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äāĖāĖåĎĵĵŋĎāĖāĖ�

!  計測と制御　さいすらんのコラム（1990
年代前半）　“そもそも”のススメ　（大
須賀公一） 

!  2012年6月に大阪大学で第1回を開催 
 Youtube にアップ　（音質悪い） 
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•  足立研セミナーでも何度も講演 
•  足立研夏合宿（中軽井沢）に2年連続参加！ 
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by　大須賀・石川研究室 
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さあ，制御人の始まりです！ 
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Dynamical Systems Control 
Osaka University, Japan 

制御人-そもそものすゝめ 

大阪大学　大須賀公一 

Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 

   下方深化 
  （学問化） 

 上方展開 
（実用化） 研究テーマ 

・制御理論　 
・ロボット 
　　： 

今やって
ることの
意味？ 

普通は・・ 

最近は・・ 根本から構築 

与えられ
た動機で
はなく！ 

最近の感心事 
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最近の感心事 

そもそも「知能」とは？ 
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☆知能をどう捉えるか 

合目的性 
（知を感じる） 

知のレンズ  

制御のレンズ 

下心世界 
(Intention World) 

客観世界（？） 
(Real World)(？) 

��	����

制御対象 

制御則 場 

「知能」を感じると「制御」が見える＝制御の目 

主体が「合目的性」を感じた瞬間「知能」→「制御」の枠組みになる！ 

最近の感心事 
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奥深く 

生物Ａの�¢ 人工物Ａの知能 

生物Ｂの知能 

？？？の知能 

「身体と場」に存在を予感する 
「知能の始原」 

→「知能」の「始原」はどこにある？･･・深く考えてみよう．． 

☆知能をどう捉えるか 
主体が「合目的性」を感じた瞬間「知能」→「制御」の枠組みになる！ 

最近の感心事 

広い意味の制御学の射程圏 

狭い意味の制御学 
の射程圏 

「知能」
と「制御

学」が重
なる！ 
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きっかけとなった「三つ」の 
　　　　出来事とは？ 

その１）科研費特定領域「移動知」 
その２）CRESTへの応募 
その３）２回の大震災 
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その１）文部科学省科学研究費補助金特定領域研究（領域番号 454） 
　　　　身体・脳・環境の相互作用による適応的運動機能の発現  
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　----移動知の構成論的理解 
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Model 

  Δxk = Pk (Δxk−1),

  Δxk = xk
− − x*

−

離散力学系表現 

Sugimoto"and"Osuka(2005) 

目的：地面を歩行する."

その１）文部科学省科学研究費補助金特定領域研究（領域番号 454） 
　　　　身体・脳・環境の相互作用による適応的運動機能の発現  
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　----移動知の構成論的理解 
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　受動的動歩行 

1
z

kP

ZA

ZKZB
kτΔ

+−

kxΔ 1kx −Δ

k Z Z ZP A B K= −

Implicit"Feedback"Structure"
杉本，大須賀，平田(2005) 
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Cheap"OpFmal"Control"
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その１）文部科学省科学研究費補助金特定領域研究（領域番号 454） 
　　　　身体・脳・環境の相互作用による適応的運動機能の発現  
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　----移動知の構成論的理解 

目的：地面を歩行する."
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その２）Core Research for Evolutional Science and Technology 
　　　戦略的創造研究推進事業 
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その２）Core Research for Evolutional Science and Technology 
　　　戦略的創造研究推進事業 
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����年�月��日午前�時��分��

…兵庫県南部地震発生！ 

死者�４��名以上�

　阪神淡路大震災 

大都市直下型 

☆きっかけは・・・ 

その３）二つの大震災 
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東日本大震災 

発生日：2011年3月11日 
発生時刻：14時46分18.1秒 
座標：北緯38度6分12秒 東経142度51分36秒 
震源の深さ：24km 
規模：モーメントマグニチュード（Mw）9.0 
最大震度：震度7: 宮城県栗原市 
地震の種類：海溝型地震、逆断層型 

その３）二つの大震災 
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発生日：2011年3月11日 
発生時刻：14時46分18.1秒 
座標：北緯38度6分12秒 東経142度51分36秒 
震源の深さ：24km 
規模：モーメントマグニチュード（Mw）9.0 
最大震度：震度7: 宮城県栗原市 
地震の種類：海溝型地震、逆断層型 

東日本大震災 
原子力発電所事故 

その３）二つの大震災 
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瓦礫内探査ロボットＭＯＩＲＡ２（瓦礫内ＭＵ） 

その３）二つの大震災 
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「三つ」の出来事から思ったこと？ 

その１）科研費特定領域「移動知」→「陰的制御」とは？ 
その２）CRESTへの応募　　　　  →「理解」とは？ 
その３）２回の大震災                  →「基礎と実用」とは？ 
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その１）文部科学省科学研究費補助金特定領域研究（領域番号 454） 
　　　　身体・脳・環境の相互作用による適応的運動機能の発現  
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　----移動知の構成論的理解 
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その１）文部科学省科学研究費補助金特定領域研究（領域番号 454） 
　　　　身体・脳・環境の相互作用による適応的運動機能の発現  
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　----移動知の構成論的理解 

「制御」という捉え方をする妥当性は？ 



Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 26 

その２）Core Research for Evolutional Science and Technology 
　　　　生命動態のための理解と制御のための基盤技術の創出 
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その２）Core Research for Evolutional Science and Technology 
　　　　生命動態のための理解と制御のための基盤技術の創出 

・分子生物学 
       →要素還元論的 
           ・・・わからない！ 

・システムバイオロジー 
       →ネットワーク 
            ・・・わからない？ 

「理解する」とはどういうこと？ 



Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 

なぜレスキューロボットがこないの？ 　　�
我々は有効なレスキューロボットを持っていない！ 　　�

その３）二つの大震災 

[教育基本法]第七条：大学は，学術の中心として，高い教養  
　　と専門的能力を培うとともに，深く真理を探究して新 
　　たな知見を創造し，これらの成果を広く社会に提供す 
　　ることにより，社会の発展に寄与するものとする． 
[学校教育法]第九章大学，第八十三条：大学は，学術の中心 
　　として，広く知識を授けるとともに，深く専門の学芸 
　　を教授研究し，知的，道徳的及び応用的能力を展開さ 
　　せることを目的とする． 
 

基礎研究 vs 実用化研究 

「基礎と実用」とはどういうこと？ 

Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 29 

「三つ」の出来事から思ったこと？ 
その１）科研費特定領域「移動知」→「陰的制御」とは？ 
その２）CRESTへの応募　　　　  →「理解」とは？ 
その３）２回の大震災                  →「基礎と実用」とは？ 

「知能」を「制御」という観点でみる事の妥当性は？ 
「理解する」とはどういうこと？ 
「基礎と実用」とはどういうこと？ 

→これらの「問」をどう考えたらいい？ 
→これらの「問」はこれまでの「課題」とは質が違う？ 
→どこかにヒントは？ 
→そのきっかけが「哲学」にあるのでは？？？ 
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「哲学」から学んだこと？ 

その１）絶対的真理は存在しない（してもわからない）． 
その２）フッサール哲学の現象学．西田哲学の純粋経験， 
その３）知能とは何？，という問に対する正解はまだない． 

Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 

問：「モノ事」を「理解」するとは？ 
根本的問答 

一つの考え方：「モノ事」には「真理」が「存在」していて， 
　　　　　　　我々は「理性」によって，その真理を解明する 
　　　　　　　ことができ，それができたとき「理解」したと 
　　　　　　　言える（主観と客観問題）． 

例えば・・・：「物理学」がそうである（自然科学！）． 

発想の転換：本質的に我々は「真理」の存在を証明できない． 
　　　　　　「真理」を「確信」することはできる． 

少々込みっている（詳細：フッサールの現象学） 

その１）絶対的真理は存在しない（してもわからない）． 
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問：「モノ事」を「理解」するとは？ 
答：「何等かの目」で観て，その観点であ 
        る種の「納得」を得ること 
注：「何等かの目」がどれだけ多くの人を 
      「妥当」するかが重要 
趣味と学問の差 現象学（エドムント・フッサール）， 

純粋経験学（西田幾多郎）など 

学問には基盤がある．その基盤を，あるいは，その始源（起源／根源）を，
探さねばならない．そして，そこから諸学問を厳密に基礎づけねばならない． 
（谷徹：これが現象学だ，講談社現代新書，p.12,2002） 

根本的問答 
その２）フッサールの現象学，西田哲学の純粋経験． 

Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 

問：「モノ事」を「理解」するとは？ 
根本的問答 

補足ー学問とは（西，フッサール等）　　 

その２）フッサールの現象学，西田哲学の純粋経験． 
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問：「モノ事」を「理解」するとは？ 
根本的問答 

学問のモデル 
☆絶対的な真理の存在性の議論は決着がつかない． 
　（存在しているか？　しているとしてどうやって知る？） 

☆できることは．．． 
　できるだけ多くの人と妥当性を認め合うことができる 
　モデル（模型）を想定しそれをもとに理解（納得）する． 

補足ー学問とは（西，フッサール等+大須賀）　　 

その２）フッサールの現象学，西田哲学の純粋経験． 

Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 
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その２）フッサールの現象学，西田哲学の純粋経験． 
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小坂国継「西田幾多郎の思想」 
・二元論の否定 
・純粋経験 
・場 
 

清水博「場の理論」　　　　　　　　　　　"
　・無限定環境　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　"
　・リアルタイム創出知　　　　　　　　　　　　　　　"
　・即興劇（役者，舞台，観客）"
　・柳生新陰流"
　　（「転(まろばし）」「無形の位」）"
　・自己言及性と自己不完結性"

その２）フッサールの現象学，西田哲学の純粋経験． 

Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 

「知能」が実態として存在するのであれば… 
　　　　　　→客観的に定義できるのでしょうか？ 
　　　　　　　　→どのように定義すればいいのでしょう？ 

・・・例えば 

そもそも‥"
　「知能」とは何か？･･・ここからもう一度考えてみよう．．． 

問：「知能」は実態（客観的存在）として存在するのか？ 

その３）知能とは何？，という問に対する正解はまだない． 
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プラトン(B.C.428-348)のイデア論 
世界を越えたところにある「イデア」 
　　　　　真の実在 

この現実の世界に見えるもの 
 

この現実の世界のものはい
つかはなくなるけれど，こ
のイデアはなくならない．
こちらこそが「真の実在」
である． 

その３）知能とは何？，という問に対する正解はまだない． 

Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 

「知能」の「イデア（的なモノ）」が存在するのか？ 

「知能」が「客観的」に存在するかどうかはさておき… 
「知能」を（我々が）感じることは確かなようである… 
　　　　→少なくとも「主観的」には論じることはできる… 
　　　　→むしろ「主観的」から始めるしかない！ 

問：「知能」は実態（客観的存在）として存在するのか？ 

「知能」が実態として存在するのであれば… 
　　　　　　→客観的に定義できるか？ 
　　　　　　　　→どのように定義すればいいのか？ 

そもそも‥"
　「知能」とは何か？･･・ここからもう一度考えてみよう．．． 

原理的に
証明不可

能 

注：客観の否定はしていない 

その３）知能とは何？，という問に対する正解はまだない． 
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客観世界（？） 
(Real World) （？） 

知的行動 

知能を感じる 

「知脳を感じる図式」 

「知能」とは人間の「下心」　 
　で認識される概念 

*2011 小林亮（広島大学） 

知のレンズ  

下心世界* 
(Intention World) 

主体が知能を感じた瞬間「知能」の存在を確信する！ 

そもそも‥"
　「知能」とは何か？･･・ここからもう一度考えてみよう．．． 

その３）知能とは何？，という問に対する正解はまだない． 

Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 

何等かの主体の存在（私） 

   注目する対象 
   望むよう 意図 
が 
が 

→制御対象 
→制御目的 

+制御則 

制　御：　「注目する対象を望むように操る働き」"
制御系：　「制御が行われている全体」　 

そもそも‥"
　「制御」とは何か？･･・ここからもう一度考えてみよう．．． 

操る 

大須賀公一：制御工学，共立出版(1995) 

その３）知能とは何？，という問に対する正解はまだない． 
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制御対象：主体が注目している対象（事物） 
制御目的：主体が制御対象に対して望んでいる状態 
制御則　：制御対象を制御目的に沿って操ろうとしている 
　　　　　とき，それに対して有効に働く要素 

制　御：　「注目する対象を望むように操る働き」"
制御系：　「制御が行われている全体」　 

そもそも‥"
　「制御」とは何か？･･・ここからもう一度考えてみよう．．． 

大須賀公一：制御工学，共立出版(1995) 

「時に用ゆるをもて花と知るべし」 
　　　　　　　　　（世阿弥花伝第七　別紙口伝） 

その３）知能とは何？，という問に対する正解はまだない． 

Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 43 

世阿弥（1363年～1443年） 
　　　　「風姿花伝」 
 

その３）知能とは何？，という問に対する正解はまだない． 

花伝第七　別紙口伝 
 

時に用ゆるをもて花と知るべし 
 
物事の良し悪しは、その時に有用なものを良しとし、無益なもの
を悪しとする、という意味です。世阿弥は、この世を相対関係で
考えていました。ここでは、美しさ、魅力、面白さなどさまざま
なプラス概念を総合した意味で、「花」ということばを使ってい
ます。 
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主体の意図→制御対象，制御目的，制御則，場 

注意点：主体の意図が認識している対象，目的・・・ 
　　　→実態としての存在であるとは限らない． 

主観的認識 

主体が合目的性を感じた瞬間「制御」の枠組みになる！ 

「主観
と客観

（認識
と対象

）」 

例：目
の前の

石コロ
の存在

 

（デカ
ルト，

カント
，ヘー

ゲル，
ニーチ

ェ，フ
ッサー

ル） 

制　御：　「注目する対象を望むように操る働き」"
制御系：　「制御が行われている全体」　 

そもそも‥"
　「制御」とは何か？･･・ここからもう一度考えてみよう．．． 

大須賀公一：制御工学，共立出版(1995) 

西田哲学 

その３）知能とは何？，という問に対する正解はまだない． 
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合目的性 
（制御を感じる） 

制御されている 

制御対象 P 

制御則C 場F 

 P
制御のレンズ  LC

下心世界 
(Intention World) 

SI

客観世界    （？） 
(Real World) （？） 

SR

「制御を感じる図式」 

主体が合目的性を感じた瞬間「制御」の枠組みになる！ 

そもそも‥"
　「制御」とは何か？･･・ここからもう一度考えてみよう．．． 

その３）知能とは何？，という問に対する正解はまだない． 



Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 

���
�	
����

合目的性 
（知を感じる） 

知のレンズ  

制御のレンズ 

下心世界 
(Intention World) 

客観世界（？） 
(Real World)(？) 

��	����

制御対象 

制御則 場 

「知能」を感じると「制御」が見える＝制御の目 

主体が「合目的性」を感じた瞬間「知能」→「制御」の枠組みになる！ 

その３）知能とは何？，という問に対する正解はまだない． 
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思い起こせば？・・・ 

その１）SICEらん「そもそものすゝめ」． 
その２）府大時代の講義 
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その１）SICEらん「そもそものすゝめ」． 

１９９１年 
「そもそものススメ」 

・・そもそも？ 

Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 

野原があった．そこへ一匹の子牛がやってきた． 
子牛は気まぐれに，くねくね曲がりながらその野原を 
通って行った． 
 
その翌日，狩人におわれた鹿がやってきた． 
鹿は子牛の通った，草がねている後を逃げていった． 
----緊急の時は，創造している暇はない．人の通った後を通る 
ものだ．---狩人もそこを通って追って行った． 
 
草はますますふみつけられ，はっきりと曲がった道ができた． 
その次の日は羊がやってきた． 
羊は，その曲がりくねった小道を，曲がりくねっていると 
不平を言いながら通っていった． 

その１）SICEらん「そもそものすゝめ」． 
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しばらくたって，今度は旅人が来た．旅人もその曲がりく
ねった道を通っていった． 
 
こうして，草はとれ，土面が顔を出し，曲がりくねった小道
ができあがった．こうなると，村人も，旅人も，馬車も，犬
も，そこを通る． 
 
月日は矢のように過ぎ，その曲がりくねった小道は大通りに
なった．村の家々は，その大通りに沿って曲がりくねって建
てられていった．またたくうちに，そこは大都会の中心街と
なった． 

その１）SICEらん「そもそものすゝめ」． 

Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 

鉄道が敷かれたが，その線路も道に沿って曲がっていた． 
 
何十万人もの人々が，今もなお，三百年の昔に通った，あ
の子牛に導かれて，くねくね曲がりながら通ってゆく． 
 

その１）SICEらん「そもそものすゝめ」． 

森政弘先生 
「非まじめのススメ」より 

確固たる前例なるものは，こんなにまでも尊ばれるのだ． 
 

サム・ウォルター・フォスの「子牛の通った小道」 
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その２）府大時代の講義． 
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その２）府大時代の講義． 
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その２）府大時代の講義． 
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その２）府大時代の講義． 
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ダイナミクスベースト制御 

その１）ダイナミクスベースト制御 
その２）西岡常一の宮大工奥義 
その３）午前４時の戦い！ 
その４）さらに，さらに．．．． 

Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 

その１）ダイナミクスベースト制御 

ダイナミクスベースト制御 
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☆さらに，さらに遡ると．．．． 
　　構成論的アプローチの妥当性・・・ 

　大須賀：モデルベースト制御からダイナミクスベースト制御へ- 
　　　　　ロボットにおける「表モデル」と「裏モデル」， 
　　　　　システム制御情報学会，システム／制御／情報， 　 
　　　　　43-2，94/100（1999）  

その１）ダイナミクスベースト制御 

J (q)q +C(q, q) = u
u =

J (q)(−kpq − kv q) +


C(q, q)

u = −kpq − kv q

MBC 
DBC 

Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 

宮大工の「奥義」 

その２）西岡常一の宮大工奥義 
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その２）西岡常一の宮大工奥義 

Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 

���*�.
���%!"�%��%-

& �.��	 -��/
!�)%!,�

�!"&��� %!����.�$���

�'�!#���������%�($�!

&/�������+/
!��&�#��

%��������� ��

��#�$�-��(0 ������1�� 

��#$��,'#)!�0��/2)�%+�

���1�#�!+#�	"�-����'*�

0��!2
���'#$
���!+"1


��� �."�� �."$&�0�)*!�

�0��!2��

その２）西岡常一の宮大工奥義 
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「午前４時」の戦い 

その３）午前４時の戦い 

Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 

t��z�'*+(-�%)+)+�U^�=:�_�

,DARM-2�"%PJ�dK�I�|��
,Quartet-II�"%8Qf{Ny�a?B��
 

Quartet II(Osuka) DARM-2(Osuka) 

その３）午前４時の戦い 
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t��z�'*+(-�%)+)+�U^�=:�_�

,DARM-2�"%PJ�dK�I�|��
,Quartet-II�"%8Qf{Ny�a?B��
 

DARM-2(Osuka) 

その３）午前４時の戦い 

1985 ダイナ
ミクス

ベース
ト制御

の芽生
え 

Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 

�@<i<bu���(2000 Cornel Univ) 

���
	LM�f{
���

興味深い 

��	�
�
Quartet II(Osuka) 

その３）午前４時の戦い 
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0.35 
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0.45 
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4                 8                12              16 
Number of step 
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0.4 

0.5 

α 

その３）午前４時の戦い 

陰的制
御の予

感 
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☆さらに，さらに，さらに，さらに遡ると．．．． 
　　構成論的アプローチの妥当性・・・ 

少林寺拳法（1982年ころ） 

守・破・離 

その４）さらに，さらに．．．． 
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☆さらに，さらに，さらに，さらに，もっと遡ると． 
　　構成論的アプローチの妥当性・・・ 

燃えよドラゴン（1973年ころ） 

Don’t think! Feel!! 

その４）さらに，さらに．．．． 

なぜ？ 
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二本の道が一本になる 
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思考・行動の嗜好・パターン 

Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 71 

現象学的制御学 
（現象学，純粋経験） 

２つの流れが合流 
　　　　＋様々な経歴 
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これまでに生まれて来た主なロボットたち 

DARM-1(1986) 

ホバークラフト(1990-) 

Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 

機械式音声合成装置（1995-) 

これまでに生まれて来た主なロボットたち 
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マスタースレーブ型 
二足歩行機(1995-) 

脚型ロボットEmuシリーズ 
(1993-) 

これまでに生まれて来た主なロボットたち 

Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 

ニューラルネットワーク 
ヒューマニックコントローラ 
（CEMICS)(1990) 
 

これまでに生まれて来た主なロボットたち 
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トルクユニットマニピュレータ 
(1995) 

ロボティックフォロアー 
（1998) 

これまでに生まれて来た主なロボットたち 

Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 77 

・・ふりかえってみると「やっぱり」 
　　　とにかく「刹那的行動決定」！ 

1990 1995 

1986 1993 

知能 音声 

腕 脚 
1996 

MSH 

１０年たつと・・・ 
　これまでの研究が一つの方向に向かっていたことに気付く！ 
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思考・行動の嗜好・パターン 
Phase1)　今，最も興味あることをする． 
　　　　　やってる内にふと別の事に興味が向く・・・ 
　　　　　自然にそちらへ意識を向け，新しいことをする．． 
 
Phase2)　色々なテーマをやる→あるとき悩み始める．． 
　　　　　「自分のやりたいことはなんなんだろう．．」 
 
Phase3)　１０年くらいたつと，これまでやって来たテーマ 
　　　　　が準備だったのかと思えるような包括的テーマが 
　　　　　思いつく！ 
 
Phase4)　このようなことが１０年おきにやってくる．．． 

・・・すなわち 

Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 79 

思考・行動の嗜好・パターン 

興味空間 
「スカラー場」ではなく「ベクトル場」！！ 

テーマ１ 

テーマ2 

テーマn 集約テーマ 

ベクトルの素：潜在意識！！ 
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思考・行動の嗜好・パターン 

興味空間 
「スカラー場」ではなく「ベクトル場」！！ 
ベクトルの素：潜在意識！！ 

指針：できるだけ本能のままに進む！ 
　　　　　　　　　（潜在能力を信じる） 

興味空間ベクトル場仮説 

Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 81"
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1.  研究テーマの作り方 
2.  研究の進め方 
3.  研究の発信について 
4.  研究を思いつくためのこだわりのアイテムは？ 
5.  研究テーマが思いつかないときにはどうしますか？ 
6.  いま興味がある研究テーマは何ですか？ 
7.  その奥にあるもっとも興味ある「もの」は何ですか？ 
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Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 83 
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メッセージ 
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要するに・・・ 
☆その瞬間におもしろいと思ったことをする． 
☆無意識に自分の根底にあるフィロソフィーに合致している． 

１）「興味空間ベクトル場」仮説 
支持する仮説 

２）「ゴールデンサークル」仮説 

３）「アホな王様」仮説 

４）「国語の解釈」問題 

５）現象学の「ノエシス」「ノエマ」 
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要するに・・・ 
☆その瞬間におもしろいと思ったことをする． 
☆無意識に自分の根底にあるフィロソフィーに合致している． 

１）「興味空間ベクトル場」仮説 
支持する仮説 

２）「ゴールデンサークル」仮説 

３）「アホな王様」仮説 

４）「国語の解釈」問題 

５）現象学の「ノエシス」「ノエマ」 
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要するに・・・ 
☆その瞬間におもしろいと思ったことをする． 
☆無意識に自分の根底にあるフィロソフィーに合致している． 

１）「興味空間ベクトル場」仮説 
支持する仮説 

２）「ゴールデンサークル」仮説 

３）「アホな王様」仮説 

４）「国語の解釈」問題 

５）現象学の「ノエシス」「ノエマ」 
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２）「ゴールデンサークル」仮説 

サイモン シネック:  
優れたリーダーはどうやって行動を促すか 
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２）「ゴールデンサークル」仮説 

Why 

How 

What 

Whyからはじめよ 

サイモン シネック:  
優れたリーダーはどうやって行動を促すか 

アップルコンピュータ 
ライト兄弟 
マーチン・ルーサー・キング 

Dynamical Systems Control, Osaka Univ. 91 

ポール・マクリーンの考え方「脳の三層構造」 　　　　 

大脳皮質 

大脳辺縁系 

線条体 
基底核 

小脳 

脳幹 

脊髄 

ワニ 
・ 腹這運動 

ネコ 
・ 四足歩行 

・ 学習された手の運動 
・ 二足歩行 

3M 
・頭部挙上 

10M 
・ハイハイ 

15M 

ヒト 

古皮質；爬虫類型 

旧皮質；旧哺乳類型 

新皮質；新哺乳類型 
・ 創造 ・ 社会性 
・ 理性 ・ 道徳 

・ 情動　・記憶 
・ 感情 

・ 本能的欲求 
・ 基本的生命活動 

����

����

����

２）「ゴールデンサークル」仮説 

人の行動は情動脳以下から生まれる 

旭川医大　高草木薫先生 
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要するに・・・ 
☆その瞬間におもしろいと思ったことをする． 
☆無意識に自分の根底にあるフィロソフィーに合致している． 

１）「興味空間ベクトル場」仮説 
支持する仮説 

２）「ゴールデンサークル」仮説 

３）「アホな王様」仮説 

４）「国語の解釈」問題 

５）現象学の「ノエシス」「ノエマ」 
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３）「アホな王様」仮説 

１）マイクロバイオーム仮説 
　　　　・人の体は６０兆もの細胞でできている． 
　　　　・さらに６００兆もの細菌と共存している． 
　　　　　（→日経サイエンスの記事） 
 
２）ポール・マクリーンの考え方「脳の三層構造」  
　　　　・人の脳：生存脳・情動脳・創造脳と三層構造， 
　　　　・人の行動の多くは情動脳以下の働きで決まっている 
　　　　　（→ダマシオや高草木先生の話）． 
 
３）ジル・ボルト・テイラー氏の考え方「左脳の役割」  
　　　　・左脳は断片的な記憶をもとにお話をつくる 
　　　　　「おしゃべりな物語作家」であり，すぐに騙される 
　　　　　（→ジル・ボルト・テイラーの体験）． 
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人体をコントロールする細菌たち 
 
　人体には、自身の細胞数（約60 
兆個）の約10倍にあたる細胞数の 
細菌がすみついており、主人であ 
るヒトの心身の状態をコントロー 
ルしている――。細菌が作る内な 
る生態系「マイクロバイオーム」 
が、人体の作ることができない有 
益な物質を生み出したり、過剰な 
免疫反応を抑えたりしていること 
がわかってきた。 
　　　　　　　日経サイエンス2012年10月 

３）「アホな王様」仮説 

１）マイクロバイオーム仮説 
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３）「アホな王様」仮説 

２）ポール・マクリーンの考え方「脳の三層構造」 　　　　 

大脳皮質 

大脳辺縁系 

線条体 
基底核 

小脳 

脳幹 

脊髄 

ワニ 
・ 腹這運動 

ネコ 
・ 四足歩行 

・ 学習された手の運動 
・ 二足歩行 

3M 
・頭部挙上 

10M 
・ハイハイ 

15M 

ヒト 

古皮質；爬虫類型 

旧皮質；旧哺乳類型 

新皮質；新哺乳類型 
・ 創造 ・ 社会性 
・ 理性 ・ 道徳 

・ 情動　・記憶 
・ 感情 

・ 本能的欲求 
・ 基本的生命活動 

����

����

����

＋ダマシオ：ソマティックマーカー仮説 

旭川医大　高草木薫先生 
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３）「アホな王様」仮説 

３）ジル・ボルト・テイラー氏の考え方「左脳の役割」 　　　　 

脳科学者である「わたし」の脳が 
壊れてしまった――。ハーバード 
大学で脳神経科学の専門家として 
活躍していた彼女は37歳のある日、 
脳卒中に襲われる。幸い一命は取 
りとめたが脳の機能は著しく損傷、 
言語中枢や運動感覚にも大きな影 
響が……。以後８年に及ぶリハビ 
リを経て復活を遂げた彼女は科学 
者として脳に何を発見し、どんな 
新たな気づきに到ったのか。驚異 
と感動のメモワール。 
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３）「アホな王様」仮説 

１）マイクロバイオーム仮説 
２）ポール・マクリーンの考え方「脳の三層構造」  
３）ジル・ボルト・テイラー氏の考え方「左脳の役割」  
・「人間は，多くの優秀な国民と無能な王様から成り立って 
　　いる国家と見える． 
・王様は自分が国のすべてを統治していると思っているが， 
　実は，日常的には，多数の優秀な国民の自律的な行動に 
　よって，国家（人間）は適切に行動している． 
王様は情動に上って来ている体全体からのコンディション 
を感情という形で意識して（あたかも下々の国民の声を集 
約した報告を聞いているかのように），それをもとに自分 
で判断しているつもりになっている． 
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要するに・・・ 
☆その瞬間におもしろいと思ったことをする． 
☆無意識に自分の根底にあるフィロソフィーに合致している． 

１）「興味空間ベクトル場」仮説 
支持する仮説 

２）「ゴールデンサークル」仮説 

３）「アホな王様」仮説 

４）「国語の解釈」問題 

５）現象学の「ノエシス」「ノエマ」 
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４）「国語の解釈」問題 
５）現象学の「ノエシス」「ノエマ」 

・小説 
　　文章の個々の単語の意味の連結 
　　　　　　　　→作者の意図がわかるか？ 
　　究極は俳句 
 
 
・哲学 
　　表面的にみえるもの　　　　　→ノエシス 
　　色々と総合して見えてくるもの →ノエマ 

・・・要するに 
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☆その瞬間におもしろいと思ったことをする． 
☆無意識に自分の根底にあるフィロソフィーに合致している． 

１）「興味空間ベクトル場」仮説 
支持する仮説 

２）「ゴールデンサークル」仮説 
３）「アホな王様」仮説 
４）「国語の解釈」問題 
５）現象学の「ノエシス」「ノエマ」 

行動規範：アホな王様がしゃしゃり出る前に， 
　　　　　自分の奥の声をしっかりと聞いて行動をする 

メッセージ 
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哲学的なことを考える 
 
自分のアイデンティティーを確認したい！ 
転校や異動や引っ越しが多かった 
→色んなところに行くと，見かけ上色々と変わるけれど・・ 
→その中でも普遍な核はどこにあるかを求めているのかも・・・ 
→自分の中に始原を求める！ 

ふりかえってみると・・・ 
	sS�7�1'w�1�7�sS'w%
�
������-7>G,G>7-�
�������������vhTH~�

→内部に向かって究極まで突き詰める 
　　　　　　→外部に向かって突出する！ 
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1.  目の前に動くものがあったとしたら，大須賀先生は何
を思いますか？ 

2.  そのものの何を知りたいですか？ 

3.  そのものに何をしたいですか？ 
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Adachi lab@keio.jp 
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　本研究室では，「できるだけ尖れ」を旗印に研究を進めま 
す．すなわち，近視眼的的な実用化を狙うのではなく，でき 
るだけ突拍子もないことをあえて狙うことを心がけています． 
それこそが大学の研究だと思うからです．もちろん実用化研 
究を否定するものではありません．たとえば，実用化におい 
て10の力が定常的に必要とされるならば，瞬発力として100 
の力を出せなくてはなりません．そのためには大学では尖る 
必要があるのです．また，とことん尖った研究は巡り巡って 
実は最終的には実用的技術の基礎になると思っていますし， 
そうあるべきだとも考えています． 
　「基礎研究」対「実用化研究」という二元論的捉え方では 
なく，基礎研究即実用化研究，あるいは，基礎研究の外に実 
用化研究があるのではなく基礎研究の中に実用化研究はある， 
という考え方です． 
 「大須賀・石川研：2012年度新４年生向け研究室紹介」より 

基礎研究か実用化研究科？ 


