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現在までの戦略ソフトウェアへ
の取り組み

ヒューマノイドモーションエディタの提案

GUIベースでロボットを扱ったことのない人で
も容易にヒューマノイドの動作を作成できるソ
フトウェア

Drag!



モーションエディタの目標

ロボット研究者でない一般の人が、扱ったことの
ないヒューマノイドにラジオ体操させることが１時
間でできる

頂いた指摘：

・入力法は？マウスでの3次元入力は意外と大変。

・類似ソフトウェアのサーベイを。

・使えそうな部品のリストを示す。



入力デバイス「Power of five」

手先の位置姿勢
（6DOF）と5本の指の
曲がり具合を10から
15段階で入力可能
価格は¥10.900
Windows用SDKや、
Linux用のドライバが
無償配布されている



ライバルとなるソフトウェア

NueROMA(富士通オートメーション)



富士通オートメーション
「NewROMA」講習会

講習会の内容は

前半：RNNの説明．
後半：NeuROMA体験．実機を動かす．

の予定が，準備不足のためか実機を動かすところ
まではいかず．→24日に研究室で補足説明
感想

歩行のような周期的な運動にはよいが、任意の
動作インターフェースとしては直感的でない？

HOAP以外のロボットへの対応は有償で行うとい
う点がイマイチ



データの流れ

基本姿勢 VRMLファイル

運動学的に整合
の取れた動作列

動力学的に整合
の取れた動作列

幾何形状、リンク質量、重
心位置、慣性モーメント

逆運動学エンジンを用い
たピンドラッグによるキー
フレーム生成、補間、自己
干渉チェック

動力学的に整合の取れた
動作に修正、環境との干
渉があればそれを避ける
ように動作を修正 各ヒューマノイドが

読み込める形の全
身関節角度の時
系列ファイルデータフォーマットの整形

シミュレータで
動作チェック



モーションエディタ作成に
必要な機能

３Ｄ形状作成（3D-CAD）（ロボットのパーツ作成）
VRMLノード作成（組み立て）
３Ｄ形状操作（動作を作る）

運動学・動力学計算（動作を作る、作った動作の
シミュレーション）



モーションエディタ作成に
使えそうな部品

３Ｄ形状作成（3D-CAD）（ロボットのパーツ作成）
ポリゴン職人（フリーウェア）

VRMLノード作成（組み立て）
VRMLエディタ（産総研、フリーウェア）

３Ｄ形状操作（動作を作る）

Java3D
運動学・動力学計算（動作を作る、作った動作の
シミュレーション）

Open Dynamics Engine (ODE)(フリーウェア)



以上
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