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R7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」

（出典）https://www.mext.go.jp/content/20250228-mxt_chousei01-000040506_5.pdf



研究領域の背景 1/2
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• 強化学習（Reinforcement Learning）

– ETH ZurichのAnymal研究（Science Robotics, 2021）で
歩行ロボットの全身制御が急激に成長

• Sim2RealとQDDモータとの組み合せで一般技術として普及

• 世界中の多くの機関（特に中国企業）で再現

• 模倣学習（Imitation Learning）

– ここ数年、基盤モデルの文脈とともに急激に成長

• PI0〜PI0.7 (Physical Intelligence)

• GR00T (NVIDIA)

• GEN-0, 1 (Generalist AI)

• …



研究領域の背景 2/2
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• データドリブンのEnd to Endの実世界AIシステム研究
– 知能の本質的理解と”身体知能”

• 基盤モデルの持つ問題点（大量データが必須、長期継続学習が困

難、言語・記号の本質的理解、等）と関連する、数理モデリング

や人間理解研究（認知発達ロボティクス、記号創発ロボティクス

、計算論的精神医学、等）

– 異分野の研究領域の融合
• 言語、画像、映像、音声、制御、センサー、アクチュエータなど

多分野の研究者が、End to Endの実世界AIシステムの研究開発を通

して融合

• 分野間での価値観（学術的理解、課題解決）に関する相互理解



研究領域の概要
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領域名：実環境知能システムを実現する基礎理論と基盤技術の創出

（略称：実環境知能システム）

本研究領域は、実環境・物理空間における多様かつ予測困難な状況変化に対して柔軟

かつ安全に対応できる高度な知能システムの構築に向けた基礎学理と基盤技術の創出を

目指します。

近年の超大規模深層学習に基づく生成AI技術は、サイバー空間を中心とした人の知的

活動全般に急速な変革をもたらす一方で、実環境や物理世界における社会実装は十分に

は進んでいません。本研究領域では、AI技術とロボティクスやIoT技術との融合により

AIに身体性を付与するなど、知能、機械、数理、制御、計算、通信、神経科学等の学術

分野の融合・連携により、実環境・物理空間に対応可能な知能システム構築に資する研

究開発を推進します。

具体的には、実環境に柔軟に対応できるAIモデル開発、知能と身体機能・駆動機構シ

ステムの融合、実環境知能システムを支えるシステム基盤構築等の課題において、分野

横断的かつ国際的な協調・共創による革新的な研究開発に取り組みます。それにより、

将来的に製造・流通・モビリティ等における社会課題の解決やイノベーション創出に寄

与します。



（3）AIを支えるシステム基盤構築

AI技術とロボティクス・IoT技術の融合を実現するための
システム要素技術に関する研究開発

研究開発の目標
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以下(1)、(2)、(3) のいずれかを重視した、もしくは (1)、(2)、(3) を組み合わせた、
AIと機械（ロボット、IoT等）をはじめとする諸分野との融合研究を推進

（1）実環境に柔軟に対応できる
AIモデル開発

（2）知能と身体機能・駆動機能
システムの融合

AI基盤モデルの実環境適用における課題
（資源効率性、想定外の動的変化への対応等）

を克服した次世代のAIモデルの研究開発

知能と身体機能・駆動機構システムの
融合における課題

（リアルタイム性、エッジの知能化等）
に関する研究開発

実環境に柔軟に対応できる知能システムの開発



研究課題例(1/3)
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（1）実環境に柔軟に対応できるAIモデル開発

現在のAIの基盤モデルを実環境で適用する上での課題

（資源効率の悪さや、実環境での想定外の動的な変化への対応、能動的な学習、等）

に取り組み、これらを克服した次世代のAIモデルの研究開発を推進。

• 知覚、行動、推論を統合し、実環境に適応する自律的なマルチモーダルロボッ

ト基盤モデルの構築

• 身体行動を通じて情報を自ら獲得し、段階的かつ継続的に学習・発達する革新

的なAIモデルの開発

• 実世界の文脈に基づいて、言語の多義的な意味を柔軟に解釈できるAIモデルの

開発

• 自己の身体表現を獲得・拡張し、道具を使うことで高次スキルを発揮できるAI

モデルの開発

＜関連する技術キーワード＞
ロボット基盤モデル、End-to-Endモデル、世界モデル、模倣学習、強化学習、
不確実性処理、能動的推論、転移学習、継続学習、長期動作生成、認知発達ロボティクス、
記号創発ロボティクス、エージェント協調、AIモデルセキュリティ・リスク分析 等



（2）知能と身体機能・駆動機能システムの融合
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知能（AI）と身体機能・駆動機構システムのリアルタイム性を実現するための

研究開発や、機械の各部位（エッジ）の知能化に関する研究開発を推進

• AIによる動作データ収集に適した、強靭さ（高トルク）と柔軟さを兼ね備えた

先端アクチュエータ開発

• AIによる動作データ収集に適した、様々な動作に対応し、長期間使用できる耐

久性の高い多様なセンサーシステムの開発

• AIの計算負荷を軽減するための身体構造設計、物理的要素を活用したリザバー

コンピューティング技術などの研究開発

• AIによる実ロボットの動作生成を支援する、ローカルでの推論と予測を行うエ

ッジAIシステムの開発

＜関連する技術キーワード＞
擬似ダイレクトドライブモータ、触覚センサー、物理リザーバーモデル、
基盤モデル圧縮・分散化・量子化 等

研究課題例(2/3)
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（3）AIを支えるシステム基盤構築

機械の各部位の知能（AI）やセンサ群をつなぐネットワークの堅牢性や

高効率性、安定性等を実現するためのシステム要素技術に係る研究開発を実施

• 大規模ロボット基盤モデルの学習を効率的に進めるためのデータフォームと管

理フレームワークの研究開発

• 複数のAIロボットシステムと、高性能計算サーバーを安定してリアルタイムで

接続可能な通信ネットワークの研究開発

• AIロボット内部の複数のコンポーネントを効率よく制御するための分散システ

ム、ロボットOSの研究開発

＜関連する技術キーワード＞
コンピューティング（エッジAIデバイス）、ロボットOS、分散協調処理、リアルタイム処理、
ネットワーク制御、運用管理（ML-OPS） 等

研究課題例(3/3)



CREST研究領域のイメージ
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CREST研究の位置づけ
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ロボット基盤モデルのための
オープンなデータ収集のエコ

システム（短期）

実環境に柔軟に対応できる
知能システム実現のための学
理・原理の探求と新しい技術

潮流の創出（長期）

社会実装

Embodied AI
システムが創る

未来社会

CREST「実環境知能システム」
のターゲット

相互連携

一般社団法人AIロボット協会
（AIRoA）のターゲット



領域アドバイザー
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氏 名 所 属 ・ 役 職

大須賀 公一 大阪工業大学 ロボティクス＆デザイン工学部・教授

岡田 浩之 東京情報デザイン専門職大学 情報デザイン学部・教授

小野 智弘 ＫDDI総合研究所 Human-Centered AI研究所・所長

金崎 朝子 東北大学 大学院情報科学研究科・教授

木村 啓二 早稲田大学 理工学術院・教授

島崎 秀昭 京都大学 大学院情報学研究科・准教授

中臺 一博 東京科学大学 工学院システム制御系・教授

南澤 孝太 慶應義塾大学 メディアデザイン研究科・教授



尾形CREST 2025年採択課題
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• 神田 元紀 氏（東京科学大学 総合研究院 教授）
– "AIが創薬研究をするための「生きている研究室」の開発”

• 田中 由浩 氏（名古屋工業大学 大学院工学研究科 教授）
– "高度技能ロボットを実現する身体融合学習基盤の創出”

• 堂前 幸康 氏（産業技術総合研究所 情報・人間工学領域 
チーム長）
– "身体が考えるロボット基盤モデル：MORAL”

• Ho Anh Van 氏（北陸先端科学技術大学院大学 先端科学技
術研究科 教授）
– "Cross-X: AI駆動型の触覚・近接センシングおよび適応的コンポ
ーネントによる、多様な形態に対応した身体知能の実現”

• 細田 耕 氏（京都大学 大学院工学研究科 教授）
– "ソフト身体性により生成される実世界適応知能"



想定する研究の進め方
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⚫ AI分野と諸分野との融合・協働により、現在のAIが抱える課題の根本的な解決に資
する新たな基礎学理の創出や、信頼性や社会受容性も含めた「実環境」に対応でき
る知能システムの実現に資する基盤技術の構築を達成しようとする姿勢を求めます

⚫ 学術コミュニティとしてAI分野と諸分野の融合を進めることで、学問の体系的な進展と、
今後、本分野を先導していく研究人材の育成を推進します。そのため、採択後には、
領域内のチーム間のみならず、同じ戦略目標下で実施するさきがけ研究者との連携・
協調を期待します

⚫ 関連する他の研究領域や事業、研究拠点・学会等との連携による社会・産業・諸分
野との積極的な交流・融合と、本分野における国際コミュニティでの日本のプレゼンス
向上を目指します

⚫ 各チームの成果物のオープン化や領域内での相互利用を期待するとともに、領域内に
おけるベンチマークの設定を検討し、技術プラットフォームの構築と最大化を図ります



研究費と研究期間
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・研究期間：5.5年間（2026年10月から2032年3月末まで）

・予算規模(上限)：総額 3億円（間接経費を除く）

※申請の金額に対して、精査等により調整を行う場合あり



応募に当たっての留意点
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⚫ AIを専門とする研究者と諸分野の研究者とのチーム型研究が対象です
⚫ 「研究課題例」で例示した3つの研究課題に対して、いずれかを重視した提案でも、
（1）～（3）を組み合わせた提案でも問題ありません

⚫ いずれの形式でも現在の生成AI（例えばロボット基盤モデル）との連携・拡張を含
む内容であることを期待します

⚫ 技術課題の本質的・根本的解決を目指しているか、既存技術の限界の突破を目指
す挑戦的な提案であるかという点を重視します

⚫ 異分野研究者との融合や、チーム内の若手研究者育成に向けた具体的な方案につ
いて、積極的に評価します

⚫ 提案研究において想定する実環境を明らかにするとともに、挑戦する技術課題と目指
す社会貢献のビジョンを明記してください

⚫ 5.5年間の達成目標および3年後のマイルストーンについてできるだけ具体的に記載
してください

⚫ シニア研究チームに加え、若手研究チームからの挑戦的な研究提案を期待します

＜提案内容について＞

＜チーム構成等について＞



研究提案をお待ちしています

ご静聴ありがとうございました！
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