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２．大学の将来構想 

 本学は九州北部の工業地帯の国立工業大学として工

学分野における実学を重視した研究と教育を行ってき

た。工学の役割は、時代とともに変化する社会の要請

に応える人材養成であり、現在及び将来の社会的ニー

ズに対応する基礎及び応用研究の実施であるとの観点

から、改革（教職員の意識改革及び組織改革）を進め

てきた。世界的な情報化の流れが加速することを予測

して、本学の提案により1986年に国立大学で最初の｢情

報系総合学部｣として情報工学部が設置された。その後、

1988年に大学院工学研究科の博士後期課程が設置され、

続いて1993年に大学院情報工学研究科の博士後期課程

が設置された。 

 急速に変貌する世界情勢の中で、新産業・新技術の

開発が強く要望されており、複数の工学分野が融合し

た新領域の開拓が不可欠との考えから、情報システム

の新しい実現原理を生体に学ぶ脳情報専攻、並びに生

体が有する機能を工学として展開する生体機能工学専

攻から成る大学院生命体工学研究科が2000年に設置さ

れた。 

 一方、価値観の多様化や地球規模の経済の変化に社

会が対応するために必要なＩＴ革命を遂行する目的で、

2002年に大学院情報工学研究科に情報創成工学専攻が

設置された。また、工学を構成するシステムや材料の

機能を最大限に発現することを目的として、2003年に

大学院工学研究科に機能システム創成工学専攻が設置

された。 

 以上の方針の下に組織を充実し、研究教育を行って

きたが、こうした本学の活動が認められ、2002年に知

的クラスター創成事業「北九州ヒューマンテクノクラ

スター」に採択された。 

工学研究科・情報工学研究科・生命体工学研究科を

擁する「工学系総合大学」である本学の使命は、急速

に少子高齢化社会を迎えつつある知識社会において、

ソフト及びハードの面から新産業・新技術の創出に寄

与し、社会の発展に貢献することである。このため、

本学ではこれまでの方針をさらに強化し、図1に示す三

軸構想を立てて積極的に改革を進めている。それらは 

（ａ）急速に変化しつつあるＩＴ技術を容易に使える

技術として社会に導入し、かつその技術を用い

て社会の変革を加速するための情報・ＩＴ分野

への種別化 

（ｂ）種々の工学的基礎技術を融合し、資源・環境・

エネルギーなどの地球的課題を解決するため

の新技術創成への種別化 

（ｃ）社会的ニーズを解決するとともに大学発の新技

術を社会に還元し、社会の発展に貢献するため

の産学連携とニュービジネスの創出 

である。申請計画は、このような三軸構想における（a）

および（c）の２軸に関連する複合領域の計画である。 

 現在の社会は工業を中心とした社会から知識の生産

を中心とし知識社会へと変化しつつある。単一の専門

分野を追及するだけでは、こうした社会変革に対応す

ることは困難であり、複数の専門分野が融合するとと

もに、学術と産業が一体となった研究体制による取組

が不可欠である。さらに、次世代の中核となりえる人

材、すなわちP.F. Druckerの言うところの新種の知識

労働者(テクノロジスト)の育成が急務であることから、

特別にCOE教育プログラムを設け、学生・社会人の教育

を行う。 

以上の申請計画を中心として、本学では三研究科に

わたる共通科目の設置、情報関連の研究教育への種別

化、PBLやe-learning等の教育システムの改革を推進し

ていくが、そのための組織改革として、情報基盤機構、

学内共同利用施設の統合再編成等による教育研究支援

体制の抜本的拡充を目指している。 

 

 

図１ 将来構想の概念図 
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３．達成状況及び今後の展望 

 日本がこれから自然科学で国際的に競争力を発揮す

るには、エリート教育が絶対に必要と思われる。社会

の要請としては平均的な人材を数多く輩出する必要も

考えられようが、日本の科学技術のレベルを決めるも

のは、やはり少数の優れた逸材であることは間違いな

い。真のエリートは複数の専門領域におけるアナロジ

ーを洞察できるであろうし、そこから創造性豊かな思

考の展開が出来るであろう。そのような若い人材を育

てることを目的として、我々はマルチタレント英才教

育という一見無謀にも見える教育を試みた。そのマン

ツーマン教育の効果は絶大で、本人の特性に合わせた

細やかな指導が可能となり、最大限の効果が得られた

と思われる。その分、各教員にかかる負担も相当なも

のがあったが、半年間のマルチタレント英才教育を終

えた後にさわやかな満足感を味わえたのもまた事実で

ある。 

このマルチタレント英才教育を実施する過程で、も

っと高い専門性での異分野教育の可能性が出てきた

ので、大学院教育改革支援プログラム（大学院ＧＰ）

の中で「出稽古修行型分野横断研鑽システム（出稽古

システム）」という新しい試みを企画した。これも１

年目の試みが成功したので、２年目には学内に水平展

開を試み、これも成功裏に終了しようとしている。 

 一方、研究面では、神経生理から、心理・情動、理

論・モデル、デバイス、ロボティクスに至るまで、極

めて価値観や発想の異なる５分野の教員・スタッフが

頻繁にセミナーを開催し、互いの意見を戦わせた結果、

半年後には互いの専門用語のみならず思想、価値観ま

でも理解できるようになり、分野横断的なプロジェク

トが編成できるようになった。結果として研究室間の

垣根がずっと低くなり、その後の博士課程の教育に極

めてよい結果をもたらすことになった。これは、２１

世紀COEプログラムに採択されて始めて、可能になった

と判断する。 

この経験を大切にして、さらに世界の教育研究拠点

たるべく、大学としても経済面、運営面で今後とも支

援を続ける予定でいる。 
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２１世紀ＣＯＥプログラム 平成１５年度採択拠点事業結果報告書 

機 関 名 九州工業大学 学長名 下村 輝夫 拠点番号 J19 

１．申請分野 
Ｆ<医学系> Ｇ<数学、物理学、地球科学> Ｈ< 機械、土木、建築、その他工学> Ｉ<社会科学> Ｊ<学際、複合、新領域> 

２．拠点のプログラム名称 

（英訳名） 

生物とロボットが織りなす脳情報工学の世界 

 (World of Brain Computing Interwoven out of Animals and Robots) 

※副題を添えている場合は、記入して下さい(和文のみ)

    研究分野及びキーワード <研究分野: 情報学>(脳型情報処理)(ニューラルネットワーク)(ファジィ理論)(カオス)(ロボティクス) 

３．専攻等名 大学院生命体工学研究科脳情報専攻 

４．事業推進担当者           計  １１名 

ふりがな<ローマ字> 

氏  名 所属部局(専攻等)・職名 
現在の専門 

学 位 

役割分担 

(事業実施期間中の拠点形成計画における分担事項)  
(拠点リーダー) 

山川
Yamakawa

 烈
Takeshi

（62） 

 

 

 

生命体工学研究科 

脳情報専攻・教授 

 

 

ソフトコンピューティ

ング・工学博士 

 

①全体の取りまとめ，②知識獲得の数理モデルおよび

言語モデルの構築③神経機能デバイス・感覚機能デバ

イスの設計・試作，④脳型集積回路（IC）の応用 

石川
Ishikawa

 眞澄
Masumi

（61） 

 

生命体工学研究科 

脳情報専攻・教授 

 

ニューロコンピューテ

ィング・工学博士 

自己組織的行動獲得技術の開発 

 

林
Hayashi

  初男
Hatsuo

（60） 
 

生命体工学研究科 

脳情報専攻・教授 

 

脳情報科学・ 

工学博士 

海馬の時系列学習記憶機構とそのモデル化に関する

研究 

吉井
Yoshii

 清
Kiyo

哲
nori

（57） 

 

生命体工学研究科 

脳情報専攻・教授 

 

神経生理学・ 

薬学博士 

 

味覚受容機構の神経生理学的解明 

粟生
Aou

 修司
Shuji

（55） 

 

生命体工学研究科 

脳情報専攻・教授 
神経生理学・ 

医学博士 

情動・本能行動の心理人類動態学的解析とその神経基

盤の解明 

森江
Morie

  隆
Takashi

（51） 

 

生命体工学研究科 

脳情報専攻・教授 

 

知能集積システム工学・

博士（工学） 

神経機能デバイスおよび脳型ビジョンチップの設

計・開発 

田中
Tanaka

  繁
Shigeru

（50） 

 

生命体工学研究科 

脳情報専攻・客員教授 

(連携講座) 

ニューロコンピューテ

ィング・理学博士 

視覚情報処理に関する計算論的モデルの研究 

 

石塚
Ishizuka

 智
Satoru

（55） 

 

生命体工学研究科 

脳情報専攻・准教授 

 

神経生理学、生物物理

学、 

非線形科学・博士（学術）

生理学実験による時系列情報処理の解明 

 

宮本
Miyamoto

 弘之
Hiroyuki

 （46） 

 

生命体工学研究科 

脳情報専攻・准教授 

 

計算論的神経科学・ 

博士（工学） 

脳科学の基礎的研究成果の検証と知見のフィードバ

ックのためのロボット開発 

花沢
Hanazawa

 明俊
Akitoshi

（40） 

 

生命体工学研究科 

脳情報専攻・准教授 
神経生理学・ 

理学博士 

視覚情報処理に関する心理・生理学実験およびモデル

の構築 

石井
Ishii

 和男
Kazuo

（39） 

 

生命体工学研究科 

脳情報専攻・准教授 
ロボティクス・ 

博士（工学） 

脳型コンピュータ搭載用移動ロボットの開発，共通プ

ラットフォームとしての移動ロボットの開発 

５．交付経費（単位：千円）千円未満は切り捨てる （  ）：間接経費 

年  度(平成) １ ５ １ ６ １ ７ １ ８ １ ９ 合   計 

交付金額(千円) 98, 000 126,700 127,200 
132,640 

（ 13,264 ）

135,000 

（ 13,500 ） 

619,540 
（ 26,764 ） 
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６．拠点形成の目的 

「情報・ＩＴ分野への種別化」、「新技術創成

への種別化」、「産学連携とニュービジネスの

創出」という本学の将来に向けた三軸構想を具

体化するために、世界最高水準の学術的研究教

育拠点を形成すると同時に、産学連携・ベンチ

ャー創出をもって日本経済の発展に貢献する。 

本拠点は、国内外の他の多くの研究機関にみら

れるように、脳科学の一部の狭い領域について

の研究教育を行うのではなく、多面的な脳神経

系の解明、および脳科学と情報科学と工学の融

合を目指す新しい専門分野「脳情報工学」を確

立することを目的としている。 

言葉を代えれば、Von Neumannの蓄積プログラ

ム方式に準拠した従来の計算機科学の殻を破

り、生命体の脳や神経系の情報処理機能および

その発現行動に学んで、全く新しい情報処理パ

ラダイムを創製しようとするものである。すな

わち、外界からインプットされた情報を、予め

与えられたプログラムに従って処理するので

はなく、生物が日々の生命活動の中で行ってい

るように、自ら外界環境に働きかけ、それに対

する外界からの反応を検知し処理をするとい

う、「自己と環境との相互作用」により自己組

織的に構築されていく情報処理システムを本

拠点の研究対象とする。このようなシステムは、

感覚系、中枢系、出力系が一体として機能し、

環境の変化やノイズあるいは情報処理システ

ム自身の特性変動に対しても頑健なシステム

となる。また処理ごとにプログラムを作り直す

必要もないので、従来のコンピュータで問題と

なっているソフトウェアクライシスも存在し

ない。  

脳科学の中の特定の狭い部門に限定すれば、専

門性の高い研究組織やプロジェクトは国内外

でおびただしい数にのぼる。しかし、環境との

相互作用で脳を創るという視点で、脳神経生理

学的アプローチ、心理・働態学的アプローチ、

数理化学的・言語科学的アプローチから半導体

集積回路（脳型デバイス）、果てはロボティク

スまで一貫した研究教育体制を敷いている大

学は、国内外共に本拠点以外に類例を見ない。

この点で、本拠点は極めてユニークな大学組織

と言ってよい。このように幅広い専門分野の教

授陣を擁した研究組織であるからこそ、マルチ

タレントをもった新しいタイプの研究者を育

てることが可能であり、それはこれからの脳科

学、脳情報工学の分野では極めて重要であり、

日本が世界レベルでの牽引力となるためには

絶対に不可欠である。
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合い、それぞれの部門での新たな研究展開

に役立てる。 

７．研究実施計画 

 本拠点は、図１に示すように、（１）生体の

脳や神経系から電気信号を取り出す神経生

理・電気化学部門、（２）サルの挙動を中心に

進められる心理・人類働態学部門、（３）（１）

で得られた脳や神経系の振る舞いを数式や自

然言語でモデリングする数理・言語科学部門、

（４）（１）～（３）で得られた知見をもとに

高速で動作する脳型集積回路（脳型IC）を試作

する脳型集積回路部門、（５）脳型集積回路を

応用した人間親和型のロボットや環境適応型

ロボット、協調型群れロボットなどを試作し、

それらの挙動と生体の挙動の比較から生体脳

内での情報処理を帰納するロボティクス部門、

の5つの部門からなる。 

これらの5つの部門にわたる学際領域におい

て、世界最高水準の研究成果を生み出し、世界

をリードする研究者を輩出し、5年後に「脳情

報工学」という新しい学問分野・研究領域を創

出するために、本拠点は次のような具体的活動

に力を入れる。 

★ 部門間の「見えない壁」を作らないように

するために、それぞれの研究成果を専門外

の研究者にも理解できるような発表形態で

月例会を開催し、研究成果を互いに供与し 

 

★ 必要に応じて、若手研究者や学生が、一定

期間他の部門に籍を置き、知識や技術を獲

得し、共同研究を実施出来る体制を築く。 

★ 平成16年度以降は毎年、本拠点主催の国際

会議を開催し、国際的な出版社（World 

Scientificを予定）からEdited Bookを出版

し、研究成果を国内外に広く流布させる。

本プロジェクト終了後には、脳情報工学に

関する大学院レベルの英文の教科書を編

修・出版する。 

★ 上記の5つの研究分野で研究業績を上げて

いる海外の著名な研究者を毎年5人招聘し、

各人半年間の講義を依頼すると共に、その

間に協同研究も実施する。 

★ 交流協定校である韓国浦項工科大学と毎年、

合同ワークショップを開催しているが、こ

れを拡大し、生命体工学研究科、浦項工科

大学、上海交通大学の三者による環黄海国

際協同研究「脳型ロボットの研究開発」を

実施する。 

★ 現在のビジネス・マネージメント教育にさ

らに力を入れ、ニュービジネスを創出する。 

脳型集積回路

心理・人類働態学

注意集中

環境適応

情動

覚醒

数理・言語科学

明るい
おいしい

(=x 1x 2x nx )L ,,,

神経生理・電気化学

カオスカオス

海馬海馬

空間認識空間認識

連想記憶連想記憶

脳型IC応用

脳型ロボット
協調型群れロボット

協調型群れロボット

脳型集積回路
カオスカオス

海馬海馬

空間認識空間認識

連想記憶連想記憶

脳型IC応用

脳型ロボット
協調型群れロボット

自己組織化関係ネットワークチップ

脳型集積回路

脳型情報処理

ビジョンチップ

人工三半規管

自己組織化ファジィ推論チップ

カオスチップ

マイクロ複眼チップ

脳型集積回路

ブレイン・インフォマティクス

カオスカオス

海馬海馬

空間認識空間認識

連想記憶連想記憶

(=x 1x 2x nx )L ,,,

自己組織化マップ
ファジィ

知識獲得モデル

神経生理・電気化学

カオスカオス

海馬海馬

空間認識空間認識

連想記憶連想記憶

脳型IC応用

脳型ロボット
協調型群れロボット

脳型IC応用

人間親和，環境適応・協調
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様式２ 
【公表用】 

学生は、まずMC1の前期にデバイス研究室に配

属され、pMOSトランジスタ100個程度からなる

簡単なチップの設計製作実習を通して、半導体

集積回路の基礎知識と製造技術を身につける。

MC１の後期には、ロボット研究室に移籍し、セ

ンサ、アクチュエータ、各種制御方式やシステ

ム構成について指導を受ける。続いてMC2の前

期には、モデリング研究室に移籍し、ニューラ

ルネットや自己組織化システム、ファジィシス

テムなど非線形モデリングの各手法について

学ぶ。さらにMC2の後期には生理実験研究室に

移籍し、イカの巨大神経からインパルスを誘導

したり、神経電位をクランプする技術を学ぶ。

後期課程に進むと、学生は初期に希望していた

デバイス研究室にもどって、本格的な研究活動

を開始する。勿論、専攻内インターンシップの

過程で興味を覚えた生理実験研究室に残って

博士論文のための研究を実施しても構わない。 

８．教育実施計画 

脳科学と情報科学の学際領域における問題

点としてよく指摘されることは、日本では生理

学と情報工学の両方の知識とスキルを身につ

けた研究者、あるいは実験と理論の両方に優れ

た研究者が育ちにくいということである。すな

わち、国内の大学では、医学部、理学部、工学

部、情報系学部の間の「見えない壁」が厚く、

お互いに交流も少ない。したがって、脳内での

神経生理学的現象を解明し、その数理モデルを

構築し、それをリアルタイムで実行する半導体

集積回路（脳型IC）を作り、それをロボットに

埋め込み、その挙動からさらに脳内での神経系

の振る舞いを帰納するような研究・教育を一つ

の組織で実施することは、不可能に近い。しか

し、本拠点を構成する事業推進担当者は医学部、

理学部、工学部、情報工学系学部の出身者から

なり、既に同じ研究棟の中で研究と教育を行っ

ている。  また、各部門に関連する海外の著名な研究者

を毎年5名招聘し、英語コースの講義を実施し、

学生達に専門性と同時に国際的なセンスも身

につけさせる。 

そこで、このような環境を生かし、図2に示

す専攻内インターンシッププログラムを通し

て徹底した学際教育を行う。すなわち、選抜さ

れた優秀な学生で、かつ博士後期課程進学を希

望する者をCOEスチューデントと位置づけし、

前期課程の2年間は半年ごとに異なる研究室で、

その研究分野の基礎的知識と学術的センスを

身につけさせる。たとえば、将来電気生理実験

に使用する特殊な計測デバイスに興味のある 

 本プロジェクト終了後には、脳情報工学に関

する大学院レベルの英文の教科書を編修・出版

する。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

博
士
前
期
課
程1年前期

1年後期

２年前期

２年後期

一般学生

デ
バ
イ
ス
研
究
室

ロ
ボ
ッ
ト
研
究
室

博
士
後
期
課
程

修了・就職

ＣＯＥスチューデント

モ
デ
リ
ン
グ
研
究
室

生
理
実
験
研
究
室

審査

審査

審査

審査

博士博士号取得号取得

図２ 本学脳情報専攻で可能なCOEスチューデント制度による
視野の広い脳情報工学研究者の育成

博士博士号取得号取得

博
士
前
期
課
程1年前期

1年後期

２年前期

２年後期

一般学生

デ
バ
イ
ス
研
究
室

ロ
ボ
ッ
ト
研
究
室

博
士
後
期
課
程

修了・就職

ＣＯＥスチューデント

モ
デ
リ
ン
グ
研
究
室

博士博士号取得号取得

生
理
実
験
研
究
室

審査

審査

審査

審査

博
士
前
期
課
程

デ
バ
イ
ス
研
究
室

ロ
ボ
ッ
ト
研
究
室

博
士
後
期
課
程

1年前期

1年後期

２年前期

２年後期

一般学生

修了・就職

ＣＯＥスチューデント

モ
デ
リ
ン
グ
研
究
室

生
理
実
験
研
究
室

審査

審査

審査

審査

博
士
前
期
課
程

デ
バ
イ
ス
研
究
室

ロ
ボ
ッ
ト
研
究
室

博
士
後
期
課
程

生
理
実
験
研
究
室

モ
デ
リ
ン
グ
研
究
室

修了・就職

審査審査

審査審査

審査審査

審査審査
1年前期

1年後期

２年前期

２年後期

一般学生
ＣＯＥスチューデント

博士博士号取得号取得

図２ 本学脳情報専攻で可能なCOEスチューデント制度による
視野の広い脳情報工学研究者の育成

九州工業大学（J19）―4頁 



 
 

様式２ 
【公表用】 

９．研究教育拠点形成活動実績 

①目的の達成状況 

1)世界最高水準の研究教育拠点形成計画全体
の目的達成度 
世界最高水準の研究教育拠点形成のために、

「脳情報工学」という新しい学問領域の創成を
目指し、本学脳情報専攻一丸となって頑張って
きた。研究に関しては、脳研究の特殊性とその
工学的応用という視点から、「神経生理・電気
化学部門」、「心理・人類働態学部門」、「理
論モデル」、「脳型集積回路部門」、「ロボテ
ィクス部門」の５つの専門分野を横断するサブ
プロジェクトの編成と隔週開催する教員およ
びポスドクによるCOEセミナーの実施により大
きな進展を得た。また、教育に関しては、マル
チタレント英才教育という極めてユニークな
教育プログラムを実施し、予想以上の成果をあ
げ、国内外に大きな反響を呼んだ。以上のこと
から、研究教育拠点形成計画の目的は十分達成
できたと判断する。 
 
2)人材育成面での成果と拠点形成への寄与 
「神経生理・電気化学部門」（神経生理）、

「心理・人類働態学部門」（心理情動）、「理
論モデル」（理論モデル）、「脳型集積回路部
門」（デバイス）、「ロボティクス部門」（ロ
ボティクス）の５つの専門分野のうちから４つ
の異なる専門分野を選択し、半年間ごとに研究
室を移籍し、それぞれの専門基礎を集中的に修
得する「マルチタレント英才教育」は、向学心
に燃えた学生にとっては、極めて魅力的でかつ
ハードなものであった。この教育プログラムを
修了して社会に巣立っていった者は、平成１７
年度後期課程修了者３名、平成１８年度後期課
程修了者３名、平成１９年度後期課程修了者４
名で、現在進行中のプログラムに在籍するCOE
スチューデントは、ＤＣ３年生、ＤＣ２年生、
ＤＣ１年生、ＭＣ２年生の合計２６名である。
COEスチューデントの中には、マルチタレント
英才教育の過程で研究レベルの成果を上げ、当
該学生にとっては異分野といえる研究集会や
シンポジウムで発表できるところまで成長し
た者も多数いた。 
また、「マルチタレント英才教育」は博士前

期過程２年間に実施した教育プログラムであ
るが、その成功を踏まえ、博士後期課程におい
ても３ヶ月間を基準とする「出稽古修行」（大
学院GP予算で実施）も実施し、成功をおさめた。 
さらに、脳情報工学が脳科学の研究成果を工

学に結びつける学問であることを踏まえ、実生
活に役立てるためのビジネス・マネージメント
教育にも力を入れた。その結果、ベンチャース
ピリットやビジネス・マインドを持った学生が
多く現れるようになった。その一例として、本
学COE発のロボット関連のベンチャービジネス
が、博士後期課程学生の手によって創出された。
以下にその概略を示す。 
（１）会社名 RoboPlusひびきの株式会社 
（２）社長名 博士課程３年 石塚誠 
（３）設立年月日  平成18年11月21日 

（４）設立場所 北九州市若松区ひびきの 
（５）資本金  150万円 
（６）従業員数 常勤1名、非常勤4名 
（７）主な事業内容  
  1．メカトロニクス製品の設計・製造及び
販売 

  2．メカトロニクス製品のコンサルタント
業 

  3．メカトロニクス製品の輸入及び輸出 
  4．上記に附帯又は関連する一切の事業 
なお、現時点でも、数名の博士後期課程の学生
で起業を志す者がいる。 
このように、複数の専門分野に通じる若手マ

ルチタレント研究者・技術者の育成に成功した。 
 
3)研究活動面での新たな分野の創成や、学術的
知見等脳の機能を「感覚」、「記憶・学習」、
「行動発現」の三つに分け、それぞれに２～
３のサブプロジェクト、さらにそれらの研究
成果をロボットに搭載し、検証 するために
共通のサブプロジェクトを追加し、合計８つ
のサブプロジェクトを編成し、研究活動を行
ってきた。それによって新たな学術的知見が
得られたので、 サブ プロジェクトごとにそ
の概略を以下に述べる。 

 
「感覚」に関するサブプロジェクト 
（１）ネットワーク型化学センサの構造とデ
バイス化（リーダー：吉井教授） 
 味蕾の構造や応答特性から得た「閃き」を
基にセンサ情報処理システムを創出した。こ
のシステムは、アルコール気体濃度をリアル
タイムで測定できる。 
（２）視角処理システムの構造とデバイス化
（リーダー：森江教授） 
 視覚心理学・神経心理学の知見にヒントを
得て、脳型視覚処理アルゴリズムを開発し、
膨大な計算を超並列処理により、高性能・低
消費電力で実行できる専用集積回路を開発し
た。これにより、従来の画像処理の枠を超え
た、人に近い視覚機能を実現することが出来
た。 
 
「記憶・学習」に関するサブプロジェクト 
（３）時系列情報処理システムの構築とデバ
イス化（リーダー：林教授） 
 空間認知や場所の時系列学習機能を持つ海
馬にヒントを得て、①リアルタイム動き検出
システムと②ローカルナビゲーションシステ
ムを実現した。  
（４）生理学的実験によるsequence learning
の解明（リーダー：林教授） 
 内嗅領皮質から海馬歯状回を通り、内嗅領
皮質に戻ってくる内嗅領皮質・海馬ループに
注目し、シナプス可塑的変化の一つであるス
パイクタイミング依存性可塑的変化について
実験的研究を行い、時系列学習モデルの構築
を行った。  
  
「行動発現」に関するサブプロジェクト 
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（５）mnSOMを用いた内部モデルの生成とデバ
イス化（リーダー：古川教授） 
 大脳皮質のコラム構造にヒントを得た自己
組織化アーキテクチャであるmnSOM、立体的な
データ表現を自己組織化するSOMn、mnSOMおよ
びSOMnに事故進化的な発展能力を付与した
SEEMを考案した。 
（６）心理情動ベースの行動発現モデルの構
築とデバイス化（リーダー：山川教授） 
 認知心理学、認知神経科学、ソフトコンピ
ューティング、集積回路工学といった幅広い
分野の研究メンバーによって、拡散的好奇心
および特殊的好奇心の学習に及ぼす効果を明
らかにし、情動をつかさどる扁桃体のモデル
を構築し、情動発現機構をハードウェア化し
た。 
（７）移動ロボットへの行動発現チップの実
装と自己組織的行動獲得の検証（リーダー：
石川教授） 
 学習や発達に寄与する重要な因子として、
生存価値、特殊的好奇心、拡散的好奇心、新
奇性を取り上げ、内部報酬と外部報酬を反映
する知的な行動を創発した。 
 
他のサブプロジェクトに共通の検証サブプロ
ジェクト 
（８）実現したチップの動作検証に共通して
用いるロボットの製作（リーダー：石井准教
授） 
 ２次元平面内において全方位移動可能な車

輪型移動ロボット「WITH」を開発した。これ
は、他のサブプロジェクトで開発した脳型情
報処理アルゴリズムをハードウェア化し、そ
れをこのロボットに搭載して、その妥当性を
検証しようとするものである。 
 
4)事業推進担当者相互の有機的連携 
５つの全く異なる専門分野からなる研究プ

ロジェクトは、往々にして縦割構造になり、有
機的連携がとりにくいものであるが、本拠点で
は、これを避けるために、図３に示すような、
脳の機能に着目した分野横断的なサブプロジ
ェクトを編成し、教員およびポスドクの２８名
で隔週に実施するCOEセミナーで成果報告を行
った。その結果、他分野の専門内容が良く理解
でき、実質的な異分野間共同研究が可能となり、
研究室間の「垣根」が低下し、教員・学生の研
究室意識に大きな変化が生まれた。その結果、
予想以上の研究成果をあげることが出来、また、
マルチタレント英才教育の成功にも繋がった。
さらに、このことが、同一目的意識による相乗
効果によって、専攻内の運営円滑化にも効果を
奏することになった。 

 
5)国際競争力ある大学づくりへの貢献度 
本拠点形成による国際競争力を発揮するた

めに、ドイツ・フランホーファーIAIS研究所と
平成20年３月に第一回合同ワークショップを
開催し、次のステップでの国際拠点形成実現の
ための相補的な共同研究を模索した。その結果、
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図３ 脳の機能に着目した分野横断的サブプロジェクトの編成
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（７）移動ロボットへの行動発現チップの実装と
自己組織的行動獲得の検証（石川）

（８
）実
現
し
た
チ
ッ
プ
の
動
作
検
証
に
共
通
し
て
用
い
る

ロ
ボ
ッ
ト
の
製
作
（石
井
）

（ ）内はサブプロジェクトリーダー

図３ 脳の機能に着目した分野横断的サブプロジェクトの編成
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６つの共同研究プロジェクトが平成２０年度
からスタートした。平成２０年５月から双方に
共同研究室を置き、本拠点から先方に助教を長
期に渡り駐在させ、同研究所との情報交換、共
同研究推進、EU諸国との連携窓口としての機能
を果たしている。 
また、韓国KAIST（科学技術院）との年次合

同ワークショップの開催計画も策定され、本年
度から実現の運びとなった。このことにより、
韓国とは、浦項工科大学およびKAISTの２組織
と定例ワークショップを行うことになる。 
 
6)国内外に向けた情報発信 
毎年、本拠点主催による国際会議（Brain IT: 

Brain-inspired Information Technology）を
開催し、多くの国内外の研究者の参加を得て、
研究成果の発表および討論を行った。その成果
を、さらにまとめなおして、査読を行い、Edited 
Book “Brain IT”として編集・出版し、国内
外の組織及び個人研究者あてに毎年およそ４
００部配送した。 
 
7)拠点形成費等補助金の使途について（拠点形
成のために効果的に使用されたか） 
本拠点形成に当たっては、研究教育の戦略上

重要なポスドクの雇用、博士後期課程学生によ
るRA経費などの人件費や、国際会議の開催経費、
各サブプロジェクトの研究目標達成およびそ
の成果発表のための経費に、精査して効果的に
使用した。それでも、補助金だけでは不十分で、
その不足分は、学内の戦略的資金から補填する
ことにより、本拠点本来の目的を達成すること
が出来た。 
 
②今後の展望 
２１世紀COEによって、脳情報工学の基盤技

術、すなわち脳の機能である「感覚」、「記憶・
学習」、「行動発現」における情報処理原理と
その工学的実現法を確立することが出来たの
で、今後は、それらの統合を目指したBrain-IS 
(Brain-inspired Systems )の新しい拠点形成
に挑む。具体的には、これまでの基盤技術に立
脚する中枢の視点での統合技術、身体性の視点
からの感覚機能と運動機能の統合、さらには人
間と機械、機械と機械、人間と人間のかかわり
という視点からの統合、そして最後にこれら全
てを実システム（ロボット）に統合する。 
この一連の戦略を通して、産学連携を強化し、

コンソーシアムを形成することを計画してい
る。また、国際共同研究や国際的専門教育を支
援・強化するために、国際脳情報工学センター
の設置も計画している。これらコンソーシアム
および国際脳情報工学センターは、新しい国際
的研究教育拠点が自ら走るために極めて重要
な役割を果たすものと期待できる。 
  

③その他（世界的な研究教育拠点の形成が学内
外に与えた影響度） 
マルチタレント英才教育に関しては、中国、

韓国、ドイツ、ニュージーランド等の多くの大

学から視察要請があったので、これを受け入れ、
その実体を説明したところ、自国で同様のシス
テムの形成が可能か否かを検討し、是非取り入
れたいとの感想を述べられた。また、学内にお
いては、マルチタレント英才教育を基盤とした
異分野専門教育は出稽古修行プログラムとし
て発展し、現在実施中である。 
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２１世紀ＣＯＥプログラム 平成１５年度採択拠点事業結果報告書 
 

機 関 名 九州工業大学 拠点番号        J19 

拠点のﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ名称 生物とロボットが織りなす脳情報工学の世界 

１．研究活動実績 

①この拠点形成計画に関連した主な発表論文名・著書名【公表】 
 ・事業推進担当者（拠点リーダーを含む）が事業実施期間中に既に発表したこの拠点形成計画に関連した主な論文等 

〔著書、公刊論文、学術雑誌、その他当該プログラムにおいて公刊したもの〕） 
・本拠点形成計画の成果で、ディスカッション・ペーパー、Ｗｅｂ等の形式で公開されているものなど速報性のあるもの 
※著者名（全員）、論文名、著書名、学会誌名、巻(号)、最初と最後の頁、発表年（西暦）の順に記入 

    波下線（   ）：拠点からコピーが提出されている論文 

下線（   ）：拠点を形成する専攻等に所属し、拠点の研究活動に参加している博士課程後期学生 
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②国際会議等の開催状況【公表】 

（事業実施期間中に開催した主な国際会議等の開催時期・場所、会議等の名称、参加人数（うち外国人参加者数）、主な招待講演者

（３名程度）） 

本COEプログラムが事業実施期間中に開催した主な国際会議は以下のとおりである。 

（１） 開催時期・場所： 2004年3月7日～9日・北九州市 
 会議等の名称： International Symposium on Bio-Inspired Systems  
  Part IV Brain-Inspired Information Technology (BrainIT 2004) 
 参加人数： 約１００（２） 
 主な招待講演者： Shun-ichi Amari (RIKEN), Ted Maddess (Australian National University, Australia), Charles E. 

Connor (Johns Hopkins University, USA), Zoltán Karádi (Pécs University, Hungary) 
脳情報工学という新分野に関連した研究成果に関する議論と脳情報工学の基盤技術の確立に向けた意見

交換を目的として開催した。有益な意見交換がなされ、脳情報工学基盤技術を目指す本COEプログラム
の進展に弾みをつけた。 

（２） 開催時期・場所： 2005年10月7日～9日・北九州市 
 会議等の名称： International Conference on Brain-Inspired Information Technology (BrainIT 2005) 
 参加人数： １７６ (３３) 
 主な招待講演者： Edmund T. Rolls (University of Oxford, UK), Walter J. Freeman (University of California, 

Berkeley, USA), Rolf Pfeifer (University of Zurich, Switzerland), Mandyan V. Srinivasan 
(Australian National University, Australia)  

脳情報工学の基盤技術確立を目指し、「脳と脳型システムによる意思決定と行動」をテーマとして特別

セッション（６件）と招待講演セッション（３件）を企画した。また、一般講演論文も公募し、７２件

の発表がなされた。 

（３） 開催時期・場所： 2006年9月27日～29日、北九州市 
 会議等の名称： International Conference on Brain-Inspired Information Technology (BrainIT 2006) 
 参加人数： １８６ (１９) 
 主な招待講演者： Andreas G. Andreou (Johns Hopkins University, USA), Rodney Douglas (University of Zurich, 

Switzerland), Mitsuo Kawato (ATR, Japan), Helge Ritter (Bielefeld University, Germany)  
本COEプログラムの成果を国内外に広く発表するためにCOEセッション（８件）を企画し、さらに特別
講演（１件）と招待講演（５件）を企画した。また、一般講演論文も公募し、６４件の発表がなされた。

（４） 開催時期・場所： 2007年11月14日～16日・北九州市 
 会議等の名称： International Conference on Brain-Inspired Information Technology (BrainIT 2007)  
 参加人数： ４１２ (１２４) （ICONIP 2007 と共催） 
 主な招待講演者： Alan A. Stocker (New York University, USA), Sandor M. Veres (University of Southampton, 

UK), Nikola Kasabov (Auckland University of Technology, New Zealand), László Lénárd (Pécs 
University Medical School, Hungary) 

本COEプログラムの最終成果を国内外に広く発表するために、神経回路学に関する大きな国際会議であ
るICONIP2007と共催で開催した。COEセッション（９件）と実現した脳型システムを発表するためのデ
モセッション（11件）を企画し、他に特別講演（５件）と招待講演（２件）を企画した。 

（５） 開催時期・場所： 2008年3月6日～7日・Sankt Augustin（ドイツ） 
 会議等の名称： KIT-Fraunhofer IAIS Joint Workshop 
 参加人数： ２４ (１４)  
 主な招待講演者： Thomas Christaller (IAIS, Germany), Frank Pasemann (IAIS, Germany), Pedro Marron (IAIS, 

Germany)  
本COEプログラムをさらに展開するための一歩として、九工大とフラウンフォーファーIAISでワークシ
ョップを開いた。本COEプログラムの成果である脳情報工学の基盤技術とISISの応用技術による国際的
連携の基盤を作ることができた。 

（１）～（３）で発表された論文については、３冊の本 ｢Brain-Inspired IT (I～III)｣ を編集し、Elsevier社から出版した。
（４）で発表された論文については、Springerから出版予定で「Brain-Inspired IT (IV)」を編集中である。 
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２．教育活動実績【公表】 
博士課程等若手研究者の人材育成プログラムなど特色ある教育取組等についての、各取組の対象（選抜するものであればその方法を

含む）、実施時期、具体的内容 

 

本拠点は、①神経生理、②心理・情動、③数理モデル（理論）、④半導体デバイス、⑤ロボティク

スの５つの専門分野の教員が揃っているという点が大きな特長であり、そのような大学は国内外何処

を見ても見当たらない。この特長を生かして、上記５つの専門分野から４つの専門分野を選び、半年

間ずつ２年間、異なる分野の研究室に所属し、その分野の基礎教育を徹底して受ける「マルチタレン

ト英才教育」を実施した。実施期間は、本拠点が採択された平成１５年度の後期から、終了年度の平

成１９年度まで、９期にわたって実施した。 

この教育プログラムを受ける学生は、毎年、前年度の後期に、全国に向けて公募し、この試験と本

学大学院生命体工学研究科の入学試験に合格した学生だけを対象として、実施した。当該学生を「COE

スチューデント」と呼び、他の一般学生と区別して、この教育プログラムを実施した。このCOEスチュ

ーデントは、博士後期課程に進学することを条件に採用される。 

その具体的方法について以下に述べる。COEスチューデントは、定められたシラバスに基づいて、上

記の５つの専門分野から、４つの専門分野を選択する。さらに、受け入れ教員（これを「マルチタレ

ント研究室」指導教員と呼ぶ）の都合も考慮し、２年間の受講スケジュールを決める。学生は、昼間

はマルチタレント研究室でマルチタレント英才教育を受けるが、夜は、本来、自分が研究をするべき

研究室（これを「ホームグランド研究室」と呼ぶ）に帰って、ゼミに参加したり、研究を実施したり、

ホームグランド研究室指導教員との研究打合せを行ったりする。COEスチューデントは、半年間の締め

くくりとして、レポート（A4版３０～５０ページ）を提出し、公開審査会でプレゼンテーションを行

う。この審査は、プレゼンテーション終了後に教員全員で行い、日ごろのマルチタレント研究室での

受講態度、レポート内容、プレゼンテーションの内容等を吟味して合否判定がなされる。この審査に

合格したCOEスチューデントのみが次の半年間、別の研究室に移動して、更なるマルチタレント英才教

育を受講することになる。このようにして、４期２年間の教育プログラムを受講したCOEスチューデン

トは、修士論文を提出する必要はなく、修士号を授与される。途中で不合格になった学生は、博士前

期課程終了時に修士学位論文を提出しなければならないので、夜のホームグランド研究室での研究活

動も手を抜くことが出来ない。 

マルチタレント英才教育を終わって博士後期課程に進学したCOEスチューデントは、幅広い専門知識

に立脚して研究活動を行うので、そのテーマに関しても広がりが期待でき、脳情報工学の研究を行う

のには、極めて都合が良かった。 

COEスチューデントとして、２年間の厳しいマルチタレント英才教育に絶えられるか否かの判断は、

３０分程度の面接試験だけでは到底出来ない。したがって、博士前期課程１年生の前期には、学生の

研究能力・企画能力等を垣間見るために１０名程度を合格者として採用する。最初の半年間が終わり、

レポート内容、公開プレゼンテーション内容を教員全員で注意深く評価し、５名以内を合格者とし、

以降のマルチタレント英才教育を進めた。 

COEスチューデントは、１日のほとんどをマルチタレント英才教育とホームグランドでの研究に費や

すので、アルバイトをする時間もない。従って、その生活を保証する意味で、博士前期課程の学生に

対しては毎月手取り８万円を、また博士後期課程の学生に対しては毎月手取り１０万円を、それぞれ

支給した。 
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機関名：九州工業大学 拠点番号：J19 

 

２１世紀ＣＯＥプログラム委員会における事後評価結果 

 

（総括評価） 

 設定された目的は概ね達成された 

（コメント） 

拠点形成計画全体の目的については、概ね達成されたと評価できる。 

人材育成面については、社会に必要な人材の育成に有効と思われる、広く分散した専門

性を生かした英才教育の試みは、必ずしも目標に達した学生数が十分とは言えないが、一

面では内容が濃かったとも言え、また、更なる改良を試みている姿勢も評価できる。 

研究活動面については、個別には、面白い研究成果も出ており、また、国際会議なども

適切に開催されており、評価できる。しかしながら、脳科学の知見がまだ不十分で、世界

的にもあまり進展していない難しいテーマであるだけに、脳情報工学という新しい学問分

野の確立という当初目標からは程遠い。人間や動物の情報処理の特徴としては、様々な雑

多な体験を積み重ね、その記憶が構造化され汎化することにより、知性が発現し、その汎

化特性は、抽象化を含み、驚くほど多様で多元的であることが知られている。それに対し

て、現在までに工学的に実現されたシステムの汎化特性は、生物とは比べようもなく、脳

情報工学の真髄に迫るためには、提案しているシステムの汎化特性を検証し、従来から発

展させることが必要である。 

今後の持続的な展開については、様々な計画を予定しているが、計画実現のためには、

まず、研究面で際立った成果をあげる必要があると思われる。そのためには、人間や動物

の情報処理と、工学的に実現されたシステムとの差を正確に把握し、グローバルでシビア

な視点をしっかり確立することと思い切ったリクルートを含む研究陣の一層の充実が必要

である。工夫次第では大きく育つ可能性があると思われる。 
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