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要旨 

持続可能な社会システムは、安全、共生、転生、公正の４個の評価尺度によりデザインされ、「質⇔量」、「マ

クロ⇔ミクロ」の直交座標軸からなる位相平面上に社会システムの特性が描画定量化されるリカレント評価モデル

を既に提示した。本モデルの位相平面上に任意楕円が与えられた場合、リサージュ分析により主軸の正弦波が求め

られ、同時にそれらを解とする2元連立1階微分方程式も導かれ、本式の係数行列が主軸間の変分ネットワークの

影響係数に対応することが示される。本報では、この変分ネットワークの解析を通じて評価者の評価特性を明らか

にし、評価者の自己点検及び社会システムの設計、制御への実効的な応用が可能であることを示す。 

 

1．序 

 社会ネットワークはボトムアップ、ト

ップダウンを問わず、評価尺度に従って

デザイン、制御されている。資源循環型

社会ネットワークを例にとり持続可能性

を目標に掲げれば、図1のように転生、

公正、共生、安全の4個の循環型評価尺

度が有効であり、定量化可能となる[1,2]。 

 これらの現象をもたらす主因子として、

著者は、質⇔量、マクロ⇔ミクロの評価

軸に着目し、リカレント評価モデルを提

唱した[2－5]。本報では、これらの主因

子間のネットワーク解析により、評価者

の評価の特性を明らかにする。 
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図2 リカレント評価モデルの数学的構造 

図1 資源循環型社会ネットワークの評価、デザインにおける 

   循環ステップ型の型評価尺度 
 

2．リカレント評価モデル 

  図 2はリカレント評価モデルの概要を

示す。同図は理想状態に対応し、質⇔量、

マクロ⇔ミクロの主軸因子は正弦波を描

き、それらの位相差から位相平面上左回

りの円環が描かれ、主軸と45度方向に転

生、公正、共生、安全の評価尺度が推移

軸として図1に対応する様が描かれてい

る。社会ネットワークを推移軸により計

量化し、得られた図形から主軸の波形を

求めることをリサージュ分析と称する。 
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 本モデルの応用的仮説を図

3，4に示す。図3は大脳の各

部位を各主軸因子の機能に対

照させたもので、図4は人間

の知的成果である学問、思想

を位相平面上にプロットした

ものである。権威ある理論体

系も相当偏った評価尺度の下

で構築されていることが分る。 
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図3 大脳機能への 

アナロジィ
図4 学問、思想の位相平面特性 

 

3．変分ネットワーク解析 
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図5 位相平面上の任意楕円形 図6 任意楕円形のアイソクライン法における特性化  

 推移軸上に計測点A,B,C,Dが与えられると、それらを通る長方形が描け、それに内接する楕円形

A’B’C’D’が図5のように求まる。アイソクライン法[6]によれば、図6のようにアイソクライン直線式

が            で与えられ、２元連立１階微分方程式が式１のように求まる。  :'POPX = QOQ0Y =
 

 

 

 式 1を式2のように簡略化し、演算子法を適用すれば、式3のように一般解が求まる。 
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 解は楕円であるから、 

 ここで初期条件を            とおくと、下記のように特殊解が求まる。 

 

 

 

 

 ここで、原座標系に戻す場合は、          より、式7となるに過ぎない。 
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 微分方程式とネットワークの

関係について、先ず原点の移動

の様子に考察を加えよう。 
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 式 2，7から次式が成立し、 
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次式の非同次形と同形となる。 
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 一階微分方程式の係数マトリ

ックスは、図7のようにノード

間の変分ネットワークの変分に

対応する。但し、図7は上式の

原点移動時を示している。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 本報では例として、位相平面上 

の楕円の形状と回転運動の方向、 

主軸波動、微分方程式と解、変分 

ネットワークの関係などをセット 

にして図8，9，10に示す。但し、 

図8では円、回転方向の成立条件 

の判別を行っている。 

 図11は実社会における主軸、

推移軸の具体例を例示したもの

である。主軸は評価し指示を与え

る主体、推移軸は計量化される評

価項目を意味する。 

 図9，10の意味するところを極

端に簡略したアルゴリズムでベ
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図12 指示、実践、評価 の簡略化アルゴリズム－1 

円：左周りの場合 

 図11持続可能社会のデザイン、制御

評価者の評価拠点ネットワーク  
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4．まとめ 

 人間の脳は、自己の言動を評価

し指示を与える。社会については、

図8の主軸の拠点が施策を評価し

指示を与える社会の脳となる。 

 本報では、人間の脳、社会の脳 

の機能を単純に数理モデル化し、 
図 13 指示、実践、評価 の簡略化アルゴリズム－２ 

右傾斜楕円：左周りの場合 
位相平面特性と主軸ノード間の変 

分ネットワーク特性の関係に考察 

を加え、標題のリカレント評価モデルが評価と指示を与える「人工脳」の機能を有することを示した。3

次元以上の位相空間を設定すれば[3]、本報のリミットサイクルのアトラクタではなくカオス的遍歴[7]

について考える必要が生じるであろう。 
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