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実世界で存在感を持つバーチャルクリーチャの実現　
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Abstract – Virtual creatures have been used for various entertainments and arts,
because they are friendly and have a variety of expressions. We create the possibility of
new entertainments and arts by making virtual creatures exist virtually in the real world.
In this paper, we propose haptic interaction with virtual creatures through real objects,
and the presentation technique of virtual creatures that doesn’t allow people to ruin a real
feeling, for people experience as if virtual creatures existed in the real world. Moreover,
we produced a work “Kobito-Virtual Brownies-” as an example of achieving the system
that used the proposed methods, and confirmed the effectiveness of the proposed methods
based on the reaction of those who experienced this work.
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1 はじめに

1.1 背景
現在，映画やゲーム，テレビ，物語の世界ではバー

チャルクリーチャ(人間の考え出した生き物，キャラク
タの総称)がいろいろな場面で使われている．例えば，
映画の世界では CGで描かれたバーチャルクリーチャ
がまさに生きているかのように表現されている．アニ
メーションの世界では，人々の心をつかむようなバー
チャルクリーチャが多数存在している．ゲームの世界
では，自分以外のキャラクタにバーチャルクリーチャ
が使用されている．このように，バーチャルクリーチャ
は人々の生活の中で親しみやすい存在として定着して
きた．
バーチャルクリーチャとより深いインタラクション

をすることはエンターテイメント性やアート性を高め
るため，様々なインターフェイスが提案されてきた．
Nintendogs[1]ではタッチパネルを使用することで，画
面内のバーチャルクリーチャ（犬）に，“頭を撫でる”，
“毛をとかす”といった触れる行為を行うことが出来る．
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SPIDAR[2]やPHANTOM[3]といったハプティックイ
ンターフェイスは，体験者にバーチャル世界のバーチャ
ルクリーチャとのハプティックインタラクションを可
能にする．しかし，これらのバーチャルクリーチャは
バーチャル世界にとどまっていた．そのため，物語の
世界にあるように，実世界でバーチャルクリーチャと
遊ぶことや一緒に作業をするといった，体験者が目の
前の実世界でバーチャルクリーチャとインタラクショ
ンすることは出来なかった．バーチャルクリーチャが
まさに目の前に存在するクリーチャであるかのように
感じられ，実世界に存在するクリーチャであるかのよ
うに振る舞うことが可能になれば，バーチャルクリー
チャが実世界に影響を及ぼすことが可能になり，より
多くの驚きを生むことが出来る．それにより，アート
やエンターテイメントの新たな表現を生み出せると考
えられる．そこで，目の前の実世界に存在しているか
のような存在感をもつバーチャルクリーチャを実現す
ることを本研究の目的とする．

1.2 関連研究
AIBO[11]は，ロボットを用いてクリーチャを作り出

そうとする試みである．しかしながら，このような試
みでは，制御や構造など技術的な問題から，バーチャ
ルクリーチャの親しみやすさや表現の多様さを十分に
再現できないという問題点がある．
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拡張現実感や複合現実感の研究分野において，実世
界にバーチャルクリーチャの存在感を視覚，聴覚を使
って感じさせる試みとしてMagicBook[4]，Welbo[5]，
Jellyfish Party[6]，やTouch-Space[7]などがある．し
かし，これらの研究で提案されているようにバーチャ
ルクリーチャの映像提示方法としてシースルー HMD
を用いた場合，光学シースルー方式の場合，実世界の
映像とCGで描かれたバーチャルクリーチャの映像の
画質的ずれから，体験者に実世界とバーチャルクリー
チャの境界を感じさせてしまう．ビデオシースルー方
式の場合，提示される映像の解像度が実世界に比べる
と低いことや，実物体に触れた場合に視覚提示の遅延
が体性感覚との間に違和感を生じさせてしまうことか
ら，体験者に見ている映像が作り物であると感じさせ
てしまう．そのため，バーチャルクリーチャの実世界
での存在感を損ねてしまう問題点がある．
等身大環境におけるバーチャルクリーチャとのハプテ

ィックインタラクションを実現した例として，Reactive
Virtual Human[8][9]などがある．しかし，映像提示方
法として没入型ディスプレイを用いた場合，体験者は
バーチャル世界に没入するものの，提示される映像と
実世界で視覚が受け取る情報の画質的な違いのため，
体験者に自分が実世界に存在していると感覚させるこ
とは困難である．そのため，バーチャルクリーチャが
実世界に存在しているかのように体験者に感じさせる
ことはむずかしい．
実世界に存在するクリーチャならば，クリーチャと

実世界の物体や体験者の間に接触状態が発生し，触れ
る，触れられる，力を加える，力を加えられるといっ
たハプティックインタラクションが存在する．これら
をバーチャルクリーチャにおいて実現するには，シス
テムが実世界にバーチャルクリーチャが存在すると想
定した場合に生じる体験者や実物体との接触状態を認
識し，それらに適切に力覚提示できるようにする必要
がある．例えば，バーチャルクリーチャが実物体に力
を加えたら実物体に力を加え移動させ，体験者に力を
加えたら体験者に力覚提示を行わなければならない．
逆に，体験者がバーチャルクリーチャに力を加えれば，
バーチャルクリーチャもそれに応じて反応しなければ
ならない．また，実世界の地形や物体の配置によって
バーチャルクリーチャの動きを制約する必要がある．

本研究では実世界で存在感をもつバーチャルクリー
チャを提示するために，実世界での存在感を損なわな
いバーチャルクリーチャの映像提示及び力覚提示手法
を提案する．また，提案手法を用いたシステムの実現
例として作品“Kobito -Virtual Brownies-”を制作し，
体験者の反応を基に提案手法の有効性を評価する．

2 提案手法

体験者に目の前に存在するクリーチャのような存在
感をもつバーチャルクリーチャを提示する場合，バー
チャルクリーチャを現実のクリーチャと区別させる手
がかりを体験者にできるだけ与えないようにしなけれ
ばならない．しかし，体験者に直接バーチャルクリー
チャを提示する場合，映像，力覚提示手法の品質の問
題からバーチャルクリーチャを現実のクリーチャと区
別させる手がかりを体験者に与えてしまう．そこで，
バーチャルクリーチャを直接見ること，触ることが出
来ない存在と設定し，区別させる手がかりを与えない
間接的な映像，力覚提示手法を提案する．以下に，映
像，力覚提示手法に関してそれぞれ詳細を述べる．

2.1 映像提示手法
バーチャルクリーチャの映像提示において，シース
ルー HMD や没入型ディスプレイによる提示手法で
は，映像品質の問題が体験者にバーチャルクリーチャ
の存在感に違和感を覚えさせてしまっていた．現在の
映像提示技術では，この違和感を取り除くことは難
しい．そこで，提示したい「体験者に目の前に存在す
るクリーチャ」を現実には見ることができない存在と
いう設定にすることで，実世界に映像を重畳させるこ
とを回避する．しかし，親しみやすく自然なインタラ
クション可能なバーチャルクリーチャを実現するため
には，バーチャルクリーチャの姿形や動作を視覚的に
直感的な方法でユーザに提示することが望ましい．そ
こで，実世界にリアルなバーチャルクリーチャの映像
を重畳させるのではなく，ディスプレイに情報として
バーチャルクリーチャの映像を提示する．具体的には，
一度カメラから取得した映像にバーチャルクリーチャ
の映像を追加したものを通常のディスプレイに表示す
る．体験者は画面の映像が目の前の実世界を撮影した
ものであるとすぐに認識できるため，このディスプレ
イの映像は単に現実を撮影した映像と認識できる．こ
の方法によって，体験者の目には見えないバーチャル
クリーチャが実世界にあたかも存在し，その姿がカメ
ラに写ったかのような錯覚を感じさせることができる．
この提示方法の実現には，カメラ付き携帯電話やデ
ジタルカメラなどの携帯型デバイスを用いることが上
げられる．現在，カメラ付き携帯やデジタルカメラ，
ビデオなど，カメラとディスプレイが一体化したデバ
イスは日常的に使用されているため，このようなデバ
イスは体験者にとって直感的であり非常に扱いやすい
物であると考えられる．

2.2 力覚提示手法
バーチャルクリーチャの力覚提示を考えた場合，平
田ら [10]の力覚提示の議論にあるように，理想的な力
覚提示は実物と同一の模型をその都度即座に作ること
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で実現できるが．同一の物体を全空間にわたって作る
ことは費用，技術的に困難である．しかし，Reactive
Virtual Humanなどの様に，SPIDARなどの従来の
ハプティックインターフェイスを用いる場合，インタ
ラクションできる空間を指先の一点に限定してしまう
ため，複数点や面といった広範囲にインタラクション
できる空間を提供することができない．そのため，体
験者にインタラクションを制限し違和感を与えてしま
う問題点がある．また，体験者に力覚提示するために
は，何らかの物体が指先に触れる必要があるが，ハプ
ティックインターフェイスのワイヤーやアームといった
機構が体験者に視覚的に見えてしまうため，提示力が
対象のバーチャルクリーチャではなくワイヤーやアー
ムから手に伝わっていることを体験者に感じさせてし
まう問題点がある．
しかしながら，現在の力覚提示技術ではこれらを解

決することは難しい．そこで，提示したい「体験者の
目の前に存在するクリーチャ」を直接触ることは出来
ない存在と設定し，力覚提示を実物体を通した間接的
なものに限定する．実物体を体験者が自由につかみ動
かすことを可能にすることで，違和感のないインタラ
クションを可能にし，実物体をバーチャルクリーチャ
の提示場所に違和感なく存在できるものを選択するこ
とでそれぞれの問題点を回避する．
これらを実現するには，システムがバーチャル世界

のバーチャルクリーチャと実世界の実物体の接触状態
を認識し，相互に力学的影響を及ぼせる必要がある．
そこで，我々はバーチャルクリーチャの存在するバー
チャル世界のバーチャル物体と体験者の存在する実世
界の実物体の同期をとるという手法 (図 1) を提案す
る．これは実世界の実物体を動かすとバーチャル世界
のバーチャル物体がそれに連動して動き，バーチャル
世界のバーチャル物体を動かすと実世界の実物体がそ
れに連動して動くという 2 つの同期処理から構成さ
れる．これにより，バーチャルクリーチャがバーチャ
ル物体を動かすことで実物体を動かし，実世界へイン
タラクションすることが可能になる．また，体験者が
実物体を動かすことでバーチャル物体を動かし，バー
チャル世界へインタラクションすることが可能になる．
このため，体験者とバーチャルクリーチャの間で，同
期する物体を介し力をやりとりすることになり，同期
する物体がハプティックインターフェイスとして働く．
また，これによりバーチャルクリーチャの行動を実世
界に影響させることも実現できる．
以上のように，本研究では体験者に実世界に存在す

るバーチャルクリーチャを感覚させるために，上記 2
つの手法を提案する．
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図 1 実物体を介したハプティックインタラク
ション

Fig. 1 Haptic interaction through real objects

3 実現

提案手法を用いたシステムの実現例として，グリム
童話“こびとのくつや”の“こびと”をモチーフにし
たバーチャルクリーチャと実世界でインタラクション
を可能にする作品“Kobito -Virtual Brownies-”（図
2）を制作した．

図 2 Kobito -Virtual Brownies-
Fig. 2 Kobito -Virtual Brownies-

3.1 作品概要
本作品ではバーチャルクリーチャとして“Kobito”

（図 3），実物体のハプティックインターフェイスとし
て紅茶缶，バーチャルクリーチャを表示するディスプ
レイとして“Kobito Window”(図 4下)を使用する．
作品の場面はティールームでのお茶の時間である．
一見普通の部屋に見えるが，紅茶缶が突然動き出す
といった不思議なことが起きる．体験者は“ Kobito
Window”を左右に動かしながら，勝手に動き出した
紅茶缶が実は“Kobito”が押して動かしていたという
ことを知ることができる．体験者は“Kobito Window”
に表示された“Kobito”を見ることで“Kobito”の存
在を知るだけでなく，紅茶缶を通してハプティックイ
ンタラクションすることができる (図 4)．例えば，体
験者が“Kobito”が押している紅茶缶を押し返せば，



日本バーチャルリアリティ学会論文誌 Vol.11, No.2, 2006

図 3 Kobito
Fig. 3 Kobito

図 4 Kobito Window
Fig. 4 Kobito Window

“Kobito”が押している力を感じることができる．も
し強い力で押せば，“Kobito”はよろけたり，転んだ
りする．“Kobito”はAIを持っているため，紅茶感の
位置が遠ければ走って近づく，紅茶缶でたたかれれば
怒る，上手に紅茶缶を動かすことができれば喜ぶなど
様々な行動を見せる．
このようにして体験者に直接目には見ることも触れ

ることもできない“Kobito”が目の前の実空間に存在
していると感覚させる．

3.2 作品システム
システムは以下の４つのコンポーネントから形成さ

れる．

1. 実物体からバーチャル物体の同期 (図 5 1○)

2. バーチャル世界のシミュレーション (図 5 2○)

3. バーチャル物体から実物体の同期 (図 5 3○)

4.“Kobito Window”の映像描画 (図 5下)

1-3のループによって実物体とバーチャル物体を同
期させ体験者とバーチャルクリーチャの実物体を介し

たハプティックインタラクションを実現し，4によっ
て“Kobito”の映像を体験者に提示する．リアルタイ
ムでの処理を実現するために，それぞれのコンポーネ
ントごとにラックトップ PC（Pentium(R)Mプロセッ
サ 760搭載）を 1台ずつ割り当てた．それぞれのマシ
ンは 100Mbpsの有線 LANによって接続されている．
ワークスペースの大きさは 600mm×900mm であり，
システムは 4台のラックトップ PC，2台のカメラ，7
インチのディスプレイ，ハプティックインターフェイ
ス SPIDAR及び紅茶缶から構成される．

図 5 システム全体図
Fig. 5 Concept of our system

3.3 実物体とバーチャル物体の同期
“Kobito”と紅茶缶のインタラクションは物理シミュ
レーションで実現している．通常，物理シミュレーショ
ンはバーチャル世界のみを扱うが，この作品では実世
界の実物体も扱う．これは実世界の現実の紅茶缶と物
理シミュレーション（バーチャル世界）のバーチャル
紅茶缶の位置・動きを同期させることによって実現す
る (図 6)．
実物体とバーチャル物体の同期は以下のようにして
実現する．体験者が現実の紅茶缶を動かすと，バーチャ
ル紅茶缶も同じ位置に移動する．現実の紅茶缶の位置
と角度は，机の上に固定されたカメラによって認識す
る (図 7左)．認識は USBタイプのカメラを利用して
VGA（640×480pixel）にて 30fpsで行い，色による判
定で紅茶缶の位置・角度を求める．このような認識に
はマーカを使用した手法 [22]が存在するが，マーカに
よって体験者が非日常的な印象を受けないようにする
ため，色による認識を採用した．
“Kobito”は物理シミュレーションの中でバーチャ
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ル紅茶缶を押して動かすことができる．“Kobito”に
よってバーチャルの紅茶缶が動かされたとき，机の下
にある磁石ユニットを動かすことで現実の紅茶缶を同
じ場所に移動させる（紅茶缶の底面にも磁石がついて
いる）(図 7右)．

図 6 実物体とバーチャル物体の同期 (1)
Fig. 6 Synchronization of the movement be-

tween the real object and the virtual
object (1)

図 7 実物体とバーチャル物体の同期 (2)
Fig. 7 Synchronization of the movement be-

tween the real object and the virtual
object (2)

3.4 実物体駆動機構
本システムでは，ハプティックインターフェイスであ
る SPIDARの機構を利用し紅茶缶の位置を制御する．
SPIDARのグリップのかわりに磁石ユニット（ネオジ
ウム磁石）をつけ，磁石で紅茶缶を吸着することで紅
茶缶を任意の位置に移動する (図 8)．この方式では磁石
ユニットを糸とモータで動かしているため，グリッド上
に電磁石を敷き詰めた The actuated workbench[12]，
リニア誘導モータを使用した Proactive Desk [13][21]
に比べ軽量，低発熱，可動領域を容易に拡張できる
点で優れている．さらに，体験者は紅茶缶を通して
“Kobito”が押している力を感じることができる．磁
石ユニットには磁石の高さを変動させる機構があり，
紅茶缶に磁石を吸着，脱着の動作を実現している (図
9)

図 8 実物体駆動系
Fig. 8 System to move real objects

図 9 磁気ヘッド
Fig. 9 Magnetic head

3.5 バーチャルクリーチャ“Kobito”
“Kobito”は物理シミュレーションの中で行動する．

“Kobito”はバーチャル物体に対し力を加え動かすこ
と，バーチャル物体から力を加えられ動かされること
が可能である．また，“Kobito”はルールベースシス
テムを用いて行動決定を行っており，自分でバーチャ
ル紅茶缶の位置を知覚し，現在の自分の状態から次に
どのような行動を起こせばよいかを思考する．システ
ムは「複数の“記号”を保持可能なワーキングメモリ」
及び「ワーキングメモリ内の記号を置換するルール」
から成り，始めに外界の情報，及びこびと自身の意思
を記号化して空のワーキングメモリに投入し，次に約
200存在するルール（表 1）に従ってワーキングメモリ
内の記号を置換し，全ルール適用後に残った記号から
行動を決定する (図 10)．これらの動作は 30cycle/sec
で行われる．
例えば，「紅茶缶を押したいが紅茶缶の方を向いてい

ない時，まず紅茶缶の方を向く」という行動は次のよ
うに生成される．
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1. ワーキングメモリに，外界情報として「紅茶缶
が左に見える」，自身の意志として「紅茶缶を
押したい」という記号を投入する．

2. 『「紅茶缶を押したい」かつ「紅茶缶が左に見え
る」⇒「左回転する」』というルールを適用し，
ワーキングメモリに「左回転する」という記号
が投入する．

3. 「左回転する」という記号により，“Kobito”は
左回転という行動を行う．

表 1 “Kobito”の行動ルール
Table 1 Behavior Rules of Kobito

種別 例
外界状況の分
析

「紅茶缶までの距離が 3」⇒「紅茶缶
から遠い」
「紅茶缶が左に見える」⇒「紅茶缶の
方を向いていない」

“Kobito”意思
表現

「体力がある」⇒「紅茶缶を押したい」

行動決定 「紅茶缶の方を向きたい」かつ「紅茶
缶が左に見える」⇒「左回転する」

反射的行動 「転倒した」⇒「起き上がる」

図 10 “Kobito”の行動決定
Fig. 10 Artificial intelligence system

物理シミュレーションの中では，“Kobito”の形状は
直方体として扱う．そして“Kobito”の状態に併せて
あらかじめ用意した“走る”，“箱を押す”，“よろめく”
などのアニメーションを再生する．そうすることで，
物理シミュレーションをリアルタイムに動かし，かつ
多彩な表現を可能にしている．このようなAIと物理シ
ミュレーションを組み合わせた研究としてはMaking
them behave [14]があげられる．

3.6 物理シミュレーション
我々は，バーチャル世界を構成する物理シミュレー

タとして SPRINGHEAD[15]を使用した．物理シミュ
レータを使用する利点は，１つ目は，“Kobito”と紅
茶缶の衝突判定を実現できることである．２つ目は，

様々な自然なインタラクションが可能になることであ
る．例えば，“Kobito”に紅茶缶を当てたとき，その
強さに応じて“Kobito”がバランスを崩したり，転ん
だり，よろめいたりといった動作が可能になる．３つ
目は，”Kobito”と地面との摩擦や物体の質量といった
物理量を表現できることである．これらの利点から，
物理シミュレーションによって“Kobito”を現実世界
で生きているかのように表現することができる．

3.7 ディスプレイデバイス“Kobito Window”
体験者は“Kobito Window”を通して“Kobito”を

見ることができる．“Kobito Window”はカメラと 7
インチの液晶ディスプレイから構成され，カメラから
取得した実世界の映像に“Kobito”の CG を重ね合
わせた映像を表示する（図 4下）．カメラは QVGA
（320×240pixel）にて 30fps で実世界の映像を取得す
る．子供でも手軽に体験できるように“Kobito Window
”は据え置き型とし，向きを左右に変えることが可能で
ある．カメラ視点の移動には“Kobito Window”の角
度をエンコーダによって計測することで対応している．
体験者が“Kobito Window”の映像だけを見てしま
うと，実際に紅茶缶が動いているという実世界の事実
を見損ねてしまう．そこで，ワークスペースの大きさを
600mm×900mm，紅茶缶の大きさ 100mm×100mm×
100mm に対し，“Kobito Window”の液晶ディスプ
レイの大きさを 7インチ，72度の広角カメラを使い，
“Kobito Window”の位置をフィールドの中央に設置
することで，体験者が容易に“Kobito Window”の映
像と実世界両方とも見比べられるように設計した（図
4,11）．

図 11 全体配置
Fig. 11 Layout of this work

3.8 “Kobito”のCG合成
“Kobito”の姿は“Kobito Window”の中で見るこ
とが出来る．この映像は天井カメラからの紅茶缶の
位置情報を基に，“Kobito Window”のカメラ映像と
“Kobito”CGの画像合成によって生成される．カメ
ラから取得した映像の中の紅茶缶の映像は，紅茶缶の
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色情報によって抜き出される．“Kobito”が紅茶缶の
前にいるときは，現実世界の映像に“Kobito”の CG
を上書きする (図 12 2○ 3○ )．“Kobito”が紅茶缶の後
にいるときは，実世界の映像に“Kobito”のCGを上
書きし，さらに紅茶缶の映像を上書きする (図 12 1○ )．
これによりオクルージョンの問題を解決している．

図 12 オクルージョンの解決
Fig. 12 Occlusion solution

4 評価と考察

この作品は第 12回国際学生対抗バーチャルリアリ
ティコンテスト [16], 工大祭 2004，2005[17]，産業用
バーチャルリアリティ展 2005[18], SIGGRAPH2005
Emerging Technologies[19]，インタラクティブ東京 [20]，
平成 17年度 (第 9回)文化庁メディア芸術祭 [23]にお
いて実演展示を行った．日本及びアメリカにおいて，
男女とも子供から大人まで合計 10000人以上の方に楽
しんでいただいた．展示の際，ビデオ撮影及び直接体
験者を観察することで，体験者の反応を観察した．
体験者は“Kobito”とインタラクションできること
に興味をいだき，紅茶缶で“Kobito”を突く，つぶそ
うとするなど積極的なインタラクションを試みていた．
さらに，紅茶缶を押している“Kobito”を手で捕まえ
ようとするという直接的な行動が観察できた（図 13，
図 14）．この行動から体験者が実世界に“Kobito”が
存在していると感覚していると考えられる．
また，体験者への映像提示手法について考えると，

“Kobito Window”は 7インチのディスプレイ (図 4)
であり，提示される映像だけで体験者の視野を覆うこ
とは難しく，体験者が映像の世界だけを見ることは困
難である．“Kobito”を手で捕まえようとした場合，体
験者は直接手を“Kobito”が存在するだろう位置に近
づける動作が観察できた．しかし，“Kobito Window”
につけられたカメラが映し出す場所は狭いため，体験
者はインタラクションする前に自分の手を“ Kobito
Window”の中で確認することは出来ない．このよう
なことから，体験者は実世界と“Kobito Window”の

図 13 インタラクティブ東京における子供の体
験者の様子（肖像権の保護のため体験者
にはモザイクをかけています）

Fig. 13 Children’s behavior in Interactive
TOKYO

両方の映像を見比べて作品を体験していたと考えら
れる．
以上から，提案手法によって体験者に“Kobito”が

実世界に存在すると感覚させることが可能であると考
えられる．また，より一般的評価のために，このシス
テムが人間に与える影響について多面的な定量評価や
心理学的な解析が今後の課題としてあげられる．

5 まとめと今後の展望

本論文では，体験者にバーチャルクリーチャが実世
界に存在すると感覚させる方法として，実世界での存
在感を損なわないバーチャルクリーチャの映像提示及
び力覚提示手法を提案した．また，我々は提案手法を
用いたシステムの実現例として作品“Kobito -Virtual
Brownies-”を制作し，体験者の反応を基に提案手法
の有効性を確認した．
今後の展望としては，“Kobito -Virtual Brownies-”

の完成度を上げることで，提案手法の有効性をより強
固なものにすることが挙げられる．作品として“Kobito
-Virtual Brownies-”を見た場合，“Kobito”が体験者
にインタラクションを誘発する動作をすることで，エ
ンターテイメント性やアート性を高めることが出来る．
例えば，“Kobito”が紅茶缶を段差があるために動か
せずに困り果て体験者に助けを求めれば，体験者は
“Kobito”を助けようと紅茶缶を上の段に動かし，自
然と“Kobito”とのインタラクションが始まるだろう．
また，“Kobito Window”をカメラ付き携帯や PDA
などの手軽に持ち運べるデバイスで実現すれば，自由
に持ち運べるため“Kobito”を探し出すおもしろさに
注目した“かくれんぼ”などのゲームが生み出せると
考えられる．また，複数のオブジェクトを動かせるよ
うにすることや，紅茶缶の中にデバイスを埋め込むこ



日本バーチャルリアリティ学会論文誌 Vol.11, No.2, 2006

図 14 平成 17年度 (第 9回)文化庁メディア芸
術祭における大人の体験者の様子．上：
“Kobito”を直接手でつかもうとしてい
る．中：紅茶缶で“Kobito”と押し合い
をしている．下：“Kobito”が押している
紅茶缶を動かしている（肖像権の保護の
ため体験者にはモザイクをかけています）

Fig. 14 Adult behaviors in 2005[9th] Japan
Media Arts Festival

とで振動提示や缶を転倒させることができれば，作品
の表現の幅はますます広がるだろう．
我々は，姿形は見えないが間接的にインタラクショ

ン出来るバーチャルクリーチャが“ Kobito -Virtual
Brownies-”のようなエンターテイメントだけでなく，
日々の生活の中でも有用だと考えている. 人々の生活
の中で生活支援，コミュニケーション支援などのエー
ジェント，エンターテイメントとしてのキャラクタを
考えた場合，この種のバーチャルクリーチャは必要な

ときは間接的に姿を見る，触れることが可能であり，
かつ必要のない時は邪魔にならないというメリットを
もった新しいエージェントとなる．例えば，ハウスオー
トメーションなどの複雑なシステムが導入されたとき，
すべての人にとってそれが理解しやすいものではない
だろう．そのような場合，人間と機械を結ぶエージェ
ントとして活躍できる．体験者は知りたいと思う対象
にディスプレイ持って近づく．すると，ディスプレイ
には複雑なシステムの動作や使い方を理解しやすい形
で説明してくれるバーチャルクリーチャが映し出され
る．このようにして，複雑なシステムの状態把握や動
作入力などを容易に実現できると考えられる．
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