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1.はじめに 
 

 メディアやインタフェースにおいて文書によ

る情報だけでなく，視覚や聴覚の情報なども利

用したマルチモーダル化が進んでいる．我々は

これまでキャラクタエージェントを用いたマル

チモーダルプレゼンテーションコンテンツを簡

単に制作するためスクリプト型記述言語である
MPML (Multimodal Presentation Markup Language) 
[1]を開発してきた．今回，MPML をヒューマノ
イドロボット用に拡張した MPML-HR を開発し
たので報告する．MPML-HRにより，ディスプレ
イ上のエージェントにとどまらないヒューマノ

イドロボットを用いた多様なプレゼンテーショ

ンが可能になると共に，従来，制御プログラム

などに関する専門知識がないと記述が困難であ

ったマルチモーダルなプレゼンテーションを容

易に記述できるようになった．また，ヒューマ

ノイドロボットとして Honda の高性能二足歩行
ロボット Asimo[2]を使用し，実験を行った． 
 

2.マルチモーダルプレゼンテーション記

述言語MPML 
 

 マルチモーダルなヒューマンインタフェース

の技術としてキャラクタエージェントを使った

技術が注目されている．しかし，キャラクタを

使ったマルチモーダルコンテンツを作成するた

めには，キャラクタの動作を低レベルで指示す

るプログラムを書かなければならない．このよ

うな労力を減らし，多くの人が容易に魅力的な

コンテンツを作成できるようにするためには，

中位レベルで動作を記述する記述言語が必要で

あり，そのような記述言語の開発が行われてい

る．その中で，我々はマルチモーダルプレゼン 

   

 

 

 

 

 

 

 

テーション用途に特化したコンテンツ記述言語

MPMLの開発を行ってきた． 
MPMLは次のような特徴をもつ． 
z 容易な記述性 

MPML は Web 上の標準として普及しつつある
XML(Extensible Markup Language)の規格に準拠し
ている．HTML と似たタグ付けを行うことで
Web ページを作成するようにキャラクタを使っ
たマルチモーダルなプレゼンテーションの作成

が行える． 

z 豊富なキャラクタ制御機能 
キャラクタエージェントの発話内容，動作，

位置，感情の制御を行うことができる． 

z システム非依存 
MPML は中位レベルで記述する言語であり，
ブラウザやシステムに依存しない． 

 

 3.ヒューマノイドロボットへの適用 
 

 3.1 ヒューマノイドロボットをキャラクタと

したプレゼンテーション 

 
    図 1 ヒューマノイドロボット 

によるプレゼンテーション 

 MPMLでは，最初に開発された MPML1.0をも
とにいくつかのバージョンが開発されている．

これらは，Microsoft Agent[3]のようなディスプレ
イ上に存在するキャラクタがプレゼンテーショ

ンをするものであった．しかし，ヒューマノイ

ドロボットをキャラクタとして使用すれは，よ

り多様で魅力的なプレゼンテーションを行うこ

とができる．また，中位レベルの記述言語を使
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えるようにすることで，専用の制御プログラム

の知識がなくとも，容易にヒューマノイドロボ

ットの行動制御が行える． 

ヒューマノイドロボットをキャラクタとした

場合，プレゼンテーション画面とプレゼンテー

ターが分かれることになる．このため，プレゼ

ンテーション画面とその説明だけでなく，新製

品のテレビや自動車など実物を使ったプレゼン

テーションを行うことも可能になる．  

 3.2 MPML-HR 
 MPML-HR の設計において，これまでの
MPML の記述の容易性を考慮し，これまで
MPML で使われてきたタグがそのまま使えるよ
うにし，互換性があるように注意した．これま

での MPML では，ディスプレイ上をキャラクタ
が移動することで説明する対象物を指し示して

いた．しかし，ヒューマノイドロボットを使用

した場合，ロボットの立ち位置が必ずしも説明

する対象物を指し示すということにはならない．

そこで，これまでキャラクタの移動に使われた

<move>タグはそのまま移動命令として残し，新
たに対象指示命令として<point>タグを追加した．
互換性が失われないために，<point>タグはキャ
ラクタがヒューマノイドロボットの場合は対象

指示を，Microsoft Agent の場合は<move>タグと
同じ移動動作を行うようにした． 
<mpml> 
   <head> 
         <title>PRESENTATION</title> 
   </head> 
   <body> 
         <page ref=”1.html”> 
                       <point x=”0” y=”500” /> 
                       <play act=”greet” /> 
                       <speak> 
                    これからプレゼンテーションを行いま
す 
                       </speak> 
                       <move x=”0” y=”0” /> 
        </page> 
   </body> 
</mpml> 
上記のスクリプトを実行した場合，1.html とい
う html の内容がスクリーンに映しだされる．次
に<point>でヒューマノイドロボットはスクリー
ン近くに移動し，スクリーンの左上方を指す．

<play act =”greet”>，<speak>によってヒューマノ
イドロボットがお辞儀をし，「これからプレゼ

ンテーションを行います」と合成音声を発する．

最後に，<move>によってスタート位置に戻る．
また，このスクリプトは Microsoft Agent を使っ
て実行することも可能である． 

MPML-HR システムは MPML-HR コンバータ，
命令通信用 ActiveXコンポーネント，命令変換サ
ーバ，ヒューマノイドロボットで構成される．

まず，MPML-HR スクリプトは MPML-HR コン
バータによって VB スクリプトに変換される．
VB スクリプトを実行すると，命令通信用
ActiveX コンポーネントが呼び出され，命令変換
サーバに動作の指示や発話命令が送信される．

マッピングテーブルにはディスプレイ上のキャ

ラクタの動作と実際に使用するロボット動作が

対応付けられている．命令変換サーバは MPML
の命令をこのマッピングテーブルを参照してヒ

ューマノイドロボット用の命令に変換し，動作

と発話の同期をとりながらヒューマノイドロボ

ットに命令を再送信する． 

Honda の Asimo を用いて MPML-HR スクリプ
ト実行の実験を行った． 

 
図 2 MPML-HRスクリプト実行の様子 
4. まとめ 
 キャラクタエージェントとしてヒューマノイ

ドロボットを使うことの有効性，中位レベルの

ヒューマノイドロボット用記述言語の必要性か

ら，マルチモーダルプレゼンテーション記述言

語 MPMLを拡張した MPML-HRを設計し，開発，
実装した．また，ヒューマノイドロボットとし

て Honda の高性能二足歩行ロボット Asimo を使
用し，実験を行った．MPML-HRにより，容易な
記述でヒューマノイドロボットのプレゼンテー

ションが可能になった．また，自動車など実物

を説明するプレゼンテーションも行えるように

なった． 
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