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研究課題名 知能の力学的情報処理モデルの展開

研究の概要等 身体の力学系と脳神経系が多重階層的，連続的に構造化された複雑系が示す

非線形力学系の挙動の中に，人の知能や心の情報処理の本質があると考えられるよ

うになってきた．本研究では，機械知能を力学的情報処理によって実現するための

． ，モデル仮説を構築することを目的とする ここでいう機械知能とはシンボルの操作

及びそこから発展する言語的な世界理解や自己内省，それらを用いた他者とのコミ

ュニケーションなどの特徴をもつ認知機能を，機械が自分の体のセンサリ・モータ

・マップを多重階層的に発達させることにより獲得するための基本原理である．こ

の基本原理を構成論的に明らかにし，ヒューマノイドロボットの実験と詳細人間モ

デルを用いたシミュレーションによって実証することを目標とする．本研究の独創

的な点は，簡略化された人間モデルと考えられるヒューマノイド規模の複雑さの機

械に対して、連続的な力学現象を情報処理機構とするシステムを設計し，構成論的

に知能発現のメカニズムの原理を探求することにある．本研究は情報学的に重要で

あるのみならず，神経科学と認知科学の間のミッシングリンクをつなぐ原理を探る

ものであり，学術的にも大きな意義がある．
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