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Abstract - According to the progress on several technologies, robots have been developed for educational support 

as behave teacher role. However, these teaching robots have a problem for losing attention from children. Children 

gradually lose their motivation for learning as they get used to interacting with the robots. To keep interest among 

children, the authors propose an interaction method called user-generated agent (UGA). In UGA, Children who 

are interested in reading books design the contents of the agent for introducing their favorite books. The agent 

introduces these books to other children who are not interested in books. The author constructed a UGA system 

with an agent robot, and conducts field research at an elementary school to evaluate how UGA sustain children’s 

interaction cycle. 
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1. はじめに 

ロボット技術の進展にともない，語学学習を支援する

ロボット[8]や学校生活をサポートするロボット[10]など，

学習を支援する場面で活躍する教育支援ロボットが開発

され，注目を集めている[5][3]．Hanらはロボットによる

英語の学習支援(r-Learning)について，従来の本とオーデ

ィオ教材，e-Learningに代表されるインターネットを利用

した Web-Based Interaction といった手法に比べ，ロボット

を用いた場合，学習への集中や興味，成績の向上に効果

的であることを報告している． また，Youらは教師をア

シストするロボットを実際の学校の授業に導入したとこ

ろ，ロボットがいない通常の授業に比べて，ロボットに

介入する方が児童の学習意欲が向上することを報告して

いる[3]．ロボットとの相互作用は教育の目的で効果的で

あると考えられる． 

しかしながら，これらの教育支援ロボットには，子供

がロボットとのインタラクションに徐々に飽きてしまう

という問題点がある．その主な原因として，あらかじめ

プログラムされた動きを繰り返すロボットに対し，学習

者が画一的だと感じる点にあると考える．Kanda らは

Robovieを小学校へ導入する実験を行い，ロボットとのイ

ンタラクションとその学習への効果を報告している．し

かし，その長期的なインタラクションにおけるロボット

に対する子供の飽きの発生を報告した[7]．また，Jimenez

らは大学生とロボットが共に学習する実験においても，

学習の初期段階では，学生はロボットとインタラクショ

ンするが，学習が進むにつれてロボットを無視するよう

になることを報告している[6]． 

このようなロボットとの相互作用における飽きの問題

を解決するため，あらかじめプログラムされた従来の学

習支援ロボットではなく，そのデザイン性を児童にゆだ

ねる新たなエージェントとのインタラクションの手法を

考える．エージェントのデザインを児童自身に許し，児

童の誰もが簡単にコンテンツの作成をできるようにする

ことで，多種多様なコンテンツが流動的に更新されるよ

うになり，児童の長期的インタラクションにおける「飽

き」の問題の解決につながると期待している． 

ユーザがコンテンツを作成する際に、ユーザの制作動

機を保つ方法として，YouTube に代表されるような

User-Generated Contents（UGC）手法が挙げられる．UGC

とは Figure1 の(a)で示されるような，従来の放送局など

のメディアではなく，ユーザが他のユーザに向けてコン

テンツを制作するという，今までとは全く違った方法で

行われるメディアコンテンツである[9]．UGC の概念は

様々な観点から飽きという問題への解決策を有している．

YouTube を例に見ても，投稿される動画は多種に渡り，

その新しいコンテンツを生み出すスピードは人を飽きさ

せない．あまり人気でない動画も，同じ趣味や考えを持

った特定のユーザにとっては人気となりえる可能性があ

る．実際に YouTube は長年の間，多くの人が視聴してい

る動画投稿サイトとなっている． 
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Figure 1：Interaction model 

そこで本研究では，ロボットとの長期的な相互作用を

通した学習支援のモデルとして，UGC の手法を取り入れ

た新しいエージェントとのインタラクションモデル User 

Generated Agent : UGAを提案する．UGAとは，Figure1

の(a)で示された UGC のモデルを参考に，Figure1の(b)に

示すような方法でユーザ自身がエージェントのコンテン

ツを作成し，そのコンテンツをもとに他のユーザがイン

タラクションを行う．既に現在の小学校では、児童が他

の児童に対し学習のコンテンツを作成するという指導事

例が複数存在する．その一例として，「読書新聞」でお気

に入りの物語を説明する取り組みが行われている[11]．児

童が自分の推薦図書を紹介することで，他の児童がその

本に対して興味を持つという紹介を受ける側の効果と，

他者に自分の推薦図書を紹介する Learning by Teaching 

による作成者側の効果の 2 つの効果があると考えられる．

Learning by Teaching とは，学習者が他者に教えることに

よって自身が学習する学習法であり，学習者は満足感や

自身を持ちながら学習を行うことができ，結果的に学習

時間の増加を促すと報告されている[4][1]． 

そこで今回は，実際の指導事例の「読書新聞」で行わ

れる推薦図書の紹介を題材に，児童と児童の間にエージ

ェントを介在させた UGAを構築する．従来の紙ベースで

行われる手法ではなく，児童自身が本の紹介内容を考え，

動作や発話内容をデザインし、自由にエージェントロボ

ットを通して推薦図書の紹介を行うことができる．単純

に紙媒体を通して本の紹介を受けるよりも，ロボットと

のインタラクションを通して児童が本の紹介を聞くこと

で，より児童が本に対して興味を持ち，読書が促進され

ることを期待している．また，児童自身がコンテンツを

更新していく手法をとることで，児童とエージェントと

の相互作用を継続させ，持続的な学習を促せると期待す

る． 

本論文の段落構成は以下の通りである．2 章では

User-Generated Agent の必要要件を述べ，3章では使用す

るエージェント及びアプリケーションの詳細を述べ，4

章では実験及び評価内容，5 章ではまとめと今後の展望

について述べる． 

2. UGAの必要要件 

2.1 UGCから見る UGAの必要要件 

前章で述べた通り，UGC は参加者の作成動機を高める

効果があり、それが継続的なコンテンツ生成に寄与して

いると考えられる．Meeyoung らは世界最大の UGC VoD 

(Video on Demand)システムである YouTube の分析を行い，

UGC VoD システムに代表される YouTube と Non-UGC 

VoDシステムとして代表されるNetflix等とを比較し主な

相違点を報告している[2]．UGC の特徴として次のことが

挙げられた． 

・ コンテンツの生産性が著しく速いこと 

・ 誰でも簡単にコンテンツを作成できること 

・ コメントやお気に入り等のフィードバックによる

ユーザの参加 

UGA はコンテンツの作成を online 上で行うのではな

く，エージェントを通して行う．そこで本研究で扱う

UGAの必要要件として，次を満たすものとする． 

・ どの児童も簡単にコンテンツを作成できること 

・ ユーザのインタラクション結果のフィードバック

によるユーザの参加 

2.2 エージェントの必要要件 

本研究で開発したエージェントは人間が人間に対する

ときと同様の社会的なやり取りを行う社会的エージェン

トの 1 つである．児童にエージェントのコンテンツデザ

インをゆだねるにあたり， エージェントに必要であると

考えられる要件を 2.2.1 節と 2.2.2 節に示す． 

2.2.1 エージェントの発話 

 児童が図書館に来た際にエージェントに対し，読みた

い本の名前やジャンル，おすすめの本などを選択し，そ

れに対して他の児童によって作成された本の紹介内容を

エージェントが発話する．この発話内容を児童がデザイ

ンすることで，本の内容や紹介方法に違いが生まれ，個

性豊かなコンテンツが作成されることが期待できる． 

2.2.2 児童のデザイン領域の豊富性 

 児童と UGAとのコミュニケーションを円滑にし，興味

を引くために表情の変化や体の動きといった非言語情報

を用いる．それらの情報を児童が自由にデザイン可能に

することで，文章を考えることが苦手な児童であっても

エージェントの表情や体の動きをアレンジすることでコ

ンテンツが作成でき，より多くのコンテンツが作成され

ると期待できる． 

3. UGAのシステム構成 

本研究で使用する UGA 全体のシステム構成図を

Figure2 に示す． 



 

Figure 2：システム構成図 

2.1節で使用する Agent Robotの構成について，2.1節で

UGA の Designer Application の詳細について，2.3 節で

Feedback Application の詳細について述べる． 

3.1 Agent Robot 

本研究では，Figure3に示すようなエージェントロボッ

トを開発した． 以下に詳細を示す． 

 

Figure 3：Agent Robot の外観図(左)と頭部イラスト図(右) 

エージェントには両腕に 1台ずつ，腰部に 2台のサー

ボモータが取り付けられ，Figure 3 に示すような自由度を

持つ．顔部分は，エージェントに搭載されたプロジェク

タからの出力を上部の球面に映し出すことによって表示

する．表情の変化や顔の向きなどを，素早く滑らかに表

現することが可能である．エージェントの表情の一例を

以下の Figure 4に示す． 

 

Figure 4：Agent Robot の表情例 

Microsoftの Speech API (SAPI)の音声合成によって実現

している．エージェントにはスピーカーが取り付けられ，

合成音声にて発話をすることが可能である． 

 このエージェントは Figure 5 に示す本のリストから

聞きたい本のタイトルを選択することで，本の紹介を始

める．プライバシーを保護するため伏せているが，実際

には紹介する本の名前が記載されている．本のタイトル

の右側には Good ボタンがあり，このボタンを選択する

ことでユーザはデザイナーに対し，プラスの評価を返す

ことができる． 

 

Figure 5：本のリスト 

3.2 Designer Application 

児童自らがエージェントのデザインを行えるアプリケ

ーションを用いた．Figure 6にアプリケーション画面を示

す． 

 

Figure 6：Designer Application 

 このアプリケーションを利用し，児童はエージェント

の表情や顔のパーツ・動きの変化・紹介文を自由に作成

し，個性豊かな本の紹介を行うことができる． 

3.3 Feedback Application 

エージェントとのインタラクションの結果をデザイナ

ーへフィードバックする必要がある．デザイナーは

Figure 7 に示す Feedback Application を使用することで以

下のフィードバックを受けることができる． 

【Interactionの評価内容】 

・ コンテンツの再生回数 

・ 本の貸し出し回数 

・ Goodの回数 

【コンテンツの評価内容】 

・ 文字数 / 表情変化の回数 / 動きの回数 

また，リアルタイムでの各コンテンツの紹介回数をラ



ンキング表示として見ることもできる． 

 

Figure 7：Feedback Application 

4. 実験および評価内容 

4.1 実験環境と実験方法 

開発した UGA システムを小学校の図書室の一角に設

置して実験を行った．実験はつくば市立今鹿島小学校に

おいて 1月 16日～3月 22日の期間にわたって行われた．

実験協力校であるつくば市立今鹿島小学校にて，ロボッ

トの使用方法をレクチャーする小学 5 年生を対象とした

ワークショップを開催した．Figure 8 にワークショップの

様子を示す．  

 

Figure 8：ワークショップの風景 

このワークショップにて児童 18人に対し 1つずつのお

すすめの本の紹介を作成してもらった．これらのコンテ

ンツを使用し実験を始める．  

ロボットを制御する PCには，Figure 5 で示した本のリ

スト画面が 2 つ表示されている．片方には今鹿島小学校

の先生方に協力してもらい作成されたコンテンツ及びロ

ボットの制作者である自分が作成したコンテンツが表示

され，もう一方には，ワークショップにて小学 5 年生が

作成したコンテンツが表示されている．児童が作成した

コンテンツには UGAのシステムが搭載され，児童によっ

てコンテンツが作成されることで随時更新されていく． 

4.2 評価内容と実験の目的 

この実験を通じて，以下のことを観察し見出すことを

目的とする． 

➢ UGA によりロボットとのインタラクションが継

続するかどうかを観察し分析する． 

➢ UGAによる教育効果を検証する． 

これらの目的を達成する評価として，UGAにより作成

されたコンテンツと大人により作成されたコンテンツの

比較から次の内容を評価する． 

・ 継続的なエージェントロボットの使用回数 

・ 児童が本の紹介を聞いている時間 

・ アンケート調査による児童の学習意欲の評価 

5. まとめと将来課題 

 本稿では，児童が教育支援ロボットとのインタラクシ

ョンを継続的に行う手法として，児童自身にエージェン

トロボットのデザイン性を委ねる UGAを提案した．児童

にデザインへの動機付けを行うため，ロボットのデザイ

ン領域を豊富にすること，誰でも簡単にロボットのデザ

インが行えることを設計指針として，ロボットとアプリ

ケーションを実装し UGAの設計を行った． 

設計した UGA のシステムを実験協力校である今鹿島

小学校に設置し，UGA導入によるインタラクションの継

続性を評価する実験を行った．現段階で，児童によって

キーボード入力の困難性が障害となる部分が見られた．

そのため今後は，より UGAを使用してもらうために、タ

ッチパネルでの実装等，障害となる部分をなくして実験

を行うことを考えている． 
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