
1. はじめに 

 近年，ヒューマノイドロボットの研究開発が国内

外で精力的に行われているが、ヒューマノイドロボ

ットの応用分野は，教育・研究開発・趣味・玩具と

いったものに限定されている．しかし，ヒューマノ

イドロボットは，他のロボットとは異なり，○○用

として必ずしも製作されるものではなく，その上で

実行されるソフトウェア（コンテンツ）によって

様々な用途に適用されるべきものである．ただ，こ

のためには，TV，PC，ゲーム機，スマートフォン等

のように，ハードウェア，基本ソフトウェア，コン

テンツの分業体制を確立し，コンテンツのさらなる

充実を図る必要がある． 

 このため我々は，ロボットの専門知識を持たない

人でもヒューマノイドロボットの能力を十分に活

用したコンテンツを作成することを可能にするた

めに，ヒューマノイドロボットの全身動作を直接作

成・編集できる統合ソフトウェア「Choreonoid（コ

レオノイド)」を開発している[1]．Choreonoidは，ユ

ーザーが与えるキーポーズを，ヒューマノイドロボ

ットと床との間の力学的なバランスや，着地時の足

への衝撃などを考慮して自動的につなぎ合わせる

ため，ユーザーはキーポーズを追加・修正に集中す

ることにより一連の動作を制作することができる． 

 本報では，Choreonoidの有用性を検証するために，

人間に近い外観と動作性能を備えたサイバネティ

ックヒューマンHRP-4C[2]（以下「未夢」という）

に対して，Choreonoidを用いてコンテンツ制作を行

った２つの試みについて報告する． 

2. ダンスデモンストレーション 

 石川 勝氏（東京大学）と SAM 氏（ダンスクリエ

イター/ダンサー）のプロデュースにより，

Choreonoid を用いて未夢のダンスデモンストレーシ

ョンのコンテンツを制作した．  

 本ダンスデモンストレーションは， 4 名のダンサ

ーからなる「未夢フレンズ」とともに，Every Little 
Thing の「出会ったころのように（エイベックスト

ラ ッ ク ス ） 」 を ， ヤ マ ハ の 協 力 に よ り

「VOCALOID(CV-4Cβ)」，「Net ぼかりす」の技術

を用いて歌いながら踊る 3 分 18 秒の演目である．

このダンスは，SAM 氏の振付で楽曲に合わせて未夢

役のダンサーが踊った様子を家庭用ビデオで撮影

し，その動画を Choreonoid で再生・一時停止しなが

ら，産総研スタッフがキーポーズを入力していった．

キーポーズは，各身体部位ごとに分けて設定したも

のもあり，繰り返し部分を除き全部で約 1000 ポー

ズとなった．Choreonoid の機能により，動的な安定

性を考慮することなく，キーポーズを入れていくこ

とができたが，総入力時間は約 80 時間を要した．

ただし，キーフレーム方式の CG アニメーション制

作の経験を持つクリエータが行えば，より質の高い

動作を，より短時間で制作することが期待できる．

なお，口の動きはヤマハ製プログラムにより歌詞に

合わせて自動的に生成されたものを使用し，目の動

き（まばたき）は指定した間隔で自動的に行うよう

未夢の制御システム上でプログラムされている． 

 制作したダンスデモンストレーションを，デジタ

ルコンテンツ EXPO 2010 にて 2010 年 10 月 16，17

日に実演した[3]．また，パリで開催された Futur en 
Seine のテーマ事業のひとつで、世界各国の先端デジ

タル技術が集結した Innovation Village の展示ブース

「JAPAN CREATIVE CAFÉ」にても 2011 年 6 月 23

～26 日に同ダンスデモンストレーションを実演し

た[4]．どちらも非常に好評を博し，デジタルコンテ

ンツ EXPO 2010 にて収録された動画は，2010 年

YouTube の年間の再生回数が多かった動画に取り上

げられた．このことは，ヒューマノイドロボットを

用いた非常にクオリティの高いコンテンツが

Choreonoid を用いて制作できたことを示している． 

 

 
図１ JAPAN CREATIVE CAFÉ におけるダンスデモ

ンストレーション 

 

3. MC デモンストレーション 

展示会での商品説明にヒューマノイドロボットを

活用するため，Choreonoid を用いて未夢を用いた MC

ロボット動作振り付けソフトウェア Choreonoid による 
コンテンツ制作実験 
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デモンストレーションのコンテンツを制作した． 
本 MC デモンストレーションは，プロの MC と未

夢との掛け合いで，両者の間に映写される動画に従

って商品説明を行うもので，未夢の自立したデモン

ストレーションとしては過去最長の 10分間の動作で

ある． 
本 MC デモンストレーションでは，展示会等の演

出には長けているが，ヒューマノイドロボットに対

しては，まったくの素人 2 名の方に Choreonoid を用

いたコンテンツ制作を依頼した． 
未夢のコンテンツ制作は以下の流れで行った．ま

ず，Choreonoid に関する２日間のトレーニングをコ

ンテンツ制作者に対して行い，作業量（時間）を見

積もった．次に，MC，動画，未夢の役割分担を盛り

込んだシナリオおよび台詞入りの台本が作成し，そ

れに基づきヤマハの協力により VOCALOID(VY1)を
使用して未夢の音声と口の動きのデータが作成され

た．その後，シナリオと未夢の音声に合わせて，

Choreonoid を用いてキーポーズを制作していただい

た．制作されたキーポーズは，全部で約 500 ポーズ

となった．制作された未夢の動作は，片足立ちや，

オリジナル曲に合わせて 32秒程踊る部分もあったが，

Choreonoid の機能によりヒューマノイドロボットに

詳しくない制作者でも動的な安定性が保たれた動作

を作成することができた． 
制作した MC デモンストレーションを，第 13 回実

装プロセステクノロジー展(JISSO PROTEC 2011)に
おけるヤマハ発動機ブースにて 2011 年 6 月 1～3 日

に公開し，計 15 回のデモンストレーションを行った

[5]．未夢の音声・動作は，プレイバックに過ぎない

ので，MC の協力により掛け合いを実現し，魅力的な

商品説明が行えたと展示担当者から評価いただいた． 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
図 2 JISSO PROTEC 2011 における MC デモンス

トレーション 
 

4. おわりに 

 本報では，Choreonoid を用いてコンテンツを制作

したダンスデモンストレーション，MC デモンストレ

ーションについて報告した．この他にも，未夢によ

る APEC2010 での首脳対応，CEATEC JAPAN 2010 での

歌唱時の腕動作等についてもChoreonoidを用いて制

作したが，これらも修士 1 年の学生で行うことがで

きた．これらの実証実験から，Choreonoid の有用性

を示すことができた．ただ，数百を超えるキーポー

ズを，ロボット３D モデルに対するマウスによるドラ

ッグや，関節角度のスライダー入力で制作していく

のは，細かな調整ができるという利点はあるものの，

手間のかかる作業でもある．このキーポーズ入力部

分について，新たなインターフェースを構築するこ

とが今後の課題である． 
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