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研究成果の概要 

 

本研究では、項目①：青山グループを中心とした能力接続技術の開発、項目②：加藤グループ

を中心とした能力接続技術を用いた際のヒトの評価、項目③：高須グループを中心とした能力接続

技術を用いた際の卵子の評価、の３つの研究項目を実施した。 

項目①では、能力接続技術に基づく微細操作支援システムとして、ピペットの静的理想軌道点

へ誘導する GMMモジュールと時系列を考慮した理想的なピペット操作操作へ誘導する LSTM

モジュールを統合した能力接続デバイスを開発した。この能力接続デバイスにより、胚の回転操作

において、タスク完了時間やピペットの衝突率が減少することも確認した。 

  項目②では、熟練技能者と初学者を対象とした顕微授精課題における視線行動計測実験を完

了した。その結果、「卵子固定のための卵子回転課題」と「卵子への精子注入課題」において、熟

練技能者はサッケード回数が少なく一回当たりの固視時間が長いことを示した。最後に、熟練技能

者の暗黙知化された視線データを有効利用するためのシステム改良に向けた検討を行った。 

項目③では、測定項目①ならびに②に用いるブタ卵子サンプルを作製し、それぞれのグループ

に提供した。また、能力接続技術の発生学的な評価システムを整備した。食肉処理場で得られた

ブタ卵巣に由来する卵子を成熟培養し、その中から極体が放出されたものを選別し、項目①なら

びに②の試験に提供した。次に、本研究における発生学的評価系の確立ならびに正確にインジェ

クションできたか否かを評価するマーカーを検討した。最後に補助生殖医療もしくは先端生殖工学

に従事する熟練者と本システムの改良に向けた議論を行った。 
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