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LLMのマルチモーダル化

• 入出力がテキストのみならず，複数のデータ形式
（画像や音声）に対応したものが近年の主流

• 様々なセンサーを組み合わせて処理する能力が向上

入力 出力
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VLAの登場

• Vision-Language-Actionモデル

• センサーデータから実世界のロボットが動かせる！

入力 出力
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エージェンティックAI
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フィジカルAIへの期待の高まり



フィジカルAIの具体例

総務省: https://www.soumu.go.jp/hakusho-
kids/use/economy/economy_11.html

Toyota: https://global.toyota/jp/newsroom/
corporate/26059072.html

ロボット

自動運転デジタルツイン
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KUPACで考えてほしいこと
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