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近年，ロボットを使ったエンターテインメントとして，ロボット同士を闘わ

せる ROBO-ONE やロボット相撲などの競技があるが，これらはコントローラ

による操作が主流であり，プレイヤーが操作技術を習得する必要があるという

問題がある．また，現在 Wii や iPhone のように直感的に扱えるユーザインタフ

ェースが注目されており，ゲームにおけるロボット操作に直感的な操作手法を

導入することは，ロボットの操作技術が無い人でも比較的容易に操作すること

ができるという点で有意義であると考えられる．また，アーケード用ビデオゲ

ーム「起動戦士ガンダム 戦場の絆」のように，プレイヤーがコックピット型

の筐体に乗り込み，自分が操るロボット視点の映像を見ながら両手両足でレバ

ーやフットペダルを操作することで，仮想的にロボットに乗って操縦すること

を体験できるシステムが開発され，高い人気を得ている．このことからもわか

るように，今後は体験型で，より高い没入感が得られるロボット操作がエンタ

ーテインメントの分野におけるロボットの操作方法の主流の一つになると考え

られる． 

そこで，本研究では Wii リモコンを用いて，プレイヤーの身体動作からリア

ルタイムに２足歩行ロボットの制御を行い，プレイヤーの腕の動きをロボット

の腕の動作に追従させることで，より直感的な操作が可能なシステムを開発し

た．また，多くのロボットはプレイヤーがロボットを見ながら客観的に操作し

ていることに着目し，ロボットに搭載した小型カメラの映像をプレイヤーがヘ

ッドマウントディスプレイで見ながら操作することで，ロボット目線で主観的

な操作ができるロボット操作システムを構築した． 

評価実験では４手法において操作性，直感性，操縦感覚，ゲーム性の４項目

のアンケート調査から，HMD を用いたロボット操作が操縦感覚に有効であるこ

とや本研究によるロボット操作手法が従来の操作手法よりゲームとして面白い

ということが確認された． 

 


