
背景
LLMを物理世界で活用するためには、LLMに身体を持たせ、また、LLMに自身
の身体性やユーザの身体性を理解させる必要があります。

成果の概要
LLMによるロボットのリアルタイム制御を行うことにより、ユーザの曖昧な指
示や、予期しない状況変化への柔軟な対応を実現しました。また、ユーザの身
体行動を理解することにより、ロボットから自発的にユーザを支援することが
可能になりました。

技術のポイント
LLMにロボットの体の動かし方を学習させ、センサなどの情報からLLMの入力を生成し LLMの出力からロボットを
制御することで、ユーザの曖昧な指示や予期しない状況変化へ柔軟に対応

これまでのロボットシステムでは実現できなかった人の身体性や行動の理解を実現。これにより、ロボットからの
自発的なユーザ支援を実現

NTT-LLMの軽量性により、既存のLLMでは困難な、LLMによるロボットのリアルタイム制御を実現

この研究がもたらす未来
ロボットに搭載されたLLMがコツやワザなどの言語化できていない物理作業の知識（身体知）を学び、ロボットがコツ
やワザを用いて未経験の物理作業を行ったり、人へのコツの伝授を実現します。
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P06 ロボットが⼈の⾏動や⾝体的特徴を理解し、シニアや⼦どもなどさまざまな⼈の⽣活をサ
ポートします
⾝体感覚を持つ「tsuzumi」
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