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• AIの最重要課題とリスク
– エージェント型AI（2～3年後）
– AIガバナンス・プラットフォーム（2～4年後）
– 偽情報セキュリティ（1～3年後）

• コンピューティングのニュー・フロンティア
– ポスト量子暗号（2～3年後）
– 環境に溶け込むインテリジェンス（3～7年後）
– エネルギー効率の高いコンピューティング（3～5年後）
– ハイブリッドなコンピューティング・パラダイム（3～10年後）

• 人間とマシンの相乗効果
– 空間コンピューティング（1～3年後）
– 多機能型スマート・ロボット（3～10年後）
– 神経系の拡張（10年以上後）
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認識・理解 制御・ナビゲーション

デジタルツイン

大容量 センシング
多接続

超低遅延
高信頼

実世界
(人,ロボット,
空間, など)

システム
(ICT,ビル機器,

など)
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基地局配置 / ビームフォーミング / トラフィック
ステアリング等によってカバレッジを最適化 ORAN
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実世界実世界

仮想世界確定値ではなく確率
分布で世界を表現

確率に基づくリスク評価
によって世界を制御

認識能力の限界(精度、ノイズ、など)
計算能力の限界(偏在性、処理時間、など)

そもそも内在する不確定性(心の状態、など)
制御の不確実性認識の不確定性
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再現した実験環境
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