
動物は、自らが置かれた
環境や状況に応じて知的
で多様な振る舞いを示し
ます。その背後にあるメ
カニズムを、生物学と工
学を融合させた研究手法
（生工融合研究）を通じ
て解明し、より知的に振
る舞うロボットを構築す
ることを目指して研究を
行っています。

機械 井上 康介 研究室

生物学と工学の融合による
動物の知的行動の解明
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http://biorobot2.ise.ibaraki.ac.jp/inoue/
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人工筋肉を持つヘビロボット

シミュレーションモデル


	スライド番号 1

