情報の少なくともいずれかを取得する、請求項６に記載の冷却実行装置。

【請求項８】

  前記制御装置が取得した情報と、前記制御装置が前記情報を取得したときに前記制御装置の冷却を開始した場合に前記制

学習データとした機械学習によって生成された、前記制御装置が取得する情報を入力とし、前記制御装置の冷却を開始した

までの時間を出力とする学習モデルを記憶するモデル記憶部と、

  前記制御装置が取得する情報を取得する情報取得部と、

  を更に備え、

0.895684 JP2022167221A 2022-10-18 JP2024059511 2024-05-01 0000-01-01 0000-01-01 作業ロボット調整方法 B25J13/08 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】

【課題】本発明は、作業員の動作分析やプログラミングに掛かる時間及びコストを削減する作業ロボット調整方法を提供することを目的とする。

【解決手段】作業ロボット調整方法は、センサを有する移動式ロボットを作業員が動作する環境に移動させ、前記センサを用いて作業員の動作を記録し、前

記記録に基づいて、作業員の動作を学習し、前記学習に基づいて、作業員の動作と同じ動作を作業ロボットに行わせ、作業員の動作と前記作業ロボットの動

作とが一致するように調整する、工程を有する。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  センサを有する移動式ロボットを作業員が動作する環境に移動させ、

  前記センサを用いて作業員の動作を記録し、

  前記記録に基づいて、作業員の動作を学習し、

  前記学習に基づいて、作業員の動作と同じ動作を作業ロボットに行わせ、

  作業員の動作と前記作業ロボットの動作とが一致するように調整する、

  工程を有する作業ロボット調整方法。

【請求項２】

  前記移動式ロボットと前記作業ロボットは同一のロボットである、請求項１に記載の作業ロボット調整方法。

【請求項３】

  前記センサは、撮像装置を含み、

  前記撮像装置は、前記移動式ロボットより高い位置に配置されている、

  請求項１又は２に記載の作業ロボット調整方法。

0.894825 JP2022163597A 2022-10-11 JP2024056586 2024-04-23 0000-01-01 0000-01-01
Ａｕｔｏｎｏｍｏｕｓ　Ｄｒｉｖｉｎｇ　１０　ｆ

ｉｎｇｅｒ

G06F3/01 | B25J11/00 |
A63H11/00

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】超高性能情報取得部を実装する十指を有するスマートロボット並びにコンピュータを制御装置として機能させるためのプログラムを提供

する。【解決手段】物体を動かす作動部と、複数の情報を取得する情報取得部と、情報取得部が取得した情報とＡＩを用いて、作動部を制御する制御部とを

備える制御装置１００であって、制御部は、情報取得部が取得した情報とＡＩを用いて、１０億分の１秒単位で作動部を制御し、人間に装着され、作動部

に、車両を運転する人間の動きを補助させる。制御部は、情報取得部が取得した情報とＡＩを用いて作動部を制御し、作動部に料理を再現させたり、手術を

行わせたり、工場の作業を行わせたりしてよい。【選択図】図１

 

【請求項１】

  物体を動かす作動部と、

  複数の情報を取得する情報取得部と、

  前記情報取得部が取得した情報とＡＩを用いて、前記作動部を制御する制御部と

  を備える制御装置。

【請求項２】

  前記制御部は、前記情報とＡＩを用いて、１０億分の１秒単位で前記作動部を制御し、前記作動部が車両を運転する、請

【請求項３】

  前記作動部は人間に装着されるよう構成され、

  前記制御部は、前記作動部に、車両を運転する前記人間の動きを補助させる、請求項２に記載の制御装置。

【請求項４】

  前記情報取得部は、料理人の動作、料理の熱、形状、色、肌触り、及び匂いのうちの少なくとも１つを情報として取得し

  前記制御部は、前記情報とＡＩを用いて前記作動部を制御し、前記作動部に料理を再現させる、請求項１に記載の制御装

【請求項５】

  前記作動部は人間に装着されるよう構成され、

  前記制御部は、前記作動部に、料理をする前記人間の動きを補助させる、請求項４に記載の制御装置。

【請求項６】

  前記情報取得部は、医師の手術の動作を取得し、

  前記制御部は、前記情報とＡＩを用いて前記作動部を制御し、前記作動部に手術を行わせる、請求項１に記載の制御装置

【請求項７】

  前記作動部は人間に装着されるよう構成され、

  前記制御部は、前記作動部に、手術をする前記人間の動きを補助させる、請求項６に記載の制御装置。

【請求項８】

  前記情報取得部は、工場の作業員の動作を取得し、

  前記制御部は、前記情報とＡＩを用いて前記作動部を制御し、前記作動部に工場の作業を行わせる、請求項１に記載の制

【請求項９】

  前記作動部は人間に装着されるよう構成され、

  前記制御部は、前記作動部に、工場の作業をする前記人間の動きを補助させる、請求項８に記載の制御装置。

【請求項１０】

  コンピュータを、請求項１から９のいずれか一項に記載の制御装置として機能させるためのプログラム。

0.894212 JP2022161847A 2022-10-06 JP2024055151 2024-04-18 0000-01-01 0000-01-01 マルチヒートマップ

G06Q10/08 | G06Q50/30
| G06Q50/40 |
G06Q10/083

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】各社のヒートマップを統合して用いることにより、複数社のサービスを最適化する制御装置及びプログラムを提供する。【解決手段】シ

ステム１０において、制御装置である管理サーバ１００は、車両管理に関連するヒートマップを各社から収集する情報取得部と、前記情報取得部が取得し

た、車両２００による配達先の地域に関連する少なくとも２社のヒートマップを用いて、車両の配車に関連する制御を実行する制御実行部と、を備える。制

御実行部は、前記少なくとも２社のヒートマップを用いて、前記ヒートマップ内の特定の地域に集中する負荷を調整したり、前記少なくとも２社のヒート

マップから、１社目のヒートマップにおけるピークタイムに負荷が集中する特定地域に予め車両を手配し、その車両を、別の１社のヒートマップ上の特定地

域に配車する。【選択図】図１

 

【請求項１】

  ヒートマップを各社から収集する情報取得部と、

  前記情報取得部が取得した少なくとも２社のヒートマップを用いた制御を実行する制御実行部と

  を備える制御装置。

【請求項２】

  前記ヒートマップは、車両管理に関連し、

  前記制御実行部は、前記少なくとも２社の前記ヒートマップを用いて、車両の配車に関連する制御を実行する、請求項１

【請求項３】

  前記ヒートマップは、車両による配達対象の配達元及び配達先の地域に関連し、

  前記制御実行部は、前記少なくとも２社の前記ヒートマップを用いて、前記ヒートマップ内の特定の地域に集中する負荷

装置。

【請求項４】

  前記ヒートマップは、車両による配達対象の配達元及び配達先の地域に関連し、

  前記制御実行部は、前記少なくとも２社の前記ヒートマップから、１社目の前記ヒートマップにおけるピークタイムに負

手配し、前記車両を、別の１社の前記ヒートマップ上の特定地域に配車する、請求項２に記載の制御装置。

【請求項５】

  前記各社の前記ヒートマップは、前記各社が車両の配車に利用するヒートマップであって、配達対象の配達元の位置、配

び配達先の需要予測の少なくともいずれかを含み、

  前記制御実行部は、前記少なくとも２社の前記ヒートマップを用いて、前記少なくとも２社の配車の全体最適化に関する

制御装置。

【請求項６】

  コンピュータを、請求項１から５のいずれか一項に記載の制御装置として機能させるためのプログラム。

0.894212 JP2022161873A 2022-10-06 JP2024055166 2024-04-18 0000-01-01 0000-01-01
道路の角度や凹みデータや雨量・雪量の情報をもと

に、道路の水たまりや氷結状況を予測するシステム
G08G1/00 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】道路の角度や凹みデータや雨量・雪量の情報をもとに、道路の水たまりや氷結状況を予測するシステムを提供する。【解決手段】車両を

制御する制御装置であって、複数の情報を取得する情報取得部と、情報取得部が取得した複数の情報とＡＩを用いて、車両が走行する道路の状況を予測する

予測部とを備える。予測部は、複数の情報とＡＩを用いて、１０億分の１秒単位で道路の状況を予測する。制御装置によれば、道路の角度や凹みデータや雨

量・雪量の情報をもとに、道路の水たまりや氷結状況を予測することができる。【選択図】図１

 

【請求項１】

  車両を制御する制御装置であって、

  複数の情報を取得する情報取得部と、

  前記情報取得部が取得した前記複数の情報とＡＩを用いて、前記車両が走行する道路の状況を予測する予測部と

  を備える制御装置。

【請求項２】

  前記予測部は、前記複数の情報とＡＩを用いて、１０億分の１秒単位で前記道路の状況を予測する、請求項１に記載の制

【請求項３】

  前記情報取得部は、道路の形状の情報と、日照量の情報を取得し、前記予測部は、降雨予報時の水たまりを予測する、請

【請求項４】

  前記情報取得部は、道路の形状の情報と、日照量の情報を取得し、前記予測部は、降雪予報時の道路氷結を予測する、請

【請求項５】

  コンピュータを、請求項１から４のいずれか一項に記載の制御装置として機能させるためのプログラム。

0.893967 JP2022160556A 2022-10-04 JP2024053999 2024-04-16 0000-01-01 0000-01-01
自動運転車向けＳｏＣ（Ｓｙｓｔｅｍ　ｏｎ　Ｃｈ

ｉｐ）　Ｂｏｘの瞬間急冷システム

B60W50/02 | B60W60/00
| G08G1/00 | G08G1/09

係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】自動運転車向けのＳｏＣ（Ｓｙｓｔｅｍ  ｏｎ  Ｃｈｉｐ）Ｂｏｘの瞬間急冷システムにおける冷却実行装置、プログラム、及び冷却実行

方法を提供する。【解決手段】車両の自動運転を制御する前記車両に搭載された制御装置の温度変化を予測する予測部と、前記予測部によって予測された前

記温度変化に基づいて、前記制御装置の冷却を開始する冷却実行部とを備える冷却実行装置を提供する。コンピュータによって実行される冷却実行方法で

あって、車両の自動運転を制御する前記車両に搭載された制御装置の温度変化を予測する予測段階と、前記予測段階において予測された前記温度変化に基づ

いて、前記制御装置の冷却を開始する冷却実行段階とを備える冷却実行方法を提供する。【選択図】図１

 

【請求項１】

  車両の自動運転を制御する前記車両に搭載された制御装置の温度変化を予測する予測部と、

  前記予測部によって予測された前記温度変化に基づいて、前記制御装置の冷却を開始する冷却実行部と

  を備える冷却実行装置。

【請求項２】

  前記冷却実行部は、前記予測部によって前記制御装置の温度が予め定められた閾値より高くなることが予測されたことに

する、請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項３】

  前記予測部は、ＡＩによって前記制御装置の前記温度変化を予測する、請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項４】

  前記制御装置が取得した情報と、前記制御装置が前記情報を取得したときの前記制御装置の温度変化とを学習データとし

記制御装置が取得する情報を入力とし、前記制御装置の温度変化を出力とする学習モデルを記憶するモデル記憶部と、

  前記制御装置が取得する情報を取得する情報取得部と

  を更に備え、

  前記予測部は、前記情報取得部が取得した情報を前記学習モデルに入力することによって、前記制御装置の前記温度変化

実行装置。

【請求項５】

  前記情報取得部は、前記制御装置が前記車両に搭載されたセンサから取得するセンサ情報を、前記センサ又は前記制御装

冷却実行装置。

【請求項６】

  前記情報取得部は、前記制御装置が前記車両に搭載されたカメラによって撮像された撮像画像を解析した解析結果を、前

に記載の冷却実行装置。

【請求項７】

  前記情報取得部は、前記制御装置が外部装置から受信する外部情報を、前記外部装置又は前記制御装置から取得する、請

【請求項８】

  前記情報取得部は、前記制御装置が前記外部装置から受信する、前記車両が位置する道路の交通情報を、前記外部装置又

項７に記載の冷却実行装置。

【請求項９】

  前記冷却実行部は、前記予測部によって予測された前記制御装置の温度の高さに応じて、複数種類の冷却手段から選択し

前記制御装置の冷却を開始する、請求項１に記載の冷却実行装置。

【請求項１０】

  前記複数種類の冷却手段は、１又は複数種類の空冷手段、１又は複数種類の水冷手段、及び液体窒素冷却手段のうちの複

行装置。

0.893967 JP2022160567A 2022-10-04 JP2024054006 2024-04-16 0000-01-01 0000-01-01 Ｐｅｒｆｅｃｔ　Ｃｒｕｉｓｅ　Ｃｏｎｔｒｏｌ B60W30/14 | G08G1/16 係属中 ソフトバンクグループ株式会社 孫 正義

【要約】      【課題】車両のスピードを超高速に制御する制御部を備える制御装置を提供する。【解決手段】車両を制御する制御装置であって、複数の情報を

取得する情報取得部と、前記情報取得部が取得した前記複数の情報を用いて、前記制御部は、前記複数の情報を用いて、１０億分の１秒単位で前記車両を制

御する。制御装置によれば、ＡＩが危機を予知するため、ブレーキ不要でコップの水をこぼすこともなくパーフェクトストップが可能になる。また、消費電

力も低く、ブレーキ摩擦も生じない。【選択図】図１

 

【請求項１】

  車両を制御する制御装置であって、

  複数の情報を取得する情報取得部と、

  前記情報取得部が取得した前記複数の情報とＡＩを用いて、前記車両のスピードを超高速に制御する制御部と

  を備える制御装置。

【請求項２】

  前記制御部は、前記複数の情報とＡＩを用いて、１０億分の１秒単位で前記車両を制御する、請求項１に記載の制御装置

【請求項３】

  コンピュータを、請求項１又は２に記載の制御装置として機能させるためのプログラム。
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【要約】      【課題】ｓｈｏｒｔｅｓｔ時間、ｌｏｎｇｅｓｔバッテリー持ち残量、車酔いをしない、安全にGを感じる、景観を感じる、などの体験を実現で

きる制御装置を提供する。【解決手段】車両を制御する制御装置であって、複数の情報を取得する情報取得部と、前記車両の乗員の希望を取得する希望取得

部と、前記情報取得部が取得した前記複数の情報とＡＩを用いて、前記制御部は、前記複数の情報を用いて、１０億分の１秒単位で前記車両を制御する。

【選択図】図１

 

【請求項１】

  車両を制御する制御装置であって、

  複数の情報を取得する情報取得部と、

  前記車両の乗員の希望を取得する希望取得部と、

  前記情報取得部が取得した前記複数の情報とＡＩを用いて、前記乗員の希望に応じた前記車両の制御を実行する制御部と

  を備える制御装置。

【請求項２】

  前記制御部は、前記複数の情報とＡＩを用いて、１０億分の１秒単位で前記車両を制御する、請求項１に記載の制御装置

【請求項３】

  コンピュータを、請求項１又は２に記載の制御装置として機能させるためのプログラム。


