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フィジカルAI の最新動向をフォーカス

フィジカルAIとは何か

フィジカルAIは，AI（人工知能）・

半導体政策の中でも，現実世界の自

動化を担う中核領域として位置付け

られています．高市政権は，危機管

理投資・成長戦略の一環として，

2040年度までに累計370兆円超の官

民投資を推進する方針を掲げていま

す（1）．2026年 6 月に戦略17分野・

62品目の投資促進策を公表し，その

中でもっとも大きな投資額が見込ま

れているのが「AI・半導体」分野で

す．主な製品・技術としては，①フィ

ジカルAI（特にAIロボット），②フィ

ジカル・インテリジェント・システ

ムの中核を担う半導体，③バーティ

カルAI（領域特化型AI）＊1が挙げら

れています．背景には，生成AIの

普及に伴う計算量の増加，データセ

ンタ（DC）需要の拡大，DC向け

半導体需要の拡大があります．今後

フィジカルAIが本格化すれば，現

実世界で動くロボットや機器にも高

度な半導体が必要になります．その

ため，国内で先端・次世代半導体の

生産能力を拡充することが，産業競

争力と経済安全保障の両面から重要

になっています．

改めて，フィジカルAIとは，カ

メラ，センサ，LiDAR（ライダー）＊2，

マイク，触覚センサなどを通じて現

実世界の状態を把握し，AIモデルに

よって状況を理解・判断したうえで，

ロボット，車両，ドローン，建設機

械，搬送機器，産業設備などを制御

するAIシステムを指します．広義

には，自動運転車，ドローン，スマー

ト工場，協働ロボット，サービスロ

ボット，ヒューマノイドロボットな

ども含まれます．本稿では，特にAI

ロボットを中心とした狭義のフィジ

カルAIに焦点を当てます（図 1）．

表 1は，生成AI，従来型ロボット，

フィジカルAIを，扱う対象，入力，

出力，強み，主な制約の観点から比

較したものです．生成AIとフィジ

カルAIの違いについては，生成AI

が主にテキストや画像などのデジタ

ル情報を扱うのに対し，フィジカル

AIは現実世界の物理的タスクを対象

とします．代表例は，倉庫での商品

ピッキング，建設現場での資材搬送，

工場での組立，医療・介護施設での

搬送，商業施設での案内や警備など

です．特徴は，AIの出力が文章や画

像ではなく，移動，把持，搬送，点

検，清掃，組立といった動作として

現れる点にあります．

次に，フィジカルAIと従来型ロ

ボットの違いをみていきましょう．

従来型ロボットは，事前に定義され

現実世界を動かす「フィジカルAI」の現在地： 
技術，実装，プレイヤー（前編）
フィジカルAIは，AI（人工知能）が現実世界を認識し，判断を行い，

物理的なタスクを実行する技術です．前編では，その定義，生成AI

や従来型ロボットとの違い，注目されている背景，技術要素，市場規

模，利用シーンを整理します．併せて，米国，中国，日本の現状を比

較し，米国はAI基盤モデル，中国は量産力・価格競争力・実装の速度，

日本は産業ロボット・精密部品・製造現場の知見に強みがある点を示

し，普及に向けた課題を概観します．
キーワード：#フィジカルAI，#ロボット，#Vision-Language-Action
（VLA）モデル

＊ 1  バーティカルAI：医療，製造，金融な
どの特定の業界や専門業務に特化して
最適化されたAIシステム．

＊ 2  LiDAR：レーザ光を照射してその反射
光が戻るまでの時間を基に，対象物ま
での距離や3次元の形状を測定する
技術．
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た軌道やルールに基づき，安定した

環境下で同じ動作を高速・高精度に

繰り返すことを得意としています．

代表例は，自動車工場の溶接ロボッ

トや塗装ロボットです．これらは高

い生産性を実現しています．ただし，

環境変化への柔軟な対応，未知の物

体の取り扱いといった面では制約が

あります．一方，フィジカルAIは，

環境変化に応じて自ら情報を収集し，

状況を分析し，行動計画を立て，必

要に応じて動作を修正することがで

きます．例えば，倉庫内で商品の配

置が変わっても，AIが画像から対象

物を識別し，最適な位置情報を推論

し，ロボットアームを制御すること

で，タスクを遂行できます．こうし

た柔軟性が，従来型ロボットと異な

る点です．

フィジカルAIが注目される 
背景

フィジカルAIが注目される背景

には，大きく 3 つの要因があります．

第 1 に，AI技術の進化やロボット

技術の高度化，第 2 に，人手不足や

高齢化といった社会課題，第 3 に，

産業競争力や安全保障をめぐる国際

的な競争です（表 2）．
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表 1 　生成 AI・従来型ロボット・フィジカル AI の比較

区分 取り扱う主な対象 入力 出力 強み 主な制約

生成AI デジタル情報 テキスト，画像，音声，
データ

文章，画像，音声，コー
ド等

知識処理，コンテン
ツ生成，対話

現実世界への直接作
用は限定的

従来型ロボット 物理作業 事前設定，制御信号，
限定的センサ情報 決められた動作 高 速 ・ 高 精 度 ・ 反 復

作業
環境変化への適応が
難しいこと

フィジカルAI 現実世界のタスク センサ，カメラ，言語
指示，環境データ

移 動， 把 持， 搬 送，
点検，組立等自律的
動作

状況理解，柔軟な行
動，人との協働

安全性，コスト，デー
タ，実装負荷

出典：手嶋「AIロボットの動向と展望 」（InfocomT&S No.433,2025年 5 月号）図表 2 を加筆（2）

図1 フィジカルAIの概念図
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出典：情報通信総合研究所作成

図 1 　フィジカル AI の概念図
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■AIの進化（知覚AIから生成AI，

そして行動するAIへ）

AIは，画像認識や音声認識などの

“知覚AI”から，文章や画像をつくる

“生成AI”へ発展し，近年は計画を立

ててタスクを遂行する“AIエージェ

ント”へと広がっています．フィジ

カルAIは，この延長線上にある“行

動するAI”です．

また，ロボット技術も高度化して

います．例えば，物を「挟む」だけ

だった従来のロボットハンドから，

人間の手に近い「多指ハンド」へと

進化するなど，動作技術が向上して

います．このロボット技術の高度化

とAIの進化が結びつくことで，AI

の能力は「知る」「つくる」から「動

かす」へ拡張されています．

■社会課題：人手不足・高齢化・現

場作業の担い手不足

フィジカルAIの実装が期待され

る背景には，日本の人手不足があり

ます．こうした人手不足は，日本が

AIロボット開発を推進してきた重要

な理由でもあり，内閣府の「ムーン

ショット目標 3 」（日本の課題に対

する破壊的なイノベーションを生み

出すための国家規模の大型研究開発

制度）でも課題意識として言及され

ています＊3（3）．製造，物流，建設，

介護，医療，警備，清掃，小売，農

業などでは，肉体的負荷が大きい作

業，夜間・休日対応，危険作業，単

調な反復作業で人材確保が難しく

なっています．フィジカルAIは，

人間を単純に置き換えるのではなく，

作業の一部を補完し，危険作業を代

替し，現場全体の生産性を高める技

術として期待されています．

■政策動向と産業競争力

フィジカルAIは，業務効率化に

とどまらず，次世代の産業基盤とし

ても注目されています．ロボット，

半導体，センサ，通信，クラウド，

エッジコンピューティング，AIモデ

ル，ソフトウェア，データ基盤が複

合的にかかわるため，関連する産業

の裾野が広いからです．

各国政府はフィジカルAIの実現

に向けて政策対応を進めています

（図 2）．米国は，ビッグテックを中

心とした民間リスクマネー主導の市

場創出を進めています．また，欧州

はAIルールメイキングを通じた競

争優位性の確立を推進しています．

一方，中国は，国家主導での大規模

な産業政策を実施しています．日本

は，当該分野では出遅れ感があると

の現状認識のもと，前述のとおり，

戦略17分野・62品目の投資促進策

の 1 品目としてフィジカルAIをと

らえ，注力分野として投資を推進し

ています．

米国，中国，日本のフィジカルAI

の強みと課題を示したものが表 3 で

す．米国では，AI基盤モデル，半導

体，クラウド，シミュレーション基

盤を握る企業が，フィジカルAIの

中核技術をリードしています．また，

中国では，ロボット本体の量産，価

格競争力，社会実装のスピードが強

みとされています．これに対し日本

は，産業ロボット，FA機器，精密

部品，センサ，モーター，制御技術，

製造現場の知見といった蓄積を有す

る一方，AI基盤モデルやソフトウェ

＊ 3  内閣府「ムーンショット目標3」では
2050年までに，AIとロボットの共進化
により，自ら学習・行動し人と共生す
るロボットの実現を目標にしており，
その背景として少子高齢化の進展によ
る生産年齢人口の減少を掲げています．

表 2 　フィジカル AI が注目される背景

背景 内容 フィジカルAIにとっての意味合い

1 AI技術の進化 生成AI，マルチモーダルAI※ 1 ，基盤モデル※ 2 ，AIエージェ
ントの進展

認識 ・ 推論 ・ 行動を統合する技術基盤が整いつつあるこ
と

2 社会課題 人手不足，高齢化，危険作業，熟練者不足 自動化 ・ 省人化 ・ 作業支援の需要が拡大

3
産業競争 米中を中心とするAI ・ ロボット開発競争 半導体，AI基盤，データ，ロボットをめぐる国際競争が

激化

政策要請 産業競争力，経済安全保障，地域課題解決 国による研究開発支援 ・ 実証 ・ 標準化の重要性の増大
※ 1  　テキスト，画像，音声，動画，センサデータなど，複数の異なる種類の情報をまとめて処理し，人間のように総合的な理解や判断を行う人工知能（AI）

システム．
※ 2 　大量かつ多様なデータで訓練された，さまざまなアプリケーションの基盤とできる大規模なAIモデル．

出典：情報通信総合研究所作成
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アプラットフォームでは海外勢に後

れを取る可能性も指摘されていま

す＊4．

そのため，日本にとってフィジカ

ルAIは，強みを活かしながら弱み

を補完し，国際競争力を高めたい政

策領域となっています．特に，ロボッ

ト本体，部品，製造業の現場データ，

通信インフラ，エッジ処理技術を組

み合わせ，産業現場に実装可能なソ

リューションとして展開できるかが

鍵となっています．

なお，国別の事業者動向の詳細は

後編で取り上げます．

■市場規模

フィジカルAIの世界市場は，イ

ン ド の 調 査 会 社 Cervicorn 

Consultingによると，2034年には

2025年比で約13倍の約679億ドルに

なると予測されています（図 3）．

背景には，ロボット，センサ，AI

モデルの急速な進化により，機械が

現実世界を認識・学習し，自律的に

行動できる領域が広がっていること

があります．特に，製造，物流，医

療などで人手不足や生産性向上への

対応として自動化需要が高まってい
＊ 4 	�情報通信総合研究所実施の有識者への

インタビュー情報より記載．
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表 3 　米国，中国，日本のフィジカル AI の現状比較

米国 中国 日本

強み
・ �AI基盤モデル（VLAモデル，世界モデル）
・ 半導体（GPU等）
・ クラウド環境

・ �低コスト，量産力を実現するサプライ
チェーン

・ 膨大な実データの収集
・ 社会実装の速さ

・ 精密部品 ・ センサーの高い信頼性
・ 世界トップシェアの産業用ロボット
・ 製造現場の専門的な知見

課題 ・ ハードウェアの製造コスト
・ 物理世界でのデータ収集

・ 精密制御 ・ 耐久性のノウハウ
・ �海外市場でのデータリスクと地政学リス

ク（米国の輸入規制等）

・ ソフトウェア ・ AI人材の不足
・ �データ駆動型の基盤モデルの遅れ（米国，

中国に比べ）※

※�　データ駆動型の基盤モデルについては，AI Robot Association（AIRoA）https://airoa.org/ja/がAI×ロボット基盤モデルとデータエコシステムを世界に発
信することを目的としたプラットフォームの共有と普及をめざし活動を進めている．

出典：�JPI（日本計画研究所）主催「AIロボットの進展と国際競争／日米中比較：フィジカルAI時代のAIロボットの動向と今後の展望」（2026年 4 月 3 日，手嶋，
張）の講演資料を基に作成．https://www.jpi.co.jp/seminar/1773

図2 各国の政策的対応・現状

出典：経済産業省「AIロボティクス検討会」参考資料（2025年10月）より抜粋

https://www.meti.go.jp/shingikai/mono_info_service/ai_robotics/pdf/20251008_2.pdf

図 2 　各国の政策的対応・現状
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ることに加え，協働ロボットやヒュー

マノイドなど，人と同じ空間で働く

ロボットの受容が進んでいることが

市場拡大見通しの要因です．また，

コンピュータビジョン，強化学習，

自然言語処理などの進展により，ロ

ボットが多様な環境で柔軟に動作で

きるようになりつつあること，各国

政府がスマート製造やロボティクス

の導入を支援していることも，成長

要因とされています．

フィジカルAIの技術要素

フィジカルAIは単一の技術では

なく，複数の技術要素が連携してい

ます．大きく分けると，学習，認識，

推論，計画，制御，実行，インフラ

の各層から構成されます（表 4）．

■学習：実世界データとシミュレー

ションデータ

フィジカルAIでは，現実世界で

適切に行動するための学習データが

不可欠です．ただし，ロボットの動

作，把持，歩行，人との協働，現場

環境に関するデータは収集コストが

高く，量も限られます．そのため，

シミュレーションやデジタルツイン

で多様な状況を再現し，現実では取

得しにくいデータを補うことが重要

です．一方，仮想環境と現実には差

があるため，シミュレーションで学

習したモデルを現実世界へ移行する

Sim-to-Realが技術課題となります．

■認識：センサとマルチモーダルAI

フィジカルAIの第一歩は，カメラ，

深度センサ，LiDAR，触覚センサ，

マイクなどからデータを取得し，現

実世界を認識することです．現実環

境では，照明，遮蔽，物体の見え方，

人や物の移動が認識精度に影響しま

す．安全性が重要な現場では，誤認

識が事故につながるため，高い精度

だけでなく信頼性，冗長性，異常検

知能力が求められます．

■推論・計画：世界モデルと行動

予測

フィジカルAIでは，見えている

ものを認識するだけでなく，行動の

結果を予測する必要があります．こ

表 4 　フィジカル AI の技術要素と主な役割・課題

プロセス 技術要素 主な役割 主な課題

学習 実世界データ，シミュレーション，
デジタルツイン 多様な状況への対応能力を獲得 データ不足，Sim-to-Real

認識 カメラ，センサ，マルチモーダルAI 環境 ・ 物体 ・ 人の状態を把握 照明，遮蔽，誤認識

推論 ・ 計画 世界モデル，タスク分解，行動予測 行動結果を予測し手順を決定 不確実性，複雑環境

制御 VLAモデル，制御工学，安全制御 実際の動作に変換 精度，応答速度，安全性

実行 ロボット本体，ハンド，移動機構 物理的作業を遂行 コスト，耐久性，身体能力

インフラ（プロセス横断） エッジ計算，通信，クラウド，運用
管理 複数機器 ・ システムを連携 遅延，信頼性，セキュリティ

出典：情報通信総合研究所作成

図 3 　フィジカル AI の世界市場
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こで重要になるのが，環境の状態，

物体の関係，物理法則，行動結果を

内部的に表現する世界モデルです．

つまり，物体などが物理的にどう振

る舞うかを，モデルの中に予測可能

なかたちで持っているということで

す．ロボットは，実際に動く前に行

動の結果を推定し，目的に合う手順

を選択します．

■制御：Vision-Language-Action

モデル

ロボット制御で注目されているの

が，視覚情報，言語情報，行動情報

を 統 合 す る Vision-Language-

Action（VLA） モ デ ル で す．VLA

モデルは，言語指示や視覚状況に応

じて動作を生成し，従来必要だった

個別プログラミングの負担を減らす

可能性があります．ただし，現場で

は安全性，応答速度，精度，説明可

能性が求められるため，基盤モデル

と制御工学，安全設計，現場ノウハ

ウを組み合わせることが重要です．

■実行：ロボットハードウェアと身

体能力

AIが高度な判断を行っても，実際

に作業する身体が十分でなければ

フィジカルAIは機能しません．ロ

ボットアーム，ハンド，移動機構，

関節，モーター，バッテリー，セン

サ配置など，ハードウェアの性能が

実装可能性を左右します．特に把持

能力やヒューマノイドの移動能力で

は，コスト，耐久性，安全性が大き

な課題です．

■インフラ：エッジ計算・通信・ク

ラウド連携

フィジカルAIはロボット単体で

は完結せず，エッジ計算，通信，ク

ラウド，運用管理基盤と連携して機

能します．現場での即時判断には低

遅延・高信頼な通信が必要であり，

大規模な学習やデータ分析にはクラ

ウドが活用されます．特に人と機械

が同じ空間で働く場合には，システ

ム全体としての信頼性設計が不可欠

です．この点は，日本企業にとって

も事業機会となり得ます．NTTは，

AI 時代を支える次世代インフラ

「AIOWN」の提供を開始していま

す（4）．「AIOWN」は，光電融合技

術をはじめとするIOWN（ネットワー

クそのものの光化）の技術をベース

に，GPU・電力・DC・AIモデル（ソ

フトウェア）までを顧客向けにパッ

ケージングして提供する統合的な

「サービス基盤」です．

フィジカルAIの利用シーン

フィジカルAIの利用シーンは多

岐にわたりますが，短期的には，投

資対効果が見えやすく，作業範囲が

比較的限定され，安全管理がしやす

い産業用途から導入が進むと考えら

れます．特に，物流，製造，建設，

点検，警備，清掃，農業，医療・介

護などが有望領域です（表 5 ）．各

分野の用途，効果，導入上の主な課

題について取り上げます．具体的な

事例は後編で紹介します．

■物流・倉庫：ピッキング，搬送，

仕分け

物流・倉庫は，フィジカルAIの

代表的な導入領域です．EC拡大に

伴い，ピッキング，仕分け，搬送，

検品などの人手不足が課題となって
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表 5 　フィジカル AI の主な利用シーン

分野 主な用途 期待される効果 導入上の課題

物流 ・ 倉庫 ピッキング，搬送，仕分け 人手不足対応，処理能力向上 多様な商品の把持，既存システム連
携

製造 組立，検査，搬送，設備点検 変種変量生産への対応，生産性向上 安全性，精度，ライン停止リスク

建設 資材搬送，配筋，現場巡回 危険作業削減，作業負担軽減 現場環境の変化，耐久性

インフラ点検 橋梁，トンネル，プラント点検 点検効率化，危険区域への対応 異常検知精度，制度 ・ 運用

医療 ・ 介護 搬送，見守り，巡回 職員負担軽減，夜間対応 安全，倫理，プライバシー

小売 ・ サービス 案内，警備，清掃 省人化，サービス品質向上 顧客受容性，混雑環境での安全

農業 ・ 食品 収穫，選別，搬送 労働負担軽減，品質安定 屋外環境，対象物のばらつき

出典：情報通信総合研究所作成
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います．フィジカルAIを活用すれば，

商品を認識し，最適な把持方法を判

断し，ロボットアームで取り出すこ

とが可能になります．また，在庫配

置，作業者の動線，ロボット経路を

データ駆動で最適化することも期待

されます．

■製造：生産活動の支援

製造業では，産業用ロボットが定

型作業を中心に普及してきました．

近年は，製品ライフサイクルの短期

化や変種変量生産への対応が求めら

れ，柔軟な自動化のニーズが高まっ

ています．フィジカルAIは，部品

供給，組立，検査，搬送，設備点検，

段取り替え支援などで，人間の熟練

作業を補助しながら生産性と安全性

を高めることが期待されます．

■建設：資材搬送，配筋，現場管理

建設業は，人手不足，高齢化，危

険作業，現場ごとの環境差といった

課題を抱えており，フィジカルAI

の活用余地が大きい分野です．資材

搬送，測量，配筋，設備点検，進捗

管理，危険個所の監視などで，現場

状況を認識しながら作業計画を調整

する活用が考えられます．これによ

り，作業員の身体的負担や危険区域

での作業を減らし，現場管理の精度

を高めることができます．

■インフラ・設備点検：危険作業の

代替

道路，橋梁，トンネル，発電所，

通信設備，上下水道，プラントなど

の点検も重要な用途です．老朽化す

るインフラの点検・保守需要が増え

る一方，熟練技術者の不足や危険作

業の負担が課題となっています．ロ

ボットやドローンが人の入りにくい

場所でデータを取得し，AIが異常候

補を提示することで，点検の効率化

と精度向上が期待されます．

■医療・介護：搬送，見守り，身体

負担軽減

医療・介護分野では，人手不足と

身体的負担が大きな課題です．フィ

ジカル AI は，まず搬送，見守り，

巡回，物品管理など比較的定型的な

業務から導入されると考えられます．

病院内の物品搬送や介護施設での夜

間巡回を支援できれば，職員の負担

軽減につながります．ただし，人の

安全，尊厳，プライバシーへの配慮

が不可欠です．

■小売・サービス：案内，警備，清

掃，接客支援

商業施設，空港，駅，ホテル，オ

フィスビルなどでは，案内，警備，

清掃，巡回，在庫確認，接客補助な

どへの活用が見込まれます．ロボッ

トが人の流れや混雑状況を認識し，

適切な経路で移動する，利用者の質

問に応じて案内する，異常を検知し

て警備員に通知する，といった対応

が可能になります．一方で，顧客受

容性，混雑環境での安全，多言語対

応が課題です．

■農業・食品：収穫，選別，搬送

農業・食品分野では，収穫，除草，

農薬散布，選別，搬送などにロボッ

ト活用の余地があります．屋外環境

や農作物の形状・成熟度のばらつき

により自動化は難しい一方，人手不

足を背景に省力化への期待は大きい

といえます．画像認識により成熟度

を判断し，傷つけずに収穫する技術

や，食品工場での把持，異物検査，

盛り付け，包装への応用が期待され

ます．

■産業構造への影響

フィジカルAIの普及は，単にロ

ボットの市場を拡大するだけでなく，

産業構造にも影響を与える可能性が

あります．

第 1 に，労働集約的だった現場業

務の一部が，資本設備とソフトウェ

アによって代替・補完されていくと

考えられます．第 2 に，現場データ

が蓄積され，業務改善や新たなサー

ビス開発に活用される可能性があり

ます．第 3 に，ロボット単体の販売

にとどまらず，運用サービス，保守，

デ ー タ 分 析， 業 務 設 計 を 含 む ソ

リューション型ビジネスが台頭する

可能性があります．

特に重要なのは，これまで人間の

暗黙知に依存していた現場業務が

データ化される点です．センサやロ

ボットを通じて作業データが蓄積さ

れれば，作業の標準化，品質管理，

予測保全，教育訓練などに活用でき

ます．一方，当面は人間を完全に置

き換えるのではなく，ロボットが作

業の一部を補助し，人間が例外対応，

判断，監督，改善活動を担うかたち

が現実的です．そのため，人とAI

ロボットの役割分担を設計すること

が重要になります．
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普及に向けた課題

フィジカルAIには大きな可能性

がある一方で，普及には複数の課題

があります（図 4）．

第 1 に，コストです．ロボット本

体，センサ，計算資源，システム連

携，現場カスタマイズ，保守を含め

ると導入費用は高くなります．第 2

に，安全性です．現実世界で動くた

め，誤動作が人身事故や設備損傷に

つながる可能性があります．第 3 に，

データの制約です．現場ごとの違い

や機密性がデータ蓄積の障壁となる

場合があります．第 4 に，実装工程

の複雑さです．業務設計，動線設計，

既存システム連携，従業員教育，保

守体制が必要です．第 5 に，社会受

容性や責任分担です．事故時の責

任，個人情報，雇用，心理的抵抗な

ども重要な論点です．

前編のまとめ

フィジカルAIは，AIがデジタル

空間から現実世界へ拡張する重要な

潮流です．生成AIが文章や画像を

生成する技術として普及したのに対

し，フィジカルAIは，認識，推論，

計画，制御，実行を通じて物理的な

タスクを遂行します．その背景には，

AI技術の進化，人手不足，国際競争

の激化，政策的要請があります．日

本にとっては，社会課題への対応と

産業競争力の再構築の両面で重要な

技術領域です．

利用シーンは，物流，製造，建設，

インフラ点検，医療・介護，小売・

サービス，農業・食品など多岐にわ

たります．短期的には，作業範囲が

明確で投資対効果を示しやすい用途

から導入が進むと考えられます．一

方，普及にはコスト，安全性，デー

タ，実装負荷，制度，社会受容性と

いった課題があります．基盤モデル

やロボット本体の性能だけでなく，

業務設計，通信・計算インフラ，安

全設計，運用ノウハウを含む総合的

な実装力が問われます．

後編では，こうしたフィジカルAI

をめぐる世界の主要プレイヤー，米

国・中国・日本の業界構図，普及に

おける課題への対策，日本企業の勝

ち筋について整理します．
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図4 フィジカルAIの課題
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安全性

人や設備へのリス
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フェイルセーフ※，
認証，
運用ルール

データ不足

実世界データが
少ない

シミュレーション，
データ共有，
現場学習

実装負荷

現場調整・システ
ム連携が必要

SI，標準化，
導入支援

社会受容性

人との協働，雇用，
プライバシー

説明，教育，
倫理設計

責任分担

事故・誤作動時の
責任が不明確

契約，制度整備，
ログ管理

課題

内容

対応の
方向性

※※ 人が装置や設備のトラブルによって人命リスクを負わないように配慮する設計方法のこと．

出典：情報通信総合研究所作成

※図はすべてそのまま
掲載予定ですので，使
用許諾をお願いします．

図 4 　フィジカル AI の課題


