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Smart Agent Moves & Acts Smart Space Senses & Reacts Adaptive Agent & Smart Space

Autonomous Robots & Vehicles Responsive Homes & Buildings Human-Environment Collaboration
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Stage 1 Stage 2 Stage 3

Basic Smart Home Environment-Centric Al Agent-Environment Interaction

Stage 1: Basic Smart Home Stage 2: Environment-Centric Al Stage 3: Agent-Environment Interaction

Manual Control via Apps Smart Sensors Automate Home Cooperative & Adaptive Smart Home




ALM XL IFA 20250 A1 Ambient Al

FAM AL LA i

OHHI()'"

A\




20LEZ0|M A|ZE|= Smart Space

| Bespoke Al #;

L o ‘ ET 1 gg“**‘

-
m

d» EEANIESEEE

HomeGPT7} EIXHEl Haierl| X5 71 €8 AlLIEZ|L



el

Matter + LLM 7|8I9| X|S& =

2 MHE[L AEXLE = A S
3 & > K| MH| A HEjA = 75 7ts
ex) =2 FL0IM 2AX|SH= 2L 24 > = 7| 21 2 =S B

Contents
AOIE C|HIO|A
I. e Food
- I:I = Shopping
= =]
Lifestyle
AOIE 7}H
& |/ *SLM AMH|A :
(o) "? / u « AF2 X} 40| B XA W MHIA AR}
= Ge [ —— PN a3 A2 A
ol X| & AMH

ADLE HEE




INTRODUCING

amazon a"




Carrefour Flashk H|=3t 20l O




Touchcast®| Metaverse Cube




2025.05.20

¢ Google 1/0 20250 M 27l AR Glasses
= Xl YU 2 THE XR Glasses




¢ HE} 22, AEHXL OZ, TCL, Xiaomi S Cl=2| 7|Ho| ‘269 £ E
=d4Ho 2 ADIE Ze|A EA| o

IFA 20250 HA[El TCLS| RayNeo X3 Pro

Meta-Ray Banil} Xiaomi2| AOIE ZEffA




Limitless Pendant
Tab

Rewind Pendant
by Rewind.ai

Continuous Glucose
Monitoring

VTouch WHPR Ring  Oura Ring Lief Therapeutics




4| X|Z= Al ACH, £2|= O

¢ A7 2 N Z0]| ofL|2t, AIZ7F MA|E HZ/MHAZ THMA|

A

o HlO[Ef M2 “2T" > “YS HO|E" FYo=2 HE

¢ 222 E oELE WF1 On-Device / Edge Al SEE Z3}

¢ CHY XF0| OtL|Et “SZH T2 AR S =

¢ Al QEE "B JEX} > “=El-sw HE AX = xYF 2

¢ “Al 7|S" > "Al ™MAut ME|"E N E/AH A0 Zgt




Thank You!!

AR ANKSE AICKN CRISIE S

. OIXIE A,

OH HI H,_A siad 11|1||°| X 2|' E -6_-!'%, (—’F—)QI'E |]|'| E'l EH H
5 -

AN
« P:010-4711-1434

* E : iotstlabs@gmail.com

‘ < : : E : sales@whatsmatter.net

. : s zn e » W: https://whatsmatter.net
W A * S : https://smartstore.naver.com/
w:m-;:i-ji rm'n’ «]u 0IR 4 mdshome




	슬라이드 1
	슬라이드 2: 발표자 : 김학용 사업가/공학박사/작가
	슬라이드 3: IoT 기기 전문 쇼핑몰           모두스홈
	슬라이드 4: CES 2025 Keynote에서 처음 언급된 Physical AI
	슬라이드 5: AI 기술의 진화
	슬라이드 6: Agentic AI의 한계 (ChatGPT 답변)
	슬라이드 7: Physical AI의 개념 및 주요 특징
	슬라이드 8: 피지컬 AI 구현 기술들
	슬라이드 9: 피지컬 AI의 유형
	슬라이드 10: Physical AI의 주용 활용 분야
	슬라이드 11: 자율주행차(구글 웨이모) 탑승 영상 (’25.1.12)
	슬라이드 12: 자동차, 바퀴 달린 컴퓨터로 진화
	슬라이드 13: 테슬라 Optimus 로봇의 자율주행
	슬라이드 14: 자동차 생산 라인에 투입된 휴머노이드 로봇
	슬라이드 15: 11개월 동안 'BMW X3' 3만 대 만든 '피규어 02', 퇴역
	슬라이드 16: Gen. AI와 로봇 기술이 결합
	슬라이드 17: 자율주행차나 로봇보다 중요한 Smart Space
	슬라이드 19: Physical AI 관점의 스마트홈의 진화
	슬라이드 20: 삼성전자, IFA 2025에서 Ambient AI 소개
	슬라이드 21: 스마트홈에서 시작되는 Smart Space
	슬라이드 22: Matter + LLM 기반의 지능형 홈
	슬라이드 23: 대표적인 스마트 공간, Amazon Go
	슬라이드 24: Carrefour Flash도 비슷한 무인 매장 운영
	슬라이드 25: Touchcast의 Metaverse Cube
	슬라이드 26: 웨어러블 전쟁  스마트폰의 종말
	슬라이드 27: 스마트 글래스 및 다양한 웨어러블 등장 (1/2)
	슬라이드 28: 스마트 글래스 및 다양한 웨어러블 등장 (2/2)
	슬라이드 29: 피지컬 AI 시대, 우리는 어떤 준비를 해야 할까?
	슬라이드 30

