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既存基盤モデルを実際に応⽤してみると：⾃律移動の場合

PointNoMaD: Diffusion-Based Navigation in Constrained Environments, Gauvain Robert, Leyuan Sun, Yusuke Yoshiyasu, Fumio Kanehiro, Robomech2025

・Navigation基盤モデル NoMaDを屋内環境の
３Dシミュレータでファインチューニング

・ダイナミックなシーン変化にもうまく対応

Yusuke
Yoshiyasu



既存基盤モデルを実際に応⽤してみると：マニピュレーションの場合
・ロボット基盤モデル MT-ACT を1100エピソード

（約六時間分）でファインチューニング
・⾔語指⽰で動くシステム構築
・視覚・⾔語・アクション，MMが滑らかに接続

https://robopen.github.io/

Masaki
Murooka



FM* の実世界応⽤に向けた期待

・パフォーマンスの向上
様々な要因があるが，FMの本質はデータの質・量．

→ 視覚、⾔語、⾳声などのモダリティと⽐較して、
 実際に集める必要のあるアクションデータは未だ多くない．
 またオープンなデータも⼗分にない．

・普及に向けて
新しいモデルが多く，キャッチアップも容易でない．
開発者がトライしてみる環境が整っていない．

*FM:基盤モデル



ロボットの “10万年データギャップ” 問題

インターネット規模の⾔語・画像データに⽐べ，
ロボットの実世界データは約10万年分不⾜して
おり，この「データギャップ」が汎⽤ロボット
開発を阻んでいる．

Ken Goldberg



ロボットデータの収集⽅法例

実世界での⼈間の動作の模倣 仮想環境（シミュレーション）データ
による学習

WEB上の動画を使う⽅法も近い

○収集しやすい
×不正確な物理

○正確で器⽤な作業
×収集の⼿間

実稼働ロボットデータを使う⽅法も
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Tomohiro 
Motoda

AISTでも2023年より模倣学習データを収集開始



シンプルな⽇常タスク，産業タスク，100タスク以上

AIST Bimanual Dataset : https://aistairc.github.io/aist_bimanip_site/

Tomohiro 
Motoda

・企業や研究者による利⽤多数
・共同研究などでも活⽤中



技術者がFMを試せるソフトウェアフレームワークを公開
Masaki

Murooka

RoboManipBaselines
 https://github.com/isri-aist/RoboManipBaselines

・データ収集からモデル訓練・推論実⾏までをサポート
・実機・シミュレーション両⽅をサポート
・環境・ロボット・モデルなど拡張可能

・GitHub over 300stars ・CoRL 2025 workshopで発表
・企業や研究者による利⽤多数



FMの研究や応⽤が進んでいくためのフレームワークを提供

共同研究やコンサルティング契約で複数の国内企業との連携も実施中．



AISTのロボット基盤モデル研究

模倣

クロスモダリティ

⾮現実

LLMに基づくプランニング
・対話的⾏動性

仮想環境

次世代
⾏動⽣成
モデル

Unreal Sim Real

経験データ構築の⽅法論

⼯場・物流

店舗

商業施設、屋外

ロボット
基盤モデル

⼀般家庭

モデル構築の⽅法論

データスケール化と
社会展開に向け
企業・⼤学・法⼈
などと連携

追加学習・
データセット

ドメイン適⽤

モデル構築の原理原則理解から，
既存FMの応⽤研究，

さらに社会普及への活動を
⼀貫して実施．


