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日本のフィジカルAI戦略

• 人工知能基本計画第Ⅱ期計画（閣議決定: 2026.7）
– AIトランスフォーメーション（AX）の推進
– バーティカルAI（特定分野に特化）
– フィジカルAI（現実空間で動作）

• 経済産業省2027年度概算要求
– AI・半導体・ロボット分野全体: 

• 約1.4兆円〜1.9兆円規模

– フィジカルAI基盤:
• マルチモーダル基盤モデルの開発に約9,000億円

– 戦略事業: 
• 新設する「AIロボティクス戦略事業」に約3,200億円

– 拠点整備: 
• AIロボティクスの中核拠点整備に約1,300億円

– 対象現場: 
• 製造、物流、介護、災害対応、廃炉などの現場へのAI実装を推進

確保した予算を
何のためにどう使うか
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ロボット産業ビジョン2050
（2025.6.2，日本ロボット工業会）



ロボット産業ビジョンが策定する2050年のありたい社会の姿

産業・生活・特殊環境・非常時の観点から2050年のありたい社会の姿を策定

ロボット産業ビジョン20504 4
4

あ
り
た
い
姿

ありたい社会の姿

生活

誰もが安心して暮らせる、やりがいと生きがいのあるウェルビーイングが実現されたサステナブル社会

生きがいとやりがい、多様な自己実現ができる
個人と社会のウェルビーイングが実現された社会

安全と安心、人とロボットが協働して
暮らしを支えていくサステナブル社会

生産 特殊環境 非常時

多様な働き方

やりがいがあり
楽しい仕事

災害時復旧支援と通信網
による新たな可能性創出

水面・水中監視と
資源管理への安心参加

原子炉関連作業の
安全・効率・安定運用

感染リスク低減＋
時間距離の障壁提言
パンデミック解放社会

人ロボット協働復興によ
る切れ目のない災害対応

破損予防を実現する
インフラ老朽化対応

方
策
イ
メ
ー
ジ

安全安心かつ高効率な
人とロボットの協働作業

人・ロボット・AIの適切な役
割分担でやりがいある仕事へ

誰でも使えるロボット
誰でもできる

システムインテグレーション

社会・働き方・行動変革
カーボンニュートラル対応

身体的・時間的制約を超えた
活動をAIロボットで可能に

人の生活を支援
するAIロボット

高信頼・高効率なスマート
交通、物流、公共・行政

システム

AIロボット・VRアバター・人
で構成された開かれた
コミュニティ

AUVやROV等
を用いた高度位置計測

ロボット筐体の耐放射線
対策

新たな産業創出のための
人材育成

ロボット無人化技術構築

平時・非常時相互共通基盤
ロボット構築

政府自治体継続的支援

ロボットによるインフラ
点検自動化

遠隔作業による
感染リスク低減

サステナブル

安全・安心・高効率な
交通・物流・公共・行政

多様な個人の自己実現

生きがいがあり
楽しい生活

誰でも、どこからでも、い
つでもコミュニティに参加

安全・安心・高効率な
多品種生産サービス提供

人とロボットの共生

安全で信頼される
人ロボット共生社会

ロボットが人の生活に
自然に溶け込む

ロボットが人と同じ
活動空間で共生する

高機能で人の生活に
深く関わる

安全だけでなく
信頼される仕組み

家事等のAIロボット代行
人々のウェルビーイング向上、
経済的価値創出、持続可能な
社会実現に与えるインパクト

技術開発＋安全基準＋
保険制度の三位一体的仕組み

ELSI＋RRIの観点での
ガバナンス構築

ロボットの高利便性や
有効性の周知
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リニアモデルにおけるダイナミクス

科学

技術イノベーション

人

社会

環境 ሶ𝑒 = 𝑓1 𝑒, 𝑥

ሶ𝑥 = 𝑓2 𝑥, ℎ

ሶℎ = 𝑓3 ℎ, 𝑡, 𝑐

ሶ𝑠 = 𝑓5 𝑠, 𝑝
s: 科学の状態変数
p: 科学技術イノベーション政策

ሶ𝑡 = 𝑓4 𝑡, 𝑠, 𝑝
t: 技術イノベーションの状態変数
p: 科学技術イノベーション政策

h: 人の状態変数
c: 介入（行動変容の促進）

x: 社会の状態変数

e: 環境の状態変数

社会

望ましい社会

社会のダイナミクス

望ましくない

望ましくない
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• 技術的課題

フィジカルAIの社会実装の課題
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フィジカルAIの技術的課題

⚫高品質で豊富なデータの必要性

⚫プロンプト・エンジニアリングにおけるノウハウ

⚫再現性・信頼性

⚫ロボットに必要となる知能はロボットプラットフォーム
にAIを搭載すれば実現できるか？
⚫ Ill-defined, Ill-structured，未知環境への適応的応答
⚫ ノイズ，実時間性
⚫ ブラックボックス化，説明可能性，過学習
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• 技術的課題

• 社会的課題

–実用化・事業化

–安全安心

– ELSI

フィジカルAIの社会実装の課題
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AIの開発・導入が進んだ時に

• 人の生活や働き方はどう変わるか

• 人はどうかわるか

• 人の存在意義はどうかわるか

• 人の役割は何か

• 人のよりよい生活・仕事のために，どのような技
術を開発すべきか

• フィジカルAIの社会実装のために，どのような課
題を解決する必要があるか
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AIの開発・導入が進んだ時に

• 製造業での人の生活や働き方はどう変わるか

• 製造業での人はどうかわるか

• 製造業での人の存在意義はどうかわるか

• 製造業での人の役割は何か

• 製造業での人のよりよい生活・仕事のために，ど
のような技術を開発すべきか

• フィジカルAIの製造業における社会実装のため
に，どのような課題を解決する必要があるか
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