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01 / 몸과 공간, 두 가지 설계
몸을 바꿀 것인가, 공간을 바꿀 것인가.
같은 일을 끝내는 두 가지 설계.
같은 작업도 몸의 능력을 높이거나 공간과 동선을 바꾸어 해결할 수 있다. 환경에
맞는 몸에는 기체·제어·정비 비용이, 몸에 맞춘 환경에는 공사·운영
중단·전환 비용이 든다. 장비 가격뿐 아니라 작업을 끝내는 전체 비용을
비교한다.

02 / 작업에서 몸으로
몸은 일을 위해 선택된다
힘·정확도·이동성, 환경의 정돈 정도, 설치·운영 비용에서 출발한다. 정해진
위치의 반복 조작에는 고정형 로봇팔, 평탄한 바닥의 운반에는 바퀴, 고르지 않은
지면의 이동에는 네발 형태를 검토한다. 사람의 도구와 공간을 이용하는
사람형에는 균형·관절·안전·정비의 부담도 따른다.
차량은 도로에서 중량과 속도를 다루고, 드론은 지상 이동이 어려운 곳을
관찰한다. 운행·비행 조건, 보험, 배터리와 탑재 중량을 함께 따진다. 착용형
기기는 정보와 힘을 보태며 사람이 행동한다.

복잡성은 어디에 둘 것인가
운반과 조립을 나누면 바퀴와 고정형 로봇팔을 조합할 수 있다. 옮겨 다니며
물체를 다룬다면 이동과 조작을 한 몸에 결합한다. 계단을 넘는 기체, 다른 운반
경로, 사람이 맡는 작업을 비교하고 공사·운영 중단·재교육·제품 전환 비용을
더한다.
목적지 도착 뒤에도 검수와 다음 설비로의 인계가 남는다. 결과를 누가 검사하고
물체를 어떤 설비가 받는지에 따라 센서와 소프트웨어가 달라진다. 고객은 기체와
함께 작업 흐름에 통합되는 방식까지 구매한다.
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03 / 자율성과 몸의 복잡성
자율성과 몸의 복잡성은 다른 축이다.
보조 도구는 판단과 동작을 도와 교육 시간과 오류·편차를 줄인다. 협동
시스템에서는 사람과 기계의 동작 분담이 경제성을 좌우한다. 직접 행동하는
기체에는 감독·예외 처리·복구가 필요하며, 한 사람이 맡을 수 있는 기체 수는
예외의 빈도와 처리 시간에 달려 있다.
고정형 로봇팔도 정해진 환경에서 자율적으로 일한다. 사람형의
보행·조작·계획·추론은 각각 다른 능력이다. BCG가 구분한 프로그래밍·시각
인식·조작·작업 계획·추론을 고객의 작업에서 함께 살핀다.

04 / 고객 현장에서 맡는 작업
기존 설비 사이에 남은 동작
GXO가 공개한 SPANX 현장에서 Digit은 기존 이동 설비와 컨베이어 사이로 운반
상자를 받아 넘긴다. 설비의 높이와 간격에 맞춰 이 동작을 얼마나 안정적으로
반복하는지가 몸을 선택하는 기준이다.
작업 내용·주변 설비·완료 기준·사람의 개입을 함께 본다. 출하는 공급, 설치는
현장 연결, 검수·인수는 합의한 조건의 충족이다. 사용 경험이 다음 구매로
이어지는지도 살핀다.

05 / 같은 기준으로 비교하기
숫자마다 보여주는 것이 다르다
출하량은 공급 속도, 누적 출하량은 보급의 축적, 시장 규모는 사업의 크기를
보여준다. 고객 현장에서는 맡은 작업과 완료 빈도, 사람의 개입 시간, 정비비와
환경 개조 비용을 더해 읽는다.
고정형 로봇팔·바퀴·네발·사람형을 같은 작업에 놓는다. 같은 물량을 옮기거나
같은 조립을 끝내는 시간, 개입, 유지비와 환경 비용을 비교한다. 가장 인상적인
몸보다, 일을 가장 잘 끝내는 몸을 선택한다.
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항저우,
몸에서 작업으로
2026년 9월 8일 · Henry Chan Jung · B2AGI

항저우시 체화지능 전시·응용 보급센터

다양한 몸이 한 전시 공간에 모여 있다. 선택은 맡길 작업에서 시작한다.

01 / 맡길 일을 정한다
어떤 물체를 어디서 다룰 것인가. 손의 정밀도와 팔의 도달 범위,
이동 경로를 작업에서 찾는다.

02 / 가르칠 방법을 본다
사람의 동작을 어떻게 전달할 것인가. 조작 장치와 작업 공간,
학습에 쓸 데이터를 함께 본다.

03 / 완료 기준을 정한다
얼마나 정확하게, 얼마나 자주 끝내야 하는가. 처리 시간과 사람의
개입을 같은 작업에서 확인한다.

헤드셋을 쓴 사람이 로봇의 팔과 자세를 맞춘다.

TASK / WORKSPACE / LEARNING

몸을 고르면, 가르치고 검증할
방법도 함께 정해야 한다.

원격조작자와 점프하는 네발 로봇. 오른쪽에는 배전반 앞 사람형 로봇이 있다. 배전반의 조작 위치와
손·도구의 연결도 몸을 고르는 기준이다.

팔·작물·수거 공간

작업에서 몸으로
배전반의 조작 위치, 작물의 높이, 이동 경로. 작업 조건을 먼저 정하면 필요한
손·도구·몸이 보인다.

기체 성능과 함께,
우리 작업을 학습시키고 검증할 역량을 본다.

사진·영상 Henry Chan Jung · B2AGI FIELD VIDEO / 1 MIN

https://youtube.com/shorts/4aMvOqr0Eqg




01 미국
United States

02 중국
China

03 한국
South Korea

01 선전-동관 (중국)
Shenzhen-Dongguan / Pearl River Delta

02 샌프란시스코 베이 에어리어 (미국)
San Francisco Bay Area

03 상하이·항저우·쑤저우 (중국)
Shanghai-Hangzhou-Suzhou / Yangtze River Delta

04 일본
Japan

05 독일
Germany

06 영국
United Kingdom

07 스위스
Switzerland

08 프랑스
France

09 캐나다
Canada

10 대만
Taiwan

11 덴마크
Denmark

12 스웨덴
Sweden

13 싱가포르
Singapore

14 네덜란드
Netherlands

15 이스라엘
Israel

16 호주
Australia

17 이탈리아
Italy

18 스페인
Spain

19 노르웨이
Norway

20 아랍에미리트
United Arab Emirates

04 베이징권 (중국)
Beijing Region

05 서울 수도권 (한국)
Seoul Capital Area

06 보스턴권 (미국)
Greater Boston

07 피츠버그권 (미국)
Pittsburgh Region

08 뮌헨권 (독일)
Munich Region

09 도쿄-요코하마 핵심권 (일본)
Tokyo-Yokohama Core

10 슈투트가르트권 (독일)
Stuttgart Region

11 취리히권 (스위스)
Zurich Region

12 싱가포르 (싱가포르)
Singapore

13 오덴세 (덴마크)
Odense

14 시애틀권 (미국)
Seattle Region

15 아이치 제조권 (일본)
Aichi Manufacturing Region

16 런던 핵심 (영국)
London Core

17 워털루 핵심 (캐나다)
Waterloo Core

18 대전 핵심 (한국)
Daejeon Core

19 포항 산업로봇·제조 연구권 (한국)
Pohang Robotics & Manufacturing

20 오스틴권 (미국)
Austin Region
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자율주행버스
호출·예약

G2 생산라인 조작 운반 상자를
컨베이어로 인계

물류 주문 처리 택배 물체 분류

재활용품 자동 분류 차량 시뮬레이션·시험 감독 동승 자율주행
셔틀

무인 승차 서비스 개조 굴착기의 자율
굴착

FedEx 물류 자동화 자동화·로봇 투자상품
운용

연구·RoboCup 기체 트레일러 박스 하역 학습 경로를 따른 청소

태양광 파일 시공 농장 운반 레이저 제초 로봇 배터리·생산라인
도입

산업 검사·비전

드론 창고 재고 확인 사람·로봇 풀필먼트 창고 물체 조작 전력 터널 순찰 양산차 운전 보조 공급
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PHYSICAL AI INFLUENCE 50
피지컬 AI를 만드는 50인

2027
P001

Abhinav Gupta
미국 / CMU

탐색과 동작 학습을
잇는다.

P002

Anca Dragan
미국 / Google DeepMind

로봇 계획·AI 안전을
연구한다.

P003

Andrea Thomaz
미국 / Diligent Robotics

병원 운반 로봇을
만든다.

P004

Chen Jianyu
중국 / Tsinghua IIIS

실기체 보행 제어를
연구한다.

P005

Chris Urmson
미국 / Aurora

자율주행 트럭 사업을
이끈다.

P006

Daniela Rus
미국 / MIT CSAIL

사람·로봇 협업을
연구한다.

P007

Deepak Pathak
미국 / Skild AI·CMU

범용 로봇 모델을
만든다.

P008

Euisun Chung
한국 / 현대자동차그룹

로봇과 제조 자본을
잇는다.

P009

Geordie Rose
캐나다 / Sanctuary AI
창업
범용 로봇 기업을
창업했다.

P010

Gill Pratt
일본 / Toyota

로봇과 자동차 연구를
잇는다.

P011

Hod Lipson
미국 / Columbia

기체 자기 모델링을
연구한다.

P012

Jeff Cardenas
미국 / Apptronik

Apollo를 공정 시험과
잇는다.

P013

Jensen Huang
미국 / NVIDIA

공통 로봇 개발 기반을
만든다.

P014

Jonathan Hurst
미국 / Agility·OSU

생체역학을 이족 설계로
잇는다.

P015

Karol Hausman
미국 / Physical Intelligence

행동모델을 기체 조작과
잇는다.

P016

Ken Goldberg
미국 / UC Berkeley·Ambi

조작 데이터를 학습과
잇는다.

P017

Linxi Fan
미국 / NVIDIA

강화학습과 로봇 행동을
잇는다.

P018

Marc Raibert
미국 / RAI Institute

동적 기체와 학습을
연구한다.

P019

Masayoshi Son
일본 / SoftBank Group

로봇 사업과 자본을
잇는다.

P020

Melonee Wise
미국 / KUKA Software &
AI
로봇 소프트웨어 제품을
이끈다.

P021

Nick Paine
미국 / Apptronik

구동계와 로봇 제어를
설계한다.

P022

Oussama Khatib
미국 / Stanford

전신 제어와 수중 조작을
잇는다.

P023

Park Jong Hoon
한국 / 뉴로메카

협동로봇과 제조 고객을
잇는다.

P024

Peng Zhihui
중국 / AgiBot

기체 개발·디자인을
잇는다.

P025

Rodney Brooks
미국 / Robust AI

행동 기반 로봇 제어를
만든다.

B2AGI / PHYSICAL AI 2027 25 / 50

https://www.cs.cmu.edu/~abhinavg/
https://people.eecs.berkeley.edu/~anca/
https://www.diligentrobots.com/about/
https://iiis.tsinghua.edu.cn/rydw/qzjs/chenjianyu.htm
https://aurora.tech/company
https://www.csail.mit.edu/person/daniela-rus
https://www.cs.cmu.edu/~dpathak/
https://www.hyundai.com/worldwide/en/company/ir/management-information/governance
https://sanctuary.ai/news/company-leadership-update/
https://global.toyota/en/newsroom/corporate/44505572.html
https://www.hodlipson.com/
https://apptronik.com/company/leadership
https://nvidianews.nvidia.com/bios/jensen-huang
https://www.agilityrobotics.com/company-overview
https://karolhausman.github.io/
https://goldberg.berkeley.edu/
https://www.nvidia.com/en-eu/events/raise-summit/
https://rai-inst.com/about/leadership-overview/
https://group.softbank/en/about/officer/son
https://www.linkedin.com/posts/kukaglobal_thrilled-to-welcome-melonee-wise-as-kuka-activity-7399338616994385920-VcGu
https://apptronik.com/company/leadership
https://profiles.stanford.edu/oussama-khatib
https://kind.krx.co.kr/external/2026/03/19/001294/20260319005316/11011.htm
https://www.mwcshanghai.cn/agenda/speakers/18415-peng-zhihui
https://people.csail.mit.edu/brooks/
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I001

ARM Institute

미국
회원 가입·프로젝트
공모·인력개발

I002

A3

미국
산업용·모바일 로봇
안전 규격

I003

ASTM F45

미국 / 국제
자동화 표준 개발 참여

I004

BIGAI

중국
RoboVerse 코드·학습
문서

I005

CESI

중국
머신비전 시스템 인증
창구

I006

CMU Robotics
Institute

미국
로봇 연구학위·산업
실무 교육

I007

DARPA SubT

미국
2021 지하 로봇 대회
과제·결과

I008

DFKI Robotics
Innovation Center

독일
연구협력·연구소 연락
경로

I009

ETRI

한국
기술상담·연구장비
공동활용

I010

euRobotics

유럽연합
회원 가입·로봇 분야
Topic Groups

I011

FAA

미국
상업 드론 규정·면제
신청

I012

Harvard Wyss
Institute

미국
산업 공동개발·기술
라이선스

I013

HIT

중국
로봇 연구실 협력 과제
공모

I014

HKEX / HKSCC

홍콩
발행기업 상장
규정·신청 안내

I015

IEC

국제
로봇 잔디깎이 안전
규격

I016

IFR

국제 / 독일
World Robotics
통계·정의

I017

ISO/TC 299

국제 / 스웨덴
로봇 표준·위원회 활동

I018

KAIST

한국
산학협력 교수·연구실
연결

I051

Shanghai Stock
Exchange

중국
주식 거래 규정·개정판

I020

KEIT

한국
산업 R&D 지원사업
검색

I053

New York Stock
Exchange / NYSE

미국
발행기업 상장 상담

I022

KIAT

한국
산업기술 지원사업 공고

I023

KIRIA

한국
인증 로봇
모델·인증번호 조회

I024

KITECH

한국
기술상담·시험·분석
지원

I025

KTL

한국
로봇 표준·기능안전
교육
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https://arminstitute.org/membership/
https://www.automate.org/robotics/safety/robot-safety-standard-documents
https://mcsdocs.astm.org/committee-documents/F45-Fact-Sheet-2025.pdf
https://rlinf.readthedocs.io/en/latest/rst_source/examples/embodied/roboverse.html
https://www.cc.cesi.cn/service/show-4536.aspx
https://www.ri.cmu.edu/education/
https://www.darpa.mil/research/challenges/subterranean
https://robotik.dfki-bremen.de/en/contact
https://www.etri.re.kr/korcon/sub9/sub9_01.etri
https://eu-robotics.net/membership/
https://www.faa.gov/uas/commercial_operators
https://wyss.harvard.edu/collaboration/
https://robot.hit.edu.cn/2025/1015/c277a379743/page.htm
https://www.hkex.com.hk/Listing/Listing-Rules-and-Guidance-Search?sc_lang=en
https://webstore.iec.ch/en/publication/72274
https://ifr.org/
https://www.iso.org/committee/5915511.html
https://ilp.kaist.ac.kr/english/sub0301
https://english.sse.com.cn/start/sserules/stocks/trading/
https://itech.keit.re.kr/bsnsguid/bsnsNavi/retrieveBsnsNavi.do
https://www.nyse.com/listings
https://www.kiat.or.kr/front/user/main.do
https://www.kiria.org/portal/cert/portalCertEstiState.do
https://www.kitech.re.kr/corporate/support/consulting01
https://edu.ktl.re.kr/
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