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Abstract: 本研究では Vstone 社の普及型対話ロボット Sota の，新規開発プラットフォーム

"SotaPlatform"を開発した．想定ユーザーは VstoneMagic で Sota の制御経験があり，Java アプ

リケーションの作成経験があるユーザーである．"SotaPlatform"は VstoneMagic にはない 3 つの機

能がある．第 1 に，OpenJTalk を用いた発話が可能であること，第 2 に，Sota の 3D モデルを表

示しアニメーションさせることで，実機の Sota を伴わずオフライン環境でのポージング作業が

可能であること，第 3 に，3D モデルで指定したポーズや発話内容を xml 形式で保存し，指定す

ることで別の実行ファイルでも同様の発言及びポーズが再利用できることが可能であることで

ある． 
 

１．はじめに 

近年，Pepper [1]やロボホン [2]といった対話型コ

ミュニケーションロボットの導入が増加している

[3]．これらのロボットが活躍する主なフィールドは，

対面業務を人に代わって行う場面である．具体的な

例として受付業務や面接業務をロボットにさせるケ

ースが挙げられる [4,5]．このような対話ロボットの

商用利用の増加には，グローバル社会への遷移に伴

った受付の外国語対応や，人件費削減を目的として

多くの企業がロボットの導入意欲を高めていること

が要因の一つとして考えられる．また，メーカーか

ら SDK や制御プログラム開発用のプラットフォー

ムが提供されているロボット製品の増加に伴い，エ

ンドユーザーによって容易にロボットの制御プログ

ラムの開発が可能になったことも対話ロボットの商

用利用増加の要因として考えられる． 
それに伴い，ロボットを制御する開発者がより必

要とされると考えられることから，ロボットに実装

する制御プログラムの開発効率の向上が求められる．

従って，ユーザーの開発効率を考慮した制御プログ

ラムの開発プラットフォームが必要であると考える． 
本研究では Vstone 社の普及型対話ロボット Sota

を対象に，新規開発プラットフォームを提案及び開

発し，既存の制御プログラムの作成手法よりも開発

効率が向上することを期待する． 

２．既存のロボット制御プログラム

と開発の問題点 

Sota を制御するには，Java コーディングもしくは

付属の制御プラットフォーム VstoneMagic [6]を用い

る必要がある．コーディングで制御プログラムの開

発を行う場合は，外部プロセスや API を呼び出すこ

とが可能である．しかしコーディングによる Sota の
制御には，ロボット特有の制御ライブラリや基本的

な Java 言語の理解が要求される為，ユーザーのノウ

ハウが伴わない場合は基本的に VstoneMagic を使っ

て制御する． 
VstoneMagic では命令ブロックを順に配置し，ビ

ルドすることで Sota の制御が可能となる．

VstoneMagic の利点はユーザーのプログラミング能

力を問わず容易に Sotaを制御できる点である．また，

VstoneMagic で作成したプログラムを直接修正し，

外部 IDE を使うことでデバックすることもできる． 
その一方で，VstoneMagic には 3 つの問題点が存

在していると考える．まず第 1 に，発話命令を作成

するには Vstone 社が提供する有料サービス Sota ク

ラウドのライセンスを取得した上で，音声合成機能

の利用が前提となっていることである．その為ライ

センスを取得していない場合は音声合成機能を利用

できない．ライセンスを適用せずに同様の機能を実
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装するには，自作もしくは外部で取得した API やソ

フトウェアを，作成したプログラムから呼び出すと

いった工夫が必要なため，Sota の仕様に関する知識

や開発経験が少ないユーザーの開発難易度が上がる． 
第 2 に，VstoneMagic には 3D モデルによるシミュ

レート機能が存在しない．したがって，意図した動

作をロボットに行わせる場合は必ず実機を要する．

実機が存在しない状態で Sotaの動きを指定する場合，

数値でポージングを指定する為，デバックするまで

は Sota に設定した動きを確認できない．同じ環境下

で並行して複数のユーザーがプログラムを作成する

ケースの現場では，複数の実機が必要となる為，開

発コストの増加につながると考えられる． 
第 3 に，ポーズ単位での保存ができない為，ポー

ズの再利用ができず開発効率が下がる点である． 
 

３．ロボット制御プログラム開発プ

ラットフォームの概要 

提案する新規開発プラットフォーム"SotaPlatform"
では前章の 3 点の課題を解決する． 想定ユーザーは

VstoneMagic で Sota の制御経験があり，Java アプリ

ケーションの作成経験があるユーザーとする． 
第 1 の解決策として，発話機能に関しては日本語

テキストに対応しているオープンソースの音声合成

ソフトウェア OpenJTalk [7] を Sota にインストール

しておき，外部プロセスとしてシェルスクリプトを

呼び出すメソッドを，生成コードに記述することで

解決する．第 2 の解決策として，SotaPlatform では

Sota の 3D モデルを表示し，モデルをアニメーショ

ンさせることで，実機の Sota を伴わずオフライン環

境でのポージング作業を可能にする．最後に，第 3
の解決策として，3D モデルで指定したポーズや発話

内容を xml 形式で保存し，指定することで別の実行

ファイルでも同様の発言及びポーズが再利用できる

ことを可能にする． 
SotaPlatform の開発環境は，ソフトウェアは eclipse，

Unity2017 1.1.f1(64bit)，Blender2.79，プログラミン

グ環境は C#，Java，Python 2.7 である． 
 

４．SotaPlatformの機能 

4.1 SotaPlatform のファイル構成 
 SotaPlatform では，発話とポーズ，一連の動作を作

成して xml 形式のファイルに保存が可能で．それぞ

れのファイルには，出力コードの一部や発話内容，

又はパラメータが記述されている．作成した xml フ

ァイルは，図 1 のコード作成画面にある右側のドロ

ップダウン群から実行させたい発話や動作ファイル

を指定することで，降順で設定しているテンプレー

トがソースコードに記述される．各発話及びポーズ，

一連のファイルの構成は図 2 のようになっている．

発話と動作を指定するファイルは act ファイルと名

付け，ポーズを ps ファイルと名付けた． 

4.2 発話機能 
 プラットフォーム内の入力フォームに発話内容と

発話名を記述することで，発話内容が xml 形式の act
ファイルとして保存される．作成した命令は図 3 の

ドロップダウンで選択することができる． 
発話機能を実装するにあたり Sota 内に OpenJTalk

をインストールした．実行フローは図 4 の通りにな

っており，発話内容を引数に発話メソッドから

OpenJTalk を介して音声合成を行うスクリプトを外

部プロセスとして実行することで合成結果を wave
ファイルとして出力する．このスクリプトでは音声

合成で使用する音声データと辞書など必要なオプシ

ョンを指定している．また，音声の生成と同時に

wave ファイルを再生することで発話を行う． 
 

 

図 1 SotaPlatform コード作成画面 

 
図 2  SotaPlatform のファイル構成 



 
図 3 発話作成画面 

 
図 4 発話機能実行フロー 

 

4.3 動作およびポーズ作成機能 
ポーズ作成は，ポーズ/動作の作成画面に切り替え,

図 5 の画面右側のスライダーを動かすことで，画面

背部に描画されている Sota の 3D モデル（Blender
で作成）の関節調整を行う．次にユーザーが定めた

3D モデルのポーズを維持した状態で保存名を付け

ることで，各関節レベルの情報を含んだ xml 形式の

ps ファイルとして保存することができる． 
次に動作の作成について示す．本プラットフォー

ムで示す“動作の作成”とは，ポーズを複数指定す

ることで，１つのメソッドに一連のポーズを保存す

る事を表す（図 6）．図 5 の画面下部では作成済みの

ポーズを左から実行順に指定することで act ファイ

ルとして動作を作成することができる．このとき遷

移するポーズ間の速度をミリ秒単位で指定すること

が可能となっている．また各ブロックを押下すると

ドロップダウンで指定しているポーズが 3D モデル

にアニメ―トされる為，ポーズの内容を確認できる． 

4.4 コードのプレビュー機能 
4.1 でも述べたように，コードの作成画面右側のド

ロップダウンで指定した動作や発言を反映したコー

ドを出力する前にプレビューとして確認できる（図

7）．発話や動作は main メソッドで記述され，どの記

述が指定した発話動作であるかコメントから確認で

きる．尚，出力されるコードにインポートさせたい

ライブラリやメソッドがある場合は，バイナリの，

“lib.ini”と“post.ini”ファイルに各ライブラリとメ

ソッドを記述することで，テンプレートメソッドと

して作成されるコードに追記される． 

4.5 SotaPlatform の想定利用例 
Sota に簡単な動作と短い発話を複数回行わせたい

場合に本プラットフォームを利用する．また出力後

のコードは eclipseなど制御用ライブラリのパスが通

っている外部 IDE を用いてビルド及び Ant 実行で

Sota の実機に転送する．問題がなければ同一ネット

ワーク内の Sota に SSH 接続を行い，コマンドライ

ンから転送したプログラムを実行する． 
 

 
図 5 ポーズ/動作作成画面 

 
図 6 動作メソッドの出力部分 

 

図 7 コードプレビュー画面 



５．提案開発プラットフォームの評

価 

本プラットフォームによる開発生産性の向上効果

評価テストを行った．評価テストを行うにあたり，

前述の想定ユーザーとして，Java アプリケーション

の作成経験がある評価者 4 人に対し，事前に Sota ク

ラウドを利用せずに VstoneMagic を用いるケースと，

コーディングのみで Sotaを制御させるケースの両方

を与えた．いずれのケースも発話とポーズを１回以

上含む実行ファイル作成を条件とした． 
その結果，4 人全員が両ケースとも 30 分以上の作

成時間を要した．次に，各評価者に対して，

SotaPlatform を使用し，前述のケースで作成したもの

と同様の条件で実行ファイルを作成してもらった結

果，所要時間は 4 人とも 15 分前後であった．これら

のことから，提案プラットフォームによる開発効率

の向上が認められたと考える．SotaPlatform の使用感

に対するヒアリングにおいて，全員から 3D モデル

によるポージング機能が作業効率の向上に貢献して

いたとして高い評価を得た． 
 

６．おわりに 

本研究では Vstone 社の普及型対話ロボット Sota
の，新規開発プラットフォーム SotaPlatform を開発

した．想定ユーザーは VstoneMagic で Sota の制御

経験があり，Java アプリケーションの作成経験があ

るユーザーである．SotaPlatform は VstoneMagic には

ない 3 つの機能がある．第 1 に， OpenJTalk を用い

た発話させることができること，第 2 に，Sota の 3D 
モデルを表示しアニメーションさせることで，実機

の Sota を伴わずオフライン環境でのポージング作

業が可能になること．第 3 に，3D モデルで指定し

たポーズや発話内容を xml 形式で保存し，指定する

ことで別の実行ファイルでも同様の発言及びポーズ

が再利用できることを可能になることである． 
今後の課題として，プログラミングや IDE の利用

に自信がないユーザー層にも SotaPlatform を利用で

きるようにするには， VstoneMagic と同様に，特定

の IDE を使わず，プログラムのビルド及び実行を自

動化させる必要があると考える． 
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