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産総研のヒューマノイドロボット
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産総研のヒューマノイドロボット

HRP-2 (2002) HRP-3 (2006) HRP-4 (2010)HRP-4C (2009)

サイバネティックヒューマン
HRP‐4C未夢
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頭部関節構造
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音声認識デモ

動作作成のアプローチ

NG

プログラミング言語を用いて
特定の動作を生成

人からキャプチャした動作を
適用する
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目標

• ロボットの多様な動作を直接作成・編集可能な
ソフトウェアツール

– プログラミングスキル／実演スキルを必要としない

– 大がかりな装置を必要としない

– ロボットの能力を最大限に活用可能とする

キーポーズによる動作作成

• ロボットの多様な動作を直接作成・編集する

• CGキャラクタの感覚でロボットを動作させる
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キーポーズによる動作作成

キーポーズ
入力
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提案手法の発想
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実演デモ

• Choreonoidを実際に操作しながら紹介します。

• 実際に小型ロボットGR001を動かすデモをお
見せします。

干渉チェック

実現手法の概要

接地状態

キーポーズ
足裏

フィッティング
補正

腰位置補正
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接地状態遷移

ZMP
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関節

補間空間遷移

キーポーズ列

動力学的
整合性の維持

構造化
補間関数

全身
動作軌道

ZMP補償
重心差分

軌道

遊脚の活用と幾何的
整合性の両立

補間空間
遷移軌道
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遊脚活用のための補間空間遷移
脚を大きく動かす特徴的な動作も容易に作成可能とする
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デカルト空間補間のみ 関節空間補間のみ 補間空間遷移の導入
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喋り・歌唱の生成
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歌唱の例

(CEATEC2009・ヤマハ（株）と共同）
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多様な動作を容易に作成表現力豊かな

コンテンツ技術としての人型ロボット

一般のコンテンツクリエイター
（≠ ロボット研究者・技術者）

多様な動作を容易に作成
可能とするソフトウェア

表現力豊かな
ハードウェア

ヒューマノイドロボットを用いた従来に無いコンテンツの実現

サイバネティックヒューマン

Choreonoid

演技 (DC-EXPO 2009)
ダンス (DC-EXPO 2010)

歌唱 (CEATEC 2009,
ヤマハ(株)と共同 )

司会 (JFW2009 Shinmai
Creators Project)

ファッションモデル
(Yumi Katsura ブライダル

フェア in 大阪)

今後の展開

全身動作作成
インタフェース

安定・高精度な
シミュレーション手法

Choreonoid

メディア技術との融合 高度な動作の編集と制御

膝伸ばし 滑り 跳躍

自律的要素の導入

線 安定化り自然な喋り 実現

音声合成システム
連携手法

顔動作
作成手法

膝伸ばし・滑り・跳躍 目線の安定化より自然な喋りの実現

ARによるステー
ジシミュレーション

小道具のハンドリングモーションキャプチャ
入力

動作のゆらぎ

立ち位置の補正

接触（自己／環境）を
伴う動作

シナリオの自動進行
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Slip turn generation for biped robots
Miura et al. 2010
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Choreonoidフレームワーク

• Choreonoidの提供する様々な機能を使いな

がら グラフ カルなロボ ト用アプリケ シがら、グラフィカルなロボット用アプリケーショ
ンを効率的に開発

• 追加機能はプラグインとして開発

• 開発したプラグインの機能はさらに他のプラ
グインからも利用可能

24
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プラグインの例

• BodyPlugin
– ロボットモデル・運動学・動力学等に関する基本機能ロボットモデル 運動学 動力学等に関する基本機能
を提供

• ChoreoGraphyPlugin
– バランス補正付き振り付け機能

• MediaPlugin
– 作成した動作と同期してビデオや音声を再生

H S Pl i• HrpSysPlugin
– HRP‐2やHRP‐4Cの実機をChoreonoid上から操作

• GRobotPlugin
– フタバサーボ使用のロボットをChoreonoid上から操作

フレームワークの目標

• GUI, グラフィックスをしっかりカバー

• 割と何でも出来る

• 高い実行効率

• 高い開発効率

• ポータブル(Windows, Linux, MacOS X 対応）

• 自由なプラグイン開発・配布を実現するライセ
ンス
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設計のポイント

• モノリシックな構造

• メイン言語はC++
• シグナル機構

• アイテムツリー

• Viewレイアウトシステム

• YAMLの活用

• Eigenライブラリの採用

フレームワーク活用例

• モーションプランニングツール

各• 各種シミュレーションツール

• 動作シナリオ作成ツール

• モデル設計ツール

• ロボット操作ツール

• CGアニメーションツール
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Choreonoidの今後の予定

• 環境整備
公式サイト– 公式サイト

– プログラム配布

– マニュアル

– チュートリアルビデオ

• 機能追加
– 汎用シミュレーション機能

– RTCコントローラとの接続

– Pythonスクリプティング機能


