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要旨 

粘菌の一種であるモジホコリ(Physaruｍ polycephalum)は脳がないのに迷路を解くことができる。

この特徴に注目し実験を行った。 

今までに明らかになっている迷路の解き方は、迷路全体にモジホコリを這わせスタートとゴールに

餌となるオートミールを置くとモジホコリが餌と餌を最短距離で結ぶというものである。従来の解か

せ方と異なり今回は 1個体(1つの塊)のみで迷路を解くことが可能かを調べた。 

 今回の実験では、モジホコリに最適な迷路の条件が分かった。また、モジホコリは迷路を解くが最短

経路では解かず迷路を解く際にまるで人のように壁伝いで移動することも分かった。

 

  

モジホコリ 

 

１.目的 

単細胞生物である粘菌は、脳がないのに学習能

力があるといわれており、例として、粘菌の一種

であるモジホコリが迷路を解くことが明らかに

なっている。 

そこで、モジホコリの学習能力や記憶力の有無

について興味を持ち、現在明らかになっている迷

路の解き方とは異なる迷路の解き方で実験を行

った。 

今回は 1個体のみで迷路を解くことの確認。モ

ジホコリの記憶力の有無の調査。様々な形の迷路

を最短ルートで迷路を解くことの確認。同じ迷路

を何度も解かせた時の時間の変化の調査。これら

を目的として実験を行った。 

 

２.仮説 

1個体のみで様々な形の迷路(簡易的なもの、 

 

難解なもの)に置いた時、その形の最短ルートで

迷路を解く。 

同じ迷路を何度も解かせた時、解く時間が速く

なる。 

以上のことが確認でき、モジホコリには記憶力

があることが分かるのではと仮説を立てた。 

 

３.使用した器具・装置など 

・寒天培地(寒天粉末 15ｇ、水を 1000mLになるよ

うに加える) 

・ポリエチレンテレフタラート(仕切り) 

・モジホコリ 

・オートミール 

・タイムラプスカメラ(brinno TLC200) 

 

 

使ったもの 

 モジホコリ  オートミール ポリエチレン 

テレフタラート 
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タイムラプスカメラ 

 

４.研究・実験の手順 

【実験 1】 

1.寒天培地を用意し、ポリエチレンテレフタラー

トで H型、Y型に仕切る。 

2.H 型は寒天培地のモジホコリとオートミールが

対になるように配置し、Y 型は全て右にオート

ミールを配置する。 

3.モジホコリが迷路を解く日数と時間を観察す

る。 

 

迷路を H 型、Y 型にした理由は、アルファベッ

トの中で枝分かれしている文字であり、簡易的な

迷路が作れることと、線対称であるため最短ルー

トでの解き方が分かりやすいからである。 

 

 

実験の様子   ‥粘菌   ‥オートミール 

 

【実験 2】 

実験 1で仕切りをすり抜け、迷路の外に出てし

まった。モジホコリは乾燥したところを好まない

ため迷路部分以外の寒天を取り除き、迷路の形の

みにした上で実験を行った。 

 

実験の様子   ‥粘菌   ‥オートミール  

 

【実験 3】 

実験 2より Y型でゴールにたどり着かなかった

ので餌の水分量が多いと、餌の周りが汚れてしま

い、モジホコリが餌によりつかなくなったと考え

た。そこで、実験 1と同じ条件に加えてモジホコ

リがオートミールに確実にたどり着くために、オ

ートミールに含ませる水分の量を減らした上で

実験を行った。 

 

 

水分量に 多           少 

よる様子 

 

【実験 4】 

実験 2と同じ条件に加えて、タイムラプスカメ

ラを用いて粘菌が餌にたどり着くまでの正確な

時間を計った。 

 

タイムラプスカメラは 30 分に 1 回のコマ撮り

で撮影し、餌に到達するまでに何時間かかったか

を調べた。 
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実験の様子 

 

５.結果 

【結果 1】 

H 型‥ゴールにたどり着いたが最短経路でなかっ

た。餌に到着した後、分裂し、仕切りをす

り抜ける様子も見られた。 

Y型‥ゴールにたどり着かず、仕切りをすり抜け 

   て分裂する様子が見られた。 

 

 

実験後の様子   ‥粘菌 

 

【結果 2】 

H型‥最短経路でないがゴールにたどり着いた。 

Y 型‥餌の近くまでは行ったがゴールにたどり着

かなかった。 

H型、Y型ともに矢印が示すように分裂した。 

 
実験後の様子   ‥粘菌 

 

【結果 3】 

H型‥右下に向かって進んだ後まっすぐ餌に向か 

   って進みゴールにたどり着いた。 

Y型‥左上に向かって進んだ後右上に進みゴール 

   にたどり着いた。 

 

H 型、Y 型ともに最短距離ではないがゴールに

たどり着き、その後矢印が示すように分裂した。

それぞれの粘菌の進み方から、壁伝いに移動して

いることが分かった。 

 

 

3日後の様子       ‥粘菌 

       --- ‥粘菌が主に進んだ跡 

 

【結果 4】 

H型 

 時間 

1個体目 63時間 

2個体目 32時間 

3個体目 到達しなかった 

2個体の平均 48時間 

 

培地 

カメラ 
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Y型 

 

 H 型 3 個体目では、126 時間タイムラプスで観

察したが、ゴールに到達せず、子実体を作ってし

まった。 

 

子実体の様子 

 

 子実体とは、胞子形成のために作る、複合的な

構造のことである。光、温度、湿度、栄養源など

の細かな変化に反応し形成される。 

 

６.考察 

 実験 1より、モジホコリは迷路を解くことが分

かった。実験 2より、寒天培地上のみでモジホコ

リが移動することが示された。また、実験 3より、

水分量の少ない餌を好むことが分かった。そのた

め、モジホコリに迷路を解かせるには、迷路部分

以外を取り除いた培地と水分量の少ない餌を用

いることが最適条件だと分かった。 

実験 3の結果より、迷路を解く際には、餌の情

報でなく、人が手探りで探すように壁を伝って解

くことが分かった。また、子実体は光が強すぎる

ことにより、形成される。そのため、タイムラプ

スカメラで撮影する際の照明の光の強さや種類

に考慮して実験を進める必要があると考えられ

る。 

 

７.展望 

 今後は、スタートからゴールまで最短距離で移

動しない理由を見つけ、壁伝いの移動に頼って迷

路を解いているのか、何度も実験を繰り返して確

かめる。また、子実体にならない条件の照明を使

用し、同じ個体に同じ型の迷路を何度も解かせる

ことで解く時間の変化を見る。 
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 時間 

1個体目 41 時間 30分 

2個体目 44 時間 30分 

3個体目 50 時間 30分 

3個体の平均 45 時間 30分 

3mm 1mm 


