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対象となった研究の概要： 

実環境でロボットが自律的に移動する能力は非常に重要であるが、複雑な環境での自己推

定、目標位置への経路計画は依然として発展途上の課題である。その中で、生物の行動様

式を模倣するアプローチが注目されている。特にラットは周囲の環境の情報を手がかりに

自己位置を把握することによって、複雑な環境で正確かつ迅速に移動することがよく知ら

れている。 

そこで本研究では、ラットの脳信号（Local Field Potential）に基づく新しいロボットナ

ビゲーション手法を提案した。始めに、ラットの移動戦略をロボット制御に組み込むため

に、多重分岐 Y迷路におけるラットの移動戦略を分析した。その際、ラットの学習成績は、

正しいルートの選択率、餌場に到達する時間、および移動速度によって評価した。次に、3

つの脳領域から同時に LFP（Local Field Potential）を記録し（図１）、LFP から抽出され

た特徴を人工ニューラルネットワークに学習させた。これを用いて、ラットの次時刻にお

ける位置、特に Y分岐における意思決定の瞬間を予測できることを確認した。最後に、我々

はこれらに基づいて、ラットの意思決定様式を模倣するように、ロボット自身の内部状態

と外部センサ情報を統合し学習するアルゴリズムを開発した（図２）。アルゴリズムを実装

したロボット実験により、その有効性を確認した。 

          

図１．Brain activity    図２．Robot navigation using rats brain 

signals 
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