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中英文摘要 

（一）、中文摘要 

雖然電腦繪圖硬體的處理速度已有長足的

進步，但由於虛擬演員的高自由度及操控介面的

即時要求，在3D虛擬環境中實現動畫角色的即

時控制仍是極具挑戰的課題。在本計畫中，我們

以兩年的時間研究以運動計畫演算法，設計即時

控制3D虛擬角色的智慧型人機介面，讓使用者

能以即時互動的方式有效操控具有高自由度的

動畫角色。在第一年的研究裡，我們以第一人稱

視點運動控制方式為範疇，成功開發出能適應個

人操控特性的線上輔助介面，並提升由電腦所產

生輔助路徑的品質。在第二年的研究裡，我們嘗

試將此控制方式提昇為更具挑戰的第三人稱控

制法。我們根據視點是否依附在動畫角色上，設

計了兩類第三人稱的控制輔助方法，即時產生能

與環境互動的角色動畫。第一類是針對架設於動

畫角色後方的攝影機，以分解計畫法則，產生能

適應環境的人體上半身動畫。第二類是針對與動

畫角色運動獨立的攝影機，以運動擷取資料庫為

輔助，即時合成動畫角色多樣化的全身運動。目

前這兩類技術均已能整合在一般個人電腦的操

控介面上，產生能與環境互動的角色動畫。此計

畫目前的研究成果已達到計畫原定目標，我們並

已逐步將成果整理成論文，於各國際研討會或期

刊中發表。 

（二）、英文摘要 

Despite the advances in graphics hardware 
development, controlling an interactive 3D charac-
ter is still a great challenge due to the high degrees 
of freedom involved in controlling a virtual char-

acter and the real-time requirement of interactive 
interface. In this project, we have used two years to 
investigate how to make use of motion planning 
algorithms to design an effective intelligent user 
interface for controlling a digital actor in real time 
in walkthrough applications. In the first year, we 
have succeeded in developing an intelligent navi-
gation interface with a first-person view that is 
adaptive to user navigation behaviors. In the sec-
ond year, we attempt to extend the goal to cover the 
more challenging third-person control mode, where 
the viewpoint is detached from the eyes of the vir-
tual character. According to the fact whether the 
viewpoint moves with the character or not, we have 
developed two methods to generate motions in real 
time. By assuming that the camera is placed behind 
the character, in the first method we use a decoup-
led motion planning algorithm to generate compli-
ant motions for the upper body of the character. In 
the second method, by making use of a library of 
captured motions, we attempt to synthesize versa-
tile motions in real time for the full body of the 
character. Both methods have successfully been 
integrated into 3D user navigation interfaces oper-
ated with a mouse or keyboard on a regular desktop 
computer. We have achieved the goals specified in 
the proposal, and we are in the process of publish-
ing the results in international conferences and 
journals. 

一、 緣由與目的 

近年來，發展快速的電腦3D圖學技術，除

了代表電腦硬體技術日新月異之外，也意味使用

者對電腦3D應用的需求與期望。互動式虛擬環

境就是其中一種被廣泛應用的3D圖學技術，例
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如Second Life便是近年來風行的線上3D虛擬環

境[23]。與所謂沈浸式(immersive)虛擬實境不同

的是，這類網路虛擬環境假設使用者透過一般的

個人電腦使用所配備的鍵盤及滑鼠來控制場景

中的虛擬人物。 

通常我們稱使用者在虛擬環境中所操控的

虛擬人物為「化身」(avatar)。常見的化身型態分

為第一人稱與第三人稱兩種類型，如圖一。在第

一人稱化身的設計上，使用者操控的是化身視點

(viewpoint)；隨著視點的移動，所呈現出來的畫

面就如同真的在虛擬環境中移動一般，不過無法

看見化身本身的模型。對於第三人稱的化身，使

用者操作的則是人形化身的模型 (humanoid 
model)。在操控過程中，除了場景的變化之外，

也能夠看見化身的模型。在不同的應用中，對化

身種類的選用會有不同的偏好，例如在一般全球

資訊網中的虛擬環境系統，大多數是使用第一人

稱類型的化身，因為其目的是提供簡單的場景瀏

覽(walkthrough)。但是當化身本身的運動對虛擬

環境的使用者具有意義時，就需要使用第三人稱

的化身，像是3D遊戲或是虛擬工作訓練這類型

的應用。其中，根據視點是否隨著化身移動，第

三人稱的控制方式又可以分為兩種：固定在化身

後方、獨立於化身運動。在第一年的研究裡，我

們已經開發出能適應個人3D操控特性的智慧型

瀏覽介面[19]。本年度的研究則是以第三人稱化

身的智慧型控制為主，並針對上述兩種控制方

式，發展適當的運動計畫機制，根據環境中障礙

物的組態即使用者的高階指令，即時產生適當的

化身動畫。 

在文獻中，對非沈浸式的虛擬環境，大多是

針對如何在較低維度的輸入裝置與虛擬物體的

控制間，建立一個直覺的、容易理解的對應；例

如如何使用2D滑鼠來進行3D空間中一些操作問

題[6][8]。近年來，有些學者認為可以透過人工

智慧的方式，來協助使用者對虛擬環境中事物的

控制，因此陸續有一些協助型的智慧型介面被提

出來。例如，引導式的協助瀏覽機制[7]，或是加

入路徑規劃器、虛擬力場等人工智慧技術的輔助

瀏覽介面[7][17][18][22]。這些研究的目的，都是

為了讓使用者在虛擬環境中，更容易的操作。不

過目前這些機制，大多都是用在第一人稱化身身

上，也就是協助使用者操控視點在虛擬環境中進

行瀏覽。[22]這個研究雖然把運動計畫的輔助機

制應用到第三人稱的化身身上，但是並未為化身

搭配任何的肢體運動，像是走路時的手臂擺動、

步伐的改變等。 

當我們在虛擬環境中選擇使用第三人稱人

形化身時，人體動畫(humanoid animation)就成了

必需考量的部分。人體動畫由於本身的特性，經

常被分為兩部分來看待，全域運動(global motion)
與局部運動(local motion)。全域運動指的是路徑

上的變化，局部運動則是肢體動作的變化。不論

是全域或局部的運動，最基本的產生方法就是由

動畫師編修關鍵格(Key Frame)，或是透過運動擷

取(Motion Capture)這兩種方式產生。這兩種方法

共同的缺點是動畫產生後就固定了，所以比較適

合影片、卡通這種一次性的應用。對於3D遊戲、

虛擬環境這一類互動的應用裡，虛擬角色的體

型、場景、移動的路線可能都是會變化的，虛擬

角色使用的全域或局部運動可能隨時都需要做

些許的調整。為了使人體動畫能夠比較彈性的被

產生或被重用，有許多研究被提出。研究策略上

大概可分為「樣本資料驅動(Data Driven)」與「程

序性方式(Procedure)」兩類。 

在以樣本資料驅動的研究上，大多將運動擷

取(Motion Capture)所得的運動分解成較基本的

動作片段，並將這些基本單元進一步組織成「運

動圖(Motion Graph)」[15]等的資料結構，再根據

目標應用，合成所需的動畫。這類動畫產生方式

的優點在於動作的逼真性，而缺點則在於動作的

重用性較差。文獻中曾有研究將運動擷取資料用

來產生即時互動的虛擬角色[16]，但尚未有能與

3D瀏覽控制介面密切整合的研究成果。另一方

面，程序式產生動畫的方式以機構學或動力學模

型，設計特定動作的計算程序，優點在於動作的

彈性較大，但通常需要費時的調整動畫模擬參

數，方能產生出較為自然的動畫[1]。過去曾有研

究能即時由使用者操控虛擬角色，自動產生下半

身的行走動畫[5]，但能在控制過程中根據環境因

素即時產生上半身運動的研究則尚不多見。 

二、 問題定義及研究方法： 

本研究的目標在第三人稱的控制方式下，為

 
(a) 第一人稱視點 (b) 第三人稱視點 

圖一、兩種不同的化身控制方式 
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虛擬環境中的化身，設計能與環境中物體互動的

即時動畫。我們根據視點是否與化身分離，設計

不同的資料結構與演算法，以滿足不同控制方法

下使用者對化身運動的期待。以下我們謹就此兩

類作法，提出我們的問題假設與作法。 

（一）、以「分解式運動計畫法則」產生順

應環境的化身運動：我們假設視點在化身後方，

並與其保持一定的距離，因此使用者可以清楚地

看到化身的上半身。化身在使用者的操控下運

動，但其肢體不得與環境中的物體發生碰撞。在

使用者輸入控制指令後，首先要解決的問題是全

域路徑的計畫，必須先為使用者決定一個短程的

目標，以及規劃出一段往短程目標前進的路徑。

有了全域路徑之後，第二個問題是，我們必須為

這段路徑，搭配上半身的局部肢體運動。局部肢

體運動的產生有兩個限制條件，首先是肢體運動

必須盡量保持走路時上半身的運動樣式，包含了

雙手自然擺動與保持腰部直立，這個限制屬於非

嚴格限制(soft constraint)。第二個限制則是屬於

嚴格限制(hard constraint)，即在搭配動作的過程

中，肢體的運動軌跡，不能夠與障礙物發生任何

碰撞。 

化身的機構學模型如圖2所示。我們以R代
表系統中的化身。R上半身的部分共有13個自由

度。以C代表R的組態空間，表示R在進行運動計

畫時的參數空間，或稱組態空間(Configuration 
Space)。我們沒有直接使用與自由度空間相同的

13維空間當成R的組態空間，而是根據人體架構

的特性，將13個維度分成四個群組(如圖2)，以J
來表示四個群組的集合，J ={ root, waist, hl, 
hr }，故C=(Croot, Cwaist, Chl, Chr)。每個群組有自己

在計畫時的組態空間Cj，j∈J，在Cj中的任一個點

qj，稱R在Cj中的組態。qj是用來描述目前R身上，

對應到Cj中那些自由度的值。但是因為人體架構

是具有階層式架構，階層較低的Cj，要等階層高

的組態定決定後，才能夠決定。決定順序如圖 
2。這種把高維度組態空間分解成幾個低維度組

態空間，再依序進行計畫的方法，一般稱為分解

式計畫(decoupled planning)。 

我們提議用運動計畫中街圖法[10]的概念

來加速計畫的效能。我們將化身特定部位肢體的

偏好動作設計成「活動能力圖(Activity graph)」，
以做為街圖法中街圖的骨幹。這些局部運動必須

搭配在使用者控制的全域路徑上，因此若以時間

函式f(t)來表示全域路徑，即代表我們必須把活

動能力圖，向時間軸延伸成「組態-時間」空間

街圖(C-T space roadmap)，再從「組態-時間」空

間街圖搜尋出一段「合適」的局部肢體軌跡。所

謂「合適」是指運動要有意義，而且要能夠閃避

障礙物。活動能力圖除了是街圖的一部份外，也

做為搜尋合法路徑時，目標函示設定的主要依

據。換言之，在不與障礙物碰撞的前提下，偏好

的循環運動在搜尋過程中會盡可能的被維持

住，而街圖會根據問題的難易而適度的擴張成

長。 

系統運作的流程，是由計畫階段與執行階段

輪流進行。圖3(a)為系統控制迴圈。控制迴圈中，

分別有三種不同的流程走法。一開始會先讀取使

用者的輸入，進入到流程選擇。A的流程是計畫

流程，首先將使用者的輸入放入全域的路徑計畫

器中，為化身規劃一條沒有碰撞的全域路徑。再

來透過局部運動計畫器，為這條全域路徑搭配局

部運動，並且把計畫結果輸入到關鍵格佇列中。

B的流程是執行動畫播放的流程，主要的工作是

Croot 

Cwaist 

Chl Chr  
圖 2：化身上半身自由度模型，T：位移，R：旋轉 

 

 
  (a) 系統控制迴圈 (b) 流程選擇轉換圖 

圖 3：系統控制迴圈及流程選擇轉換圖 
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從佇列中取出資料進行畫格更新。如果更新過程

中，關鍵格佇列空了，就會進行C重置的流程，

下一輪再讀取使用者的輸入重新計算，重新進入

A的流程。如果畫格更新沒有失敗，B的流程會

一直重複，直到有超過一個關鍵格被消耗後，下

一回合才會再回到A的流程。當使用者停止輸入

時，則進行C的流程，直接重置。圖3(b)為整個

流整選擇的轉換圖。 

（二）、以「可行運動樹」合成化身之全身運動：

當視點脫離化身而獨立運動後，化身的全身運動

可以在不同的角度被觀察到，因此我們希望能根

據使用者的高階輸入，即時產生化身多樣化的全

身運動。例如在一般的3D角色操作系統裡，使

用者只需要下達前進、後退、往右和往左等高階

命令，系統便能從角色的可能動作裡，搜尋出跳

躍、蹲下或側翻等能符合使用者操作要求且又能

閃避過場景中障礙物的角色動作。然而，一般運

動計畫演算法的效能，尚無法在即時的限制下計

算出多樣化的全身運動。因此，我們在此模組中

採用運動資料庫(Motion Library)做為我們進行

規劃與合成運動的資料來源。 

我們將運動資料庫中的運動片段(Motion 
Clips)加以編輯成為運動圖(Motion Graph)，並藉

以在執行時間合成所需的化身運動。為了能順利

合成可行的運動，我們必須對未來可能的動作進

行預測。角色動作預測的目的是要在角色組態空

間裡，盡量搜尋出合法且可以被目前角色所達到

的未來角色組態，讓系統之後可以根據這些預測

結果來選擇適當的動作。圖4便是一個簡單的動

作預測例子，從圖裡可以看出角色目前正處於行

進中的狀態，未來它可以選擇向前走、向左轉或

向右轉的動作。在這個例子裡，由於右邊有牆壁

阻擋，向前走和左轉便是我們這裡所希望預測出

來的合法角色組態。其中如果使用者給角色的命

令是往前，那麼我們將會優先搜尋向前走的動

作。但要在龐大的角色組態空間中進行搜尋，並

不是一件容易的事。為了增加搜尋的效率，我們

根據實際的需求來改變組態搜尋的優先順序，優

先搜尋比較容易被使用到的組態，藉此減少許多

不必要的計算。 

「可行動作樹（Feasible Motion Tree）」是

我們所提出用來儲存角色未來組態的樹狀資料

結構。其中樹的根節點(root)代表目前的角色組

態，其它節點則是未來可能組態。圖5是個簡單

的例子；這個例子是以角色中心點所處的位置及

當時的系統時間來表示Sj。其中樹的根節點是

(M1,S1)，代表角色所正在進行的動作為M1，在

場景裡的狀況為S1。而從圖5(a)的運動圖可以看

出下一個可能動作為M2、M3和M4，因此其子節

點可以是(M2,S2)、(M3,S2)和(M4,S2)，但M4因
會與障礙物發生碰撞被設為不合法。之後可從節

點(M2,S2)推論出(M5,S3) 和(M6,S3)，依此類推。 

此系統的運作方式如圖6流程圖所示。由於

此可行動作樹的維護必須在使用者操控化身的

同時，利用每一畫格更新的間隙進行，因此我們

必須在有限的時間內有效的選擇適當的葉節點

進行擴展，並在目前運動片段結束時，根據目前

的可行運動樹做出下一個動作片段的選擇。我們

發展了數個擴展策略及動作選擇策略，包括深度

優先、寬度優先、節點老化、指令吻合度優先等

 
 
 
 
 
 
 
 

 
圖 6：系統運作流程圖 

 

   

圖 4：角色動作預測 

 

 
 
 
 
 
 

 (a) (b) 
圖 5：運動圖(a)及其可行動作樹(b)的範例 

 

(M1, S1) 

(M2, S2) (M3, S2) (M4, S2) 

(M5, S3) (M6, S3) (M4, S4) 

M2
M1

M3
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原則，並對這些策略進行了有效性的比較。 

三、 研究結果： 

針對上述兩個研究目標，我們已完成所需軟

體模組的設計，並取得初步的成果。 

（一）、產生能順應環境的化身運動：我們設計

了四個擺設方式不同（困難度遞增）的簡單場景

(如圖7)來測驗我們所設計的機制。我們對每個場

景，都進行五組實驗，分別設定不同的關鍵格序

列的大小(大小從3～7)。在一組實驗中，我們會

進行三次的「穿越測驗」(分別使用不同亂數種

子)。實驗結果如表1，數據都是三次實驗的平均

值。為了表示上的方便，我們以(場景,關鍵格佇

列大小)來描述表格中的某一行。例如(A,4)，表

示場景A，使用關鍵格佇列大小為4的情況。圖8
所示之動畫為由系統成功產生化身在場景D之

運動的範例。我們可以發現關鍵格佇列如果太

小，會使得我們的機制發揮受到一些限制。佇列

越大，能夠解決的問題數越多，但對於複雜的場

景，佇列太大會喪失即時性的效能。整體而言，

佇列長度設在4-6的效果最好，都能達到即時更

新的目的。我們也將此機制在多個虛擬環境的操

控介面上進行測試。如圖9所示，化身在使用者

的即時控制下，分別做出轉身及彎腰的動作。 

（二）、以可行動作樹合成化身的全身運動：我

們實驗中所使用到的22個動作片段檔，是修改自

CMU Graphics Lab動作擷取資料庫裡所提供的

動作片段。另外，在場景與角色的碰撞偵測部

分，我們是以每一個動作格為碰撞檢查的基本單

位。我們已將此運動計畫器整合在一個自行開發

的第三人稱控制介面裡，其執行範例如圖10所
示。在此場景中使用者以鍵盤操控化身移動，以

不同運動通過兩個障礙物，其中(a)及(c)分別為

系統所維持的可行動作樹範圍。對於不同的可行

樹擴展策略，我們也作了一些實驗進行比較，實

  
  (a)  (b) 

  
 (c)  (d) 

圖 7：效用測試實驗場景 

 
 (a) (b) 

 
 (c) (d) 
圖 9: 在使用者的操控下，虛擬化身即時產生避碰行

為的範例(a)(b)扭身避開肩膀碰撞(c)(d)彎腰避碰 

 
圖 8：化身通過場景 D 的範例 

表 1：局部運動計畫器實驗數據 

3 4 5 6 7 3 4 5 6 7

< 30 sec. rate 100% 100% 100% 100% 100% 100% 100% 100% 100% 100%

straight rate 0% 100% 100% 100% 100% 0% 100% 100% 100% 100%

stuck times 1.3 0.0 0.0 0.0 0.0 12.0 0.0 0.0 0.0 0.0

passed time
(sec.) 8.3 5.0 5.0 5.0 5.0 16.7 2.7 2.3 2.3 2.0

Total 40.0 28.0 27.7 26.7 27.0 78.3 15.0 13.7 13.0 12.3

Success rate 79.2% 90.5% 90.4% 90.0% 90.1% 60.9% 84.4% 85.4% 92.3% 100.0%

Y Y Y Y Y Y Y Y Y Y

3 4 5 6 7 3 4 5 6 7

< 30 sec. rate 100% 100% 100% 100% 100% 0 67% 33% 67% 100%

straight rate 0% 67% 100% 100% 67% 0% 0% 0% 0%

stuck times 2.7 0.3 0.0 0.0 0.3 2.5 9.0 1.0 1.3

passed time
(sec.) 8.0 3.3 3.3 3.3 9.0 7.5 10.0 12.5 17.3

Total 35.0 18.3 19.3 16.7 15.7 37.5 49.0 26.5 32.3

Success rate 61.9% 69.1% 79.3% 88.0% 95.7% 68.0% 65.3% 84.9% 78.4%

Y Y Y Y N Y Y N N

C

RealTime Performance

RealTime Performance

Success

Local
Planning

SCENE D

SCENE A B

KeyFrame Queue Size

KeyFrame Queue Size

Success

Local
Planning
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驗結果如圖11所示。圖中的數據都是取四次實驗

的平均值。Type1是以目標吻合度搭配優先權老

化的擴展策略，Type2是單純只以目標吻合度來

進行動作樹擴展的策略，Type3則是寬度優先的

擴展策略。實驗結果顯示第三種策略所能維持的

節點數最多，其效果也最佳。 

四、 成果自評： 

本研究計畫已經依照預定的進度，完成了以

下工作：  

1.  以虛擬力場設計出能適應使用者操控特性的

第一人稱智慧型瀏覽介面，並以實驗方式證

明其所提昇的效率。（第一年） 
2.  以虛擬鏈結觀念改善RRF演算法所搜尋到的

視點之全域路徑的品質。（第一年） 
3.  以分解式運動計畫法則為第三人稱的虛擬化

身控制規劃出可順應環境的上半身肢體運

動。（第二年） 
4.  以運動圖及可行動作樹的觀念，在動作庫中

搜尋化身未來的合法全身動作，並以實驗驗

證擴張策略的有效性。（第二年） 

本計畫所獲致的成果，已整理發表於知名國

際期刊及學術研討會中 [3][4][10][11][12][13] 
[19][20]；另外，計有四位同學根據本研究的成

果，完成碩士論文(其中一位並獲得中華民國資

訊學會最佳論文佳作獎)，並已順利畢業投入職

場或出國深造[2][9]。我們相信在此計畫中，我

們已經建立了一個虛擬環境中即時控制虛擬化

身的機制，未來我們將就數位演員的自主推理能

力作進一步的研究，以達在多人虛擬環境中即時

運動計畫的目標。 
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可供推廣之研發成果資料表 

□ 可申請專利  ■ 可技術移轉                                      日期：96 年 10 月 30 日 

國科會補助計畫 
計畫名稱：智慧型 3D 瀏覽介面中即時運動計畫演算法的設計 
計畫主持人：李蔡彥 
計畫編號： NSC 95－2221－E－004－015－學門領域：資訊工程

技術/創作名稱 即時產生 3D 虛擬角色動畫的智慧型人機介面技術 

發明人/創作人 李蔡彥 
雖然電腦繪圖硬體的處理速度已有長足的進步，但由於虛擬演員的

高自由度及操控介面的即時要求，在 3D 虛擬環境中實現動畫角色

的即時控制仍是極具挑戰的課題。我們研究以運動計畫演算法，設

計控制 3D 虛擬角色的智慧型人機介面，讓使用者能以即時互動的

方式有效操控具有高自由度的動畫角色。視點控制的方式一般而言

分為第一人稱及第三人稱兩種。在第一人稱視點運動控制方面，我

們成功開發出能適應個人操控特性的線上輔助介面，協助使用者在

困難區域順利達到有效瀏覽的目標，並提升由電腦所產生輔助路徑

的品質。在第三人稱的控制方面，我們根據視點是否依附在動畫角

色上，設計了兩類第三人稱的控制輔助方法，即時產生能與環境互

動的角色動畫。第一類是針對架設於動畫角色後方的攝影機，以分

解計畫法則，產生能適應環境的人體上半身動畫。第二類是針對與

動畫角色運動獨立的攝影機，以運動擷取資料庫為輔助，即時合成

動畫角色多樣化的全身運動。目前這兩類技術均已能整合在一般個

人電腦的操控介面上，產生能與環境互動的虛擬角色動畫。 

技術說明 
Despite the advances in graphics hardware development, controlling an 
interactive 3D character is still a great challenge due to the high de-
grees of freedom involved in controlling a virtual character and the 
real-time requirement of interactive interface. We investigated how to 
make use of motion planning algorithms to design an effective intelli-
gent user interface for controlling a digital actor in real time in walk-
through applications. The modes of controlling an avatar typically can 
be classified into two groups: first-person and third-person. For the 
first-person control mode, we have succeeded in developing an intelli-
gent navigation interface that is adaptive to user navigation behaviors 
and with better path quality. For the third-person control mode, ac-
cording to the fact whether the viewpoint moves with the character or 
not, we have developed two methods to generate avatar motions in real 
time. By assuming that the camera is placed behind the character, in the 
first method we use a decoupled motion planning algorithm to generate 
compliant motions for the upper body of the character. In the second 
method, by making use of a library of captured motions, we attempt to 
synthesize versatile motions in real time for the full body of the char-
acter. Both methods have successfully been integrated into 3D user 
navigation interfaces operated with a mouse or keyboard on a regular 
desktop computer.  

可利用之產業 
及 

可開發之產品 

即時動畫或線上遊戲等虛擬環境系統中虛擬角色的智慧型操控及

動畫即時產生，並可用來設計新一代的 3D 角色動畫遊戲。 
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技術特點 

虛擬環境中的動畫角色由於自由度高，一般使用者多無法輕易控制

其動作，與環境發生互動。本技術的特點在能以一般桌上型電腦上

的控制裝置（如滑鼠及鍵盤）操控虛擬環境中的虛擬角色，做出符

合當下環境的適當動作，以提昇角色動作的豐富性及真實性。 

推廣及運用的價值 在虛擬環境或線上遊戲的應用中，以智慧型控制介面的技術，提高

使用者控制的層級及順暢度，並增加角色動作的豐富性及真實型。

※ 1.每項研發成果請填寫一式二份，一份隨成果報告送繳本會，一份送 貴單位研

發成果推廣單位（如技術移轉中心）。 
※ 2.本項研發成果若尚未申請專利，請勿揭露可申請專利之主要內容。 
※ 3.本表若不敷使用，請自行影印使用。 
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李蔡彥 
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及 職 稱

 
國立政治大學資訊科學系 
 

時間 
會議 
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 2006 年 10 月 9-15 日 
 
 中國北京 
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補 助 文 號

 
94-2221-E-004-015 
 

會 議 名 稱  (中文) IEEE 智慧型機器人及系統國際研討會 （IROS2006） 
 (英文) IEEE International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS2006) 

發表論文題

目 

 (中文) 以即時運動計畫演算法設計虛擬人體之第三人稱控制方法 
 (英文) Third-Person Interactive Control of Humanoid with Real-Time Motion Planning 
Algorithm 

一、參加會議經過 
 

一年一度的 IEEE/RSJ 智慧型機器人及系統國際研討會（IROS2006）。IROS 是 ICRA 以外最大

的一個與機器人學或自動化相關的國際學術研討會。此會議今年仍由 IEEE 及 Robotics Society of 
Japan 主辦，中國各知名大學共同承辦，在北京市舉行。會議地點在北京市的國際會議中心

(International Conventional Center)。參與此次會議的學術團體，包括歐亞美澳洲各國的代表共一千

多人參加。發表由議程委員精選的九百多篇會議論文。此次會議的大會主席是由香港中文大學的

劉雲輝教授擔任。議程主席則是由美國密西根大學的 Ning Xi 教授擔任。此次會議的議程共分五

天：前三天是 Workshop 及 Tutorials。後三天是技術論文報告，此技術議程(Technical Session)共有

190 個場次（Sessions），分 16 個平行場次進行。除了平行場次外，議程中還包括三場精彩的大會

專題演講，演講主題分別在人形機器人、微型機器人、及人機介面等領域。另外，大會也安排了

展覽的活動，由產業界及學界展示最新的機器人系統研發成果，包含微軟的機器人軟體套件、及

許多維妙維肖的仿人機器人。在社交活動方面，大會除了安排典型的社交酒會外，更在北京人民

大會堂舉辦大會晚宴，場面盛大隆重；會中有不少文化表演活動，與 2003 在台灣所舉辦的

ICRA2003 會議的安排相仿。 
本人所發表的論文題目為「以即時運動計畫演算法設計虛擬人體之第三人稱控制方法」，是有

關以即時運動計畫的技術，為數位演員提供全身互動式控制的計算能力。在發表的場次，本人也

擔任該場次的主持人。就整個研討會參與的學者而言，或許是由於地利之便，以亞洲學術團體的

代表較多，其次是美國及歐洲的學者。台灣也有約十幾位機器人學、自動控制及資訊科學相關領

域的老師及專家與會。 
 
二、與會心得 

 
電腦動畫的研究經常被劃分在電腦繪圖的領域裡，但是近年來許多電腦動畫技術的發展，深

受其他相關領域(例如機器人學、機構動力學、虛擬實境、及人工智慧等)的影響，使得電腦動畫

逐漸成為跨領域的技術。在此次研討會中，雖然大多數的論文與機器人學較為相關，但許多技術

都可以應用在電腦動畫中動畫角色的設計上。從本次會議的論文及展覽的項目來看，人形機器人

的研究風潮在近幾年方興未哀，但仍有許多研究的瓶頸有待克服。機器人學在此領域的發展，對

電腦動畫技術的提昇也會有相當大的幫助。過去人形機器人的研究，多著力於微機電設計及自動

控制上，但由於目前人形機器人的應用多在娛樂與服務的領域上，因此人工智慧及人機介面的研



究，也逐漸受到重視。此次研討會中所展示的人形機器人，仍以日本、南韓、及中國為主，特別

是中國大陸近年來的發展迅速，政府所投入的研究資源也相當大。儘管人形機器人在服務業的應

用上有許多問題有待解決，廣泛應用尚稱過早，但此類研究成果對其他產業在相關技術上的提

昇，也有相當大的幫助。 
 
三、建議 

 
機器人學的學術領域，一直都是美國及日本在主導。此次的 IROS2006 研討會在中國大陸舉

辦，受到大陸產官學界的高度重視，可見大陸政府發展機器人相關產業的決心，對提高學術界從

事相關研究的興趣，有相當大的幫助。我國雖然在 2003 年曾舉辦 ICRA 研討會，但與眾多相關研

討會相比，參與程度仍是少數。因此，建議國內多鼓勵相關領域的研究群，踴躍投稿，並爭取更

多相關研討會在台舉辦，以增加我國學術研究的能見度。 
 
四、攜回資料名稱及內容 

 
1.由 IEEE 出版的 IROS2006 研討會 CD 論文集一張 

 


