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1. はじめに 

ＣＧキャラクターアニメーションの作成におい

て，モーションデータの作成は時間の要する作業

である．われわれは，仮想空間内に表示された人

形モデルをジョイスティックにより操作し，実時

間でＣＧキャラクターのモーションを生成する手

法を提案している[1]． 

本稿では，この実時間モーション生成手法を説

明するとともに，いくつかの応用例を示すことに

より，本手法の有用性を述べる．ネットワークを

介して，複数のユーザがそれぞれのＣＧ人形を操

作する人形劇，仮想空間内をウォークスルーする

ためのインタフェースとしての利用例，また，よ

り正確なモーションデータを再編集により生成す

るためのサンプルモーションの作成などについて

説明する． 

2. システム構成 

本システムは，図１右に示される４軸の自由度

（４つのアナログ値）をもつジョイスティックを

２本用いる．これらジョイスティックを操作する

ことにより，図１左に示される画面上の人形モデ

ルのモーションを実時間で生成する． 

3. 指人形メタファーによる動作生成 

ここで，指人形とはユーザのジョイスティックに

よって直接操作される多関節人形を表す．人形モ

デルは，重心に関する位置と向きの６自由度と，

１７個の関節それぞれに，X,Y,Z 軸方向の回転の３

自由度を持つ．合計５７自由度をもつ．一方，入

力装置である２つのジョイスティックは合計８自

由度（８つのアナログ値）を持つ．ジョイスティ

ックの８つのアナログ値と，人形モデルの５７自

由度の対応付けを行う必要がある． 
ジ ョ イ ス テ ィ ッ ク か ら の 入 力 信 号 を

ThhhH ],,,[ 710 L= ，人形モデルの関節の状態を

TppppP ],,,[ 56210 L= とし，マッピングテーブ

ルを以下の行列∏ で表すと， HP ×∏= となる． 
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 １つのマッピングテーブルから生成できる動き

には限界があるため，複数のマッピングテーブル

を用意し，ボタンやキーボード入力により選択で

きるようにしている．図２は，この指人形メタフ

ァーを用いたジョイスティックによる動きの生成

例である． 

4. 操り人形メタファーによる動作生成 

いくつかの制約を導入することにより，少ない数

のマッピングテーブルのみでも，種々の動きを生

成可能になると考えられる．そこで，操り人形の

メタファーを導入した．すなわち，重力場の概念

と地面との接触による制約を導入した．  

人形モデルの重心位置が十分に高く，手や足が

地面に接触しない場合には，腕や足は垂直に垂れ

下がった状態となる．手につけられた糸を引っ張

る操作により，腕を動かす．この際，肘の

図２ 人形モデルの姿勢とジョイスティック

の状態 
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図１ 人形モデルと入力インタフェース
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位置は２リンク･インバースキネマティクスにより

求められる．同様に，ひざにつけられた糸を引っ

張る操作により足を制御する．足や手が地面に接

地した場合の，肘やひざの位置も２リンク･インバ

ースキネマティクスにより計算される．両足の位

置の状態によって，重心を移動させることにより，

歩行動作も生成可能である． 

5. 応用例 

 図３は，ネットワークを介して，複数のユーザ

がそれぞれのＣＧ人形を操作する人形劇のイメー

ジ図である．各ユーザは，ジョイスティック，デ

ータグローブ[2]や全身用モーションキャプチャー

システムを適宜入力インタフェースとして用いて

人形モデルの動きを生成する．この動きデータは，

ネットワークを介して，インテリジェントボック

スシステム[3]に送られ，インテリジェントボック

スの合成ボックスとして実装されたＣＧキャラク

ターをそれぞれ動かす． 

４節で説明したように本システムは歩行動作も

生成可能であるため，図４に示すような３次元仮

想空間内をウォークスルーするためのインタフェ

ースとしての利用も考えられる． 

図５は，より正確なモーションデータを再編集

により生成するためのサンプルモーションの作成

を示している．本システムを利用して生成された

モーションデータをデータベースに保存し，それ

を再編集することにより，より正確なモーション

を作成可能である． 

また，ジョイスティックを用いて生成したモー

ションデータは，モーションデータベースの類似

検索のための問い合わせキーとしても利用可能で

ある．  

6. おわりに 

 本稿では，ジョイスティックを用いてモーショ

ンデータを生成する手法と，その応用例について

説明した．本システムは，低コストでモーション

データの実時間生成を可能とする． 

今後の課題として，要求される動作を生成可能

とするマッピングテーブルを容易に作成可能とす

るＧＵＩの開発が挙げられる．また，この手法は

人間だけでなく，他の動物のモーション生成にも

有用と考えられる．人形モデル以外の任意の多関

節モデルを扱えるように改良を行う予定である．  
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図３ ネットワークを介した複数ユーザ参加による人形劇 

図４ 仮想空間内ウォークスルー例 

図５ 再編集による詳細なモーションデー

タの作成 
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