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ChatGPTとBard (Gemini)

Geminiは、⾔語を基盤にするので
はなく、動画、⾳声、⾔語などを統
合した基盤モデルを採⽤
性能が劇的に向上している。
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現実か虚実か（⾝体性）
¡ 現在の⽣成AIには”学習データ”に現実と虚実の区別がない
¡ ⼈間に”忖度”して計算結果を変えてしまうこともある

¡ 仮想世界は（都合によって）可変で良いが、現実は不変
¡ “⼼頭滅却すれば⽕もまた涼し”→ そのままでは”焼死”する。。。

¡ 現実世界への能動的適応は”⾝体”の存在によって不可避になる



世界の動き (2018-2023)

Google Robot Classroom

Optimus, Tesla
1X, OpenAI

2023/9/4のスライドより
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RT-X

¡ 史上最⼤のオープンソースロボット
データセット
¡ 2023年10⽉3⽇リリース
¡ 東⼤JSKを含む世界の33研究機関
¡ 22種類のロボットハードウェア
¡ 527種類のスキル(?)
¡ 100万種類のエピソードを網羅
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マニピュレーションでは模倣学習が世界の趨勢

ALOHA (Stanford, UC Berkeley, Meta) 2023.3.28 TRI 2023.9.15

Optimus (Tesla) 2023.9.4 GELLO (UC Berkeley) 2023.9.26



（無闇に）
たくさん集めればいいのか︖
¡ ⾝体性の違いをどう考慮するか︖

¡ ピッキングだけならエンドエフェクタの位置だけでも良い︖（RT-1など）

¡ 意味ある⾏為の単位とは何か︖
¡ 動作プリミティブは設計されるものか︖ 動的に⽣成されるものか︖

¡ 発達ロボティクスの視点
¡ 「複雑な⾏為を獲得するための基盤となる⾏為経験（⾝体発達︖）」とは
何か︖
¡ 破滅的忘却 ⇔ カリキュラムラム学習、ファインチューニング
¡ ⾔語モデルの効果的な学習にも貢献する可能性
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発達ロボティクス
⾝体成⻑（学習の境界条件変化）と共に、ど
ういう動作がどういう順番で⾃発的に獲得さ
れていくのか。そこにあるメカニズムは何か。


