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集団の自己調整システムに関する研究

一フィードフォワードとフィードバックの

集団目標及び集団業績に及ぼす効果(総括）－

大田雅夫

AStuClyonSelf-ControlSystemofGroups：

EffectsofFeedforwardandFeedbackon

GroupGoalandPerformance(Summary）

ＭａｓａｏＯＨＴＡ

筆者がこれまで実施してきた幾つかの一連の

研究のうち，1982年以降に実施してきた８実験

研究を総括し，検討することにしよう。実験１

から実験８までに関する研究については，各実

験番号を付した参考文献を参照されたい｡(実験

２，４，７については，未刊行である）

ことができるが,集団業績の示された場合には，

フィードバック情報を活用することができると

考えられるから，集団目標のみの与えられる事

態は,フィードフォワード情報が活用できるが，

フィードバック情報は活用できないことにな

り,集団目標及び集団業績の示された場合には，

フィードフォワード情報とフィードバック情報

が共に活用できることになる。

集団に課せられる課題は，集団過程に大きな

影響を及ぼす要因の一つと考えられる。ここで

取り上げる実験のうちの最初の５つ（実験１か

ら実験５まで）では，最大化課題と最適化課題

を集団に課して，両課題の集団過程に及ぼす影

響の違いを比較検討しようとした。残りの３つ

の実験では，最適化課題のみを課し，その課題

の特徴をより詳しく調べようとした。

的目

これらの研究の目的は，集団の目標追求過程

における自己調整システムを明らかにすること

であった｡特に,その動的システムとしての特性

を解明することであった。集団目標，集団業績

及び目標達成度の評価などの変数を取り上げ，

フィードバック情報とフィードフォワード情報

を始め，種々の情報によってそれらの集団活動

が如何に調整されるかを中心に検討しようとし

た。

そこで具体的に，２種類の事態即ち集団目標

のみの与えられる事態と集団目標及び集団業績

に関する情報の与えられる事態における集団過

程を比較することにした。集団目標の示された

場合には，フィードフォワード情報を活用する

方 法

被験者は，小学校５年男子がほとんどであっ

た。ある１つの実験（実験６）では，小学校５

年男女を，ある１つの実験（実験８）では小学

校６年男子を被験者としたし，大学生を対象と

昭和６３年９月16日受理
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した場合（実験７）もあった。しかし，５名よ

り成る集団を編成した点は共通していた。

予備検査によって集団成員を選定した。予備

検査では,実験で用いたのと同様の作業を課し，

集団内の個人の業績には格差が大きく，集団全

体としての集団業績は，可能な限り同程度とな

るように各集団の成員を選んだ。つまり集団内

の個人業績間の変動が大きく，しかも集団間の

業績（合計）の変動が小さくなるように集団成

員を選出したのである。予備検査での作業は，

１つの実験を除いては，０から９までの乱数系

列に，それぞれ１から５までの数を加えるとい

うもので,各回20secずつ15回実施した。ある実

験（実験６）では，抹消作業を用い，数字の系

列のうち３個の異なる数字を抹消するもので

あった。この場合は，１試行20secの作業を行

い，５試行反復した。

また，ソシオメトリック・テストを実施し，

被選択数，相互選択数，被排斥数が極端に多い

者を除き，集団内の成員間に選択や排斥がみら

れないよう集団を編成した。

本実験における４人の成員の行う作業は，予

備検査の場合と同様であった。加算作業を課し

た場合には，最も加算能力の劣る成員は乱数に

１を加算し，次に加算能力の劣るものは２を加

算するという具合に，成員はそれぞれ異なる加

算作業を行った。抹消作業の場合には，４人の

成員間の作業は同じものであった。４人の行っ

た作業量の合計を集団業績とした。

試行回数は，ある２実験（実験１及び２）で

は22試行であったが，その他の実験では総て１２

試行であった。成員の内の一人はリーダーとし

て，上記の作業を行わず，作業時間を測定し，

作業の開始と終了の合図を行い，集団目標や集

団業績（事態11の場合のみ）を板書するなどの

仕事に従事した。

実験１から５までの実験課題は，最大化課題

と最適化課題であった。それ以外の実験では最

適化課題を用いた。最大化課題では，「目標以上

に，できるだけたくさん作業してください。決

めた目標以上に作業が多くできれば，多いだけ

良いのです｡」と教示した。最適化課題では，「目

標通りの作業をしてください。作業が目標に

ぴったりと合うと良いのです。できるだけ目標

より少なくなったり，多くなったりしないよう

にしてください｡」と教示した。

実験事態Ｉでは,集団目標のみ与えられたが，

事態11では，集団目標と集団業績に関する情報

が成員に提示された。集団目標は両事態とも提

示されたから，フィードフォワード`情報の活用

が，両事態で可能であった。しかし，事態11で

は集団業績も与えられたから，フィードバック

情報も活用可能であったということになる。

各試行は，集団目標の設定,個人目標の設定，

作業の実施，個人業績の確認，集団業績の決定

（事態IIのみ)，目標達成度の評価などの順序で

進められた。

①集団目標の設定のために，各４人の成員が

期待する集団目標を設定し，成員はそれを個別

に子器を用いてリーダーに報告した。成員の期

待する集団目標は，ほとんどの実験（実験１か

ら５まで）で15から99の範囲内とするようにし

た。実験７では30から99まで，実験８では22か

ら99までであった。範囲の上限は，子器からは

２桁以下の数を伝えることができたからであ

る。リーダーは集団反応分析装置(親器)によっ

て，報告された成員が期待する集団目標を平均

した。そして，その平均値（小数点以下四捨五

入した整数)を集団目標とすることにした。リー

ダーは集団目標を表示器に示し，板書した。

②個人目標の設定では，集団目標中，各成員

が個別に自己の目標として期待するものを決定

し，やはり子器を用いてリーダーに報告した。

これは集団目標中で成員が自己の役割として意

識している目標とみなすことができる。

③作業の実施は，リーダーの開始及び終了の

合図によって行った，各試行の作業時間は，実

験１から５までが10secであり，実験６が20sec

実験７と８が15secであった。

④個人業績の確認では，各成員の個人の作業
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６が1985年，実験７及び８が1986年であった。

小学生を被験児とする実験では，小学校の放

課後に，特別教室で実施した。１実験約１時間

を要した。実験では，集団反応分析装置(親器）

を中心に，扇形に子器を配置し，各成員を可能

な限り離すことにした。

量を確認させ，リーダーに報告させた。なお，

個人業績から無答や誤答は除外させた。

⑤集団業績の決定では，各成員から報告され

た個人業績を，リーダーが親器によって合計し，

事態11においては，それを表示器に表示し，板

書した。

⑥目標達成度の評価では，各成員が「非常に

よくできた」（５）から，「非常によくできなかっ

た｣（１）までの５段階評定を行い,評定値をリー

ダーに報告した。

集団目標設定後に，目標達成可能性の評定を

集団過程に含めた実験（実験３から７）があっ

たし，達成度の評価の後，成功または失敗の帰

属の意識を調べた実験（実験８）があった。目

標達成可能性の評定や成功または失敗の帰属意

識の調査は，集団過程に種々の影響を及ぼした

と考えられるけれども，その結果については触

れないことにしよう。

要するに，各成員は反応器を用いて期待する

集団目標，個人目標，個人業績，目標達成度の

評価などの数値をリーダーに報告した。反応器

の数値は集団反応分析装置によって，平均また

は合計が算定され，集団目標や集団業績を成員

に知らせる必要のある場合には，板書と同時に

表示器によって成員たちに提示したのである。

実験の実施年度は，実験１及び２が1982年，

実験３及び４が1983年，実験５が1984年，実験

表１－１－Ｅ－１ｅ(t)に対す

結 果

１集団目標設定に関連する要因

集団目標の変化量に影響する情報についてみ

ることにしよう。t－１試行からｔ試行への集団

目標の変化量がt－１試行の集団業績と集団目

標との偏差に対する関連をみると，表１－１及

び表１－２のようになる。表１－１は，最大化

課題に関するもの，表１－２は最適化課題に関

するものである。

この回帰係数は，最初に設定した推定式（６）

（この推定式の番号は，文末に示した式の番号

である。以下同じ｡)の重みを，相関係数は，そ

の推定式の適合する程度を示す一つの指標と考

えることができる。すなわち集団目標の変化量

が達成差と如何に関連するか，その推定式に

よってどの程度決定されているかを示すもので

あろう。

最大化課題においては全体で60％の集団で回

帰及び相関係数は正で，回帰は有意となってい

一Ｅ－１ｅ(t)に対する△G(t)の回帰係数及び相関係数
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ＭＡＸは最大化課題を，Ｉは集団目標情報の与えられる事態を,11は集団目標と集団業績情

報の与えられる事態を示す。

１から５までの数字は，実験の番号である。
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表１－２－Ｅ－１ｅ(t)に対する△G(t)の回帰係数及び相関係数
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０ＰＴは最適化課題を示す。

１から８までの数字は，実験の番号である．

実験番号６に添えられたｍは男児集団を，ｆは女児集団を示す。

なお，実験番号７の集団は，男女混成集団であるが，これら以外の実験番号では，男児集
団であった。

達成差に即応して集団目標を変化させることが

可能である。したがって，事態11では事態Ｉよ

り，かかる調整が容易となると推測される。

集団がフィードバックに基づく情報即ち達成

差に即応して集団目標を正に調整することは，

目標設定を行うことの可能な集団の一つの大き

な特徴であろう。当然この点は個人の場合にも

当てはまる。後でも触れるが，フィードバック

に基づく情報が集団業績を調整する点について

は個人の業績調整の仕方から当然と考えられる

が，集団目標の調整にもフィードバック情報が

関わる点は機械の自動制御機構とは著しく異な

るところであろう。

ｔ－１試行の集団業績及び集団目標に対する

るが，事態Ｉでは40％で，事態11ではその倍の

集団（80％）で有意である。

最適化課題には多少異質な集団も含められて

はいるが，係数はすべて正で，６４％の集団で回

帰は有意であった。事態別にみると事態Ｉでは

45％が有意で,事態11では82％が有意であった。

最大化課題と最適化課題では大きな違いがな

く，全体で６割程度，事態11では８割程度で回

帰が有意であった。これは集団目標についての

Zanderらのいう「成功は上昇；失敗は下降｣の

傾向を間接に示していると考えることができ

る。事態１，１１ではかなり異なり，事態Ｉより

11の方が有意な集団が多い。事態11では集団業

績に関する情報がフィードバックされるから，
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G(t)｝に対する関数としての目標の変化量△G(t）

をより一般的にE-1P(t)及びＥ－１Ｇ(t)という二

つの変数の一次結合として表わしたものを推定

式（７）と考えることができる。

最大化課題ではE-1P(t)に対する△G(t)の係

集団目標の変化量の重回帰係数及び重相関係数

をみると表２－１－１（最大化課題）及び表２

－１－２（最適化課題）のようになる。

この回帰係数及び相関係数は，推定式（７）

に関するものである。達成差（E-1P(t)－E-１

表２－１－１Ｅ－ｌＰ(t)及びＥ－１Ｇ(t)に対する△G(t)の重回帰係数及び重相関係数
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表２－１－２E-lP(t)及びＥ－ｌＧ(t)に対する△G(t)の重回帰係数及び重相関係数
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数はほとんど正，E-1G(t)対してはすべて負と

なり，７０％の集団で回帰が，相関係数は60％が

有意である。事態Ｉでは40％の回帰及び相関係

数で有意となり，事態11では100％の回帰,８０％

の相関係数が有意である。

最適化課題においてもE-1P(t)に対する

△G(t)の係数はほとんど正,Ｅ－１Ｇ(t)に対しては

すべて負となり，５５％の集団で回帰が，４１％で

相関係数が有意である。事態１，１１で55％の集

団で回帰が，３６％（事態Ｉ）と46％（事態11）

の集団で相関係数が有意である。

最大化課題，最適化課題を比較すると，全般

に最大化課題の方が有意な集団が多く，特に事

態11で有意な集団が多いという特徴を示してい

る。

α72が正となりα71が負となることは，達成差

に対する関連を裏付けているとみることができ

よう。ほとんどの集団で，特に最大化課題の事

態11では総ての集団で,このような符号を示し，

有意であることは，推定式（６）が実際上の情

報の変換方法として用いられていると推測する

ことができる。しかしα72とα71の絶対値が類似

しているとはいえない。

△G(t)，E-1P(t)及びＥ－１Ｇ(t)間の偏相関係数

をみると表２－２－１（最大化課題）及び表２

－２－２（最適化課題）の通りとなる。

表２－２－１△G(tLE-1P(t)及びE-lG(t)間の偏相関係数
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表２－２－２△G(tLE-1P(t)及びE-1G(t)間の偏相関係数
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､426

.752

.950

.927

.752
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最大化課題においては，△G(t)とＥ－１Ｇ(t)の

偏相関の負に大きい集団が70％と多く，特に事

態11は顕著である。

最適化課題においても，△G(t)とE-1G(t)の

偏相関の著しい集団が68％と多い。しかし事態

Ｉ（64％)，事態1１（73％）と両事態であまり違

いが大きくない。

最大化課題と最適化課題で△Ｇ(t)とＥ－１Ｇ(t）

の偏相関に関しては同様であるが，E-1P(t)と

Ｅ－１Ｇ(t)間の偏相関は最適化課題で顕著な集団

が多い。

２個人目標設定に関連する要因

集団目標設定後に成員は個人としての目標を

立てる。その個人目標が集団目標と如何に関連

して設定されるかをみることにしよう。ｔ試行

の集団目標に対する個人目標（成員の個人目標

の総計）の回帰係数及び相関係数をみると表３

－１（最大化課題）及び表３－２（最適化課題）

のようになる。

集団目標の中で各成員が分担しようとする個

人目標を総計すると，集団目標に近くなるのが

普通である。個人目標の総計が集団目標に基づ

いて立てられる程度を示すのが推定式（11）で

あり，この式の重みを表わすのがαｍである。

最大化課題における回帰及び相関係数はほと

んど正で，９０％もの集団で回帰が有意である。

事態11では100％の集団が有意であるが,事態Ｉ

でも80％もの集団で有意である。

最適化課題でもほとんどの集団で正で，７７％

で回帰が有意である。事態11の集団で83％が有

意で事態Ｉ（73％）より若干高い。

最大化課題と最適化課題ではあまり相違はな

いが，最大化課題の方が少し多い。両課題とも

事態Ｉより事態11の集団で少し多い。

大部分の回帰及び相関係数が正であるから，

全般に個人目標の設定は集団目標と即応したも

のとなっているということができよう。特に最

大化課題の事態11で全集団で，有意な回帰係数

となっている。この関連は目標設定の段階中の

ものであるからフィードバック情報は直接関係

しないと考えられる。むしろ集団目標達成に対

する成員の動機や個人目標を設定する際におけ

る計画性などが関係すると思われる。成員に

とって最大化課題の方が理解し易く，集団への

表３－１Ｇ(t)に対するＧＩ(t)の回帰係数及び相関係数
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表３－２Ｇ(t)に対するＧＩ(t)の回帰係数及び相関係数
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モラールが高くなることがある。これらのこと ｔ試行の集団目標とｔ－１試行の集団業績と

が最大化課題での係数が高くなることと関係しの偏差Ｄに対する集団業績の変化量の回帰係

ているかもしれない。 数及び相関係数をみると表４－１(最大化課題）

及び表４－２（最適化課題）のようになる。

３集団業績に関連する要因

表４－１Ｄに対する△P(t)の回帰係数及び相関係数
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１２４５

２．０５２

．００２

２２．７２６＊＊

11.080＊＊

１．７３４

．２３７

．５１７

．７４９

．２９３

．２４８

．４３１

．０１６

．８４６

．６０７

．２８９

－．１６０

．２３３

．２７７

Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ

１
２
３
４
５
１
２
３
４
５

＊＊；ｐ＜0.01
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表４－２Ｄに対する△P(t)の回帰係数及び相関係数

ＣＯＰＴ Ｆ ＲCr96

１．５６０

１４６８

１７．１７４

５．０２４

．８９８

6.750

-8.697

１６．５６７

6.946

1.167

６．３１３

２．７２１

４．８０３

２．４８９

－１．７８７

－２．３３２

－．２０２

６．４７６

－１．６５４

４．２２２

．２７３

９．３４４

３
５
６
２
３
１
７
８
９
０
６
５
３
５
８
２
６
７
１
２
５
４

０
３
０
２
１
５
３
０
２
１
７
２
５
３
４
１
４
５
６
２
５
４

３
２
６
７
０
４
４
４
８
４
２
６
６
２
１
５
８
４
４
７
１
８

●
■
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●

１
１

１
１
１

Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ

ｍ
少
ｒ

ｍ
Ｆ
ｒ

１
２
３
４
５
〈
０
６
７
７
８
８
１
２
３
４
５
６
６
７
７
８
８

３．９２０

４．６０２＊

5.547＊

１２．１１３＊＊

、０２０

1.481

15.230＊＊

１３．４６７＊＊

６５１６＊

５．０１２

．９０５

１７．２５３＊＊

３９．４２８＊＊

１．７５９

7.972＊

20.083＊＊

６．３８５＊

１．０２８

7.293＊

１１．０５５＊＊

２．６７４

3.043

４
２
７
７
７
６
３
４
８
８
２
０
１
４
５
１
４
０
９
２
９
３

１
４
１
５
４
７
９
７
４
９
０
９
２
０
８
３
４
２
６
４
７
０

４
４
６
７
０
３
７
７
６
５
３
６
８
４
６
８
６
３
６
７
４
５

●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●

＊；ｐ＜0.05,＊＊；ｐ＜０．０１

この回帰係数及び相関係数は，目標差に対す

る集団業績の変化量の関連に関する推定式（１）

の重み等である。

最大化課題での係数はほとんどの集団で正と

なっているが，有意な回帰となる集団は多くな

い。

最適化課題では係数はすべて正で，回帰が有

意な集団が59％とやや多い。事態Ｉ（55％）よ

り事態1１（64％）の方が有意な集団が少し多

い。

最大化課題と最適化課題を比較すると，最適

化課題で多くなっている。

集団業績の調整は，集団目標設定の調整より

困難であると想像される。したがって，達成差

に対する集団目標の変化量の関連より強くはな

いであろう。事実回帰及び相関係数はほとんど

正で，最適化課題では全集団で正ではあるが，

回帰が有意な集団はあまり多くない。最大化課

題より最適化課題で有意となることが多く，し

かも事態11でやや多い。最適化課題では目標差

のような情報を活用して作業を進めた結果であ

ろう。集団機能としてのフィードバックのない

事態Ｉにおいてもこのような目標差に基づく業

績の変化をすることが可能であることは，個人

的なフィードバック情報などの情報が利用され

たためと考えられる。ここでは個人の調整状況

については深く考察することはできないから，

利用される個人的なフィードバック情報につい

て憶測することは避けたいが，個人の業績の調

整を分析することによってある程度は迫ること

ができると思われる。

ｔ試行の集団目標とｔ－１試行の集団業績に

対する集団業績の変化量の重回帰係数及び重相

関係数を示すと表５－１－１（最大化課題）及

び表５－１－２（最適化課題）の通りとなる。
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表５－１－１Ｇ(t)及びE-1P(t)に対する△P(t)重回帰係数及び重相関係数

ＭＡＸ Ｃ Ｆ ＲＦα、 α9２

Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ

１
２
３
４
５
１
２
３
４
５

４８．２５９

39.841

32.700

53.891

-2.844

70.027

52.840

49.430

-30.897

34.956

１
６
１
２
５
３
０
８
７
１

１
６
０
３
８
０
３
４
３
２

１
０
１
０
３
３
１
０
２
４

●
●
●
■
●
、
●
●
巳
●

１

－．８７５

－．７４９

－．８８０

－１．３５５

－１．２６７

－１.4３５

－．８７２

－１．１１８

．３９０

－．２０３

６．８７６＊＊

５．８７３＊

3.141

8.964＊＊

１０．１２１＊＊

16.948＊＊

５．３７７＊

6.033＊

、933

６．２７８＊

８
８
３
２
７
８
２
６
５
２

５
２
６
３
４
０
１
７
３
８

６
６
６
８
８
８
６
７
４
７

●
●
●
●
◆
●
●
●
●
●

４．３３０＊

3.698＊

1.832

5.229＊

5.904＊

10.671＊＊

3.386＊

3.520

.544

３．６６２

＊；ｐ＜0.05,＊＊；ｐ＜0.01

表５－１－２Ｇ(t)及びＥ－ｌＰ(t)に対する△P(t)の重回帰係数及び重相関係数

ＯＰＴ Ｃ Ｆ ＲＦα9１ α9２

Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ

ｍ
Ｐ
Ｉ

ｍ
Ｆ
１

１
２
３
４
５
６
６
７
７
８
８
１
２
へ
。
４
５
６
６
７
７
８
８

１９．０６０

５８．２２３

4.804

２２．２７９

５４．８３７

６０．８５３

－３．５２１

３３．５３７

6.338

９．７７６

１９．２００

２０．４２２

４９．０１６

34.893

１６．３７６

3.185

28.955

55.185

１３．７７８

17.686

88.595

４５．３３６

、１７７

．１４８

１．２２３

．５７２

－．１４９

－．４３５

1.343

１．１２２

．８４３

．３１７

．２８９

．５２３

．４７５

．１１３

．８１３

．４８０

．３５７

－．５００

１．１０４

．３９６

．５６６

．６８５

３
１
５
１
４
６
９
２
６
５
６
６
３
１
２
１
５
４
６
２
２
９

１
１
５
５
５
１
１
３
３
０
５
１
８
８
４
２
３
８
７
４
６
８

５
９
５
０
８
６
４
３
８
５
４
９
０
７
３
６
８
３
２
５
５
１

●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●

｜
｜
｜
乱
一
一
引
引
一
一
一
一
Ｊ
｜
孔
一
一
一
引
一
訓
訓

４．００３＊

９．３１２＊＊

３．０８２

８．９３９＊＊

２２．８９２＊＊

２．４２９

6.786＊

９．６７４＊＊

2.897

２．４７２

１．４５４

１５．８８１＊＊

37.549＊＊

3.557

６．２０６＊

９．６１８＊＊

3.248

２．６０１

3.963

5.264＊

７．３０４＊

６．３４７＊

５
３
０
１
３
５
３
１
８
８
６
９
８
６
０
０
９
８
６
４
４
３

５
１
６
３
２
１
９
４
４
１
１
９
９
８
８
４
６
２
０
５
０
８

５
７
６
８
９
６
７
８
６
６
５
７
８
６
７
８
６
６
７
７
８
７

●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●

2.521

５．８６３＊＊

１．７９８

５．２１５＊

１３．３５３＊＊

１．４１７

3.958

5.641＊

1.689

1442

.848

９．９９９＊＊

23.642＊＊

2.075

3.620

５．６１０＊

1.894

1517

２．３１２

3.070

４．２６１＊

３．７０３

＊；ｐ＜0.05,＊＊；ｐ＜０．０１

最大化課題の△P(t)はＧ(t)に対してはほとん

ど正,E-1P(t)に対してほとんど負で,８０％の集

団の重回帰係数及び60％の重相関係数が有意で

ある。

最適化課題でもほぼ同様の傾向が認められ

目標差に対する集団業績の変化量の関連をよ

り一般的にＧ(t)及びE-1P(t)の両変数の一次結

合と考えると推定式（２）となる。それぞれの

変数の重みとして回帰係数を示したものであ

る。
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式（１）の係数がほとんど正となることを符合

している。しかし，この場合回帰が有意な集団

はむしろ最大化課題において多いし，事態Ｉと

事態11の間にあまり大きな相違がない。

△P(t),Ｇ(t)及びE-1P(t)間の偏相関係数を示

すと表５－２－１（最大化課題）及び表５－２

る。５９％の重回帰係数，３６％の重相関係数が有

意である｡事態Ｉと事態11であまり違いがない。

最大化課題と最適化課題を比較すると，最大

化課題で有意な集団が多く，両課題とも事態Ｉ，

事態11で相違が少ないことは共通している。

全般に,Ｇ(t)に対してほとんど正の回帰係数，

E-1P(t)に対しとほとんど負の係数となり,推定 －２（最適化課題）の通りとなる。

表５－２－１△P(t)，Ｇ(t)及びE-1P(t)間の偏相関係数

Ｒ23.1Ｒ12.3 Ｒ13.2ＭＡＸ

６
１
１
１
６
１
２
９
２
６

５
０
６
２
４
０
１
２
２
８

６
６
６
８
８
８
６
７
３
０

●
●
●
●
●
●
●
●
●

●

｜
’
’
一
｜
’
｜
’

、３７０

．４２６

．１５２

．２９２

．５０１

．４２６

．３８１

．１５８

－．７５４

．９４９

Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ

、１９７

．０８９

．１５３

．１１１

．３９５

．２４７

．２３９

－．１４５

．４３５

－．１６３

１
２
３
４
５
１
２
３
４
５

表５－２－２△P(t)，Ｇ(t)及びE-1P(t)間の偏相関係数

Ｒ13.2 Ｒ23.1ＯＰＴ Ｒ12.3

０
６
７
３
２
９
４
０
４
８
４
０
８
７
２
６
３
７
７
８
７
４

１
３
８
１
６
１
７
７
５
２
２
０
６
８
０
７
６
４
６
４
７
０

５
３
３
７
７
１
７
９
９
３
９
８
６
２
８
６
４
５
９
９
７
９

●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●

、２５４

．３５５

．４９８

．７００

－．７５８

－．２４５

．４５８

．７１８

．４７３

．４０６

．３４６

．６７９

．７５７

．２４４

．５６４

．７９９

．１５８

－．２７２

．５００

．２１９

．３４６

．５４４

４
２
１
３
８
１
５
２
４
３
７
６
５
４
４
２
０
５
１
８
５
３

５
０
９
１
１
３
６
０
８
７
６
９
６
８
７
３
５
２
１
３
２
３

５
７
５
８
９
５
７
８
５
５
４
７
８
６
７
７
６
３
６
４
７
７

０
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●
●

｜
’
’
一
一
一
一
一
一
一
一
一
一
一
一
一
一
一
一
一
一
一

Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ

ｍ
Ｐ
ｒ

ｍ
俵
Ｉ

１
２
３
４
５
６
６
７
７
８
８
１
２
３
４
５
６
６
７
７
８
８
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い。事態Ｉより事態11の集団で顕著となること

が若干多い。

最大化課題と最適化課題とを比較すると，

△P(t)とE-1P(t)間の偏相関係数は最大化課題

で負に大きくなることが多い。しかしＧ(t)とＥ－１

Ｐ(t)間の偏相関係数は最適化課題で高くなる集

最大化課題では,△P(t)とE-1P(t)間の偏相関ぃ。事態］

係数は80％の集団で負に大きい。他の係数はあが若干多ｖ

まり高〈ない。事態Ｉと事態11であまり相違は 最大化喬

ない。 △P(t)とＥ

最適化課題でも△P(t)とE-1P(t)間の偏相関で負に大：

係数は64％で負に大であるが，Ｇ(t)とE-1P(t）Ｐ(t)間の（

間の偏相関係数は68％とさらに顕著な集団が多団が多い。

表６－１－１△G(t)及びＥ－１ｅ(t)に対する△P(t)の重回帰係数及び重相関係数

ＭＡＸ Ｃ Ｆ ＲＦα9７ α9５

Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ

１
２
３
４
５
１
２
３
４
５

、１００

４．８６７

1.472

.438

2.897

.825

1.840

1.736

1.８８９

１．９２４

、１９６

．０３０

．２４３

－．０８２

３０４８

．８１７

．２０７

．００８

．０３２

．９９０

、２６３

．３５１

．４１３

．００９

１．０６１

１．０７５

．1６２

．２９９

．０９１

．９９７

、９４７

2.182

１．１４２

．０７０

１５．５５４＊＊

６．０２５＊＊

、８６７

１８７１

．３５２

．３３３

３０９

．４４２

．４７１

．１３１

．８９２

．６３３

．２９６

.０１９

．２８５

．２７７

、596

1.374

.666

.041
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表６－１－２△G(t)及びＥ－１ｅ(t)に対する△P(t)の重回帰係数及び重相関係数
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Ｄをt－１試行からｔ試行への集団目標の変

化量及びt-1試行の集団業績と集団目標の偏

差に分け，△G(t)及びE-1e(t)に対する△P(t)の

重回帰係数及び重相関係数をみると表６－１

－１（最大化課題）及び表６－１－２（最適化

課題）のようになる。

この回帰係数は，推定式（３）の△G(t)及び

E-1e(t)という変数の重みである。これは目標差

を目標の変化量と業績の目標からの逸脱度に分

けたものであり，前者はフィードフォーワード

情報とし，後者はフィードバック情報から作ら

れた情報とみることができる。もし，α97及びα９５

が等しい場合には推定式（１）の重みもまたそ

れに等しくなるであろう。

最大化課題においては，△P(t)の△G(t)及び

Ｅ－１ｅ(t)に対する係数ともほとんど正であるが，

有意な集団は少ない。

最適化課題でも両係数はすべて正であり，回

帰の有意な集団は36％，相関係数の有意なもの

はわずか14％である。事態Ｉと事態IIであまり

違いはない。

最大化課題と最適化課題を比較すると，多少

最適化課題が多いといえるが傾向の差は少な

い。

実際，α97及びα95が相互に類似する場合で，

α96もまたそれらに類似する集団が幾つか認め

られる。これらの集団は，おそらく目標差に即

応した業績の調整をしたのであろう。とにかく

両係数は正となる集団がほとんどである。この

ことはフィードバック情報から作られる情報と

フィードフォワード情報を共に活用して，集団

業績の調整したことになるであろう。フィード

バックに基づく情報とフィードフォワード情報

を相対的にみて，いづれの影響が強いかについ

て,αw及びα95の大きさを用いると，集団によっ

てあまり一貫した傾向はみられないようであ

る。

ここで集団目標の調整と集団業績の調整の仕

方について比較してみると，集団目標は－E-1

e(t)つまり達成差に正の調整をすることが表１

－１及び表１－２から明らかになった｡しかし，

集団業績はE-1e(t)つまり集団目標から集団業

績の逸脱度に正の調整をすることになる。集団

業績の調整をフィードバックに基づく情報に

依って行うことは個人の場合にも一般的であ

る。しかし，目標を調整することが可能な集団

または個人の場合目標は業績を調整するのとは

逆の方向に調整されるということである。要す

るに目標と業績の調整の可能な場合には，いず

れの調整によっても調整可能であるから，目標

の調整に重きを置いて済ますことも可能であ

り，また業績の調整に重きを置いて行うことも

可能である。この点は自動制御機構を有する機

械とは基本的に異なる点であると思われる。

△p(t)，△G(t)及びE-1e(t)間の偏相関係数を

みると表６－２－１(最大化課題)及び表６－２

－２（最適化課題）のようになる。

表６－２－１△P(t)，△G(t)及びＥ－１ｅ(t)間の偏相関係数
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表６－２－２△P(t)，△G(t)及びＥ－１ｅ(t)間の偏相関係数

ＯＰＴ Ｒ12.3 Ｒ13.2 Ｒ23.1
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最大化課題では,△G(t)とＥ－１ｅ(t)間の偏相関

係数はすべて負で，全体で60％の集団で高い。

この係数の高い集団は，事態Ｉ（40％）より事

態1１（80％）が多い。

最適化課題でも,△G(t)とE-1e(t)間の偏相関

係数はすべて負で，全体で73％の集団で顕著と

なる。またこの係数の高い集団は事態Ｉ(55％）

より事態1１（91％）が多い。△P(t)とE-1e(t)間

の偏相関係数は45％,△P(t)と△G(t)間の偏相関

係数は32％で最大化課題より多くの集団で高く

なる。両係数とも事態Ｉより事態11の方が高い

集団が多い。

最大化課題と最適化課題を比較すると，ほぼ

同様の傾向であるが，最適化課題で高い集団が

多い。

４目標達成度の評価に関する要因

目標達成度の評価は，最大化課題では集団業

績と集団目標の偏差に正に関連すると考えら

れ，最適化課題においては，その偏差の絶対値

に負の関連をするとみられる。そこで最大化課

題においてはｔ試行の集団業績からの集団目標

の偏差に対する目標達成度の評価の回帰係数及

び相関係数を示すと表７－１の通りとなる。

ここでの回帰係数は推定式（15）の重みであ

る。これによるとほとんどの集団において回帰

及び相関係数は正で，回帰が有意である。全体

で90％の回帰係数及び80％の相関係数で著し

い。事態Ｉと事態11でほとんどの集団において

有意である。

目標達成度の評価は成員が行った評定値の平

均で，１から５点までの値をとり，最も良い評

価は５点となる。この評価はほとんどの集団で

達成差と正に関連し，また回帰及び相関係数が

有意となっていることは当然といえよう。目標

達成度の評価は特に集団業績が集団目標を達成

したかどうかによって評定したものでは必ずし

もなかった。成員によっては自己の業績が個人

目標を達成したかどうかで評定する可能性も
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表７－１－s(t)に対するＶ(t)の回帰係数及び相関係数
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最適化課題のｔ試行の集団業績と集団目標の

偏差の絶対値に対する目標達成度の評価の関連

をみると表７－２のようになる。

あった。どの程度集団目標の達成に基づいて評

定したか，またどの程度個人目標の達成による

かは検討が必要である。

表７－２１ｅ(t)｜に対するｖ(t)の回帰係数及び相関係数

ＲＦＣＯＰＴ α450
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この回帰係数は推定式（16）の重みである。

目標からの逸脱度が多くなると評価は低くなる

というように負の関連が考えられるが，回帰及

ぴ相関係数はかなりの集団で負である。回帰及

び相関係数の顕著な集団は45％である。事態

Ｉ（27％)より事態1１（64％）で回帰の有意な集
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団が多い。

最大化課題におけるα45より最適化課題にお

けるα450の方で回帰が有意となる集団が少な

い。事態Ｉより11で有意な集団の多い傾向は，
フィードバック情報によって目標からの業績の

逸脱度が活用できる事態11でより適正となるこ

とを示すであろう。

これらの関係を一般的にみるため，ｔ試行の

集団業績及び集団目標に対する評価の重回帰係
数及び重相関係数を示すと表８－１－１（最大
化課題）及び表８－１－２（最適化課題）のよ
うになる。

表８－１－１Ｐ(t)及びＧ(t)に対するＶ(t)の重回帰係数及び重相関係数
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表８－１－２Ｐ(t)及びＧ(t)に対するＶ(t)の重回帰係数及び重相関係数
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最大化課題では，最適化課題に比べて格段に有

意な集団が多いことは，表７－１の結果を反映

するものであろう。最適化課題では最大化課題

にみられるような顕著が傾向がみられない。こ

れは表７－２のに(t)｜をかならずしも反映し

ていないことによると,思われる。

Ｖ(t)，Ｐ(t)及びＧ(t)間の偏相関係数を示すと

表８－２－１（最大化課題）及び表８－２－２

最大化課題では，Ｐ(t)に対するＶ(t)の回帰係

数はすべて正であるが，Ｇ(t)に対する係数はほ

とんど負であり，回帰及び相関係数の80％が有

意となっている。この傾向は事態Ｉ及び事態１１

とも共通している。

最適化課題では，Ｐ(t)に対するＶ(t)の回帰係

数のかなりは正で，Ｇ(t)に対する係数の多くは

負である。回帰は32％，相関係数の23％が有意

で，事態Ｉ及び事態11でもこれらの傾向に違い －(最適化課題）の通りとなる。

はない。

表８－２－１Ｖ(t)，Ｐ(t)及びＧ(t)間の偏相関係数
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－．３１９

－．５３３

－．５８０

．４３６

－．４６４

－．１２５

－.7２３

－．７４３

－．４１３

－．８１２

、３８７

．４７０

．５３５

－．１０７

．６５１

．１６７

．５４７

．３１５

－．２２４

．９４９

６
１
９
８
８
１
４
５
９
０

０
５
７
１
８
１
９
５
０
８

７
６
７
５
７
７
４
５
３
７

□
■
●
●
●
●
●
●
●
●

Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ｉ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅱ
Ⅲ

１
２
３
４
５
１
２
３
４
５

表８－２－２Ｖ(t)，Ｐ(t)及びＧ(t)間の偏相関係数
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５目標達成度の評価に関連する推定式

V(t)＝－α45ｓ(t)＝α4５（P(t)－Ｇ(t))＝a45AD

（15）

V(t)＝α４５０１s(t)｜＝ａ４５ｏｌＰ(t)－G(t)’（16）

V(t)＝α４２P(t)＋α4,Ｇ(t）（17）

最大化課題では，Ｖ(t)とＰ(t)との間の偏相関

係数は全体で70％が高く，Ｇ(t)との間の係数は

40％程度の集団で負に大きい。事態Ｉ及び事態

11との違いはやはり大きくない。

最適化課題では，Ｐ(t)とＧ(t)間での相関は

59％，Ｖ(t)とＧ(t)間との相関は41％で著しく，

Ｖ(t)とＰ(t)間の相関は最低で23％である。

３種類の偏相関内での顕著な集団の多少は，

最大化課題と最適化課題で相当異なるものと

なっている。
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