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1. はじめに 
フォーメーションダンスとは，複数人で様々なフ

ォーメーション（隊形）を組み，集団で形を表現す

るダンスのことである．日本高校ダンス部大会選手

権における審査基準には，一人一人のダンスの技術

に加えて全体の動きやバランスがある．また，全国

高等ダンスドリル選手権大会の審査基準としては，

音楽を生かした振付，動きの同調性や正確なフォー

メーション間隔・移動がある．そのため，フォーメ

ーションダンスのパフォーマンスにおいて，音楽に

合った振付で踊れること，ダンサー同士の間隔やフ

ォーメーション移動がスムーズに行えることが重要

である（以下，フォーメーションダンスのパフォー

マンスのことをダンスパフォーマンスとして，表記

する）． 

ダンスパフォーマンスにおけるフォーメーション

移動の練習では，フォーメーションごとに全員が正

しい立ち位置にいるか，フォーメーション移動の道

筋が正確かどうかを確認する．ダンサーは自分がい

る位置が全体の位置に対して正しい位置にいるのか

を把握しながら，フォーメーション移動を行う必要

がある．そのため，フォーメーション移動の練習は

全員が集まった状態で行うことがよいとされる． 

しかし，多人数で一緒に練習するときに使用する

ダンススタジオのような壁一面に鏡がついている空

間を確保することは難しい，ダンスの技術の練習に

多くの時間を費やすためにフォーメーション移動の

練習に時間を割けないといった問題がある． 

そこで，本稿ではこれらの問題を解消するために，

実際の練習に近い感覚でフォーメーション移動の練

習を一人でもできるようにすることを目標とし，一

人でフォーメーション移動の練習をしている際に，

他のダンサーの位置と共に自分が全体に対してどの

位置にいるのかを把握できるフォーメーション移動

練習支援システムの提案を行う. 

2. 関連研究 
土田らは，隊形練習において，ダンサーが欠けて

いても練習できる方法として，自走型ロボットとプ

ロジェクタ映像を組み合わせた自走型スクリーンを

提案した[1]．しかし，実際に一緒にダンスをして

いる感覚は高かったが，自走型スクリーンが不規則

な動きをしたり，ロボットの速度に追いつけずスク

リーンがロボットから外れたりするなど，必要以上

の存在感を持ったことで実際に他のダンサーがいる

状態でのフォーメーション移動経路とずれている問

題があった． 

吉田らは，フォーメーション毎の位置確認練習と

して，舞踊者と視覚的な集団エージェントを適用し

て，実際の練習に近い舞踊感覚で個人練習を支援す

るシステムを提案し,舞踊者とエージェントの衝突

時に視覚的・聴覚的なフィードバックを併用するこ

とで，距離感覚を得ることができたと報告した[2]．

しかし，このシステムはフォーメーションごとの位

置を確認する練習を想定しており，フォーメーショ

ン移動練習は想定していない． 

3. フォーメーション移動支援システムの

提案 
3.1 基本コンセプト 

実際のフォーメーション練習の感覚に近づけるた

めには，土田らの研究によると，移動の再現性と感

覚の類似性の二つの要素が必要であると考えられて

いる[1]．本システムでは，使用者がフォーメーシ

ョン移動の道筋を理解し，フォーメーション移動の

練習時に使用者がどの位置にいるかを把握すること

で，移動の再現性を高くすることができると考えた．

そこで練習前にフォーメーション移動の経路を理解

できるように，フォーメーション移動の仕方をアニ

メーションとして再生する機能を提供する．また，

練習時には，大型ディスプレイを鏡に見立て，そこ

に使用者と使用者以外のダンサーを，3DCG アニメ

ーションを用いたアバターとして表示することで，

全員で大きな鏡の前で踊っている環境を再現する

（図 1）． 
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図 1 活用の流れ 
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3.2 想定環境 

 本システムの想定環境として，ダンスパフォーマ

ンスに必要な人数を 2 人から 5 人とする．また，最

大 5人で十分な移動ができる広さとして，横幅 4.5m

奥行き 4.5mとする．使用者の全身の動作の取得と 3

次元空間における使用者の位置を推定するために，

人物姿勢のトラッキングとカメラ映像からの距離を

取得できる Microsoft 社のモーションキャプチャで

ある Kinect for Windows を使用する． 

4. 機能設計 
4.1 フォーメーション再生機能 

 フォーメーション移動の経路をアニメーションと

して再生する機能を提供する．使用者は，フォーメ

ーション移動の練習を行う前に見ることで，自分が

どのように移動を行うのかを理解することが可能に

なる． 

4.2 鏡機能 

一人でフォーメーション移動の練習を行うときは

鏡に映っているのは一人だけであるため，他のダン

サーの位置や移動を確認することはできない．そこ

で，鏡に見立てた大型ディスプレイ上の仮想空間に

あるステージに，使用者と 3DCG アニメーションを

用いた使用者以外のダンサーを表示する（図 2）．

実際の 3 次元空間における使用者がいる場所を仮想

空間内のステージの場所に反映させることで，使用

者は全体に対してどの位置にいるのかを把握するこ

とができる． 

また，使用者はフォーメーション移動の練習を行

うときには，ダンスの振付動作をしながら移動をし

ている．そこで，実際の練習に近い感覚を得るため

に，アバターもフォーメーション移動に合わせて振

付動作を行うようにする． 

4.3 衝突フィードバック機能 

使用者はフォーメーションの移動の練習を実際の

環境では一人で行っている．鏡に見立てた大型ディ

スプレイに映っている使用者とアバターの姿だけで

は，衝突したことを把握することが難しい．そこで，

使用者とアバター衝突時には，アバターは使用者と

ぶつかった方向に応じて衝突した音が再生される機

能を提供する． 

4.4 ダンス情報入力機能 

上記の機能を実装するには，ダンサー一人一人の

振り付けの情報と，フォーメーションの情報が必要

である．そこで，それらを入力する機能を提供する．

振り付け情報の入力は，ダンスパフォーマンス中の

振り付けを踊っている動画を事前に撮影し，その動

画をシステムに入力する．システム内で入力された

動画をもとに 3D ポーズ推定を行い，3D ポーズで構

成されたモーションデータを振り付け情報として登

録することができる．また，フォーメーションの情

報の入力は，ダンスパフォーマンスで使用する曲に

合わせ移動前後のフォーメーションの位置を登録す

ることができる（図 3）． 

5. 試作 
本システムを実装するソフトウェアは，

Windows10を OSとして搭載したパーソナルコンピュ

ータをターゲット環境とし ,Unity を用いて

Microsoft Visual C#を用いて実装を行った．また，

3DCG アニメーションとして用いたアバターにイン

ターネット上で配布されている初音ミクのモデル

[3]を使用した． 

6. おわりに 
本稿では，実際の練習に近い感覚でフォーメーシ

ョン移動の練習を一人でも可能とすることを目標と

し，使用者がフォーメーション移動する際に，使用

者の位置が全体に対してどの位置にいるのかを可視

化するダンスフォーメーション移動支援システムの

提案・試作を行った． 

今後の課題として，ダンス経験がある人を対象に

評価実験を行い，システムの有用性の検証を行う．

また，検証結果をもとに，機能の改善や追加機能を

実装し，大人数で行うフォーメーションダンスの一

人練習への適用が挙げられる． 
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図 2 大型ディスプレイ表示されている映像 

 
図 3 フォーメーションの情報入力画面 
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