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1　まえがき

現在, cGキャラクタの動作生成などの研究にお

いて, ZMPによる歩行制御【11や,モーションデータ

ベースを用いた実時間モーション合成手法【2】など,
日常生活の中にある歩行などの動作を種類ごとに生
成を行う研究が盛んである.しかし,ダンスや映画,

コマーシャル等で使用される独特な動作は,モ「シ
ョンキャプチャを使用する方が効率良い場合がある.

しかし,対象が大きく移動し,固定されたカメラの

フレームから外れる場合には,対象がフレームに収

まるようにカメラをパンしなければならない.この
時,カメラの運動が保存できなければ,人物が最初

の位置からどれだけ移動したかという情報が失われ
てしまう.また,様々な手法により動作を生成した

場合,人物の関節角の遷移データだけで,地面に対

する移動情報を持たない場合が多い.

本研究では,このようなモーションキャプチャの

際に失われた.あるいは地面に対する平行移動情報
を持たない動作データに対して移動情報を付加する

ことを目的とする.

2　接地情報に基づく移動量の計算

本研究の対象となるモーションキャプチャにより

得られた動作データは,各関節の回転角と対象の座

標系のワールド座標に対する回転角を含むとする.

初期段階ではワールド座標系の原点に対象の座標系
の原点が一致している.そこで,対象の足先などの

地面に接地している末端のパーツの位求から,地面

に対する対象全体の移動量を計算する.また,空中

に浮く動作に対応するために,慣性を考慮した処理

の付加を検肘する.

2.1各末端位置の算出

対象の末端までのパーツ数をn,ワールド座標系

を∑W,各Jトツのローカル座標系を∑,<i=O,i,- -^i-i).
各パーツの関節位置のローカル座標を

pi-[*tf**i,l]To=O,V-,l!)とする.ここで扱う人体モデ
ルの各パーツの親子関係を図1に示す.

このデータから末端のパーツのワ-ルド座標系を

求めるには以下の式を用いる.
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2.2軸パーツの選択
まず,接地している末端のパーツ(軸パーツ)を

判別し,対象の移動量を求めるために用いる.

両足が地面に接地している場合は,次フレームを

参照し,地面に接地しているほうのパーツを選択す

る.この軸パーツの地面に接地している部分の移動

丑が,対象全体の移動量となる.

2.3移動量の算出

初期状態では対象の持つ座標系の原点は,ワール
ド座標系の原点の位置と一致している.

まず,軸パーツの垂直軸方向の移動後の位置を求

める.軸パーツが接地している場合,接地部分の座

標と対象の座標系の原点までの垂直軸方向成分の距

雛が,地面から対
象の廟点までの

距離になる.した

がって,ワールド

座標系での対象

の位置はその距

離に地面の高さ
lil-l.fi二百

を加えたものに　0 ワー;レ憾

なる(図2).　　　　　図2.垂鑑方向の位置

次に水平方向の移動量を求める. 1フレーム前の

軸パーツの座標をPm.現在の座標をft. 1フレーム
前の対象の位達をPm,現在の対象の位置をpL'とす

る.現在の対象の水平方向位置は以下の式によって
求めることができる.

P|=Pm-(Pm-P/) -- (2)

3　実験

以上の処理をcGモデルに対して適用し,平行移

動情報の生成実験を行った.

3.1歩行動作に対しての連用
歩行動作に対して処理を適用したものを図3に示

す.上段は処理適用前,下段は処理的用後の画像で

ある.歩行動作は常に体の一部(足先)が地面に付

いていたため期待通りの結果が得られた.
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3.2走行動作に対しての適用

次に,走行動作に対して処理を適用した.走行動

作は片方の足が地面から離れる時点で,空中に浮い

ている瞬間がある.今回の処理では空中での動作に
対応していないので,人物が空中に浮いている時に,

モデルは地面に近い方の足が強制的に地面に接地さ

せられる.そのため,生成された動作は多少不自然

であった.

3.3ダンスに対しての適用
様々な動作を含むダンスに処理を適用した.やは

り,地面に体の一部が接地している動作については

期待通りの結果が得られるが,ジャンプなどの空中

に浮く状態を含む動作では,足が地面に固定される

状態になった.

4　慣性の適用

以上の実験結果を踏まえて,慣性の適用について

検討する.以下式中で使用する記号については.現
在のフレームをi,次フレームを1+1,位巌を

V<-toMA)>垂直方向の速度をV,,水平方向の速度を

h,-(Aヵ, AJ.重力加速度をg,フレーム間隔をt.対
象が連続して空中に浮いていたフレーム数をC.と

する.

4.1対象が連続して空中にある場合

この時の次フレームの位置は次式で計算できる.

y.・.!=y,+v1-gr(c+l) - (4)

xi.l=Xt+hxJc -・・・-　　(5)

Z.・.1=Z;+/ォ止- - ・ ・ -　( 6 )

連続して空中にある間は,対象が地面から離れた

kフレームの初速度v*. hiを維持しつづける.更に,
c (c=i-k)が増加するため,徐々に下方向への速度が

大きくなる.

4.2対象が連続して接地している場合
この場合は2で説明した処理と同様の処理を行う.

よって,位置の算出は次式を用いる.

y.・.i=yi+vi+i一一一一(7)

x,I.1叫+hx　　-・・・- (8)

zi.i=Zj+hzi.1-**--　(9)

軸パーツが地面に接地している部分の移動量V< +1.

h, +1を垂在方向,水平方向の速度として加芳してい
る.

4.3対象の接地判定

対象の接地の判定は式(4)を使用する. y…く0
ならば,つまり対象の一部が地面にめり込んでいれ

ば接地状軌めり込んでいなければ(y.-.i>0)浮いてい
る状態となる.

空中に浮いている状態から地面に接地している状

態へ移る場合.式(4)を計算し,状態を判定した

後C=Oとして. 4.2の処理に移る.

接地している状態から空中に浮いている状態へ移

る場合は,同じく式(4)を計算し,状態を判定後

C-C†1として4. 1の処理に移る.
5　まとめ

本研究では地面に対して平行移動情報を持たない
動作データに対して,対象が持つ,地面に接地して

いる部分の移動情報を利用し.移動データを生成す

る手法を提案した.

今回の実験で行った処理では,空中に浮いた状態

を含む動作についての移動情報が生成できない.こ

のため現在の処理に慣性を考慮した処理を加える方

法を検討した.今後は,この慣性を考慮した処理の
実装とその実験を行う予定である.
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図3.歩行動作への適用結果.

(上段)処理通用前・平行移動情報を持たないため,画面中央で手足が動く(下段)処理適用後.
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