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(57)【要約】
【課題】電子デバイスの製造コストを下げ、且つ電子デ
バイスがロボットの場合に、電子デバイスの性格をリア
ルに表現することのできるエモーションエンジンを提供
する。
【解決手段】エモーションエンジン・システムは、行動
制御ユニットと、検出ユニットと、時間ユニットと、行
動データバンクとを備える。行動制御ユニットは、第１
行動モード及び第２行動モードを提供する。検出ユニッ
トは、検出ユニットがイネーブルになった時に、行動制
御ユニットに対して誘発検出信号又は初期検出信号を生
成する。時間ユニットは、行動制御ユニットに対してタ
イミング信号を生成する。行動データバンクは、複数の
行動データを保存し、第１行動モード及び第２行動モー
ドは、それぞれ行動データのうちの少なくとも１つに対
応する。行動制御ユニットは、タイミング信号、誘発検
出信号、及び第１行動モードに基づいて、第２行動モー
ドに対応する行動データを決定する。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　電子デバイスに適用するエモーションエンジンであって、前記エモーションエンジンが
、
　タイミング信号および誘発検出信号を受信して、第１行動モードおよび第２行動モード
を提供する感情模擬ユニットを備え、前記タイミング信号、前記誘発検出信号、および前
記第１行動モードに基づいて、前記第２行動モードに対応する行動データを決定する行動
制御ユニットを備え、
　前記第１行動モードおよび前記第２行動モードが、それぞれ複数の行動データのうちの
少なくとも１つに対応するエモーションエンジン。
【請求項２】
　前記感情模擬ユニットが、さらに、ランダム信号を生成し、前記行動制御ユニットが、
前記タイミング信号、前記誘発検出信号、前記第１行動モード、および前記ランダム信号
に基づいて、前記第２行動モードに対応する前記行動データを決定する請求項１記載のエ
モーションエンジン。
【請求項３】
　前記行動制御ユニットが、さらに、初期検出信号に基づいて、前記第１行動モードに対
応する前記行動データを決定する請求項１記載のエモーションエンジン。
【請求項４】
　前記タイミング信号が、前記初期検出信号を受信してから前記誘発検出信号を受信する
までの時間長情報、または前記電子デバイスのシステム年齢情報を含む請求項３記載のエ
モーションエンジン。
【請求項５】
　前記初期検出信号が、電力信号であり、前記行動制御ユニットが、前記初期検出信号を
受信した後、前記第１行動モードを提供して、前記第１行動モードを実行するよう周辺装
置駆動ユニットを駆動する請求項３記載のエモーションエンジン。
【請求項６】
　前記行動制御ユニットが、さらに、前記第２行動モードに対応する前記行動データを決
定した後、前記第２行動モードを実行するよう周辺装置駆動ユニットを駆動する請求項１
記載のエモーションエンジン。
【請求項７】
　前記感情模擬ユニットが、仮想空間における感情ポイントおよび複数のシナリオポイン
トを生成し、前記シナリオポイントのそれぞれが、対応する座標および対応する行動モー
ドを有し、前記感情ポイントが、前記タイミング信号、前記誘発検出信号、および前記第
１行動モードに基づいて、古い座標から新しい座標へ移動し、前記感情模擬ユニットが、
前記新しい座標に基づいて、前記対応するシナリオポイントを獲得し、前記第２行動モー
ドに対応する前記行動データを決定する請求項１記載のエモーションエンジン。
【請求項８】
　電子デバイスに適用するエモーションエンジン・システムであって、前記エモーション
エンジン・システムが、
　第１行動モードおよび第２行動モードを提供する感情模擬ユニットを備えた行動制御ユ
ニットと、
　前記行動制御ユニットに接続され、前記検出ユニットがイネーブルになった時に、前記
行動制御ユニットに誘発検出信号または初期検出信号を生成する検出ユニットと、
　前記行動制御ユニットに接続され、前記行動制御ユニットにタイミング信号を生成する
時間ユニットと、
　前記行動制御ユニットに接続され、複数の行動データを保存する行動データバンクとを
備え、
　前記第１行動モードおよび前記第２行動モードが、それぞれ前記行動データのうちの少
なくとも１つに対応し、前記行動制御ユニットが、前記タイミング信号、前記誘発検出信



(3) JP 2011-115932 A 2011.6.16

10

20

30

40

50

号、および前記第１行動モードに基づいて、前記第２行動モードに対応する前記行動デー
タを決定するエモーションエンジン・システム。
【請求項９】
　前記感情模擬ユニットが、さらに、ランダム信号を生成し、前記行動制御ユニットが、
前記タイミング信号、前記誘発検出信号、前記第１行動モード、および前記ランダム信号
に基づいて、前記第２行動モードに対応する前記行動データを決定する請求項８記載のエ
モーションエンジン・システム。
【請求項１０】
　前記行動制御ユニットが、前記タイミング信号および前記初期検出信号のうちの少なく
とも１つに基づいて、前記第１行動モードに対応する前記行動データを決定する請求項８
記載のエモーションエンジン・システム。
【請求項１１】
　周辺装置駆動ユニットをさらに備え、前記初期検出信号が、電力信号であり、前記行動
制御ユニットが、前記初期検出信号を受信した後、前記第１行動モードを提供して、前記
第１行動モードを実行するよう前記周辺装置駆動ユニットを駆動する請求項８記載のエモ
ーションエンジン・システム。
【請求項１２】
　前記行動制御ユニットが、前記第２行動モードに対応する前記行動データを決定した後
、前記第２行動モードを実行するよう前記周辺装置駆動ユニットを駆動する請求項１１記
載のエモーションエンジン・システム。
【請求項１３】
　エモーションエンジンを備えた電子デバイスに適用する電子デバイスの制御方法であっ
て、
　第１行動モードを提供することと、
　前記電子デバイスの検出ユニットがイネーブルになった時に、誘発検出信号を生成する
ことと、
　タイミング信号を生成することと、
　前記タイミング信号、前記誘発検出信号、および前記第１行動モードに基づいて、第２
行動モードに対応する行動データを決定することと
を含む電子デバイスの制御方法。
【請求項１４】
　ランダム信号を生成することと、前記タイミング信号、前記誘発検出信号、前記第１行
動モード、および前記ランダム信号に基づいて、前記第２行動モードに対応する前記行動
データを決定することとをさらに含む請求項１３記載の電子デバイスの制御方法。
【請求項１５】
　初期検出信号に基づいて、前記第１行動モードに対応する前記行動データを決定するこ
とをさらに含む請求項１３記載の電子デバイスの制御方法。
【請求項１６】
　前記タイミング信号が、前記初期検出信号を受信してから前記誘発検出信号を受信する
までの時間長情報、または前記電子デバイスのシステム年齢情報を含む請求項１５記載の
電子デバイスの制御方法。
【請求項１７】
　前記誘発検出信号のタイプを分析することをさらに含む請求項１６記載の電子デバイス
の制御方法。
【請求項１８】
　前記第１行動モードを提供する前記ステップが、
　電力信号を受信した後に前記第１行動モードを提供することと、
　前記第１行動モードを実行することと
を含む請求項１３記載の電子デバイスの制御方法。
【請求項１９】
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　前記電子デバイスの周辺装置駆動ユニットが、前記第２行動モードに対応する前記行動
データが決定された後、前記第２行動モードを実行するよう駆動される請求項１３記載の
電子デバイスの制御方法。
【請求項２０】
　前記第２行動モードに対応する前記行動データを決定する前記ステップが、
　仮想空間における感情ポイントおよび複数のシナリオポイントを生成することを含み、
　前記感情ポイントが、前記タイミング信号、前記誘発検出信号、および前記第１行動モ
ードに基づいて移動し、前記第２行動モードに対応する前記行動データが、前記感情ポイ
ントに最も近い前記シナリオポイントに対応する請求項１３記載の電子デバイスの制御方
法。
【請求項２１】
　前記第１行動モード、前記タイミング信号、および前記誘発検出信号に基づいて、対応
する感情ベクトルを得ることと、
　前記感情ベクトルに基づいて、前記仮想空間における前記感情ポイントの座標を修正す
ることと、
　前記感情ポイントに最も近い前記シナリオポイントを決定することと、
　前記決定されたシナリオポイントに基づいて、前記第２行動モードに対応する前記行動
データを決定することと
をさらに含む請求項２０記載の電子デバイスの制御方法。
【請求項２２】
　収束ポイントを提供することと、前記感情ベクトルに基づいて前記仮想空間における前
記感情ポイントの前記座標を修正する前記ステップにおいて、前記感情ポイントを前記収
束ポイントに向かって移動させるための回帰力を提供することとをさらに含む請求項２１
記載の電子デバイスの制御方法。
【請求項２３】
　前記収束ポイントの座標が、前記タイミング信号に基づいて変化する請求項２２記載の
電子デバイスの制御方法。
【請求項２４】
　前記仮想空間が、複数の軸を有する多次元空間であり、前記新しい座標に対応する前記
シナリオポイントが、ベクトル演算によって得られ、前記仮想空間の前記軸が、それぞれ
前記電子デバイスの異なる情動行動を表す請求項２０記載の電子デバイスの制御方法。
【請求項２５】
　前記決定されたシナリオポイントに基づいて前記第２行動モードに対応する前記行動デ
ータを決定する前記ステップが、システム年齢情報および前記決定されたシナリオポイン
トに基づいて、前記第２行動モードに対応する前記行動データを提供することを含む請求
項２１記載の電子デバイスの制御方法。
 
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、システムおよびその制御方法に関するものであり、特に、電子デバイス制御
システムおよびその制御方法に関するものである。
【背景技術】
【０００２】
　近年、人工知能を有する電子デバイスが開発され、市場に導入された。その結果、感情
技術（emotion technology）の開発にますます重点が置かれるようになった。例えば、ロ
ボットとして使用される電子デバイスの感情技術は、常にロボット工学（robotics）にお
ける独特の技術であり、情報工学と制御工学の統合技術である。
【０００３】
　詳しく説明すると、感情技術の核心概念は、感情空間（emotion space）の実現であり



(5) JP 2011-115932 A 2011.6.16

10

20

30

40

50

、異なったアルゴリズムと疑似構造によって、生命体に似た感覚および相互作用能力をロ
ボットに与えるもので、厳格な外観および単純で静的な相互作用によってしか疑似感覚を
表現できない従来のロボットとは大幅に異なる。そのため、感情技術は、機敏で有意義な
相互作用能力を備えた無生命の機械システムを提供して、ロボットの感情を表現すること
ができるため、機械システムが相互作用している間にぎこちなくならない。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　しかしながら、ロボット工学における感情技術の開発には、これまで多くの問題が存在
してきた。制御システムの制御ユニットは、大量の情報を統合するだけでなく、高レベル
の人工知能アルゴリズムを適用して情報を処理しなければならない。そのため、従来の技
術では、市場の需要を満たすことのできる製造コストの低いエモーションエンジンを作り
上げるのは困難であった。
【課題を解決するための手段】
【０００５】
　したがって、本発明は、電子デバイスの製造コストを下げ、且つ電子デバイスがロボッ
トの場合に、電子デバイスの性格をリアルに表現することのできるエモーションエンジン
を提供することを目的とする。
【０００６】
　本発明は、また、電子デバイスの製造コストを下げ、且つ電子デバイスがロボットの場
合に、電子デバイスの性格をリアルに表現することのできるエモーションエンジン・シス
テムを提供することを目的とする。
【０００７】
　本発明は、さらに、電子デバイスがロボットの場合に、電子デバイスの性格をリアルに
表現することのできる電子デバイスの制御方法を提供することを目的とする。
【０００８】
　本発明のある実施形態中、電子デバイスに適用し、且つ行動制御ユニットを備えたエモ
ーションエンジンを提供する。行動制御ユニットは、タイミング信号および誘発検出信号
を受信し、第１行動モードおよび第２行動モードを提供する感情模擬ユニットを備える。
行動制御ユニットは、タイミング信号、誘発検出信号、および第１行動モードに基づいて
、第２行動モードに対応する行動データを決定する。第１行動モードおよび第２行動モー
ドは、それぞれ複数の行動データのうちの少なくとも１つに対応する。
【０００９】
　本発明の別の実施形態中、電子デバイスに適用するエモーションエンジン・システムを
提供する。エモーションエンジン・システムは、行動制御ユニットと、検出ユニットと、
時間ユニットと、行動データバンクとを備える。行動制御ユニットは、第１行動モードお
よび第２行動モードを提供する感情模擬ユニットを備える。検出ユニットは、行動制御ユ
ニットに接続され、検出ユニットがイネーブル（enable）になった時に、行動制御ユニッ
トに対して誘発検出信号または初期検出信号を生成する。時間ユニットは、行動制御ユニ
ットに接続されて、行動制御ユニットに対してタイミング信号を生成する。行動データバ
ンクは、行動制御ユニットに接続されて、複数の行動データを保存し、第１行動モードお
よび第２行動モードは、それぞれ行動データのうちの少なくとも１つに対応する。行動制
御ユニットは、タイミング信号、誘発検出信号、および第１行動モードに基づいて、第２
行動モードに対応する行動データを決定する。
【００１０】
　本発明のある実施形態中、感情模擬ユニットは、さらに、ランダム信号を生成し、行動
制御ユニットは、タイミング信号、誘発検出信号、第１行動モード、およびランダム信号
に基づいて、第２行動モードに対応する行動データを決定する。
【００１１】
　本発明のある実施形態中、行動制御ユニットは、タイミング信号および初期検出信号の
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うちの少なくとも１つに基づいて、第１行動モードに対応する行動データを決定する。
【００１２】
　本発明のある実施形態中、エモーションエンジン・システムは、さらに、周辺装置駆動
ユニットを備え、初期検出信号は、電力信号である。行動制御ユニットは、初期検出信号
を受信した後、第１行動モードを提供して、第１行動モードを実行するよう周辺装置駆動
ユニットを駆動する。
【００１３】
　本発明のある実施形態中、行動制御ユニットは、第２行動モードに対応する行動データ
を決定した後、第２行動モードを実行するよう周辺装置駆動ユニットを駆動する。
【００１４】
　本発明のある実施形態中、タイミング信号は、初期検出信号を受信してから誘発検出信
号を受信するまでの時間長情報、または電子デバイスのシステム年齢情報を含む。
【００１５】
　本発明のある実施形態中、感情模擬ユニットは、仮想空間(virtual sapce)における感
情ポイントおよび複数のシナリオポイント(scenario point)を生成し、各シナリオポイン
トは、対応する座標および対応する行動モードを有する。感情ポイントは、タイミング信
号、誘発検出信号、および第１行動モードに基づいて、古い座標から新しい座標へ移動し
、感情模擬ユニットは、新しい座標に基づいて、対応するシナリオポイントを決定し、第
２行動モードに対応する行動データを決定する。
【００１６】
　本発明のある実施形態中、行動データバンクに保存された行動データは、画像データと
、音声データと、運動行動データとを含む。
【００１７】
　本発明のさらに別の実施形態中、電子デバイスの制御方法を提供する。この制御方法は
、以下のステップを含む。第１行動モードを提供する。電子デバイスの検出ユニットがイ
ネーブルになった時に、誘発検出信号を生成する。タイミング信号を生成する。タイミン
グ信号、誘発検出信号、および第１行動モードに基づいて、第２行動モードに対応する行
動データを決定する。
【００１８】
　本発明のある実施形態中、制御方法は、さらに、ランダム信号を生成することと、タイ
ミング信号、誘発検出信号、第１行動モード、およびランダム信号に基づいて、第２行動
モードに対応する行動データを決定することとを含む。
【００１９】
　本発明のある実施形態中、制御方法は、さらに、初期検出信号に基づいて、第１行動モ
ードに対応する行動データを決定することを含む。
【００２０】
　本発明のある実施形態中、タイミング信号は、初期検出信号を受信してから誘発検出信
号を受信するまでの時間長情報、または電子デバイスのシステム年齢情報を含む。
【００２１】
　本発明のある実施形態中、制御方法は、さらに、誘発検出信号のタイプを分析すること
を含む。
【００２２】
　本発明のある実施形態中、第１行動モードを提供するステップは、電力信号を受信した
後に、第１行動モードを提供することと、第１行動モードを実行することとを含む。
【００２３】
　本発明のある実施形態中、電子デバイスの周辺装置駆動ユニットは、第２行動モードに
対応する行動データを決定した後に、第２行動モードを実行するよう駆動される。
【００２４】
　本発明のある実施形態中、第２行動モードに対応する行動データを決定するステップは
、仮想空間における感情ポイントおよび複数のシナリオポイントを生成することを含み、
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感情ポイントは、タイミング信号、誘発検出信号、および第１行動モードに基づいて移動
し、第２行動モードに対応する行動データは、感情ポイントに最も近いシナリオポイント
に対応する。
【００２５】
　本発明のある実施形態中、制御方法は、さらに、以下のステップを含む。第１行動モー
ド、タイミング信号、および誘発検出信号に基づいて、対応する感情ベクトル（emotion 
vector）を得る。感情ベクトルに基づいて、仮想空間における感情ポイントの座標を修正
する。感情ポイントに最も近いシナリオポイントを決定し、シナリオポイントに基づいて
、第２行動モードに対応する行動データを決定する。
【００２６】
　本発明のある実施形態中、制御方法は、さらに、収束ポイントを提供することと、感情
ベクトルに基づいて仮想空間における感情ポイントの座標を修正するステップにおいて、
感情ポイントを収束ポイントに向かって移動させるための回帰力を提供することを含む。
【００２７】
　本発明のある実施形態中、収束ポイントの座標は、タイミング信号に基づいて変動する
。
【００２８】
　本発明のある実施形態中、仮想空間は、複数の軸を有する多次元空間であり、行動制御
ユニットは、ベクトル演算によって、新しい座標に対応するシナリオポイントを決定し、
仮想空間の軸は、それぞれ電子デバイスの異なる情動行動を表す。
【００２９】
　本発明のある実施形態中、シナリオポイントに基づいて第２行動モードに対応する行動
データを決定するステップは、システム年齢情報およびシナリオポイントに基づいて、第
２行動モードに対応する行動データを提供することを含む。
【発明の効果】
【００３０】
　以上述べたように、本発明の実施形態は、電子デバイスの製造コストを下げ、且つ電子
デバイスをロボットとして応用した場合に、電子デバイスの性格をリアルに表現すること
のできるエモーションエンジンおよびエモーションエンジン・システムを提供する。また
、エモーションエンジンおよびエモーションエンジン・システムは、モジュラー構造を有
し、特定の外観またはデザインを有する電子デバイスに限定されない。さらに、本発明の
実施形態は、リアルタイムの感情演算および感情ポイントの概念を適用した電子デバイス
の制御方法を提供するため、電子デバイスをロボットとして応用した時に、電子デバイス
の性格をリアルに表現することができる。それによって、製造コストが下がるため、電子
デバイスの市場競争力が上がる。
【００３１】
　本発明の上記及び他の目的、特徴、および利点をより分かり易くするため、図面と併せ
た幾つかの実施形態を以下に説明する。
【図面の簡単な説明】
【００３２】
【図１】本発明の実施形態に係るエモーションエンジン・システムの図である。
【図２】図１のエモーションエンジン・システムを詳細に示した図である。
【図３】仮想空間(virtual space)におけるロボットの情動反応を示した図である。
【図４】本発明の実施形態に係る電子デバイスの制御方法のフローチャートである。
【図５】ステップＳ４０７を詳細に示したフローチャートである。
【発明を実施するための形態】
【００３３】
　以下、本発明の好ましい実施形態を添付の図面を参照してさらに詳細に説明する。各図
面および関連説明において、同一または類似する構成要素には、同一の参照番号を使用す
る。
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【００３４】
　図１は、本発明の実施形態に係るエモーションエンジン・システムの図である。図１を
参照すると、本実施例において、エモーションエンジン・システム１００は、行動制御ユ
ニット１１０と、検出ユニット１２０と、時間ユニット１５０と、行動データバンク１４
０と、周辺装置駆動ユニット１３０とを備える。行動制御ユニット１１０は、段階制御ユ
ニット(phase control unit)１１１と、感情模擬ユニット１１３とを備える。検出ユニッ
ト１２０、時間ユニット１５０、および行動データバンク１４０は、それぞれ行動制御ユ
ニット１１０に接続され、行動制御ユニット１１０が第１行動モードおよび第２行動モー
ドを提供するのを助ける。
【００３５】
　本実施形態中、エモーションエンジン・システム１００は、ロボットまたは電子ペット
（図示せず）のような情動反応を有する電子デバイスに適用される。本発明の各実施形態
では、電子デバイスの例としてロボットを挙げて説明するが、本発明はこれに限定されな
い。ロボットの情動反応は、ロボットとユーザーの間の相互作用において生じる反応メカ
ニズム、時間ユニット１５０によって設定される行動表現、または外部状況の必要に応じ
て生成される対応行動である。
【００３６】
　以下に、エモーションエンジン・システム１００の操作について、実施形態を参照して
詳細に説明する。
【００３７】
　本実施形態中、段階制御ユニット１１１および感情模擬ユニット１１３は、１つまたは
複数の制御回路において、ファームウェア（firmware）、ハードウェア、またはソフトウ
ェアの形式で実施される。例えば、複数の制御指令をプログラムメモリ（例えば、読み出
し専用メモリ（ＲＯＭ））に記録して、プログラムメモリをマイクロプロセッサに接続す
ることによって、段階制御ユニット１１１および感情模擬ユニット１１３を有する行動制
御ユニット１１０が形成される。エモーションエンジン・システム１００が作動中の時、
マイクロプロセッサによって段階制御ユニット１１１および感情模擬ユニット１１３の制
御指令が実行され、本実施形態のエモーションエンジン管理メカニズムが完成する。
【００３８】
　行動制御ユニット１１０が初期検出信号を受信した時、行動制御ユニット１１０は、第
1行動モードを提供して、第1行動モードを執行するよう周辺装置駆動ユニット１３０を駆
動する。初期検出信号は、電力信号、または他の駆動信号であってもよい。ロボットが表
現する行動モードは、一般モード、能動的事件（active event）モード、受動的事件（pa
ssive event）モード、睡眠モード、起床モード、およびランダム行動モードのうちの１
つであるが、本発明はこれらに限定されない。例えば、行動制御ユニット１１０は、ロボ
ットの電源を入れた時に起床モードを提供するため、ロボットの行動または状態は、生命
体が行う動作のように、より鮮明でリアルになる。
【００３９】
　本実施形態中、検出ユニット１２０は、行動制御ユニット１１０に接続される。ロボッ
トが刺激を受けた時、検出ユニット１２０がイネーブルになり、行動制御ユニット１１０
に対して誘発検出信号を生成する。例えば、ロボットとユーザーが互いに相互作用した時
、検出ユニット１２０は、ロボットとユーザーの間の相互作用に基づいて、行動制御ユニ
ット１１０に対して誘発検出信号を生成する。例えば、ユーザーがロボットを触ったり、
叩いたり、揺らしたり、殴ったりした時、検出ユニット１２０によって生成された誘発検
出信号に基づいて、行動制御ユニット１１０がユーザーの行動のタイプを決定し、ロボッ
トに対応する情動反応（例えば、喜び、怒り、悲しみ等）を表現させる。
【００４０】
　時間ユニット１５０は、行動制御ユニット１１０に接続される。本実施形態において、
時間ユニット１５０は、生物時計（bio-clock）時間表１５２を備える。生物時計時間表
１５２は、ロボットのシステム年齢情報を記録して、一定の期間内に行動制御ユニット１
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１０に対してタイミング信号を生成するため、行動制御ユニット１１０は、ロボットの異
なる生命段階に基づいて、ユーザーと相互作用するようロボットを制御することができる
。また、行動制御ユニット１１０が初期検出信号および誘発検出信号を受信した後、時間
ユニット１５０は、時間長情報（行動制御ユニット１１０が初期検出信号を受信してから
、行動制御ユニット１１０が誘発検出信号を受信するまでの期間）を行動制御ユニット１
１０に提供して、行動制御ユニット１１０が第２行動モードに対応する行動データを決定
するのを助ける。
【００４１】
　このようにして、エモーションエンジン・システム１００の行動制御ユニット１１０は
、ロボットの生物時計および生命段階に基づいて、生命体の行動に似たロボットの行動を
リアルに表現することができる。
【００４２】
　本実施形態中、行動データバンク１４０は、複数の行動データを保存し、ロボットの行
動モードは、それぞれ行動データのうちの少なくとも１つに対応する。感情技術において
、異なる行動データの１片は、仮想空間の座標システムにおいて異なる位置に対応し、仮
想空間は、感情空間の実現である。ここで、仮想空間は、二次元（２Ｄ）空間、三次元（
２Ｄ）空間、または他次元空間であり、行動データバンク１４０に保存された行動データ
は、画像データ、音声データ、および運動行動データを含むが、本発明はこれらに限定さ
れない。
【００４３】
　本実施形態中、行動制御ユニット１１０は、タイミング信号、誘発検出信号、および第
１行動モードに基づいて、第２行動モードに対応する行動データを決定する。例えば、エ
モーションエンジン・システム１００の時間ユニット１５０は、正午にタイミング信号を
発するため、それに応じて、ロボットが行動を生成し、ユーザーに摂食要求を発する。５
分後に、ユーザーがロボットに食事を与える。検出ユニット１２０は、それから、食事を
受け取るための誘発検出信号を行動制御ユニット１１０に発するため、それに応じて、行
動制御ユニット１１０は、対応する情動反応を表現するようロボットを制御する。例えば
、ユーザーが十分な食事を与えなかった場合、行動制御ユニット１１０は、怒りの情動反
応を表現するようロボットを制御する。反対の場合、行動制御ユニット１１０は、満足し
た反応を表現するようロボットを制御する。ここで、時間ユニット１５０が正午に発した
タイミング信号は、初期検出信号であり、それに応じてユーザーに摂食要求を発するロボ
ットの行動は、第１行動モードである。次に、ロボットは、ユーザーから食事を受け取る
まで５分間待つ。この５分間待つこともタイミング信号であり、食事を与える信号は誘発
検出信号である。このように、摂食の信号を受信した後、行動制御ユニット１１０は、摂
食要求、待ち時間、および食事の量の計算結果または分析に基づいて、満足、怒り、また
はもっと食事を与えるよう要求する情動反応を生成することを決定する。ここで、対応す
る情動反応は、第２行動モードに対応する。そのため、行動制御ユニット１１０は、タイ
ミング信号、誘発検出信号、および第１行動モードに基づいて、第２行動モードに対応す
る行動データを決定する。
【００４４】
　さらに、別の実施形態について説明する。例えば、午後１１時にロボットを叩く。１分
後に、再度ロボットを叩く。この場合、ロボットは、怒りの情動反応を表現する。しかし
、１時間後に再度叩いた場合、最初に叩いた時から長時間が経過して、最初に叩かれて生
じた怒りの感情が静まっているため、ロボットは怒らない。また、ロボットの生物時計が
睡眠時間であることを示すと、ロボットの情動反応は、少し怒りっぽくなる。
【００４５】
　上述した実施形態からわかるように、タイミング信号（つまり、初期検出信号を受信し
てから誘発検出信号を受信するまでの時間長情報）、誘発検出信号、および第１行動モー
ドは、第２行動モードに対応する行動データの決定に影響を及ぼす。
【００４６】
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　本実施形態中、行動制御ユニット１１０は、また、電力信号を受信した時に、第１行動
モードを提供する。例えば、行動制御ユニット１１０は、何もしないか、または挨拶をす
るようロボットを制御する。しかしながら、他の実施形態において、行動制御ユニット１
１０は、タイミング信号または誘発検出信号に基づいて、第１行動モードに対応する行動
データを決定して、第１行動モードを実行するようロボットを駆動することもできる。す
なわち、第１行動モードに対応する行動データは、ロボットの電源を入れた時に設定した
行動データのみに限定されず、タイミング信号または誘発検出信号に基づいて決定するこ
ともできる。
【００４７】
　詳しく説明すると、本実施形態において、行動制御ユニット１１０は、感情模擬ユニッ
ト１１３を備える。
【００４８】
　感情模擬ユニット１１３は、感情ポイントおよび複数のシナリオポイントを有する仮想
空間を生成する。感情ポイントおよびシナリオポイントは、それぞれ仮想空間の座標ポイ
ントに対応する。感情ポイントは、タイミング信号および初期検出信号に基づいて移動す
る。行動制御ユニット１１０は、感情ポイントの新しい位置に最も近いシナリオポイント
を見つけて、第1行動モードを決定する。また、感情ポイントは、第1行動モード、タイミ
ング信号、および誘発検出信号に基づいて、別の座標ポイントへ移動する。この場合、行
動制御ユニット１１０は、もう一度、感情ポイントの新しい位置に最も近いシナリオポイ
ントを見つけて、第２行動モードに対応する行動データを決定する。ここで、行動データ
バンク１４０に保存された行動データは、それぞれ仮想空間における異なるシナリオポイ
ントに対応する。つまり、各シナリオポイントは、仮想空間の座標ポイントに対応し、感
情ポイントは、異なる信号に基づいて、仮想空間内で移動する。また、感情模擬ユニット
１１３は、数学的アルゴリズム（mathematical algorithm）によって、感情ポイントに最
も近いシナリオポイントを獲得し、第２行動モードに対応する行動データを決定する。こ
の状況については、本発明の別の実施形態を参照して、以下にさらに説明する。
【００４９】
　別の実施形態中、感情模擬ユニット１１３は、さらに、ランダム信号を生成する。感情
ポイントは、ランダム信号にも基づいて移動するため、ロボットは、外部の信号に対する
情動反応だけでなく、ロボットの内部の心情変化も表現する。そのため、多様化および個
人化された行動モードが生成される。また、別の実施形態において、行動制御ユニット１
１０は、タイミング信号、誘発検出信号、第１行動モード、およびランダム信号に基づい
て、第２行動モードに対応する行動データを決定する。同様に、行動制御ユニット１１０
は、また、タイミング信号、初期検出信号、およびランダム信号に対応する行動データを
決定する。
【００５０】
　さらに別の実施形態中、行動制御ユニット１１０は、さらに、段階制御ユニット１１１
を備える。段階制御ユニット１１１は、時間ユニット１５０によって提供されたタイミン
グ信号に基づいて、行動制御ユニット１１０によって提供された第１行動モードおよび第
２行動モードに対応する行動データを調整する。タイミング信号は、ロボットが成年期で
あるか、または幼年期であるかを表示する。ロボットは、異なる生命段階の時、同じ誘発
検出信号に対して異なる情動反応を有する。例えば、成年期のロボットは、叩かれた時、
激しい怒りの情動反応を表現するが、幼年期のロボットは、怒りと悲しみの情動反応を表
現する。
【００５１】
　図２は、図１のエモーションエンジン・システムを詳細に示した図である。図２を参照
すると、本実施形態において、段階制御ユニット１１１は、児童タイミングモジュール１
１４と、成人タイミングモジュール１１８とを備える。タイミングモジュールのそれぞれ
は、複数の行動モードを有する。例えば、児童タイミングモード１１４は、一般モード１
１４ａと、能動的事件モード１１４ｂと、受動的事件モード１１４ｃと、睡眠モード１１
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４ｅと、起床モード１１４ｅと、ランダム行動モード１１４ｆとを有する。同様にして、
成人タイミングモジュール１１８も、上述したモードを有する。
【００５２】
　詳しく説明すると、段階制御ユニット１１１は、ロボットのシステム年齢に基づいて、
異なる生命段階の生命体によって表現された行動または状態のように、異なるタイミング
モジュールにおけるロボットの行動をリアルに表現する。例えば、エモーションエンジン
・システム１００が起動されると、ロボットの生命段階は、時間ユニット１５０の生物時
計時間表１５２に記録されたロボットのシステム年齢に基づいて、初期状態１１２から児
童タイミングモジュール１１４に入り、対応する行動モードを実行する。その後、ロボッ
トのシステム年齢の増加とともに、成長／転換インターフェース１１６によって、段階制
御ユニット１１１のタイミングモジュールが成人タイミングモジュール１１８に切り換わ
る。
【００５３】
　児童タイミングモジュール１１４において、段階制御ユニット１１１は、ランダムに、
または時間ユニット１５０から受信したタイミング信号に基づいて、ロボットの行動を制
御する。例えば、段階制御ユニット１１１は、能動的事件モード１１４ｂを実行した時、
ユーザーに能動的要求を発するようロボットを制御して、能動的要求を満たすよう要求す
る。本実施形態において、ロボットがユーザーに能動的要求を発して、能動的要求を満た
すよう要求する事件は、例えば、ロボットが、予め設定された、またはランダムな時間の
後に空腹を感じ、それに応じて摂食要求を発することや、ロボットが食事の後に排尿要求
を発することである。また、能動的事件モード１１４ｂは、段階制御ユニット１１１が本
や新聞を読むようロボットを制御することでもいい。
【００５４】
　また、受動的事件モード１１４ｃを実行している間、段階制御ユニット１１１は、ロボ
ットによって受動的に受け取った行動状態に対応する反応を表現するようロボットを制御
する。例えば、ロボットを触ったり、倒したり、叩いたりした時、段階制御ユニット１１
１は、生物時計時間表１５２に記録されたロボットのシステム年齢、および感情模擬ユニ
ット１１３のシナリオポイントに基づいて、嬉しい、痛い、または楽しい外観を表現する
ようロボットを制御する。さらに、ランダム行動モード１１４ｆにおいて、段階制御ユニ
ット１１１は、遊戯モードや放浪モードのような様々なランダム行動モードを実行するよ
うロボットを制御する。本実施形態において、段階制御ユニット１１１が児童タイミング
モード１１４に切り換わった時、段階制御ユニット１１１は、生物時計時間表１５２に記
録されたロボットの生物時計に基づいて、一般モード１１４ａ、睡眠モード１１４ｄ、お
よび起床モード１１４ｅを実行するようロボットを制御する。
【００５５】
　その後、ロボットのシステム年齢の増加とともに、成長／転換インターフェース１１６
によって、段階制御ユニット１１１のタイミングモジュールが成人タイミングモジュール
１１８に切り換わる。同様にして、成人タイミングモジュール１１８において、段階制御
ユニット１１１は、また、独立して、または感情模擬ユニット１１３と一緒に周辺装置駆
動ユニット１３０を駆動して、異なる行動モードに対応する異なる情動反応を表現するよ
うロボットを制御する。注意すべきこととして、成人タイミングモジュール１１８におい
て、ロボットが表現する異なる行動モードに対応する情動反応は、児童タイミングモード
１１４のロボットが表現する情動反応と異なる。例えば、ロボットは、睡眠モード１１８
ｄにおいて、睡眠モード１１４ｄの時よりも短い睡眠時間を要求し、起床モード１１８ｅ
において、起床モード１１４ｅの時よりも短い間ベッドに寝ている。しかしながら、本発
明はこれに限定されない。他の実施形態において、異なるタイミングモジュールの行動モ
ードは、異なる生命段階の生命体によって表現される対応行動および状態に基づいて、微
調整を行うことができる。
【００５６】
　そのため、段階制御ユニット１１１は、仮想空間を共有することによって異なるタイミ
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ングモジュールの情動反応を生成し、周辺装置駆動ユニット１３０を駆動することによっ
て周辺システムを制御することができる。したがって、段階制御ユニット１１１は、異な
る生命段階の生命体によって表現される対応行為および状態のように、ロボットのシステ
ム年齢に基づいて、異なるタイミングモジュールにおけるロボットの行動をリアルに表現
することができる。
【００５７】
　図２を参照すると、本実施形態において、時間ユニット１５０は、ロボットのシステム
年齢および生物時計を記録するための生物時計時間表１５２を備え、タイミング信号に基
づいて段階制御ユニット１１１のタイミングモジュールを切り換えることができる。また
、生物時計時間表１５２は、異なる生命段階の生命体によって表現された行動や状態を模
倣する模倣生命サイクル（emulational life cycle）と、生命体の日常行動を模倣する生
物時計サイクル（biological clock cycle）を記録する。本実施形態において、模倣生命
サイクルおよび生物時計サイクルは、生物時計時間表１５２に予め記憶されるが、本発明
はこれに限定されない。
【００５８】
　時間ユニット１５０は、システム年齢と模倣生命サイクルの間の関係に基づいて、段階
制御ユニット１１１のタイミングモジュールを切り換える。例えば、時間ユニット１５０
は、システム年齢の増加とともに、段階制御ユニット１１１のタイミングモジュールを、
児童タイミングモジュール１１４から成人タイミングモジュール１１８へ切り換える。詳
しく説明すると、エモーションエンジン・システム１００を起動した後、生物時計時間表
１５２に記録されるロボットのシステム年齢は０である。その後、生物時計時間表１５２
は、時間の経過とともに、ロボットのシステム年齢を記録し続ける。例えば、生物時計時
間表１５２に記録されたロボットのシステム年齢は、実際に１日が経過すると、１になる
。したがって、ロボットのシステム年齢は、２日が経過すると２になり、３日が経過する
と３…というように増加するが、本発明はこれに限定されない。
【００５９】
　次に、時間ユニット１５０は、システム年齢と模倣生命サイクルの間の関係に基づいて
、段階制御ユニット１１１のタイミングモジュールを切り換える。例えば、ロボットのシ
ステム年齢が２０の時にロボットが成人期に入るよう模倣生命サイクルを設定した場合、
時間ユニット１５０は、実際に２０日が経過した時に、段階制御ユニット１１１のタイミ
ングモジュールを成人タイミングモジュール１１８に切り換える。したがって、ロボット
のシステム年齢の増加とともに、段階制御ユニット１１１のタイミングモジュールは、成
長／転換インターフェース１１６によって、成人タイミングモジュール１１８に切り換わ
る。
【００６０】
　また、時間ユニット１５０からタイミング信号を受信している間、段階制御ユニット１
１１は、ロボットの生物時計と生物時計サイクルの間の関係に基づいて、上述した行動モ
ードの中の対応する１つを実行するようロボットを制御する。詳しく説明すると、起床モ
ードが午前７時に実行されるよう生物時計サイクルを設定した場合、タイミングユニット
１５０は、実際に午前７時になった時に、タイミング信号を段階制御ユニット１１１に提
供するため、段階制御ユニット１１１は、起床モードを実行するようロボットを制御する
。同様にして、睡眠モードが午後７時に実行されるよう生物時計サイクルを設定した場合
、段階制御ユニット１１１は、実際に午後７時になった時に、タイミング信号に基づいて
、睡眠モードを実行するようロボットを制御する。ユーザーは、ロボットが特定の時間に
上述した行動モードの中の対応する１つを実行するよう生物時計サイクルにおいて予め設
定することができる。
【００６１】
　したがって、エモーションエンジン・システム１００は、システム年齢と模倣生命サイ
クルの間の関係、および生物時計と生物時計サイクルの間の関係に基づいて、異なるタイ
ミングモジュールにおけるロボットの行動をリアルに表現し、特定の時間に予め設定した
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行動モード（例えば、異なる生命段階で生命体が表現する状態、および生命体の異なる時
間に対応する生理的行動）を実行するようロボットを制御することができる。
【００６２】
　本実施形態中、検出ユニット１２０は、異なるイネーブル信号を検出または感知して、
対応する初期検出信号または誘発検出信号を行動制御ユニット１１０に提供する。検出ユ
ニット１２０は、接触検出モジュール１２０ａと、音声検出／位置決めモジュール１２０
ｂと、ウォブル検出モジュール１２０ｃとを備える。
【００６３】
　周辺装置駆動ユニット１３０は、行動制御ユニット１１０によって制御され、対応する
操作を実行するよう周辺機器を駆動する。周辺装置駆動ユニット１３０は、モータ制御ユ
ニット１３０ａと、マルチメディア制御ユニット１３０ｂとを備える。
【００６４】
　例えば、ユーザーがロボットの周りで拍手の音を出した時、検出ユニット１２０の音声
検出／位置決めモジュール１２０ｂがイネーブルになり、拍手の音を出したユーザーの位
置を検出して、行動制御ユニット１１０に検出信号を発する。それに応じて、行動制御ユ
ニット１１０は、検出した位置に向かってロボットが動くようにモータ制御ユニット１３
０ａを駆動する。その後、ロボットが拍手の音を出したユーザーの位置に到着した時、マ
ルチメディア制御ユニット１３０ｂは、予め設定した音声を発してユーザーと相互作用す
るようロボットを駆動する。ここで、ユーザーがロボットに触ったり、ロボットを揺らし
たりした時、接触検出モジュール１２０ａまたはウォブル検出モジュール１２０ｃが、行
動制御ユニット１１０に対応する検出信号を発するため、行動制御ユニット１１０は、ロ
ボットがユーザーとさらに相互作用するようマルチメディア制御ユニットを駆動する。
【００６５】
　行動データバンク１４０は、各タイミングモジュールの行動モードに対応する行動デー
タ、およびロボットの情動反応に対応する行動データを保存する。行動データは、それぞ
れ仮想空間における複数のシナリオポイントに対応する。また、行動データバンク１４０
に保存される行動データは、画像データ、音声データ、または運動行動データを含む。本
実施形態において、画像データは、発光ダイオード画素（LED pixel）のドットアレイで
あってもよい。音声データは、異なる場面に関連する音響効果情報であってもよく、メデ
ィアチップによって、異なる状況変化の要求を満たすよう調整される。運動行動データは
、種々のモータステップ角（motor step angle）または軌跡に関する情報であってもよい
。
【００６６】
　詳しく説明すると、本実施形態において、行動データバンク１４０は、児童タイミング
モジュール１１４の行動モードに対応する画像データ、音声データ、および運動行動デー
タを保存する。そのため、行動制御ユニット１１０が周辺装置駆動ユニット１３０によっ
て異なる行動モードを実行するようロボットを制御した時、ロボットは、行動データバン
ク１４０に保存された行動データ１４０ａに基づいて、対応する情動反応を表現するため
、エモーションエンジン・システム１００は、ロボットの行動をリアルに表現することが
できる。同様にして、行動データバンク１４０は、また、成人タイミングモジュール１１
８の行動モードに対応する行動データ１４０ｂを保存するため、成人タイミングモジュー
ル１１８のロボットの行動も、リアルに表現される。
【００６７】
　このことからわかるように、本実施形態の行動制御ユニット１１０は、タイミング信号
および初期検出信号に基づいて、第１行動モードに対応する行動データを決定する、ある
いは、タイミング信号、誘発検出信号、および第１行動モードに基づいて、第２行動モー
ドに対応する行動データを決定することができる。
【００６８】
　図３は、仮想空間におけるロボットの情動反応を示した図である。図２および図３を参
照すると、本実施形態において、仮想空間は、行動制御ユニット１１０によって生成され
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た三次元空間であり、仮想空間の軸は、それぞれロボットの愉快度（pleasantness）、覚
醒度（arousal）、および確実度（certainty）を表し、模擬生命体の感情のスカラー値（
scalar value）を表現する。しかしながら、本発明はこれに限定されず、仮想空間は、二
次元空間でも、多次元空間でもよい。また、別の実施形態において、軸は、怒り、悲しみ
、混乱、知力の度合、または他の異なる情動行動を表してもよい。
【００６９】
　注意すべきこととして、仮想空間において、軸ＡＰＣ（Arousal, Pleasantness, Certa
inty）は心理学的概念を示すもので、仮想空間における模擬生命体の異なる感情ポイント
は異なる座標ポイントを有し、各感情ポイントＳは異なる行動モードに対応する。また、
仮想空間において、感情ポイントＳは、ロボットの現在の情緒状態を表す。例えば、ロボ
ットがユーザーと相互作用した時、ロボットの情動反応は、感情ポイントの位置に影響を
及ぼす。また、エモーションエンジン・システム１００の生物時計によって設定された行
動、および外部の状況に反応して生成された対応行動は、全て感情ポイントの位置に影響
を及ぼす。
【００７０】
　ここで、行動データバンク１４０に保存された行動データは、それぞれ仮想空間におけ
る複数のシナリオポイントＱに対応する。本実施形態において、感情ポイントＳは、区間
半径Ｒの範囲内でオフセットをランダムに生成して、感情ポイントＳとともに移動するラ
ンダム振動区間を形成するため、ロボットの情動反応がぎこちなくなりすぎない。したが
って、時間の経過とともに、行動制御ユニット１１０の感情模擬ユニット１１３は、仮想
空間に移動軌跡Ｔを形成するようロボットの情動反応を制御して、異なる状況における生
命体の情動反応を模倣する。詳しく説明すると、感情模擬ユニット１１３は、全ての外部
環境の変化に応じて数値計算を行い、仮想空間に感情ベクトルを生成して感情ポイントＳ
を押すことによって、模擬生命体の感情変化を模倣する。ここで、外部環境の変化は、タ
イミング信号、初期検出信号、誘発検出信号、第１行動モード、およびランダム信号を量
子化（quantizing）することによって得られるが、本発明はこれに限定されない。
【００７１】
　別の実施形態中、行動制御ユニット１１０によって生成された仮想空間は、さらに、収
束ポイントＰを含む。収束ポイントＰは、仮想空間の原点または任意の座標ポイントに配
置され、ロボットの性格を表す。例えば、収束ポイントＰの座標が比較的大きな愉快度と
確実度を有する場合、ロボットは、外交的で合理的な性格を持つ。反対に、収束ポイント
Ｐの座標が比較的小さな愉快度と比較的大きな確実度を有する場合、ロボットは、堅苦し
く頑固な性格を持つ。ここで、収束ポイントＰは、リアルタイムで仮想の回帰力（regres
sion force）を提供する。つまり、収束ポイントＰは、タイミング信号に基づいて、回帰
力を提供する。ロボットが検出信号を受信する前、感情ポイントＳは、収束ポイントＰに
向かって移動し、外部の刺激を受けていない時に、ロボットの情動反応が徐々にロボット
の元の性格に戻るという状況を模倣する。ロボットが刺激を受けた時、収束ポイントＰは
、行動制御ユニット１１０に回帰力を提供して、適切な行動モードを決定し、異なる性格
を有するロボットが同じ事件を受け取った時に、異なる情動反応を生成する。つまり、初
期検出信号の受信と誘発検出信号の受信の間の時間長情報は、収束ポイントＰの回帰力に
よって、第２行動モードに対応する行動データにも影響を及ぼす。
【００７２】
　さらに別の実施形態中、模擬生命体の感情性格を多様化するため、行動制御ユニット１
１０は、さらに、通常の間隔で、または不規則なパターンで移動するよう収束ポイントＰ
を制御して、ロボットの性格に向かって収束する特徴を達成する。例えば、行動制御ユニ
ット１１０は、時間ユニット１５０の情報に基づいて、予め定められた生物周期（biolog
ical period）の間に、愉快度、覚醒度、確実度の低い座標ポイントに収束ポイントＰを
移動する。あるいは、行動制御ユニット１１０は、ロボットの幼年期または成年期の間に
異なる座標位置に移動するよう収束ポイントＰを制御する。このようにして、行動制御ユ
ニット１１０は、生命体に似た感情的外観をロボットに表現させる。
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【００７３】
　さらに詳しく説明すると、ロボットが刺激を受けた時、感情模擬ユニット１１３が刺激
に基づいて感情ポイントＳに感情ベクトルＶを生成して、収束ポイントＰが感情ポイント
Ｓに回帰力Ｆを提供するため、感情ポイントＳは、他の座標ポイントに移動する。次に、
感情模擬ユニット１１３は、現時点において感情ポイントＳに最も近いシナリオポイント
Ｑはどれであるかを判断して、実行すべき行動モードを決定する。
【００７４】
　本実施形態中、仮想空間において、シナリオポイントＱは、特定感情の表現特徴を記録
する。特定感情の表現特徴は、例えば、ロボットが嬉しい、興奮した、怖い、または悲し
い時のロボット行動である。
【００７５】
　例えば、ユーザーがロボットの周りで拍手の音を出した時、拍手の音は、行動性制御ユ
ニット１１０によって、外部の刺激またはユーザーとの相互作用とみなされる。それから
、ロボットの情動反応は、仮想空間における感情ポイントＳから始まり、感情模擬ユニッ
ト１１３の演算によって、感情ポイントＳは、時間の経過とともに移動軌跡を形成する。
情動演算の過程中、感情ポイントＳは、感情ポイントＳとシナリオポイントＱの間の最も
近い距離に基づいて、ロボットの現在の情動反応を選択する。その後、ロボットの感情は
、収束ポイントＰの回帰力Ｆによって回復する。
【００７６】
　上述した過程中、ロボットが再度刺激を受け、それに応じて、特定の情動反応を表現す
る可能性がある。例えば、最初の拍手の音によって刺激を受けた時、ロボットは嬉しい感
情を表現するが、情動演算の過程中、別の拍手の音によって刺激を受けた時、ロボットは
、困った、または呆れた感情を表現する。
【００７７】
　本実施形態中、感情模擬ユニット１１３は、ロボットが刺激を受けなくても、情動操作
を実行することができるため、ロボットは多様化された情動反応を表現することができ、
あまりぎこちなくならない。
【００７８】
　また、本実施形態中、行動データバンク１４０に保存された行動データを増やすことに
よって、仮想空間におけるシナリオポイントを増加させ、ロボットの性格に変化をもたら
すことができる。また、行動データバンク１４０に保存された行動データは、相互から独
立することができ、索引検索ユニット１４０ｃによって、仮想空間に各状況索引関係が標
記される。行動データバンク１４０は、異なる行動および情動反応に基づいて行動データ
を分類し、段階制御ユニット１１１の要求に基づいて対応する行動データに切り換えるこ
とができる。
【００７９】
　上述した実施形態に基づいて、電子デバイスの制御方法について以下に説明する。図４
は、本発明の実施形態に係る電子デバイスの制御方法のフローチャートである。本実施形
態において、制御方法は、情動反応を有するロボットに適用される。制御方法は、以下の
ステップを含む。
【００８０】
　まず、ステップＳ４０１において、行動制御ユニット１１０によって、第１行動モード
を提供する。ここで、行動制御ユニット１１０は、いったん電源が入ると、初期検出信号
を受信して、予め設定された第１行動モードを提供する。本実施形態において、初期検出
信号は、例えば、電力信号であるが、本発明はこれに限定されない。
【００８１】
　次に、ステップＳ４０３において、検出ユニット１２０がイネーブルになった時に、行
動制御ユニット１１０に誘発検出信号を生成する。ここで、エモーションエンジン・シス
テム１００は、検出ユニット１２０によって環境情報を取得し、外部環境から受け取った
相互作用行動のタイプを識別する。つまり、ロボットが外部の刺激を受けた時、検出ユニ
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ット１２０がイネーブルになる。
【００８２】
　その後、ステップＳ４０５において、時間ユニット１５０によって行動制御ユニット１
１０にタイミング信号を生成して、段階制御ユニット１１１のタイミングモジュール、ま
たは第２行動モードを決定する他の情報を切り換える。ここで、第２行動モードを決定す
る他の情報とは、初期検出信号を受信してから誘発検出信号を受信するまでの間の時間長
情報である。他の実施形態において、ステップＳ４０３の前にステップＳ４０５を実行し
て、タイミング信号を提供してもよい。
【００８３】
　次に、ステップＳ４０７において、タイミング信号、誘発検出信号、および第１行動モ
ードに基づいて、第２行動モードに対応する行動データを決定する。ここで、第２行動モ
ードに対応する行動データは、感情模擬ユニット１１３の情動演算によって決定される。
つまり、ロボットの現在の情動反応は、感情模擬ユニット１１３の情動演算によって決定
される。
【００８４】
　最後に、ステップＳ４０９において、周辺装置駆動ユニット１３０を駆動して、第２行
動モードを実行する。その後、収束ポイントＰの回帰力Ｆによって、感情ポイントＳが収
束ポイントＰに向かって移動する。
【００８５】
　別の実施形態中、ランダム信号をさらに生成して、タイミング信号、誘発検出信号、第
１行動モード、およびランダム信号に基づいて、第２行動モードに対応する行動データを
決定する。
【００８６】
　図５は、ステップＳ４０７を詳細に示したフローチャートである。図５を参照すると、
ステップＳ５０１において、行動制御ユニット１１０によって、タイミング信号および誘
発検出信号を受信する。それから、ステップＳ５０３において、感情模擬ユニット１１３
の情動演算によって、第１行動モード、タイミング信号、および誘発検出信号のタイプお
よび強度に基づいて、対応する感情ベクトルＶおよび対応する回帰力Ｆを得る。次に、ス
テップＳ５０５において、感情模擬ユニット１１３によって提供されたランダム信号に基
づいて、古い座標にある感情ポイントＳを移動し、ステップＳ５０７に示すように、感情
ポイントＳの新しい座標を得る。その後、ステップＳ５０９において、感情模擬ユニット
１１３によって、感情ポイントＳの新しい座標に最も近いシナリオポイントを見つけて、
段階制御ユニット１１１にシナリオポイントを提供する。ステップＳ５１１において、現
在のタイミングおよびシナリオポイントに基づいて、段階制御ユニット１１１によって、
ロボットの現在の情動反応を提供する。
【００８７】
　言及すべきこととして、第１行動モードに対応する行動データは、ロボットの電源を入
れた時に設定した行動データだけでなく、タイミング信号または初期検出信号に基づいて
も決定される。
【００８８】
　以上のように、本発明の実施形態は、電子デバイスの性格をリアルに描写および表現す
ることのできるエモーションエンジンおよびエモーションエンジン・システムを提供し、
且つモジュラー構造を備えているため、エモーションエンジンおよびエモーションエンジ
ン・システムを応用する場合に、特定の外観やデザインを有する電子デバイスのみに限定
されない。また、本発明の実施形態は、リアルタイムの情動演算および収束ポイントの概
念を適用した電子デバイスの制御方法を提供するため、電子デバイスの性格をリアルに描
写および表現することができる。
【００８９】
　以上のごとく、この発明を実施形態により開示したが、もとより、この発明を限定する
ためのものではなく、当業者であれば容易に理解できるように、この発明の技術思想の範
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囲内において、適当な変更ならびに修正が当然なされうるものであるから、その特許権保
護の範囲は、特許請求の範囲および、それと均等な領域を基準として定めなければならな
い。
【符号の説明】
【００９０】
　１００　　エモーションエンジン・システム
　１１０　　行動制御ユニット
　１１１　　段階制御ユニット
　１１２　　初期状態
　１１３　　感情模擬ユニット
　１１４　　児童タイミングモジュール
　１１６　　成長／転換インターフェース
　１１８　　成人タイミングモジュール
　１１４ａ～ｆ、１１８ａ～ｆ　　行動モード
　１２０　　検出ユニット
　１２０ａ　　接触検出モジュール
　１２０ｂ　　音声検出／位置決めモジュール
　１２０ｃ　　ウォブル検出モジュール
　１３０　　周辺装置駆動ユニット
　１３０ａ　　モータ制御ユニット
　１３０ｂ　　マルチメディア制御ユニット
　１４０　　行動データバンク
　１４０ａ　　児童タイミングモジュールの行動データ
　１４０ｂ　　成人タイミングモジュールの行動データ
　１４０ｃ　　索引検索ユニット
　１５０　　時間ユニット
　１５２　　生物時計時間表
　Ｓ４０１、Ｓ４０３、Ｓ４０５、Ｓ４０７、Ｓ４０９　　ステップ
　Ｓ５０１、Ｓ５０３、Ｓ５０５、Ｓ５０７、Ｓ５０９、Ｓ５１１　　ステップ
　Ｆ　　回帰力
　Ｐ　　収束ポイント
　Ｑ　　シナリオポイント
　Ｒ　　区間半径
　Ｓ　　感情ポイント
　Ｔ　　移動軌跡
　Ｖ　　感情ベクトル
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