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摘 要: 为了构建具有类似于人和动物环境认知机理的移动机器人，详细介绍了海马解剖学结构、信息传递回路、
环境认知相关细胞空间放电认知机理． 将鼠脑海马结构认知机理应用在机器人平台上，并通过介绍一种典型仿鼠

脑海马结构认知机理的机器人导航模型来阐述大鼠脑海马结构在机器人导航中的应用． 结果表明: 机器人进入某

一环境时能够自主地探索其所处空间环境，经过不断的探索，最终形成其对所处环境的表征，即成功构建所处空间

环境的认知地图，根据认知地图实现机器人在复杂环境中面向目标对象的导航任务．
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Application in Ｒobot Navigation

YU Naigong1，2，FANG Lue1，2，LUO Ziwei1，2，YUAN Yunhe1，2，JIANG Xiaojun1，2

( 1． College of Electronic and Control Engineering，Beijing University of Technology，Beijing 100124，China;

2． Beijing Key Laboratory of Computational Intelligence and Intelligent System，Beijing University of
Technology，Beijing 100124，China)

Abstract: To construct a mobile robot with environmental cognitive mechanism which is similar to that of
human beings and animals，the structure of the hippocampus，the loop of information transformation and
the spatial discharge cognitive mechanism of the cells related to the environmental cognition were
described in detail in this paper． The cognitive mechanism of the hippocampal formation was applied to
the robot platform and a typical model of the structure of the hippocampus was introduced to elaborate its
application in the robot navigation． The results show that the robot can enter an environment and explore
the space environment freely． Through continuous exploration， the robot ultimately forms the
representation of the environment，namely，it constructs the cognitive map of the environment successfully
and then accomplishes its navigation task in complex environment based on cognitive map．
Key words: hippocampal formation; place cells; head-direction cells; grid cells; cognitive mechanism;

robot navigation

环境认知是人和动物生存本领中最基本的一项 技能，大量的神经生理学研究证实人和动物对于自
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身所处环境的认知主要由大鼠脑海马结构承担，海

马结构在大鼠脑内充当着其所处外部环境认知地图

的作用，认知地图表示的是外部环境在大鼠脑内的

神经重现． 海马结构内大量神经细胞之间相互连接

构成一个复杂的神经网络，该网络具有强大的信息

处理能力，利用该网络来实现大鼠对环境的认知和

记忆［1-2］．

图 1 海马解剖结构和相关信息传递通路

Fig． 1 Hippocampus anatomy structure and information
pathway

1 海马解剖结构和信息传递回路

海马结构 ( hippocampus formation，HF) 由齿状

回( dentate gyrus，DG) 、海马( hippocampus) ( 海马由

海 马 角 CA1 ( cornu ammonis1 ) 和 CA3 ( cornu
ammonis3) 组成) 、脑下托( subiculum，Sub) 、前下托

( presubiculum，Pre) 、傍下托( parasubiculum，Para)

和内嗅皮层( entorhinal cortex，EC) 组成，基于细胞

形态、连 接 方 式 和 电 生 理 特 征 又 可 将 内 嗅 皮 层

( entorhinal cortex，EC ) 分 为 内 侧 嗅 皮 层 ( medial
entorhinal cortex， mEC ) 和 外 侧 嗅 皮 层 ( lateral
entorhinal cortex，lEC) ，如图 1 所示［3-5］． 大脑皮层

下结构 ( subcortical structures) 由内侧隔核 ( medial
septum) 、前 丘 脑 ( anterior thalamus ) 和 乳 头 体

( mammillary bodies) 组成，它主要是通过穹窿伞纤

维束将信息投射到海马结构中的各部分区域［3-4］．
此外，内侧和外侧嗅皮层分别从嗅后皮层( postrhinal
cortex) 和嗅周皮层( perirhinal cortex) 接收新皮层输

入，然后通过穿质通路投射到海马，其中内嗅皮层第

2 层中的神经细胞主要将信息投射到齿状回和海马

角 CA3 区，第 3 层中神经细胞主要将信息投射到海

马角 CA1 区［3-4］． 前下托和傍下托是相互连接的，

前者主要将信息投射到内侧嗅皮层的第 3 层，后者

主要将信息投射到内侧嗅皮层的第 2 层、外侧嗅皮

层和齿状回［3-4，6］． 在海马中，连通性描述是由 DG
到 CA3 的苔藓纤维投射—CA3 到 CA1 的谢弗侧枝

投射—CA1 直接通过脑下托将输出投射到内嗅皮层

的深层—内嗅皮层再将信息投射到 DG 所构成的一

个单向突触回路［3-4］．

2 海马结构中与大鼠环境认知相关细胞

很久以前人们就已经认识到大脑众多功能的实

现关键在于大脑内部信息的传递和处理，因此研究

大脑内部神经元放电活动成为人们认识大脑是如何

实现其众多功能的重要手段． 就神经元来讲，海马

结构中有关神经元与大脑皮层中其他神经组织神经

元相类似． 一方面，海马结构各区域中兴奋性神经

元数量远远大于抑制性神经元，并且各兴奋性神经

元集合域之间有很高的关联性． 另一方面，海马结

构各区域中所包含的兴奋性神经元种类、神经元之

间的连接方式，以及与其他部分的连通性也都各不

相同． 齿状回中主要的兴奋性神经元是小颗粒神经

细胞( granule cell) ，海马角( cornu ammonis，CA) 和

下托综合体( subiculum complex，SC) 结构中主要的

兴奋性神经元是锥体细胞( pyramidal cell) ，内嗅皮

层中的神经元种类比较繁多，但是最为常见的是锥

体细胞( pyramidal cell) 和星形细胞( stellate stellate
cell) ． 目前为止已发现与大鼠环境认知相关的主要

神经元细胞有位置细胞 ( place cell ) 、头朝向细胞

( head-direction cell) 、网格细胞( grid cell) ．
2. 1 位置细胞

1971 年 O’Keefe 等［7］在海马结构中的 CA3 和

CA1 区发现了具有典型复杂放电活动的锥体细胞．
该细胞放电活动与动物的空间位置有很强的关联

性，只有当大鼠处于该细胞所对应空间环境中的特

定位置区域时，该锥体细胞才会产生动作电位［8］，

其参考坐标系为笛卡儿坐标系，位置细胞产生动作

电位的位置对应于笛卡儿坐标系内的某一坐标点，

该坐标点对应于空间环境某一位置点，因此将该锥

体细胞称为位置细胞，并将其对应空间放电狭小范

围称为该位置细胞位置野． 位置细胞放电 CA1 和

CA3 区的位置细胞通常表现为单一位置野，但是在
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较大的环境中有时也会表现有多个位置野［7，9］． 研

究发现当大鼠进入到新环境时，与位置细胞相对应

的位置野能够很快建立并且长时间保持稳定［10-14］，

此外，沿海马背腹轴方向位置细胞位置野越来越

大［15-17］． 生理学实验所记录到的位置细胞位置野如

图 2［18］所示，实线代表大鼠在所处空间中的自由运

动轨迹，红色圆点表示位置细胞在该点被激活产生

动作电位．

图 2 位置细胞放电示意

Fig． 2 Diagram of discharge of place cell

海马结构中位置细胞的发现和位置细胞位置野

与空间环境位置的一一对应关系表明海马扮演着认

知地图的角色． 位置细胞实时编码大鼠在其所处环

境中的位置信息，即位置细胞联合放电特性表征了

大鼠所处的外部空间环境． 研究表明，位置细胞通

过接收与环境相关的信息来对大鼠所处环境进行编

码． 这主要包括内源性信息、外源性信息以及海马

内部循环信息［19］． 内源性信息主要包括大鼠本体

感受、前庭感觉信息等［20］; 外源性信息主要包括大

鼠自身视觉、听觉、嗅觉、触觉信息等; 海马内部循环

信息指的是齿状回中苔状神经元细胞、CA3 区锥体

神经元细胞、颗粒神经元细胞以及中间神经元细胞

之间的相互联系． 一般情况下，当大鼠进入一个新

的环境时，位置细胞主要依靠外源性视觉信息来对

自己所处环境进行编码，而当大鼠进入比较熟悉的

环境时，大鼠会无意识地利用内源性信息 ( 自运动

线索) 计算其所处空间环境中的位置．
综上可知，海马结构中位置细胞提供了一个实

时的、连续的、动态的空间环境位置表达． 单一位置

细胞代表大鼠所处空间环境中的某一位置点，全体

位置细胞放电活动联合编码大鼠所处的整个环境．
即大鼠海马结构中大量位置细胞联合响应在大鼠脑

内部产生了一个对其所处空间环境的离散表达［21］．
2. 2 头朝向细胞

虽然位置细胞能够对空间环境进行离散表达，

但这对于面向目标的机器人导航是远远不够的，因

为导航过程还涉及方向性问题． 1984 年 Ｒanck 等于

大鼠前下托发现了头朝向细胞，后来又陆续发现头

朝向细胞存在于后下托、前丘脑核( anterior thalamic
nuclei ) ［22］、丘 脑 核 背 侧 ( laterodorsal thalamic
nucleurs) ［23］等部位． 头朝向细胞在大鼠脑内的功

能类似于一个罗盘，它可以为大鼠提供方向信息，头

朝向细胞响应会随着大鼠头朝向的变化而变化，头

朝向细胞会对应大鼠某一特定头朝向发生最大化放

电活动，将头朝向细胞最大化放电方向称作该头朝

向细胞的偏好方向． 其放电活动呈高斯曲线，如图

3［24］所示．

图 3 头朝向细胞放电响应曲线

Fig． 3 Ｒesponse curve of discharge of head-direction cell

图 3［24］所示的是一个头朝向细胞响应曲线，以

水平角 0°为起点，随着头朝向细胞朝向逐渐增大，

头朝向细胞响应逐渐增大，当头朝向增大到该细胞

最优方向( 虚线所示为该头朝向细胞所对应的最大

化放电方向，即该头朝向细胞的偏好方向) 150°时，

头朝向细胞响应达到峰值，随后头朝向细胞响应随

着朝向增大而减小，类似于一个高斯过程． 头朝向

细胞的偏好方向是固定的，有且只有一个偏好方向，

它不受环境、大鼠位置、速度等因素的影响． 与位置

细胞相类似，头朝向细胞联合响应实现了大鼠对水

平方向的编码，将所有头朝向细胞的信息整合在一

起后就产生了一个连续的大鼠头朝向信号．
2. 3 网格细胞

位置细胞提供了一个实时、连续、动态的空间环

境位置表达，头朝向细胞类似于一个罗盘为大鼠提供

方向信息． 但是，仅仅知道位置和方向信息还是不够

的． 例如，对于面向目标导航的机器人来讲，起始点

和目标点之间有多条路线，从起始点出发向目标点行

进过程中大脑如何知道行进的距离呢? 2004 年 Fyhn
等［25］、2005 年 Hafting 等［26］通过实时记录大鼠在不

同环境中觅食时内嗅皮层中有关神经元细胞的放电

情况时发现了另外一种对空间位置具有特异性放电
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活动的神经元细胞［25-26］． 具体表现为当大鼠在其所

处空间环境自由运动时，该细胞在大鼠所处空间环境

的特定区域内发生重复性放电规律，将此相对狭小的

空间范围称为该神经细胞的放电野，该神经元细胞许

许多多的放电野相互交叠成一个个节点，即网格节

点． 连接网格节点所形成的规则六边形网格野遍及

大鼠所处的整个空间环境． 基于这种网格结构，将该

神经元细胞称之为网格细胞． 当大鼠自由运动到规

则六边形顶点处的任一网格节点时，相应网格细胞会

发生最大化放电活动． 后来网格细胞也被发现存在

于前下托和傍下托［27］等部位，并且该细胞的放电活

动受头朝向细胞［28］调制． 图 4［18］为网格细胞放电示

意图． 图 4( a) 中实线表示大鼠的运动轨迹，红色圆点

表示网格细胞的放电位置．

图 4 网格细胞放电示意

Fig． 4 Diagram of discharge of grid cell

随着对网格细胞研究的不断深入，研究者发现

将大鼠所处空间环境中的标志物移走或在黑暗的情

况下，网格细胞的这种放电结构特征并不会发生显

著改变，这说明网格细胞的放电特征不是仅仅单纯

依靠视觉线索，而大鼠自己的本体感觉 ( 内源性线

索) 信息的整合为网格细胞稳定的放电特征提供了

重要保障． 与位置细胞相类似，沿内侧内嗅皮层整

个背腹轴方向网格细胞放电野是逐渐增大的［29］，网

格细胞网格野规则的六边形特性表明了网格细胞在

大鼠脑内类似于一把度量尺，当大鼠从某一位置出

发后，它可以持续不断整合空间角度和线性距离来

定位自身所处环境中的坐标，了解其在环境中的具

体位置．

3 空间表征机制

以下分别介绍位置细胞、头朝向细胞、网格细胞

空间表征机制．
3. 1 位置细胞空间表征机制－位置细胞模型

大鼠海马中每个位置细胞都有自己对应的离散

响应阈，大量的位置细胞联合响应对大鼠所处空间

环境产生一个离散表达． 问题是如何得到单一位置

细胞所对应的离散响应阈( 位置野) ． 神经解剖学研

究证实大鼠脑内嗅皮层与海马之间存在有双向纤维

投射，该双向纤维投射构成了内嗅皮层－海马回路．
内嗅皮层到海马的纤维投射表明了内嗅皮层是海马

结构中海马( CA1 和 CA3) 的主要输入来源． 即内嗅

皮层中网格细胞是海马区位置细胞的主要输入． 网

格细胞网格野作为位置细胞输入，具有单个激活域

的位置细胞位置野作为输出． 自从 2005 年发现网

格细胞以来，一些模型被相继提出． 其中包括基于

边界矢量细胞输入的位置细胞模型［30］、基于竞争学

习算法的位置细胞模型［31-32］、基于独立成分分析方

法的位置细胞模型［33］和基于 Hebb 学习规则的前馈

神经网络建模方法的位置细胞模型［34］． 以上模型

均能得到位置细胞的离散响应阈． 图 5［21］为位置细

胞空间联合放电示意图( Wilson 和 MaNaughton 的实

验数据［35］) ． 图中 xy 轴所成平面上方凸起的部分

为位置细胞响应值，位置细胞的联合放电在某一特

定区域形成了一个响应带，大量位置细胞构成海马

细胞群，海马细胞群对大鼠所处的空间环境进行位

置编码．

图 5 位置细胞空间联合响应示意

Fig． 5 Diagram of place cells’spatial firing

3. 2 头朝向细胞空间表征机制－头朝向细胞连续

吸引子模型

海马区单个神经元空间响应为诸如位置、方

向和速度等变量的神经编码提供了基础． 需要构

建模型去了解位置、方向和速度等变量的空间编

码方式，以及它们如何相互作用与非空间信息去

形成大鼠 的 空 间 记 忆 和 引 导 大 鼠 复 杂 的 空 间 行

为． 其中一个最重要的模型是 Marr 等［36］提出的，

海马 CA3 区神经元连接方式提供了一个用于联想

记忆系统的理想基质，它能够存储皮层输入信息

和恢复相关记忆． Marr 等认为与某一特定事件记
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忆相关的 CA3 区放电神经元之间的突触连接是可

塑的． 在这种假设下，集合中最初发生放电的一些

神经元( 对应部分线索) 将会陆续触发该集合中其

他神经元放电，这样，最终与原始事件记忆相关的

所有细胞一起放电 ( 对应整个事件记忆 ) ． 因此，

网络会趋向于一个相对稳定的存储状态，这个相

对稳定的存储状态被称为吸引子． 一种特殊类型

的吸引子是连续吸引子，其稳定状态不是离散的，

而是一个连续的流，这主要取决于网络的输入，网

络可以在一系列稳定状态之间移动［37-38］． 这种表

示是理想的连续变量表示( 如方向信息) ．
到目前为止，连续吸引子模型，最有前景的应

用是在头朝向细胞［39］建模上． 头朝向细胞往往会

被建立成环状吸引子模型，如图 6［37］所示． 代表不

同方向的头朝向细胞组成一个环，环上头朝向细

胞之间的 连 接 强 度 是 它 们 偏 好 方 向 角 度 差 的 函

数． 图 6 ( a) 中连续吸引子之间选择适当的对称连

接关系，就会在环的某一特定位置处建立一个稳

定的“凸点”，它代表的是目前的头朝向． 由于吸

引子是连续的，环上头朝向细胞连接强度的不对

称性会使“凸点”沿着圆环平稳移动． 它反映的也

就是大鼠头部的角速度变化． 图 6 ( b) 表示大鼠头

部顺时针和逆时针运动时，环上头朝向细胞连接

强度发生不对称变化，环上稳定的吸引子( 即稳定

的“凸点”) 会跟着大鼠头部角速度变化沿着圆环

平稳移动． 当大鼠头部没有运动时，环上头朝向细

胞连接强度不发生改变，此时稳定吸引子不会沿

着圆环移动．

图 6 大鼠头朝向细胞连续吸引子模型

Fig． 6 Continuous attractor model of rat’s
head-direction cell

3. 3 网格细胞空间表征机制－网格细胞模型

网格细胞网格野规则的六边形特性表明了网格

细胞在大鼠脑内类似于一把度量尺，当大鼠从某一

位置出发后，它可以持续不断整合空间角度和线性

距离来定位自身所处环境中的坐标，了解其在环境

中的具体位置． 因此，网格细胞规则的六边形放电

特性对于大鼠对其所处空间认知、表征同样扮演着

至关重要的角色． 自从 2005 年 Hafting 等［26］于大鼠

内嗅皮层中发现网格细胞以来，研究者们相继提出

了许多关于六边形排列的网格细胞网格野的形成机

理建模方法，这些机理大致分为 2 类: 一类被称之为

吸引 子 模 型［40-47］，另 一 类 被 称 为 振 荡 干 涉 模

型［48-52］．
3. 3. 1 网格细胞吸引子模型

网格细胞的吸引子模型认为神经网络由许许多

多的吸引子构成，而每个吸引子代表的是空间环境

中的某一位置，神经网络通过吸引子的兴奋和抑制

信号来对整个环境进行编码，如图 7［37］所示，圆圈

代表的是吸引子所在位置，箭头代表的是连接强度，

越靠近吸引子兴奋性信号越强，抑制性信号越弱，连

接强度就越大． 相反，离吸引子越远抑制性信号越

强，兴奋性信号越弱，连接强度也就越小［53］．

图 7 吸引子位置及连接强度

Fig． 7 Attractor positions and the connection strength

内嗅皮层中主要神经元网格细胞的很多特征在

很大程度上能够印证吸引子理论． 内嗅皮层中的网

格细胞排列是具有特异性的，Hafting 等［26］发现在内

嗅皮层中相邻的网络细胞间距和定向相同，位相却

是随机变化的，沿着内嗅皮层背腹轴方向网格细胞

的间距是逐渐变大的． 由此可以推测出沿内嗅皮层

背腹轴方向有大量的网格细胞集群，每个网格细胞

集群间距、定向相同，位相随机变化． 相邻网格细胞

集群间网格野的间距是连续性变化的． 吸引子理论

阐明了内嗅皮层中网格细胞位相变化的随机性，不

同网格细胞集群形成不同吸引子单元来对空间环境
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进行表征．
吸引子模型既简单又形象，这对于研究者深入

研究网格细胞放电结构特征具有启迪作用，但是必

须认识到该模型并不能真正有效反映出网格细胞放

电机理． 因此，引入了网格细胞网格野的另外一种

形成机理———振荡干涉模型．
3. 3. 2 网格细胞振荡干涉模型

能够正确表达网格细胞网格野形成机理的另外

一类模型是振荡干涉模型． 当大鼠在其所处空间环

境中自由运动时，神经生理学实验记录到内嗅皮层－
海马结构中的脑电图表现为 8 ～ 12 Hz 的 theta 波振

荡［54］，而 theta 波与大鼠记忆功能和空间行为密切

相关［55］． 1993 年 O’Keefe 等［56］发现当大鼠在位置

细胞位置野范围内运动时，位置细胞会表现为 theta
波振荡放电活动［56］． 随后于 2006 年 Hafting 等［26］

发现当大鼠在网格细胞网格野范围内运动时，网格

细胞同样会表现为 theta 波振荡放电活动． theta 波

隶属于被称为潜意识的脑电波，该波不仅具有记忆

的功能，还在一定程度上能够影响动物自身的知觉、
情绪等［57］． Koening 等［58］、Brandon 等［59］曾对大鼠

进行过局部麻醉实验，实验结果表明当 theta 波振荡

频率降低时，内嗅皮层中网格细胞周期性重复放电

结构特征消失不见． 内嗅皮层深层从头朝向细胞得

到头朝向信息后，各头朝向细胞所投射过来的方向

信息由 内 嗅 皮 层 中 神 经 元 的 不 同 树 突 所 产 生 的

theta 波振荡来表征，然后对这些波进行叠加整合处

理得到网格细胞网格野． 基于振荡干涉模型的网格

细胞网格野形成过程可以描述为: 内嗅皮层中网格

细胞接收来自于头朝向细胞所表征的方向信息，头

朝向细胞所表征的方向信息由内嗅皮层中神经元的

不同树突所产生的 theta 波振荡来表示，theta 波振

荡调整后得到体现在各个头朝向细胞偏好方向上的

空间线性振荡波，最后对多个线性振荡波进行交叉

整合得到六边形排列的网格细胞网格野( 如图 8［41］

所示) ，网格野节点即为波峰的重叠点，从而实现大

鼠内嗅皮层中网格细胞对空间环境的编码功能．

4 大鼠脑海马结构在机器人导航中的应用

大鼠脑海马解剖学结构及海马结构中位置细

胞、头朝向细胞、网格细胞的空间放电特征和以上细

胞之间的信息传递为大鼠脑海马结构认知机理在机

器人导航中的应用提供了一定基础，对其深入研究

将有助于提高机器人的智能水平，使其更好地为人

们服务． 据此，建立相对应的一个神经网络模型，利

图 8 网格细胞放电野振荡干涉模型

Fig． 8 Firing field of grid cell based on the oscillation
interference

用该模型所具有的认知特性将其应用于机器人，使

得机器人进入某一环境时能够自主地探索其所处空

间环境，经过不断探索，最终形成其对所处环境的表

征，即成功构建所处空间环境的认知地图，根据认知

地图实现机器人在复杂环境中面向目标对象的导航

任务［60-63］．
2012 年 Erdem 等［63］提出了一种仿大鼠脑海马

结构认知机理的面向目标导航机器人模型，该模型

涉及大鼠脑内嗅皮层、海马、前额叶皮层 3 个区域的

空间细胞． 其中包括有头朝向细胞、网格细胞、位置

细胞和前额叶皮层( prefrontal cortex，PFC) 细胞． 如

图 9 所示为头朝向细胞、网格细胞、位置细胞和前额

叶皮层细胞所构成的神经网络模型．
图 9 描述的是相关空间细胞的连接关系，网格

细胞接收不同头朝向细胞投射来的信息通过振荡干

涉机制得到网格细胞的网格野，然后不同网格细胞

输出的网格野线性叠加会产生高度限制、非周期的

位置细胞放电野． 所形成的位置细胞放电野与前额

叶皮层中有关细胞的连接关系会产生一个位置细胞

地图． 而面向目标对象的机器人导航策略的关键就

在于位置细胞地图表征机制的存在． 那么，环境位

置细胞地图是怎么产生的呢? 一个由头朝向细胞、
网格细胞和位置细胞组成的网络会驱使位置细胞地

图的形成［60］，它主要是通过 Hebbian 学习规则来改

变前额叶皮层中细胞之间的连接权值从而实现编码

环境的拓扑结构． 面对目标导航的机器人到达某一

环境后，首先会通过随机探索逐渐形成所处环境的
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图 9 头朝向细胞、网格细胞、位置细胞和前额叶皮层

细胞所构成的神经网络模型

Fig． 9 Neural network model consisting of head-direction
cells，grid cells，place cells and prefrontal cortex
cells

位置细胞地图，而位置细胞地图则构成了机器人所

处环境的完整表达，在探索阶段完成之后，面对目标

导航的机器人能够根据所形成的位置细胞地图实现

对目标位置的记忆，当机器人到达环境中的某一位

置后会产生若干个候选方向的前向线性预见性轨迹

探测，然后机器人会根据位置细胞所构建的认知地

图和目标位置在前向线性预见性轨迹探测到的若干

个方向中选择某一方向去逼近目标位置点，最终机

器人会成功到达目标位置，从而实现面向目标导航

任务．

5 总结和展望

1) 让机器人具备人一样的认知能力从而去适

应复杂多变的环境是机器人发展的必然趋势，也是

人工智能的一大研究热点． 本文在参考国内外研究

的基础上详细介绍了大鼠脑海马结构解剖图、海马

结构中与环境认知相关的信息传递回路、相关细胞

空间放电特以及空间表征机制． 最后通过举例说明

了海马结构所具有的认知功能在机器人面对目标导

航任务中的应用．
2) 虽然对于大鼠海马结构认知机理的研究已

经持续多年，但是对于大鼠海马结构环境认知机理

的了解还是很有限的，要完全理解海马结构的认知

机理还有很长的路要走． 应该在已有认知机理的基

础上继续深入研究，争取从更深层次上去理解海马

结构认知机理，这对于机器人导航、路径规划等具有

重要意义．
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