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　感覚器系や中枢神経系などをはじめとする生体システムの振る舞いや特性を模倣する電子回路をニ

ューロモーフィックハードウェアと呼びます。そのようなシステムは一般に非常に強い非線形性を有

しており、数理モデルの解析や回路実装には困難を伴います。しかし、ヒトの脳のエネルギー効率は

現在実用化されているAI等に比べて遥かに高く、省エネであるということが知られています。そのた

め、小型・省電力な脳型ハードウェアや神経補綴装置、生物規範型ロボットを実現するための回路実

装手法の検討が課題となっています。こうしたことを背景に、生体システムを模倣する非線形力学モ

デルの効率的な回路実装手法に関する研究に取り組んでいます。当研究室では、主にFPGAなどを用い

て以下のようなニューロモーフィックハードウェアに関する研究を行っています（図1）。●ニューロ

ンやそのネットワークの電子回路モデルに関する研究。●生物の仕組みに学んだロボット歩行制御回

路に関する研究（図2）。●聴覚系の非線形特性を考慮した人工内耳に関する研究。
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図１：ニューロモーフィックハードウェアとその効率的な実装 図２：中枢パターン生成器モデルのロボット歩行制御への応用
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