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あらまし：近年，ロボット産業が急速に発展し，人の代わりをロボットがこなすことが珍しくなくなっ

た現在では，接客などの場面でサービスロボットを用いた実証実験が増加しつつある．特に，市内の公

共施設でもロボット活用の動きが見られ，その一つとしてイベントでの利用などが挙げられる．本研究

ではイベントシーン組み換え可能なイベント集中管理システムとロボットのイベント活用の効率向上

について報告する．  
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1. はじめに 

近年，ロボット産業が急速に発展し，人の代わり

をロボットがこなすことが珍しくなくなった現在で

は，接客などの場面でサービスロボットを用いた実

証実験が増加しつつある（１）．特に，SoftBank 

Robotics 社製の Pepper が登場して以来，この流れ

は加速しており（２），市内の公共施設でもロボット活

用の動きが見られる．サービスロボットのイベント

利用を考える場合，効果的な点として大きく次の点

があげられる．ロボットの目新しさによる集客，イ

ベントシナリオのプログラム化によるスムーズなイ

ベントの進行，同時にスムーズな上演による観客の

イベントに対する印象の向上などである．また作成

したイベントプログラムは何度でも同じ品質で再利

用可能となる．  

本研究ではイベントシーン組み換え可能なイベン

ト集中管理システムとロボットのイベント活用の効

率向上を目指し開発を行なったシステムを紹介する． 

 

2. イベント集中管理システムの構成 
提案するイベント集中管理システムの構成図を,

図１に示す．このシステムはイベント制御コンソー

ルと複数のパペットにより構成される. コンソール

はバックステージに設置し, パペットと呼ばれる演

出装置は，イベントの内容によってステージ側に複

数設置する．本システムにおいて操作者はイベント

の演出プランに沿ってコンソールを使用しパペット

にシーン制御信号を送信する．パペットは受信した

シーン制御信号を解析し，それぞれ割り当てられた

演出を実行する．そして演出が終了すると同時にパ

ペットはアンサーバック信号をイベント制御コン

ソールに送信する．  

 
3. イベント集中管理システム実装 
3.1 イベント制御コンソール 

イベント進行の方式として次の図２の方法が考え

られる．プレイバック方式は，演劇の様にイベント

の開演から終演までの全体を一度に再生するもので

ある．この方式の構造は簡単だが，イベントごとに

シーンを全て作り直さなければならないため柔軟性

に欠ける．シーン選択方式はイベントシーンごとに

区切り，それぞれつなぎ合わせて再生するものであ

る．したがって複数のイベントに再利用が可能で， 

図１ イベント集中管理システム構成図 

図２ イベント進行切り替え方式 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

SP-1 

― 353 ―



できるアドリブにも強い方式である．これまで子供

幼児など想定しにくい行動がある観客相手にも対応

向けイベントを行って得られた知見から，今回は

シーン選択方式を用いて開発を行う．そのため図１

の様に複数のボタンをもつコンソールによりイベン

トの制御を行う． 

本集中管理システムでは，区切られたイベント

シーンに対してシーン制御信号を定義し，ボタンに

割り当てることで切り替えを可能にする．イベント

制御コンソールの画面を図３に示す．このボタンを

操作することによりコンソールはパペットへシーン

制御信号を送信する．パペットは受信したシーン制

御信号を解析し，それぞれ信号に割り当てられた演

出を実行する．ボタンＡ群は制御関係，Ｂ群は司会

進行関係，Ｃ群は説明関係，Ｄ群は動き関係となっ

ている．Ｅ群は log areaで，パペットからのアン

サーバック信号の内容を表示する． 

 

3.2 モーション用パペット 

イベントは開会式や説明，呼びかけなど複数のイ

ベントシーンに細かく区切られている．シーン内容

に合わせた動きや発話の演出内容をプログラムし，

ひとつにまとめたシーンプログラムモジュールを複

数用意する．例えば挨拶用，観客誘導用，クイズの

司会用，簡単な会話用などに分けてあらかじめ作成

する．シーンを追加する場合は，新しく追加するシー

ンモジュールにイベント制御コンソール上のボタン

から送信されるシーン制御信号を関連付けする．そ

れによりイベント制御コンソールからイベントシー

ンの呼び出しを可能にする． 
 

3.3 映像メディア用パペット 

 映像メディア担当の演出を行うパペットは映像表

示システムで構成されている．この制御システムで

はあらかじめ蓄積された映像セット一覧の中から指

定した映像を表示できる．例えば，映像表示システ

ムがシーン制御信号を受信した場合を考える．画像

表示システムはシーン制御信号を受けとると，モー

ション用パペットと同様にあらかじめ用意された映

像一覧の中から対応した映像セットを選択，表示す

ることでシーンに合わせた演出が可能となる．  

 
4. イベント例「動物ビンゴ」 

システムを用いて実現した動物ビンゴイベントの

構成を図３に示す．まず制御コンソールからは，動

物画像の切り替え指示を送信する．パペット２はあ

らかじめ保存してある動物画像の中から１枚選択し，

ランダムにモニター上に表示する．同時に画像名を

アンサーバック信号としてコンソールへ送信する．

操作者はアンサーバック信号を確認し，適切な動物

解説イベントの開始指示をパペット１に送る．パ

ペット１はその指示に従い解説を行う．  
 

5. イベント集中管理システムの評価 

開発したイベントプログラムとシステムを共同開

発先である釧路動物園の職員の方々に実際に見てい

ただいた．その際受けたご意見として，呼びかけの

追加，画面へ画像と一緒に動物の名前の文字表示，

抽選で表示した動物をログ表示してほしいというも

のであった．そしてこのイベントを実際に９月の動

物園でのイベントで使用したいというご要望をいた

だいた．今後は要求仕様の実装を検討していく． 

 

6. まとめ 

イベントの効率的な運用を行うためにコンソール

によるパペットとの信号通信，そしてイベントシー

ンの制御を可能にし，イベント集中管理システムの

実現を行った．今後の方針として，イベント集中管

理システムの充実化を図り，より活用しやすいシス

テムの作成を行う． 
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図３ イベント制御コンソール 

図３ イベント集中管理システムを用いて実現した動物ビ

ンゴイベント 
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