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１．国内のAI・ロボットの基礎・基盤研究の歴史
AI研究（ニューラルネットワーク関連）

●1973年
世界初のヒューマノイドロボット
WABOT-1を発表（早稲田大学）
https://www.humanoid.waseda.ac.jp/booklet/kato_2-j.html

ロボット研究（人型二足歩行関連）

●1967年
誤差逆伝播法や深層学習の源泉となった数理的手法「確率
的勾配降下法」に関する論文（甘利俊一博士）

●1972年
連想記憶を可能にする数理モデルの論文を発表（甘利俊一
博士、中野馨博士）

●1980年
深層畳み込みニューラルネットワークの源泉となった数理モデル
「ネオコグニトロン」を発表（福島 邦彦博士）

●1984年
両手両足で電子オルガンを演奏
WABOT-2を発表（早稲田大学）
https://www.humanoid.waseda.ac.jp/booklet/kato_2-j.html

・我が国においては、先駆的なAI・ロボットの基礎・基盤研究を創出してきた実績がある。
・ベースは、数理科学、情報科学、機械工学、脳科学等。
・基礎基盤的な研究がAI・ロボットにおけるイノベーションの源泉となっている好事例。
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２．部会におけるAI・ロボット関連の議論の経緯
第10回 令和5年5月25日 議題5.生成系AIによる研究DXの加速について

【資料5-1】生成系AIについて
【資料5-2】生成系系AI科学研究への波及

第11回 令和5年6月21日 議題1.生成系AIによる研究DXの加速について
【資料1-1】生成系AIによる研究DXの加速について―国の検討状況
【資料1-2】基盤モデル・生成AIに関する基礎研究課題
【資料1-3】基盤モデルとAI・ロボット駆動科学
【資料1-4】AIがノーベル賞を取る日

第12回 令和5年8月10日 議題1.生成AIに関する研究開発の方向性について
【資料1】生成AI研究開発の方向性について
【参考資料2】AIに関する暫定的な論点整理
【参考資料3】AI関連の主要な施策について（案）

第13回 令和6年1月17日 議題1.令和6年度政府予算案及び令和5年度補正予算について（基礎科学関係）
【資料1－1】生成AIの研究開発について

第14回 令和6年5月16日 議題2. AIの研究開発力強化の方向性について
【資料2-1】基盤モデル後のAI研究開発動向
【資料2-2】AIロボットの研究開発動向（米欧中）
【資料2-3】AIロボットの研究推進に関する政策的動向

第15回 令和6年6月11日 議題1. AIの研究開発力強化の方向性について（Physical Intelligence研究）
【資料1-1】フィジカル・インテリジェンス研究（仮称）について
【資料1-2】フィジカルAIシステムに関する基礎研究課題
【資料1-3】真に人間のためになる次世代AIへ：身体性に基づく開かれた知能と道徳観の発達的構成論

第16回 令和6年8月6日 議題2. Physical Intelligence研究開発の方向性について
【資料2】フィジカル・インテリジェンス研究（革新的なAIロボット研究）について

第17回 令和7年1月31日 議題2.令和7年度政府予算案及び令和6年度補正予算について（基礎科学関係）
【資料2-5】生成AIをはじめとするAI開発力の強化
【参考資料3-1】フィジカル・インテリジェンス研究（革新的なAIロボット研究）について

第18回 令和7年7月7日 議題4. AI for Scienceの取組について
【資料4】科学研究基盤モデル開発プログラム（AGIS）と国内外の取組
【参考資料3】生成AIをはじめとするAI開発力の強化

第19回 令和7年9月5日 議題1.ムーンショット型研究開発事業 目標3の見直し
【資料1】ムーンショット型研究開発事業 目標3の見直し

https://www.mext.go.jp/content/20230525-mxt_kiso-00029966_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230525-mxt_kiso-00029966_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230525-mxt_kiso-00029966_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230525-mxt_kiso-00029966_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230525-mxt_kiso-00029966_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230525-mxt_kiso-00029966_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230525-mxt_kiso-00029966_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230525-mxt_kiso-00029966_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230525-mxt_kiso-00029966_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230525-mxt_kiso-00029966_12.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230525-mxt_kiso-00029966_12.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230525-mxt_kiso-00029966_12.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230525-mxt_kiso-00029966_12.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230525-mxt_kiso-00029966_12.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230525-mxt_kiso-00029966_12.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230525-mxt_kiso-00029966_12.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230525-mxt_kiso-00029966_12.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230525-mxt_kiso-00029966_12.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_2.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_2.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_2.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_2.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_2.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_2.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_2.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_2.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_2.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_3.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_3.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_3.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_3.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_3.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_3.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_3.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_3.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_4.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_4.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_4.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_4.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_4.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_4.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_4.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230620-mxt_kiso-000030314_4.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230810-mxt_kiso-000031358_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230810-mxt_kiso-000031358_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230810-mxt_kiso-000031358_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230810-mxt_kiso-000031358_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230810-mxt_kiso-000031358_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230810-mxt_kiso-000031358_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230810-mxt_kiso-000031358_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230810-mxt_kiso-000031358_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230810-mxt_kiso-000031358_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230810-mxt_kiso-000031358_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230810-mxt_kiso-000031358_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230810-mxt_kiso-000031358_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230810-mxt_kiso-000031358_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230810-mxt_kiso-000031358_8.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230810-mxt_kiso-000031358_8.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230810-mxt_kiso-000031358_8.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230810-mxt_kiso-000031358_8.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230810-mxt_kiso-000031358_8.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20230810-mxt_kiso-000031358_8.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240117-mxt_kiso-000033546_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240117-mxt_kiso-000033546_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240117-mxt_kiso-000033546_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240117-mxt_kiso-000033546_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240117-mxt_kiso-000033546_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240117-mxt_kiso-000033546_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240117-mxt_kiso-000033546_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240117-mxt_kiso-000033546_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240117-mxt_kiso-000033546_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_7.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_7.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_7.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_7.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_7.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_7.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_7.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_7.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_7.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_8.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_8.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_8.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_8.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_8.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_8.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_8.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_8.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_9.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_9.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_9.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_9.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_9.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_9.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_9.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240516-mxt_kiso-000035946_9.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_2.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_2.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_2.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_2.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_2.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_2.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_2.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_2.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_2.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_3.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_3.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_3.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_3.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_3.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_3.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_3.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_3.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20240611-mxt_kiso-000036446_3.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250129-mxt_kiso-000040094_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250129-mxt_kiso-000040094_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250129-mxt_kiso-000040094_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250129-mxt_kiso-000040094_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250129-mxt_kiso-000040094_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250129-mxt_kiso-000040094_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250129-mxt_kiso-000040094_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250129-mxt_kiso-000040094_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250129-mxt_kiso-000040094_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250129-mxt_kiso-000040094_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250129-mxt_kiso-000040094_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250129-mxt_kiso-000040094_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250129-mxt_kiso-000040094_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250129-mxt_kiso-000040094_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250129-mxt_kiso-000040094_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250129-mxt_kiso-000040094_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250129-mxt_kiso-000040094_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250129-mxt_kiso-000040094_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250129-mxt_kiso-000040094_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250129-mxt_kiso-000040094_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250707-mxt_kiso-000043998_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250707-mxt_kiso-000043998_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250707-mxt_kiso-000043998_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250707-mxt_kiso-000043998_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250707-mxt_kiso-000043998_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250707-mxt_kiso-000043998_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250707-mxt_kiso-000043998_6.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250707-mxt_kiso-000043998_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250707-mxt_kiso-000043998_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250707-mxt_kiso-000043998_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250707-mxt_kiso-000043998_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250707-mxt_kiso-000043998_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250707-mxt_kiso-000043998_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250707-mxt_kiso-000043998_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250707-mxt_kiso-000043998_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250707-mxt_kiso-000043998_11.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250905-mxt_kiso-000044662_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250905-mxt_kiso-000044662_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250905-mxt_kiso-000044662_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250905-mxt_kiso-000044662_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250905-mxt_kiso-000044662_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250905-mxt_kiso-000044662_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250905-mxt_kiso-000044662_1.pdf
https://www.mext.go.jp/content/20250905-mxt_kiso-000044662_1.pdf


4
©2024 CRDS

フィジカルAIシステムの発展の方向性・シナリオ

AI
より多様で複雑な実世界タスクの実行

(動作の種類拡大・繊細化・高速化)

よ
り
多
様
で
複
雑
な
実
世
界
環
境
へ
の
対
応

(

場
の
広
が
り)

人間に可能な程度
の

実世界環境・タス
ク

シナリオA

シナリオB: 多様な実世界タスクをこなす
フィジカルAIシステム
ある程度限定された環境のもとで、1台のシステムが様々なタスクを実行で
きるようにする。タスクに応じた様々な動作、繊細な動作、高速な動作を追
求する。人間にはできないようなタスク・動作まで実現。
[想定する適用例] 産業用ロボットの知能化 (セル生産、職人技の学習など)

シナリオC: 実世界で人間と協働・共進化する
フィジカルAIシステム
人間のような知能・身体性・対話能力等を備え、人間の代わりに／人間と協働で
様々なタスクを担えるようにする。人間自体を理解するためのサイエンス研究面も
含み、能動的に学習し、発達・共進化するフィジカルAIシステムへと発展させる。
[想定する適用例] 発達・共進化 (日本発の認知発達ロボティクス研究)

シナリオA: 多様な実世界環境で稼働する
フィジカルAIシステム
タスクの種類は、ある程度限定されているが、環境や条件に多様性・複雑性・変動
性・不完全性があっても、ロバストにタスクを遂行できるようにする。人間が立ち
入れない環境でさえ稼働可能。
[想定する適用例] 屋外ロボットの知能化 (農業、インフラ保守点検など)

（物理的な身体機能を獲得したAIシステム）

シナリオC

シナリオB

※上記画像は生成AIを用いて作成した ［CRDS資料をもとに文科省にて一部改変］

（出典：第1５回基礎研究振興部会 CRDS 茂木強フェロー御説明資料）

科学技術・学術審議会
基礎研究振興部会（第17回）

令和7年1月31日
参考資料3-1 p18 再掲
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２．AI・ロボットの研究の動向例
AI研究 ロボット研究

例：リザバー計算
再帰的ニューラルネットワークの特殊なモデルを一般化した概念で、極めて高速な学習を可能にする

（出展）
https://www.journal.ieice.org/summary.php?id=k102_2_108&year=2019&lang=J （出展）https://www.kyoto-u.ac.jp/ja/research-news/2024-04-25-1

リザバー計算のロボットへの応用例：
多数ある所望のパターンをロボットに学習させたいときに、ある特定のパターンを学習するだけで、それらを一挙に学習するといっ
たような、ロボット制御にかかる学習の本質的な効率化の可能性を示唆

（出展）Scaling Laws for Neural Language [Submitted on 23 Jan 2020]
https://arxiv.org/abs/2001.08361

（出展）Emergent Abilities of Large Language Models[Submitted on 15 Jun 2022 (v1), 
last revised 26 Oct 2022 (this version, v2)] https://arxiv.org/abs/2206.07682

（出展）https://www.youtube.com/watch?v=a6Ix6Vzuk0c
 A Vision-Language-Action Flow Model for General Robot Control [Submitted on 31 Oct 2024 (v1), 
last revised 8 Jan 2026 (this version, v4) https://arxiv.org/abs/2410.24164

大
規
模
・
大
容
量
化
の
例

効
率
化
・
省
計
算
化
の
例

https://www.journal.ieice.org/summary.php?id=k102_2_108&year=2019&lang=J
https://www.kyoto-u.ac.jp/ja/research-news/2024-04-25-1
https://www.kyoto-u.ac.jp/ja/research-news/2024-04-25-1
https://www.kyoto-u.ac.jp/ja/research-news/2024-04-25-1
https://www.kyoto-u.ac.jp/ja/research-news/2024-04-25-1
https://www.kyoto-u.ac.jp/ja/research-news/2024-04-25-1
https://www.kyoto-u.ac.jp/ja/research-news/2024-04-25-1
https://www.kyoto-u.ac.jp/ja/research-news/2024-04-25-1
https://www.kyoto-u.ac.jp/ja/research-news/2024-04-25-1
https://www.kyoto-u.ac.jp/ja/research-news/2024-04-25-1
https://www.kyoto-u.ac.jp/ja/research-news/2024-04-25-1
https://www.kyoto-u.ac.jp/ja/research-news/2024-04-25-1
https://arxiv.org/abs/2001.08361
https://arxiv.org/abs/2206.07682
https://www.youtube.com/watch?v=a6Ix6Vzuk0c
https://arxiv.org/abs/2410.24164


３．AIロボティクス戦略の策定に向けた検討体制（令和8年1月～） 第1回AIロボティクスに関する関係府省
連絡会議，令和8年1月16日，資料4より
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会議，令和8年1月16日，資料1、2より
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３．AIロボティクス戦略の策定に向けた検討体制（令和8年1月～） 第1回AIロボティクスに関する関係府省連絡
会議，令和8年1月16日，資料4より
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３．AIロボティクス戦略（概要）（令和８年３月26日 AIロボティクス関係府省連絡会議 抜粋）
第2回AIロボティクスに関する関係府省連絡
会議，令和8年3月26日，資料3より
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３．AIロボティクス戦略（本文）（令和８年３月26日 AIロボティクス関係府省連絡会議 抜粋）

P12
第１章 ＡＩロボティクス戦略
第４節 総論
2.供給側の基本的な考え方
さらに、ＡＩロボティクス分野の持続的な成長力の確保に向けて中長期的な観点から、産学官が連携しながら研究開発や人材育成を推進する。

P17
第１章 ＡＩロボティクス戦略
第５節 ＡＩロボティクス戦略各論
２. ロボット基盤モデルとデータ循環の枠組みの構築 ：世界最先端のＡＩロボティクスを実現する頭脳の獲得
（施策）
• 持続的な成長力確保に向けた中長期的な研究開発や人材育成
大学・国研等において、ＡＩと機械工学を中心に幅広い分野との連携を通じた知能と身体機能の融合を進める研究開発や、実環境に適応し能動的に学習する知能シ

ステム、AI for Science におけるＡＩロボティクスを活用したラボオートメーション等の開発を推進する。これらの取組を通じて、多様な学問領域の研究者や開発者をＡ
Ｉロボティクス分野に呼び込むなど、次世代を担う人材育成を推進する。

P19
第１章 ＡＩロボティクス戦略
第５節 ＡＩロボティクス戦略各論
４.産学官による研究開発・社会実装・人材育成の中核拠点の整備 ：世界的なＡＩロボティクスの中核拠点（Center of Excellence（ＣｏＥ））
（施策）
• トップ研究者間の異分野融合・ネットワーク形成
ＡＩと機械工学を中心に幅広い分野との連携による研究を通じて、トップ研究者間の異分野融合・ネットワークを形成し、若手研究者の育成や活躍の場の拡大を行う。

P19
第１章 ＡＩロボティクス戦略
第５節 ＡＩロボティクス戦略各論
４.産学官による研究開発・社会実装・人材育成の中核拠点の整備 ：世界的なＡＩロボティクスの中核拠点（Center of Excellence（ＣｏＥ））
（施策）
• 人材育成と産学官連携の強化
また、高専・工業高校等においては、産業界の意見・ニーズを踏まえた人材育成プログラムを通じて、ＡＩ・ロボットに精通した人材育成を推進する。

10

第2回AIロボティクスに関する関係府省連絡
会議，令和8年3月26日，資料1より●文部科学省におけるAIロボティクス戦略における主な取り組み
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４．文部科学省におけるAI・ロボット関連の主な取り組み（研究開発）

戦略的創造研究推進事業(新技術シーズ創出) （JST事業）

国が定めた戦略目標の下、組織・分野の枠を超えた時限的な研究体制(ネットワーク型研究所)を構築し、イノベーションの
源泉となる基礎研究を戦略的に推進。ロボットに関連する戦略目標は以下の通り。
〇戦略目標：自律駆動による研究革新（令和6年度～令和11年度）
自律駆動型の研究開発アプローチの確立を目指し、AI・ロボットを活用した研究開発プロセス
の革新につながる基盤技術の創出、ならびに、AI・ロボットを活用した科学技術の発展を目指す。

〇戦略目標：実環境に柔軟に対応できる知能システムに関する研究開発（令和7年度～令和14年度）

AI×機械を中心に、AI×数理、AI×脳科学、AI×通信など、
AIをキーワードに幅広い分野との連携を進めることで、変化する実
環境に柔軟に対応できる知能システムを開発する。

理化学研究所革新知能統合研究センター（AIPセンター）

現在の AI では対応できない課題解決に向けて、信頼性の低いデータから頑健性の
ある学習・推論を行うことをはじめとした、次世代の基盤技術の実現に向けた研究を
推進する。

(出典）五神理事長提供資料

令和８年度当初予算額 理研の運営費交付金：588億円の内数

令和８年度当初予算額：441億円の内数
（前年度予算額：438億円の内数）

（前年度予算額：577億円の内数）

AI for Scienceによる科学研究革新プログラム 令和7年度補正予算額：370 億円

AI for Science先進国の地位確立に向け、勝ち筋となる重点分野における最先端AI 基盤モデルの開発・
活用等に向けた集中投資と、あらゆる分野での波及・振興及び新たなアイデアへの挑戦への支援を行う。

※ 内閣府の下、関係省庁が連携するムーンショット型研究開発制度において、目標１・３で関連の取組を実施中。目標3は、令和7年
11月のCSTI本会議でのターゲット変更を経て、研究推進を担うJSTが公募を実施し、令和8年5月15日に採択者の決定を公表。
• 目標1：人が身体、脳、空間、時間の制約から解放された社会を実現
• 目標3：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を実現
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５．各国のAI×ロボット研究拠点の例（研究体制・人数規模での整理）
米国 欧州 中国 韓国 日本

●National Institute of Standards and Technology
（NIST） 人数不明

（ドイツ）
Deutsches Forschungszentrum für 
Künstliche Intelligenz GmbH (DFKI)
●Robotics Innovation Center
（約125名の研究者と約52名の学生アシス
タント）

Tsinghua University
（精華大学）
●Institute for Embodied Intelligence and 
Robotics 人数不明
●Vision and Robotics Lab 人数不明
●Intelligent Systems and Robotics Lab
11人（教員、学生）

Korea Institute of Science and 
Technology (KIST)
●Artificial Intelligence and 
Robotics Institute
人工知能センター 18人
ヒューマノイド研究センター22人
計40人（研究員、ポスドク）

東京大学
●次世代知能科学研究センター
（AI Center）113人（教員・研究員）

Massachusetts Institute of Technology（MIT）
●Biomimetic Robotics Lab
8人（教員、ポスドク、学生）

●Robotics Groups
38人（PI）

（ドイツ）
Technical University of Munich（TUM）
●Munich Institute of Robotics and 
Machine Intelligence (MIRMI) – The AI 
Mission Institute (AIM)
（70名以上の教授、毎年500人以上の学生
が入学）

Shanghai Jiao Tong University
（上海交通大学）
●Autonomous  Robot Lab
（教授3人、研究者1人、准教授・助教授3人、
50人以上の研究開発技術者、ポスドク、博士
課程学生、修士課程学生）

Korea Advanced Institute of Science 
and Technology（KAIST）
●KAIROS テストベッド

●KAIST AI 98人（コア教員、提
携教員、招待・非常勤教員、ス
タッフ、客員研究員）

早稲田大学
●次世代ロボット研究機構
105人（機構長、所長、顧問、研究員）

Stanford University（SU）
●Stanford Robotics Center
49人
（ディレクター、委員会、教員、サポートチーム）

（フランス）
Inria center at Université Grenoble Alpes
（INRIA）
●RobotLearn
18人（教員、ポスドク、学生、技術・事
務スタッフ等）

Peking University（北京大学）
●School of Advanced Manufacturing and 
Robotics
49人（教員）

●Open Lab on Human Robot Interaction
45人（教員、ポスドク研究員、技師、学生）

Seoul National University
●Biorobotics Laboratory
教員1人、ポスドク9人、学生35人

大阪大学
●石黒研究室
88人（教員、研究員、事務補佐員、学生）

Carnegie Mellon University（CMU）
●Robotics Institute
1025人
（教員、ポスドク、スタッフ、学生等）

（スイス）
Eidgenössische Technische Hochschule
（ETH）Zürich
●Robotic Systems Lab
65人（研究室のメンバー）

Chinese Academy of Sciences（中国科学院）
●Centre for Artificial Intelligence and 
Robotics 
Hong Kong Institute of Science & Innovation
12人（研究者）

●State Key Laboratory of Robotics 
and Intelligent Systems
107名（研究者、スタッフ、エンジニア）

理研
●革新知能統合研究センター (AIP)フィジカルイン
テリジェンスグループ
63人（チームディレクター、研究員、特別研究員、
客員研究員等）

Oregon State University（OSU）
●Collaborative Robotics and Intelligent Systems 
(CoRIS) Institute
45名以上の教員と180名の大学院生

（イギリス）
University of Oxford
●Oxford Robotics Institute（ORI）
34人（教員、上級研究員、ポスドク、管
理チーム、エンジニア）

産総研
インダストリアルCPS研究センター
●オートメーション研究チーム
31人（研究員、支援アドバイザー、リサーチアシ
スタント、テクニカル、特定フェロー）

●ロボット工学連携研究室
69人（研究員、ポスドク、エンジニア、学生、ア
シスタント等）

●UC Berkeley Mechanical Engineering（UCB）
9人（ロボティクスの教員）

（※CRDSおよびMEXT独自調べ）
・AI研究とロボット研究の両方を組織的に
研究している例を抽出
・人数や人員構成は2026年5月時点
HP公表ベース

・各国では、組織的に・大規模に・学際的にAI×ロボット研究を進めており、特に米国や欧州では多数の学生を擁する大学
も見られる。研究と人材育成の好循環が形成されている。
・日本も学際性や人数規模感としては劣っていないが、教員・研究者のみでの活動や小スペースでの研究活動もやや目立つ。

https://www.nist.gov/robotics
https://www.nist.gov/robotics
https://www.nist.gov/robotics
https://www.nist.gov/robotics
https://www.nist.gov/robotics
https://www.nist.gov/robotics
https://www.nist.gov/robotics
https://www.nist.gov/robotics
https://www.nist.gov/robotics
https://www.nist.gov/robotics
https://robotik.dfki-bremen.de/de/startseite
https://robotik.dfki-bremen.de/de/startseite
https://eir.tsinghua.edu.cn/index.htm
https://eir.tsinghua.edu.cn/index.htm
https://eir.tsinghua.edu.cn/index.htm
https://iiis.tsinghua.edu.cn/en/Research/Research_Groups/Vision_and_Robotics_Lab.htm
https://iiis.tsinghua.edu.cn/en/Research/Research_Groups/Vision_and_Robotics_Lab.htm
https://group.iiis.tsinghua.edu.cn/%7Eisrlab/
https://group.iiis.tsinghua.edu.cn/%7Eisrlab/
https://kist.re.kr/eng/research/airobot.do
https://kist.re.kr/eng/research/airobot.do
https://kist.re.kr/eng/research/airobot.do
https://www.ai.u-tokyo.ac.jp/ja/
https://biomimetics.mit.edu/
https://biomimetics.mit.edu/
https://robotics.mit.edu/
https://robotics.mit.edu/
https://www.mirmi.tum.de/en/mirmi/news/article/robotics-education-at-tum-three-masters-degree-programmes-a-graduate-programme-for-doctoral-students-and-new-ideas/
https://www.mirmi.tum.de/en/mirmi/news/article/robotics-education-at-tum-three-masters-degree-programmes-a-graduate-programme-for-doctoral-students-and-new-ideas/
https://www.mirmi.tum.de/en/mirmi/news/article/robotics-education-at-tum-three-masters-degree-programmes-a-graduate-programme-for-doctoral-students-and-new-ideas/
https://www.mirmi.tum.de/en/mirmi/news/article/robotics-education-at-tum-three-masters-degree-programmes-a-graduate-programme-for-doctoral-students-and-new-ideas/
https://www.mirmi.tum.de/en/mirmi/news/article/robotics-education-at-tum-three-masters-degree-programmes-a-graduate-programme-for-doctoral-students-and-new-ideas/
https://www.mirmi.tum.de/en/mirmi/news/article/robotics-education-at-tum-three-masters-degree-programmes-a-graduate-programme-for-doctoral-students-and-new-ideas/
https://robotics.sjtu.edu.cn/
https://robotics.sjtu.edu.cn/
https://news.kaist.ac.kr/newsen/html/news/?mode=V&mng_no=59710&skey=keyword&sval=%4b%41%49%52%4f%53&list_s_date=&list_e_date=&GotoPage=1
https://news.kaist.ac.kr/newsen/html/news/?mode=V&mng_no=59710&skey=keyword&sval=%4b%41%49%52%4f%53&list_s_date=&list_e_date=&GotoPage=1
https://gsai.kaist.ac.kr/
https://gsai.kaist.ac.kr/
https://www.waseda.jp/inst/fro/
https://src.stanford.edu/
https://src.stanford.edu/
https://team.inria.fr/robotlearn/research/
https://team.inria.fr/robotlearn/research/
https://amr.pku.edu.cn/
https://amr.pku.edu.cn/
https://robotics.pkusz.edu.cn/about/synopsis/
https://www.biorobotics.snu.ac.kr/
https://www.biorobotics.snu.ac.kr/
https://www.biorobotics.snu.ac.kr/
https://www.irl.sys.es.osaka-u.ac.jp/home
https://www.ri.cmu.edu/
https://www.ri.cmu.edu/
https://rsl.ethz.ch/
https://rsl.ethz.ch/
https://www.cair-cas.org.hk/
https://www.cair-cas.org.hk/
https://www.cair-cas.org.hk/
https://www.cair-cas.org.hk/
http://rlab.sia.cas.cn/
http://rlab.sia.cas.cn/
http://rlab.sia.cas.cn/
http://rlab.sia.cas.cn/
http://rlab.sia.cas.cn/
http://rlab.sia.cas.cn/
https://aip.riken.jp/labs/phys_intel/?lang=ja
https://aip.riken.jp/labs/phys_intel/?lang=ja
https://aip.riken.jp/labs/phys_intel/?lang=ja
https://aip.riken.jp/labs/phys_intel/?lang=ja
https://engineering.oregonstate.edu/research/CoRIS
https://engineering.oregonstate.edu/research/CoRIS
https://engineering.oregonstate.edu/research/CoRIS
https://engineering.oregonstate.edu/research/CoRIS
https://engineering.oregonstate.edu/research/CoRIS
https://ori.ox.ac.uk/
https://ori.ox.ac.uk/
https://ori.ox.ac.uk/
https://ori.ox.ac.uk/
https://ori.ox.ac.uk/
https://unit.aist.go.jp/icps/icps-am/
https://unit.aist.go.jp/isri/isri-jrl/jp/
https://me.berkeley.edu/research-areas-and-major-fields/robotics/
https://me.berkeley.edu/research-areas-and-major-fields/robotics/
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５．各国のAI×ロボット研究拠点の例（米国、ドイツ）
例：Stanford Robotics Center（米国 スタンフォード大学）R8.5時点

5つの研究分野：フィールド、家庭用、医療用、労働の未来、教育・文化

●教員の学際性
航空・宇宙工学、バイオエンジニアリング、化学工学、土木工学、コンピュータサイエンス、電気工学、機械工学、医学、持続可能性

●体制 計49人
ディレクター2人、委員会5人、教員34人、サポートチーム（アドバイザー、技術者、マーケティング専門家、マネージャー等）8人

施設：6つの研究ベイ オープンスペース

（出展）https://src.stanford.edu/home

例：Munich Institute of Robotics and Machine Intelligence (MIRMI) – The AI Mission Institute (AIM)（ドイツ ミュンヘン工科大学）
R8.5時点

3つの柱：ロボティクス、知覚、人工知能(AI)
4つの研究分野：健康、労働、モビリティ、環境分野

施設：17の施設（飛行システム、地上システム、水中システム、メカトロニクス、性能・安全、工場、ロボット学習、モーターコントロール、リハビリ、ニューロプロステティクス、
ニューラルインターフェース、サービスロボ、教育）

●主任研究者の学際性
インフォマティクス、組織デザイン、サイバーフィジカルシステム、AIプロセッサ設計、人間工学、自動運転、交通工学、都市デザイン、整形外科、
リモートセンシング、生産工学、生体分子ナノテクノロジー、数値解析、神経学、通信ネットワーク 他

●体制 計161人ほか
理事会5人（ディレクター等）、主任研究者80人、科学スタッフ7人、ポスドク研究員4人、リサーチアソシエイト28人
上級管理職5人、事務7人、ITエンジニア10人、研究プロジェクト管理8人、産業連携7人 等

（出展）https://www.mirmi.tum.de/en/mirmi/home/

https://src.stanford.edu/
https://src.stanford.edu/home
https://www.mirmi.tum.de/en/mirmi/home/
https://www.mirmi.tum.de/en/mirmi/home/
https://www.mirmi.tum.de/en/mirmi/home/
https://www.mirmi.tum.de/en/mirmi/home/
https://www.mirmi.tum.de/en/mirmi/home/
https://www.mirmi.tum.de/en/mirmi/home/
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５．各国のAI×ロボット研究拠点の例（英国、中国）

例：Centre for Artificial Intelligence and Robotics (CAIR)Hong Kong Institute of Science & Innovation（中国 中国科学院香港イノベーション研究所）
R8.5時点

（出展）https://www.cair-cas.org.hk/
低侵襲の柔軟な内視鏡手術ロボットの研究研究分野：AI×ロボット×医療

●研究者の学際性
画像処理、機械学習、生体
認証、顔認証、計算ゲーム
理論、医療用画像解析、外
科用ロボットシステムほか

●体制
研究者12名

例：Oxford Robotics Institute（ORI）（英国 オックスフォード大学）R8.5時点

（出展）https://ori.ox.ac.uk/
https://micaarchitects.com/projects/oxford-robotics-institute
https://micaarchitects.com/projects/the-h-b-allen-centre-keble-college

●研究者の学際性
応用人工知能、関節ロボ、ダイナミックロボットシステム、
自律システム、ボディインターフェースロボット、モバイルロボティクス、
神経科学、脳コンピュータインターフェース、ソフトロボティクス

●体制 計34人
教員9人、上級研究員1人、ポスドク研究員8人、管理チーム8
人、エンジニア8人

H・B・アレン・センター（慈善団体H.B. Allen Charitable Trustによる財政的支援により設立）の施設の一部をロボティクス研究所が借りて運用。
H・B・アレン・センターは学生用寝室、協働学習センター、図書館、研究センター、カフェなどを備え、研究やスピンアウトを支援する最先端の施設を提供。

8つの研究領域で構成

https://www.cair-cas.org.hk/
https://www.cair-cas.org.hk/
https://www.cair-cas.org.hk/
https://www.cair-cas.org.hk/
https://ori.ox.ac.uk/
https://ori.ox.ac.uk/
https://micaarchitects.com/projects/oxford-robotics-institute
https://micaarchitects.com/projects/oxford-robotics-institute
https://micaarchitects.com/projects/oxford-robotics-institute
https://micaarchitects.com/projects/oxford-robotics-institute
https://micaarchitects.com/projects/oxford-robotics-institute
https://micaarchitects.com/projects/the-h-b-allen-centre-keble-college
https://micaarchitects.com/projects/the-h-b-allen-centre-keble-college
https://micaarchitects.com/projects/the-h-b-allen-centre-keble-college
https://micaarchitects.com/projects/the-h-b-allen-centre-keble-college
https://micaarchitects.com/projects/the-h-b-allen-centre-keble-college
https://micaarchitects.com/projects/the-h-b-allen-centre-keble-college
https://micaarchitects.com/projects/the-h-b-allen-centre-keble-college
https://micaarchitects.com/projects/the-h-b-allen-centre-keble-college
https://micaarchitects.com/projects/the-h-b-allen-centre-keble-college
https://micaarchitects.com/projects/the-h-b-allen-centre-keble-college
https://micaarchitects.com/projects/the-h-b-allen-centre-keble-college
https://micaarchitects.com/projects/the-h-b-allen-centre-keble-college
https://micaarchitects.com/projects/the-h-b-allen-centre-keble-college
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５．各国のAI×ロボット研究拠点の例（韓国、日本）

例：次世代知能科学研究センター（日本 東京大学） R8.5時点

（出展）https://www.ai.u-tokyo.ac.jp/ja/about#s1

「動的実世界知能」と「人間的人工知能」を研究の焦点とし、
これを実現するために学際性のある異分野連携・融合体制を構築

●研究者の学際性
数理脳科学、数理工学、循環器
内科学、量子物理学、ユーザーイ
ンターフェイス、複雑系、公衆衛生、
進化、認知科学、科学技術社会
論、経済学、社会心理学、農業
情報、ロボット手術ほか

●体制
教員・研究者113名

例：次世代ロボット研究機構（日本 早稲田大学） R8.5時点

ヒト、人間社会、地球環境における災害、宇宙環境における観測
や探査に貢献可能な統一的なロボットの実現を
目指し、学際的に5つの研究所を構築

●研究者の学際性
スポーツ科学、人間科学、生物
学、リハビリ、微細加工学、医療、
脳神経科学、ヒューマンインタ
フェース、計算機科学、情報通
信、認知発達、経済学、法学、
社会学、航空・宇宙工学、国際
法、材料科学ほか

●体制
教員・研究者105名

（出展）https://www.waseda.jp/inst/fro/about-2/introduction/

例：KAIROS（韓国 韓国科学技術院） 大学（KAIST）×産業界のAIロボットテストベッド R8.5時点

（出展）https://news.kaist.ac.kr/newsen/html/news/?mode=V&mng_no=59710&skey=keyword&sval=%4b%41%49%52%4f%53&list_s_date=&list_e_date=&GotoPage=1
異種物流ロボットシステムの統合運用 カイロス工場サイト

https://www.ai.u-tokyo.ac.jp/ja/about#s1
https://www.ai.u-tokyo.ac.jp/ja/about#s1
https://www.ai.u-tokyo.ac.jp/ja/about#s1
https://www.ai.u-tokyo.ac.jp/ja/about#s1
https://www.waseda.jp/inst/fro/about-2/introduction/
https://www.waseda.jp/inst/fro/about-2/introduction/
https://www.waseda.jp/inst/fro/about-2/introduction/
https://www.waseda.jp/inst/fro/about-2/introduction/
https://news.kaist.ac.kr/newsen/html/news/?mode=V&mng_no=59710&skey=keyword&sval=%4b%41%49%52%4f%53&list_s_date=&list_e_date=&GotoPage=1
https://news.kaist.ac.kr/newsen/html/news/?mode=V&mng_no=59710&skey=keyword&sval=%4b%41%49%52%4f%53&list_s_date=&list_e_date=&GotoPage=1
https://news.kaist.ac.kr/newsen/html/news/?mode=V&mng_no=59710&skey=keyword&sval=%4b%41%49%52%4f%53&list_s_date=&list_e_date=&GotoPage=1
https://news.kaist.ac.kr/newsen/html/news/?mode=V&mng_no=59710&skey=keyword&sval=%4b%41%49%52%4f%53&list_s_date=&list_e_date=&GotoPage=1
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５．各国のAI×ロボット研究拠点の例（米国アカデミア×日本企業）

（出展）https://www.csd.cmu.edu/news/fujitsu-cmu-launch-joint-center-for-physical-ai

例：米国 カーネギーメロン大学×日本企業（富士通）のフィジカルAI研究センター
カーネギーメロン大学のRobotics Innovation Centerを活用

（14,000m²、リチャード・キング・メロン財団の財政的支援により設置）

●研究者の学際性
言語技術、ロボティクス、機械学習・コンピュータサイエ
ンス、ヒューマンコンピュータインタラクション、
電気・コンピュータ工学、土木・環境工学、哲学ほか

●体制
詳細不明

（出展）https://www.cmu.edu/ric/index.html

https://www.csd.cmu.edu/news/fujitsu-cmu-launch-joint-center-for-physical-ai
https://www.csd.cmu.edu/news/fujitsu-cmu-launch-joint-center-for-physical-ai
https://www.csd.cmu.edu/news/fujitsu-cmu-launch-joint-center-for-physical-ai
https://www.csd.cmu.edu/news/fujitsu-cmu-launch-joint-center-for-physical-ai
https://www.csd.cmu.edu/news/fujitsu-cmu-launch-joint-center-for-physical-ai
https://www.csd.cmu.edu/news/fujitsu-cmu-launch-joint-center-for-physical-ai
https://www.csd.cmu.edu/news/fujitsu-cmu-launch-joint-center-for-physical-ai
https://www.csd.cmu.edu/news/fujitsu-cmu-launch-joint-center-for-physical-ai
https://www.csd.cmu.edu/news/fujitsu-cmu-launch-joint-center-for-physical-ai
https://www.csd.cmu.edu/news/fujitsu-cmu-launch-joint-center-for-physical-ai
https://www.csd.cmu.edu/news/fujitsu-cmu-launch-joint-center-for-physical-ai
https://www.csd.cmu.edu/news/fujitsu-cmu-launch-joint-center-for-physical-ai
https://www.csd.cmu.edu/news/fujitsu-cmu-launch-joint-center-for-physical-ai
https://www.csd.cmu.edu/news/fujitsu-cmu-launch-joint-center-for-physical-ai
https://www.csd.cmu.edu/news/fujitsu-cmu-launch-joint-center-for-physical-ai
https://www.cmu.edu/ric/index.html
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６．AI・ロボット分野における異分野連携・融合と研究環境強化の必要性について

・これまで数学、物理学、機械工学の発展により計算科学、情報科学、制御工学等が発展。
・近年では、計算・情報科学の急進により人工知能研究が加速化し、ソフト（AI）がハード（フィジカル・ロボット）と統合する流れも活発化。
フィジカル（身体性）に基づいた知能に関する研究も実施されている（参考：第15回基礎研究振興部会 資料1-3）。

・他方で、AI・ロボットの社会受容性※1は未だ課題として残っている。特に、過度な生成AIは人や社会に悪影響を及ぼす例も生じている。
社会に受容されるAI・ロボットは、サイバー空間とフィジカル空間を良好に繋ぐ接続点・媒体となり、サイバー空間とフィジカル空間の双
方で自律的に人や社会に良い影響をもたらす存在であるべき。そのようなAI・ロボットの基礎・基盤研究を推進していく必要がある。

・これを推進するためには、AI×ロボットだけでなく、例えば、生物学や人文・社会科学も含めた学際性ある異分野連携・融合が必要。
・異分野連携・融合によりヒトも含めた生物の本質を追求するなど、それぞれの個別の学問が相補的に発展していく学術的価値も見込まれる。
・また、AI黎明期においては、深層学習の源泉となる成果が我が国から創出されているほか、産業用ロボットにおいても我が国は強みとしてき
たところ。しかしながら現在、AI・ロボット分野においては米中の後塵を拝している。この状況を打破していくためには、基礎・基盤的な
研究開発を強化していくのみならず、国際的な認知度やネットワークを強化し、我が国の強みを世界に目に見える形で届けていくことが重要。

・AIロボット分野の持続的な成長力の確保に向けては、産業界とも連携しながら研究環境を強化し、基礎・基盤的な研究開発を通じて、将来
我が国の強みとなる成果を創出していくことが重要。

※1 社会受容性とは、信頼性、確実性、ELSI、安全性などの観点を踏まえ、ヒト・社会が受容すること（第16回基礎研究振興部会，資料2， p5より）

機械工学
物理学数学

ロボットAI

生物学
医学

材料
科学

計算
科学

電気電子
通信

情報
科学

制御
工学

生物進化

知能・認知発達

行動原理

心理学

サイバー空間

現実世界

（AI・ロボットが果たすべき役割）
サイバー空間とフィジカル空間の良好な
接続点・媒体となり、サイバー空間と
フィジカル空間の双方で自律的に人や
社会に良い影響をもたらす。

（現実世界）
過度な生成AIが人や社会に
悪影響を及ぼす例も生じている。

AI・ロボットにおける異分野連携・融合のイメージ サイバー空間とフィジカル空間の接続点・媒体となるAI・ロボット
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