
［研究の先に見据えるビジョン］

産業機械から受け継がれたロボットの伝
統的な設計法は、複雑な実環境を前にし
て限界を迎えつつあります。この研究は、
動物に備わる「計算なき運動知能」をあ
りのままに再現するため、ロボットの設
計・制御戦略を刷新します。動物 -ロボッ
ト間の構造的なギャップを埋める「生工」
融合の新たな領域を創出することで、「ロ
ボットの真なる動物化」を目指します。

生工融合で目指すロボットの真の動物化

応用分野
巧みに・効率的に動く自律移
動ロボット、生体理解に基づ
くリハビリや身体拡張

キーワード
無脳ロボティクス、生工融合

図1 動物の反射系を再現するロボ
ット。シンプルな歩行メカニズム
の解明と応用へ。

図2 ネコ後脚の筋骨格を再現した
ロボット。反射によってしなやか
に走る。

動物にあって現在のロボットにないもの、それは予測不能
な環境変化に瞬時に対応する能力です。動物は、大脳の計
算能力がなくとも筋肉と運動神経、身体ダイナミクスの相
互作用のみで瞬時の適応を実現できます。これに対し現在
のロボットは、制御の複雑化に伴う計算速度の壁という呪
縛にとらわれ、環境変化に即応できないという問題を抱え
ています。今後訪れるロボット大進出時代のためには、頭
脳中心型の制御戦略を脱する必要があります。
我々は、機械式の筋肉・受容器・神経デバイスを全身に埋
め込み、上位脳のわずかな調整により統御する新ロボット
学を目指しています。これまで、ごくシンプルな制御原理
から、環境適応的な運動が発現する現象を世界に先駆けて
発見しました（図1）。現在は解剖学や神経生理学など、動物
の真の構造を理解して再現する研究を進めることで、動物
の能力に比肩するロボット実現を探求しています（図2）。
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筋肉・受容器・神経デバイスの超分散化で
切り拓く無脳ロボティクス

全身に「計算なき運動知能」を埋め込むロボットの新しいつくりかた
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