
 
 

微生物群によるオーガナイズドバイオモジュール 

研究目的 
本研究は，微生物をモジュールとして情報処理機構と結合することで，柔軟かつ多様な機能を提供する超大規模マイクロシス
テムの実現を目指すものである．  
生物にとって, 環境変化の的確な検知とそれに対応した素早い行動は生死に関わる. そのため, 微生物も体内に高感度, 高
精度なセンサとアクチュエータを発達させてきた. 本研究では微生物をセンサとアクチュエータの統合体ととらえてバイオモジ
ュールと呼び, 複数のバイオモジュールとコンピュータを結合させるインタフェースを開発する．これにより生物と情報処理機構
を融合した新しいマイクロシステムの実現を目指している．  
既存のマイクロエレクトロメカニカルシステム(MEMS)技術では，システムの状態をセンシングすることが困難であり，ひとつの
ハードウェアはひとつの機能しか提供できない．しかし微生物は非常に優れたマイクロマシンである．したがって，多数の微生
物を協調させるフィードバック制御システムが構築できれば，既存のMEMSの概念を超越するプログラム可能な多機能マイク
ロシステムが実現できる．  
ビジュアルサーボ理論, マイクロビジュアルフィードバック (MVF) システム, 高速可変焦点レンズなどの知見を生かし, OBM 
の実現に向けて研究を進めている. 
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