
 

 

VRコンテンツにおける振動提示を伴ったスライム系モンスターとのインタラ

クションについての基礎検討 
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概要． 人間は生物と触れ合う生活を取り入れてきたが，その中で Virtual Reality（以下「VR」とす

る）技術の普及および発展に伴い，生き物のバーチャル物体とのインタラクションの研究が進められ

てきた．しかし，その対象は限られている．これまでにも現実の物体や生き物に対する触覚提示の開

発事例は存在するが，特殊な感触を持つ仮想の物体や生物の触覚提示の事例は少数である．様々な架

空の生き物がいる中で，本研究ではスライム系モンスターとの VRインタラクションについて取り組

む．スライム系モンスターの表現には一定の「形状を保ち」，力を加えることで「変形する」デバイス

及びバーチャル物体のスライムのインタラクションが必要になる．本研究ではスライム系モンスター

のようなバーチャル物体とのインタラクションを可能にするコンテンツの設計と開発を行う． 

 

1 はじめに 

元来，人間は生物と触れ合いながら生活をしてき

た．VR 技術の普及および発展に伴い，近年では

VAA[1]のように Virtual-petやぬいぐるみなどを対

象にした触れ合いを伴うインタラクションについて

研究が数多く行われてきた．しかし，触れ合いの対

象は現実に存在する生物や物体がほとんどである． 

一方で，ゲーム作品などに登場する架空の生物や

物体とのインタラクションの研究事例は限られてい

る． 

架空の生き物には様々な生き物が存在する．その

中で著者ら[2]はスライムに注目し，スライムのよう

なバーチャル物体の感触を再現するための視覚・触

覚を複合したシステムおよびデバイスを開発した．

このシステムにより，体験者に生き物としてのスラ

イム触覚表現が可能となった． 

しかし，スライムとのインタラクションについて

は検討されていなかったため，本研究では，インタ

ラクションの設計・実装を行った． 

 

2 関連研究 

篠原ら[3]は，実世界で体験者がぬいぐるみに話し

かけた言葉を覚えているキャラクターと VR上で会

話するシステムを開発した．ぬいぐるみの内部にセ

ンサを搭載し，抱きしめている時に話しかけた言葉

を保存し，その言葉を要約した内容をもとに，VR上

でぬいぐるみを模したキャラクターとの会話が可能

である． 

Hosoiら[4]は，柔らかい毛並みの質感の触覚を非

接触で提示する手法を開発した．「Pseudo-haptics」

と空中超音波触覚フィードバックを組み合わせ、毛

並みを撫でる際の水平方向の抵抗を模倣することで、

手の動きと VR環境内で視覚的に表現される動きと

の間に相違を生じさせる．これにより仮想上の猫の

毛並みを撫でる感覚を実現した．また，撫でる方向

によって異なる感触を体験者に提示することも可能

である． 

これらの関連研究は，現実に存在する生き物との

交流を VRで再現したものである． 

本研究ではこれらの研究とは異なり，架空の生き

物としてのスライムとのインタラクションの設計と

実装を行う． 

 

3 設計と実装 

スライムとのインタラクションの設計とシステム

の実装について述べる． 

3.1 設計 

本研究では，スライムとのインタラクションとし

て表 1に示すものを設計した．本研究では微細振動

と波動的変形と 2 つのインタラクションを目指す． 

本研究で使用するスライムは，著者ら[2]の研究と

同様に「本研究では形状は半球，一定の形状を保ち，

力を加えることで変形するスライム」である．また，

「スライム内に手は入れられないもの」である． 

表 1．スライムとのインタラクション例 

体験者の行動 スライムの反応 

持ち上げて揉む 驚いて震える 

撫でる 癒やされ，左右に揺れる 

両手で撫でる 喜び，振動して波打つ 
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3.2 システム概要 

本システムは体験者が Head Mounted Display

（以下「HMD」とする）を装着し，手で映像上のス

ライムを触れた際に映像の変化に加えて触覚フィー

ドバックによるインタラクションが可能である．本

稿では著者ら[2]の先行研究で実装した触覚再現シ

ステムに加え，設計したインタラクションを可能に

するためスライムの姿勢推定システムの実装と振動

システムの改良を行った．図 1に示すようにコンテ

ンツを体験するシステムの実装について，以下に述

べる．図 2にシステムの概略図を示す． 

 
図 1．コンテンツを体験している様子 

 
図 2．提案システム概略図 

3.3 スライムの触覚再現デバイス 

著者ら[2]の先行研究において，スライムの触覚を

再現するデバイスを開発した．本稿においても同様

のデバイスを用いるが，振動の強度を高めるため，

図 3 に示すようにデバイスの表面の振動モーター2

つを YM-300に変更した．また，デバイスを持ち上

げる際の妨げを防ぐため，制御用マイクロコントロ

ーラーを ESP32 に変更し，コンピュータとのデー

タ通信を Bluetooth により行うことで無線化した．

さらに，持ち上げ動作検出のため IMU センサとそ

の制御用にM5StackBasicを実装した．それぞれ制

御用マイクロコントローラー (ESP32-DevKitC-

32E)と接続し，PCと Bluetooth通信する． 

 
図 3．触覚再現デバイスの外観と内部構造 

3.4 姿勢・動作安定システム 

スライムを持ち上げるまたは回転させるようなイ

ンタラクションを行う場合，現実のデバイスの姿勢

や動作を検出する必要がある．そのため

M5StackBasic および IMU センサ(IMU Pro Mini 

Unit)を用い，姿勢及び動作情報を取得し，ESP を

経由しUnityに送信して映像上のスライムの動作に

反映させる．これにより，スライムを持ち上げるこ

とによるインタラクションが可能となる． 

3.5 振動システム 

本システムでは体験者がスライムに触れた際、映

像の変化に加え振動フィードバックによるインタラ

クションが可能である。本稿において設計した体験

者の行為であるスライムの持ち上げ動作と撫でる動

作に対し、振動フィードバックを実装した。 

持ち上げ動作に対する振動は触覚再現デバイス内

中心部の振動モーターを駆動することで提示する。 

撫でる動作に対する振動は触覚再現デバイス内上

部の振動モーターを駆動することで提示する。 

また、これらの振動フィードバックに加え、それ

ぞれの動作を検出した際にHMD上で対応したスラ

イムのアニメーションを再生する． 

 

4 今後の展望 

本研究では，振動を用いたスライムとのインタラ

クションついての検討及びシステムを開発した． 

今後は，開発システムの評価実験を実施してスラ

イムの表現がどこまで実現したか評価する． 
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