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エグゼクティブサマリ

◼世界モデルとは何か

• 世界モデルとは「物理的な因果関係や法則といった現実世界を理解・予測するAI」と表現できるが、明確な定義はない状況。

• 世界モデルは現行のAIが抱える物理的および時空間的な一貫性の欠如という課題を乗り越えるものとして有望視されている。

◼世界モデルの活用

• 世界モデルはフィジカルAIをはじめとして応用先が幅広い。

• フィジカルAIにおける活用方法としては、(1) AIモデルそのものに世界モデルを組み込む、(2) AIの学習・評価環境として利用することが考えられる。

これにより、AIの精度向上のほか、学習・評価のスピードアップ、コストダウンが期待される。

◼世界モデルの研究・開発例

• 世界モデルの初期の研究としてはハ＆シュミットフーバーの「World Models」と、ルカンの「JEPAモデル」が有名。

• 日本においては自動運転やロボット領域での研究・開発があり、実用化に向けた取り組みも行われている。

◼世界モデルの今後

• 世界モデルを活用した高品質な動画生成は、AIが学習で使用するデータが不足している問題の打開策にもなるため、多くのAI研究・開発を加速させうる。

• 自動運転ではAIが認識・判断・制御までを実施するアプローチであるE2E方式においてスタンダードになる可能性がある。しかしE2E方式の覇権獲得や、実用化の直
結を意味しているわけではない。

• 世界モデルの定義は未確定で曖昧なため、技術評価や社会的インパクトの評価に際しては使われる文脈について考慮する必要がある。

• 技術的な課題としては長期的な一貫性の取得や、物理的な因果関係や法則を理解していることを示す指標・ベンチマークの整備が必要。

先端技術ラボ
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はじめに

• 現行の生成AIは現実世界の物理的な因果関係や法則を正しく理解していないという課題がある。その課題を乗り越える技術として「世界モデル」が注目されており、
動向をレポートとしてまとめる。

• 世界モデルには明確な定義があるわけではない。何か特定の技術やアーキテクチャを指し示しているとは限らず、現実世界を正しく理解、および予測するための実現
方法は未確定である。

• この状況を踏まえたうえで、世界モデルと一般に考えられる研究、サービス事例を整理したのち、今後の展望について触れる。

• 本レポートの目的は、概念が曖昧であるがゆえにバズワードとして広がりうる世界モデルという概念について、今後の社会的インパクトや技術評価を行う際の、客
観的な視座を提供することである。

• 本レポートの想定読者は、「世界モデル」について知りたい人のみならず、AI開発・研究を専門としていない一般読者である。前提知識としては、AIに関する用語
（LLM、フィジカルAI、汎用人工知能など）についてはイメージを持っていることが望ましい。

先端技術ラボ
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世界モデルとは

• 本レポートでは世界モデルを「物理的な因果関係や法則といった現実世界を理解・予測するAI」と定義する。

• 世界モデルの定義に関しては確定したものは現状存在しない。そのためある研究やサービスが果たして世界モデルなのか否かという議論が起こることがある。

• 世界モデルの今後の社会的インパクトや技術評価を行う際には、どのような意味で世界モデルという言葉が使われているのかを注意する必要がある。

先端技術ラボ

[画像出典]OpenAI, 2024/2/15, “Video generation models as world simulators”
（https://openai.com/index/video-generation-models-as-world-simulators/）2026/4/6参照。

世界モデルとは*1-2 世界モデルの定義に関する議論

• OpenAIが開発した動画生成サービス「Sora」は、「世界シミュレーター」と位置づけられ、
物理世界の人や動物、環境をシミュレートできると発表された。ただし内部的にはこれまでの
生成AIと同様、過去の膨大な動画データから、統計的なパターンを再現し、ピクセルレベル
での動画生成を行っている。 AI研究者の中では、これをもってAIが世界を理解していること
にはならない、などの批判があり、世界モデルとは結局のところ何なのかという議論がある。

注：Nvidiaの定義*1を参考に日本総研作成。この定義は一般に世界モデルと呼ばれるものを含む包括
的な定義となっている。しかしそれゆえに論者によっては世界モデルとみなされないものも含まれうるが、まず
は世界モデルの全体像（外延）を把握するためにも、この定義を採用する。

論者により世界モデルの定義は異なるため、あるサービスや研究が世界モデルな
のか否か、という議論が起こる。

AI

• 「世界モデル」には確定した定義は存在しない。本レポートでは「物理的な因果関係や法則
といった現実世界を理解・予測するAI」と定義する注。

• 世界モデルを備えたAIは、断片的な情報から想像（シミュレーション）し、人が行うような
常識的な理解・予測を行う。

？

？

OpenAIが2024年に発表した動画生成AI「Sora」

世界モデル現実世界

コップが揺れている

物体の一部が隠れている 隠れている部分を想像し机と理解

コップが倒れ液体がこぼれると予想

ヤン・ルカン氏のXの投稿（2024/2/17のXの投稿）*3

「[Soraなど]プロンプトから現実のように見える動画を生成してい
るだけではシステムが物理世界を理解していることにはならない」
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領域注 世界モデル利用による影響 領域 世界モデル利用による影響

動画生成 自律型エージェント

一貫性のある高品質な映像を生
成。フィジカルAIの訓練用データ・
シミュレータとして活用も可能。

世界モデル内のシミュレーションを
通じて学習することで、学習コスト
を削減、効率的な学習が可能。

自動運転 AI学習・評価環境
（AIが学習・評価するための身体的シミュレーション環境）

一貫性のあるリアルな交通シナリオ
の生成と高精度な予測。

動的かつ多様な仮想環境をリアル
タイムに提供。仮想環境を利用す
るエージェントの適応力や汎化能
力が向上。

ロボット 社会シミュラクラ
（エージェント同士の社会現象や人間行動の再現）

環境の動態を予測し、未知の物
理環境やタスクへの適応。および
長期的な計画能力の向上。

現実社会のダイナミクスを仮想的
に再現。社会現象の予測や複雑
な人間関係のシミュレーションの精
度が向上。

なぜ世界モデルが注目されるのか

• 世界モデルは、現行の生成AIが抱える「物理的一貫性」や「時空間的一貫性」が不十分という課題を乗り越えるものとして有望視されている。

• 特に自動運転やロボット等の”フィジカル”AIをはじめとして応用先が幅広いことからも、世界モデルへの注目度が上がっている。

先端技術ラボ

[画像出典]OpenAI, 2024/2/15, “Video generation models as world simulators”
（https://openai.com/index/video-generation-models-as-world-simulators/）2026/4/6参照。

• 現行の生成AIは、主にデータ間の統計的なパターンを学習し、それに基づきもっともらしい
出力を生成する。そのためどこまで物理的な関係性を理解しているかは議論がある。

• 物理法則の理解や、状況に応じた対象への注意の制御が不十分となり、生成物において
時間的一貫性や物理的一貫性が損なわれるという課題を抱えている。

物理的一貫性
の損失

時空間的一貫性
の損失

コップが割れずに中の液体が飛び出す
→AIが物理法則を理解していない

画像とテキスト「コップが倒れて割れ
て液体が出る」をもとに動画を生成

視点が移動したときに物体（背後の
人）が変容・消失している

動画内である地点を描写し、視点
が移動

• 世界モデルの利用は一貫性の課題を乗り越えるアプローチとして期待されており、応用先は
幅広い。

現行の生成AIの課題 世界モデルの応用先

注：領域は参考文献[10]を参考。
[10]において「AI学習・評価環境」は「身体化環境（Embodied Environment）」と呼ばれている。



Copyright (c) The Japan Research Institute, Limited 6/17

0:53:153

0:212:225

0:114:206

212:236:246

0:0:90

フィジカルAIへの活用

• 「物理的一貫性」や「時空間的一貫性」といった課題の解消は、現実世界で動作するフィジカルAI領域においてより重要となる。

• フィジカルAIにおける世界モデルの活用方法としては、AIモデルそのものに世界モデルを組み込むほか、AIの学習・評価環境として利用することが考えられる。

先端技術ラボ

活用方法 概要 利点
具体的サービス
（詳細は後述）

• 搭載するAIモデル自体が現実世界を理解。
→一貫性のある予測、精度の向上が可能。

• Dreamer
• 空間World Model（富士通）
• 人間系世界モデル（NEC）
• Terra（Turing）

• 現実世界に近い仮想環境や動画データを利
用しAIを学習・評価。
→学習・評価のスピードアップ、コストダウン、

精度の向上が可能。

※現実の物理環境で学習・評価を行う場合、実機を
用意して操作する時間やコストが発生。また事故を起
こすシチュエーション等の稀なデータは得にくい。仮想環
境上であれば様々なシチュエーションを何度も試すこと
ができる。

• Cosmos（Nvidia）
• GAIA（Wayve）
• Genie(Google DeepMind)
• Terra（Turing）

AIの学習・評価環境
として利用

AIモデルへの組み込み

フィジカルAI

フィジカルAI
学習・評価

世界モデルを備えた学習・評価環境

世界モデル

ロボットや自動運転が搭載する
AIに世界モデルを組み込む
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世界モデルをめぐる動向

• 世界モデルの研究は、デビッド・ハ氏とユルゲン・シュミットフーバー氏が2018年に発表した論文「World models」を起点に研究数が増加。

• 近年は世界モデル開発の資金調達も活発化し、AIの思想的リーダーが世界モデルに注目していることからも、期待感に拍車をかけている。

• 2018年にプレプリント（arXiv）で公開された論文「World models」を起点に、世界
モデルに関する研究が増加（研究の詳細はp.8）。

先端技術ラボ

会社名
（国）

調達額 主要調達先 発表日 サービス名：
詳細

World Labs
（アメリカ）*4

10億
ドル

AMD, Autodesk, 
Emerson Collective, 
Fidelity Management 
& Research Company, 
NVIDIA, Sea

2026/2
/18

Marble：
画像やテキストから3D空
間（ガウススプラッティン
グ）を生成する世界モデル

WAYVE
（イギリス）*5

15億
ドル

Microsoft, NVIDIA, 
Uber, Mercedes-Benz, 
Nissan, Stellantis

2026/2
/25

GAIA：
自動運転向けの動画生
成を行う世界モデル（詳
細 p.9）

AMI
（フランス）*6

10億
ドル

Cathay Innovation, 
Greycroft, Hiro 
Capital, HV Capital, 
Bezos Expeditions

2026/3
/9

JEPA：
動画等から物理現象や因
果関係を理解・予測する
世界モデル（詳細 p.7）

出
版
数

出版年

凡例
■ ：プレプリント
■ ：学術論文
■ ：会議論文

• 世界モデルは社会的にも近年注目されており、世界モデル開発の資金調達が活発化。

• World Labsはフェイフェイ・リ氏、Advanced Machine Intelligence（AMI）はヤン・
ルカン氏が設立したスタートアップ企業であり、AIの思想的リーダーが世界モデルに注目して
いることも期待感に拍車をかけている。

• 世界モデルは応用先の幅広さから、世界モデル単体市場としてではなくAI開発全般を加速
させる基盤技術として、今後も発展していくことが見込まれる。

Ha&Schmidhuber(2018)

世界モデル研究の隆盛 世界モデルへの投資

Lens.orgで検索を行い日本総研作成。
検索語： 'world model' OR 'world models' OR 'world foundation model' OR 'world foundation models’
分野：Artificial Intelligence, Machine learning, Computer Science
年：2010/1/1-2026/3/31
ドキュメントタイプ：journal article, preprint, conference proceeding article

https://www.lens.org/lens/search/scholar/analysis?q=%22world%20model%22%20OR%20%22world%20models%22%20OR%20%22world%20foundation%20model%22%20OR%20%22world%20foundation%20models%22&p=0&n=10&s=_score&d=%2B&f=false&e=false&l=en&authorField=author&dateFilterField=publishedDate&orderBy=%2B_score&presentation=false&preview=true&stemmed=true&useAuthorId=false&publicationType.must=journal%20article&publicationType.must=conference%20proceedings%20article&publicationType.must=preprint&fieldOfStudy.must=Artificial%20intelligence&fieldOfStudy.must=Machine%20learning&fieldOfStudy.must=Computer%20science&publishedDate.from=2010-01-01&publishedDate.to=2026-03-31
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ヤン・ルカンのJEPAモデル*8ハ & シュミットフーバーの「World Models」*7

世界モデルの初期の研究

• 世界モデルは2018年に発表された論文「World Models」から広まったとされており、同様の思想を引き継いだAI研究の第一人者であるヤン・ルカン氏が提唱した
JEPAモデルが世界モデルのアーキテクチャとして有名。

• 初期の研究はいかにヒトの脳に近いアーキテクチャを考えるかという、「設計思想としての世界モデル」が前面に出てきたといえる。

• ヒトは世界を理解・予測するための枠組み「メンタルモデル」を持つ。これにより少ない情報か
ら頭の中でシミュレーションをすることができる。AIでも同様に、世界を理解・予測するための
枠組みとして「世界モデル」を提唱。

• 具体的なアーキテクチャとして「VMCモデル」を考案し、世界モデルに該当するM
（Memory）上でシミュレーションを行い予測を行う。

先端技術ラボ

AIの学習・テストで使用される
ViZDoomと呼ばれるシュー
ティングゲーム。画像を入力とし、
敵からの攻撃をシミュレーション
で学習・予測を行い、よける行
動（画像生成）を出力。

コンポーネント 人との対応 実装技術

V
(Vision)

視覚 VAE
(視覚情報の圧縮)

M
(Memory)

メンタルモデル LSTM 
+ MDN-RNN
(未来の潜在変数
の確率分布予測)

C
(Controller)

運動制御 線形モデル

コンポーネント 人との対応

Configurator 前頭前野
（制御・注意）

Perception 感覚野

World Model 前頭前野

Cost 基底核・偏桃体・
前頭前野（報酬）

Actor 前運動野

Short-term Memory 海馬

• VMCモデルの思想を引き継ぎ、よりヒトの脳に近いモデルとしてJoint-Embedding 
Predictive Architecture（JEPA）モデルを提案。

• 脳に近いアーキテクチャを考えた背景として、現状の生成AIは脳と異なり、見えたものすべて
をピクセルレベルで生成している点を批判。生成を重視するAI研究の流れから脱し、具体的
なタスクに即した予測に特化するようAI研究の方向性を変えることを主張している。

• より脳に近いアーキテクチャを用いることで、心理学におけるシステム1思考（直感的行動）
とシステム2思考（熟慮的行動）の実現を目指す。システム2思考のためには世界モデルを
実装することが必要不可欠と考えている。

[画像出典]LeCun, 2022, “A Path Towards Autonomous Machine Intelligence Version 0.9.2, 2022-06-
27”（https://openreview.net/pdf?id=BZ5a1r-kVsf）2024/4/3参照。

[画像出典]Ha & Schmidhuber, 2018, ”World Models”, arXiv（https://arxiv.org/abs/1803.10122）2024/4/3参照。
[画像出典]Kepka et al., 2016, ”ViZDoom: A Doom-based AI Research Platform for Visual Reinforcement 
Learning”, arXiv（https://arxiv.org/abs/1605.02097）2024/4/3参照。

※実装技術については論文中では示唆に留まるため割愛

自律型エージェント 自律型エージェント
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世界モデルの広がり

• 初期の世界モデル研究はいかにヒトの脳に近いアーキテクチャを採用することで現行のAIの課題を乗り越えるかという点（設計思想としての世界モデル）に注力。

• その後、多くの世界モデルに関する研究やサービスが開発される中で、世界モデルの捉え方は多様化。

• さらには世界モデルはヒトの脳に近いアーキテクチャも提案されていることから、人に類似したAIという意味での汎用人工知能（AGI）の実現に近づくものという期待感
も合わさる。しかしそれゆえ多くの期待が世界モデルと結び付けられ、世界モデルが何か特定の技術やアーキテクチャを指すのか、課題を乗り越えた状態を指すのか
等、使われ方が曖昧になっている。

先端技術ラボ

現実世界

ヒト

VMCモデル
JEPAモデル

入力画像全体から
次の画像を生成・予測

• 自動運転等のAIが生成・予測を行う上で、人物や車の動きの理解・予測は重要である
一方、木や葉の細かい揺れは運転タスクにとって重要ではない。しかし従来の生成モデル
ではこれを同列に扱うため、計算コストが高く一貫性に欠ける。

• ヒトはメンタルモデルを通じて世界を理解・予測する。AIでもヒトと類似したアーキテクチャを
目指し、ヒトにおけるメンタルモデルの代わりに世界モデルを通じて世界を理解・予測する。

重要ではない

重要

モデルフリー

世界モデル

メンタルモデル

重要ではない

重要

設計思想としての世界モデル 世界モデルを分類する枠組みの多様化

類似性

• 世界モデルの研究・開発の進展に伴い、それらの分類が行われている*9-11。
しかし、MECEな（漏れや重複のない）分類基準はまだ整備途上である。

• 本レポートは、どの分類基準でも世界モデルに該当するサービスや研究事例
（狭義の世界モデル）について説明する（pp.10～13）。

従来の
生成モデル

設計思想としての世界モデル

目標としての世界モデル

技術としての世界モデル

例：物理法則を理解した自動運転

例：JEPAに基づくアーキテクチャ

Sora

GAIA

JEPA

例：潜在空間として
RSSMを使用

広義の世界モデル

狭義の世界モデル

ある分類からみた世界モデル
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Cosmos（Nvidia）*12 GAIA（Wayve）*13-16

世界モデルのサービス事例（海外）

• 海外における世界モデルのサービス事例として、NvidiaのCosmos、WayveのGAIA、Google DeepMindのGenie、Dreamerを取り上げる。

• 世界モデルの用途としては、AIシステム自体に世界モデルを組み込むほか、AIシステムの学習・シミュレータ環境として世界モデルを活用することが考えられている。

先端技術ラボ

名称 内容 入力 出力

Cosmos 
Predict

世界生成モデル
入力データから予測を行
い、30秒の動画を生成

テキスト
画像
動画

動画

Cosmos 
Transfer

マルチコントロールモデル
シミュレーション結果をもと
に、リアルな環境における
合成データを生成

シミュレー
ション動
画

実写動
画

Cosmos 
Reason

視覚言語モデル (VLM)
入力データを物理的、事
前知識の観点から理解・
判断

画像
動画

言語

• Nvidiaは2025年、「世界基盤モデル」と呼称するCosmosシリーズを発表。

• CosmosはフィジカルAIモデルを構築するための開発基盤。物理的一貫性を得るための学
習やテストを行ううえで仮想環境となり、これを用いることで現実環境における学習のリスク
やコストを削減。

[画像出典] NVIDIA, n.d., “フィジカル AI NVIDIA Cosmos”（https://www.nvidia.com/ja-
jp/ai/cosmos/） 2026/4/7参照。

• 自動運転のスタートアップ企業であるWayveは、自動運転向け動画生成世界モデル
「GAIA」を開発。

• 2025年には最新のGAIA-3を発表。リアルな動画を生成するというだけの目的ではなく、
生成された動画を自動運転AIが学習し、その安全性を科学的に証明するための基盤と
いう位置づけになることを想定。

名称 リリース パラメータ 学習
データ

アーキテクチャ 特徴

GAIA-1 2023/
3

91億 ロンドン 自己回帰トランス
フォーマー
動画拡散モデル

視覚合成データ生成

GAIA-2 2025/
3

87億 イギリス
アメリカ
ドイツ

動画トークナイザー
潜在拡散モデル

マルチカメラ生成による時空
間的一貫性の向上

GAIA-3 2025/
12

150億 3大陸
9か国
(日本含)

動画トークナイザー
潜在拡散モデル

視覚合成データ生成ツール
から自動運転評価と安全
性を検証するための基盤へ

複数視点の動画生成において
・歩行者
・自転車
・バイク
・ランドマーク（英国のビッグ・ベン）
が破綻なく描写されている

[画像出典] WAYVE, 2025/12/2, “GAIA-3: Scaling World Models to Power Safety and Evaluation”
（https://wayve.ai/thinking/gaia-3/） 2026/4/6参照。

ロボット注 自動運転
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Genie（Google DeepMind）*17 Dreamer*18

世界モデルのサービス事例（海外）

• Google DeepMindのGenieはユーザのリアルタイムのインタラクションで世界が生成されることが特徴。

• Dreamerは少ないデータから世界モデル内でのシミュレーションによる学習ができることを示し、フィジカルAIの安全性や学習・検証におけるデータ効率の向上が見込ま
れる。

先端技術ラボ

[画像出典] Google DeepMind, 2025/8/5, “Genie 3: A new frontier for world models”
（https://deepmind.google/blog/genie-3-a-new-frontier-for-world-models/） 2026/4/6参照。

• Google DeepMindは2025年に最新のGenie3を発表。テキストから3D世界を生成し、
ユーザはキャラクターを操作可能。キャラクターの動きに合わせて動的に周辺の環境が生
成される。

• 環境はリアルな自然だけでなくフィクションを織り交ぜることも可能。
• 応用先としてはゲームの他、教育、自動運転の訓練等を想定しており、さらには汎用人工

知能に向けた一歩だと述べる。
• 課題としては、行動範囲の制限、他のエージェントとの相互作用、完全な実在の地理の再

現、テキストレンダリングの限界、数分間という継続時間を挙げている。

• Danijar Hafner氏（現Google DeepMind所属）らによる一連の研究。2020年に
DreamerV1が発表され、最新は2025年に発表されたDreamerV4。ソースコードやア
ルゴリズムは誰でも利用可能。

• AIエージェントがオープンワールドのサンドボックスゲームMinecraft上でタスクを実行。実際
にエージェントがプレイすることなく、学習データのみから想像によるトレーニングを行ったのち、
実際にゲームをプレイしタスクをクリア。

• 応用先としては、物理ロボットの学習を用いた安全性とデータ効率の向上の他、インターネッ
ト動画を学習に利用することで、汎用的なシミュレータとしての世界モデルを作成することが
できると展望を示している。

[画像出典] Hafner et al., 2025, “Training Agents Inside of Scalable World Models”, arXiv,
（https://arxiv.org/abs/2509.24527） 2026/4/7参照。

フィクションとの融合世界の物理的特性をモデル化しシミュレート

ユーザのインタラクションに応じたリアルタイムの世界生成

2541時間のプレイ動画データのうち、10~100時間のみアクション情報（何をして
いるのか明示されている情報）を付属し、残りは動画のみで学習。そこからアクション
情報にない状況下であっても、Minecraftのプレイ空間にてタスク実行が可能。

AI学習・評価環境 自律型エージェント

数分間にわたる長期的な環境の一貫性
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空間World Model（富士通）*24-25

世界モデルのサービス事例（日本）

• 日本では自動運転やロボット等のフィジカルAIの分野において、応用にむけたアプリケーションレベルでの世界モデルの開発が進む。

• 自動運転領域では、E2E（AIが認識・判断・制御までを実施するアプローチ）方式を採用している企業において、世界モデルの活用の試みがみられる。

先端技術ラボ

• 公共施設、商業施設における警備や接客などの対人向けサービスに使用するフィジカルAI
モデルとして「空間World Model」を2025年に発表。

• 多くの世界モデルはロボットからの視覚画像のみを学習しているなか、空間World Modelは
配備されているセンサーデータも学習に含めることで、空間全体の世界モデルを構築している
ことを技術的優位性としている。

• 空間World Modelの利用により、自律ロボットの高度化、人とロボットの協調、ロボット同
士の協調が可能になる。2026年度中の技術実証を予定。

[画像出典]富士通, n.d., “空間World Model”（https://documents.research.global.fujitsu.com/spatial-
world-model/） 2026/4/6参照。

共同研究*23

出資*19

ロボット

自動運転

協業*21

資金調達を主導*22

基盤モデル

日本 欧米

ロボット

協業*20

日本における主なプレイヤー

富士通

NEC

トヨタ自動車
Advanced
Machine

Intelligence

NVIDIA

WAYVE

ソフトバンク
グループ

東京大学
松尾・岩澤研究室

ティアフォー 日産自動車

Turing
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人間系世界モデル（NEC）*26 Terra（Turing）*27-29

世界モデルのサービス事例（日本）

• ロボット領域では、富士通の他、NECが実用化に向けて世界モデルを開発。

• 自動運転領域ではTuringによるTerraが開発されているが、実用化には至っていない状況。

先端技術ラボ

• Turingは日本初の自動運転向け生成世界モデルとして2024年に「Terra」を開発。
• Terraには、大きく以下の2つの機能が存在。

✓ Video rollout：動画を入力とし、そこから任意の後続フレームを出力
✓ Action-conditioned generation：動画内に軌跡を描き、それに沿って動画を

生成
• 生成される動画の特徴として、学習データに入っていない事故映像も生成できている。
• 利用用途としてはシミュレータとして使うだけでなく、自動運転システムの一要素としての利用

が可能。ただしTuring社は、現時点では実用化を目的としておらず、さらなる精度向上が必
要との見解を示している。

• NECはロボット制御のフィジカルAIとして2026年に「人間系世界モデル」を発表。
• 人間系世界モデルの特徴として、以下の機能を実装

✓ ロボットの挙動や物理的な周囲の状況によって変化する人の動きを予測
→人との衝突や接触を避けることもによる身体的安全性の確保

✓ ロボットの接近によって変化する、人の不安の程度をリアルタイムかつ定量的に推定
→人の不安を高めない行動の選択による心理的安全性の確保

• 労働力不足や危険作業への対応策になりうると考えており、2027年度中に実用化を目指す。

[画像出典] NEC, 2026/3/12, “NEC、人の動きと心理状態を予測する世界モデルを活用し、先回りしてロボットを制御するフィジ
カルAIを世界で初めて開発”（https://jpn.nec.com/press/202603/20260312_01.html） 2026/4/6参照。

計画2でも人に当たらずに走行できるが、計画3のほうが人に不安を与えない

[画像出典] Turing, 2024/8/14, “運転版の“Sora”を作る: 動画生成の世界モデルTerraの開発背景”
（https://zenn.dev/turing_motors/articles/6c0ddc10aae542）2026/4/7参照。

ロボット 自動運転

Action-conditioned generationの実例
2パターンの軌跡を描き、それぞれ動画生成を行い比較が可能

アーキテクチャはGAIA-1を参考
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定義の曖昧さによる誤用・乱用

• 世界モデルの実現＝AGIの実現、というわけではない。

• 世界モデルの定義が明確ではないため、評価の際はどの
文脈、分類基準で使われているのか確認する必要がある。

長期的な一貫性の取得

• 一貫性は向上しているが生成できる動画/環境は数分程
度のため、長期的には不整合が生じる。

世界モデルの指標・ベンチマークの整備

• 世界モデルの共通的な評価を行うため指標・ベンチマーク
の整備が必要。特にNvidia CosmosのようなAIの評価
基盤として位置付ける場合、仮想空間上での検証の妥
当性を根拠づけるための、ガイドラインや法整備が必要。

考察・今後の課題

• 世界モデルを活用した高品質な動画生成は、AIが学習で使用するデータが不足している問題の打開策にもなるため、多くのAI研究・開発を加速させうる。

• 自動運転ではE2E方式においてスタンダードになる可能性がある。しかしE2E方式の覇権獲得や、実用化の直結を意味しているわけではない。

• 世界モデルの定義は未確定で曖昧なため、技術評価や社会的インパクトの評価に際しては使われる文脈について考慮する必要がある。

• 技術的な課題としては長期的な一貫性の取得や、物理的な因果関係や法則を理解していることを示す指標・ベンチマークの整備が必要。

先端技術ラボ

自動運転のE2E方式におけるスタンダード

• 自動運転領域において、E2E方式に関してはスタンダード
になる可能性がある。

• 一方、世界モデルを採用しても、E2E方式自体の課題は
残る（例えば、カメラからの入力による画像処理だけの場
合、車や地面の反射による視界不良による誤認・誤操作
が起こる問題*30は残る）。

• そのため、世界モデルの採用が、自動運転におけるE2E
方式の覇権獲得や、自動運転の実用化に直結するわけ
では無い。

フィジカルAI開発の加速

• 世界モデルの活用による良質なシミュレーションデータをもと
にしたフィジカルAIの学習が可能になる。これにより現実環
境での学習・検証を減らすことにつながり、コスト・リスク・開
発スピード面においてメリットがある。

• 事故映像等、現実では得にくいデータを世界モデルは潜
在的に生み出すことができる。これにより現実のデータ以上
のバラエティがあり、AIモデルの質向上が見込まれる。

世界モデルという研究フロンティア

• 従来の生成AIが言語や動画像の生成が目的になること
が多い中、世界モデルの登場で「世界」を作り出すという
目的のシフトにより研究・開発が活発化。

世界モデル利用用途の多様性・柔軟性

• 世界モデルの用途として、(1)システム自体に世界モデル
を組み込む、(2)システムの学習・テストに世界モデルで構
築した環境・データを用いることが可能。

• 用途の多様性、柔軟性から、既存のAI研究への活用が
しやすく、多くの分野で今後言及、利用の検討が見込ま
れる。

良質な学習データ不足問題の打開策

• システムの学習・テストに世界モデルを使用するという観点
で見たとき、良質な学習データの枯渇への打開策になると
考えられる。既存のモデルの多くはデータを増やすことで性
能を上げるというスケーリング則に頼っており、データの枯渇
は性能向上の限界を意味する*30。世界モデルで生成さ
れた一貫性のあるデータは、この課題への打開策として多
くの分野で活用が見込まれる。

「世界モデル」の
使われ方の分類

注意点

目標としての
世界モデル

結果的に（スケーリング則等で）一貫性が得ら
れているだけで、世界モデル特有の技術・アーキ
テクチャが用いられているとは限らない。

技術としての
世界モデル

既存モデルより性能が上がっているとは限らない。

設計思想としての
世界モデル

既存モデルより性能が上がっているとは限らない。
実装まで落とし込まれているとは限らない。

世界モデルは今後AI研究・開発の中でどう位置付けられるか フィジカルAIへの影響 世界モデルの注意点・課題



Copyright (c) The Japan Research Institute, Limited 15/17

0:53:153

0:212:225

0:114:206

212:236:246

0:0:90

世界モデル

まとめ

• 世界モデルは今後多くの領域において活用の可能性がある。動画生成の質向上により自動運転の精度が上がるなど、領域間を跨いだ活用も見込まれる。

• 世界モデルのような現実世界を理解するAIの発展は、AIの普及・実用化レベルにおいて求められている。そのため世界モデルの進展は、AIが社会に浸透するスピード
を加速させうる。

• ビジネスサイドにおける受け止め方としては、新奇な技術に振り回されることではなく、社会のあらゆる方面でのAI普及・実用化が進むと一般に想定されてきた未来が
確実性を帯びたという認識を持つ必要がある。今後、世界モデルを活用したAIの開発・実用化事例を踏まえ、自社のAIでも活用が可能か検討することが望ましい。

先端技術ラボ

世界モデル

動画生成

自動運転

ロボット

自律型
エージェント

AI学習・評価
環境

社会シミュラクラ

完全自動運転
ユニバーサル・モビリティ注

エンターテイメント
メタバース

物流・インフラの無人化および最適化
災害・極限環境での救助ロボット

意思決定の摩擦低減
エージェント同士による市場形成

人間行動（経済・感染症など）の予測
地政学・市場ショックのストレステスト

デジタルツイン
AIの安全証明

世界モデルの社会への波及効果

注：年齢や身体的状況に関わらず、「誰でも・いつでも・自由に」移動できる環境や手段のこと。
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