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Abstract: School libraries are required to promote the habit of reading books in elementary school 
children. It is necessary to cultivate children’s interest in books to achieve this goal. In this paper, we 
propose a user-generated agent (UGA) that introduces books. Elementary school children can program 
the behavior of the UGA themselves. The UGA not only cultivates the children’s interest in the book 
introduced by the agent, but also their motivation for the presentation by allowing them to design the 
contents of the agent. We promote the habit of reading by allowing the children to modify the agent’s 
design and giving them the opportunity to refine their ability to promote books. 

 

1. はじめに	
近年，生活環境の変化やメディアの発達を背景と

し，国民の「読書離れ」，「活字離れ」が指摘され，

文部科学省は学校教育においても読書の習慣づけを

図る効果的な指導を求めている[1]．そのため，読書
の習慣づけを行う指導として学校図書館がその機能

を十分に発揮することが求められている． 
児童に対し読書の習慣づけを行うためには本に対

する興味を持たせることが必要である．本研究では

児童に本に対する興味を持たせるために児童がエー

ジェントを介して本に対して興味を持つような手法

を提案する． 
一般的に人とエージェントとのインタラクション

は図 1に示すようなモデルで行われる． 

 
図 1 一般的な HAI 

 

本研究ではニコニコ動画に代表されるようなユー

ザーがコンテンツを作る(User Generated Contents)手
法(図 2)を取り入れ，図 3に示すように人と人とのイ
ンタラクションの間にエージェントが介在するモデ

ルを用いる． 

 
図 2  User Generated Contents 
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図 3  提案手法 

 
この提案手法を小学校の図書館に設置したエージ

ェントと児童との間に適用する． 
現在，小学校の図書館においては児童自らが作成

した本の紹介を設置するといったことが行われてい

る．これによって他の児童が紹介されている本に興

味を持つといった効果があると考えられる． 
そこで，本研究では児童自身が本の紹介内容を考

え，自由にデザインできるエージェントロボット

(User Generated Agent : UGA)を作成し，児童自身が他
の児童に対して本の紹介を行えるようにする．図 4
にデザインされた UGAの一例を示す． 

UGAは，エージェントの紹介する本に興味を持た
せるだけではなく，自分が設計したエージェントの

紹介によって，人に本を宣伝する能力を磨かせ，読

書に対する興味を向上させることを目的とする． 
 
 

 
図 4  UGAのデザイン例 

 
田中らは，従来型の子供を教える教育支援ロボッ

トとは真逆の発想で子供に教えさせる Care-receiver
型のロボット(CRR)の教育用途への活用を提案し，
子供の英会話教室において実験を行い，CRRの概念

が有効であることを示している[2]． 
本研究では，UGAのデザインを児童に許すことで，

デザインを行った児童が本の紹介を受ける児童に対

して UGAを介して本の内容を教えるということで，
CRR の関係がデザインを行った児童と UGA の間に
成立し，児童の本への興味がより喚起されることを

期待している． 
本稿では 2 章で UGA に必要とされる要件につい

て述べ，3章 UGAを達成するためのエージェントの
システム構成・実装について述べ，4章で実験計画，
5章でまとめおよび将来課題について述べる． 

 
 

2. UGA の必要要件	
本研究で開発したUGAは社会的エージェントの 1

つである．この UGA はプログラムに詳しくない児
童によってもデザインを行えるように設計されてい

る． 
UGA が児童でも簡単にデザインできる社会的エ

ージェントとなるために必要であると考えられる要

件を以下に示す． 
 

(1) エージェントと児童との音声対話 
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問

いかけ，それに対し，他の児童によってデザインさ

れたエージェントが本の紹介を行うようにする．こ

れにより，本に対する興味を持たせることができる． 
 

(2) デザインが容易にできる 
エージェントのデザインが容易にできることによ

り，誰でもエージェントを通して本の紹介ができる

ようになる．これにより，様々な児童の推薦する本

の紹介をエージェントが行うことができ，児童に対

して幅広い本に対する興味を持たせることができる． 
 

(3) 非言語情報の活用 
非言語情報として表情の変化や身体の動きによっ

て児童の興味を引き付け，本の紹介を行うことを考

える．Elizabeth らは幼い子どもたちが非言語情報を
使用するかどうかを実験し，顔や表情・体の動きは

子どもたちの関心を反映するために重要であり，非

言語情報も他人との社会的役割を決定することに使

用されていることを示している[3]． 
そこで，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

をつけることを考える． 
UGAの表情の変化として，Paul Ekman[4]によって

提唱されている「喜び」「悲しみ」「驚き」「恐怖」「怒

り」「嫌悪」という基本 6感情の表情を UGAが自在
に変化できるようにすることで児童の興味を引くこ

とができるようにする．また，表情を児童がデザイ

ンできることで，児童自身の感情をエージェントで

表現することができる． 
また，小野らによって人とロボットのインタラク

ションにおいても身体の同調的な動作および関係の

構築に基づく情報伝達の実現の重要性が検証されて

いる[5]． 
表情の変化だけでなくエージェントの体も動かす

ことによって児童との身体的同調を引き起こし，エ

ージェントが指し示したものに対し興味を持たせる

手法をとる． 
これらの方法により，児童の興味を引き，本の紹

介を行う． 
 

3. システム構成	
本研究では，2章で述べた UGAの必要要件を達成

するために図 2 に示すようなロボット(UGA)を作成
した． 

3.1で UGAのハードウェアおよびソフトウェアの
構成について，3.2で UGAのデザイナアプリケーシ
ョンの詳細を述べる． 

 

3.1 UGAの構成 

3.1.1 ハードウェア 
本研究では，図 5 に示すようなエージェントロボ

ット(UGA)を開発した．各部の詳細を以下に示す． 
 

(1) 顔部 
UGAの顔はOpenGLにより描画された顔をエージ

ェントに搭載されたプロジェクタからの出力を上部

の球体に映し出すことによって表示する．プロジェ

クタは SK Telecomの SmartBeamを用いた． 
 

(2) 音声対話 
開発した UGA にはスピーカーおよびマイクが取

り付けられている．これによって UGA と児童との
音声対話ができる． 

 

 
図 5  UGAの外観 

 

(3) 駆動部 
UGAには 2台のサーボモータが取り付けられてい

る．これにより，縦方向および横方向の任意の角度

に UGAを動かすことができる．図 6に UGAの動き
の例を示す．UGAを任意の方向に動かし，紹介した
い本を指し示したり児童の方を向いたりすることで，

身体的同調が引き起こされやすくなり，より円滑な

コミュニケーションが取れるよう実装を行った． 
サーボモータは近藤科学の KRS-3204 ICSを用いた． 

 
図 6	  UGAの動き例 
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3.1.2 ソフトウェア 
図 7 に UGA のシステム全体の構成図を示す．以

下に UGAのソフトウェアの特徴を示す． 
 

(1) 音声対話 
UGA の発話は Microsoftの Speech API(SAPI)によ

って実現している．マイクから入力した音声は Julius
によって音声認識され，認識された音声を文字列に

変換されたものが TCP/IP 通信によってメインプロ
グラムへ送られる．これらによって児童との音声対

話を実現している． 
 

(2) 表情が自由に変えられる 
図 8 に描画された UGA の表情の一例を示す．表

情は 60fps で変化できるため，機械的な顔よりも高
速に変化できる．また，顔の各パーツの大きさ，色

を変えることでより多様なバリエーションが作成で

きる． 
 

 
図 8  UGAの表情例 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

3.2  デザイナアプリケーション 
児童自らが UGA のデザインができるよう，デザ

イナアプリケーションを開発した．図 9 に開発した
アプリケーション画面を示す． 

 

 
図 9 デザイナアプリケーション画面 

 
  図 9の(a)～(d)は以下に示すようになっている． 
(a) 児童の名前および紹介したい本のタイトルや
内容を入力できる． 

(b) UGA の表情や動きの変化を本の紹介文中に
ボタンで入力できる． 

(c) UGAの顔パーツの肌の色や髪型，髪の色，目
や鼻の大きさや色を入力できる． 

(d) (c)で作成した顔のプレビューが表示される． 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 7 	 UGAのシステム構成図 



4. 実験	

4.1 実験目的 
本実験では，児童に対して児童自身がデザインを

行った UGA を介して本の紹介を行うことによって
児童の本に対する興味や表現力が向上するか検証を

行うことを目的としている． 
実験はつくば市立今鹿島小学校の図書館で行い，

期間は数ヶ月を予定している．被験者は，つくば市

立今鹿島小学校の児童である． 
被験者は， UGA およびデザイナアプリケーショ

ンを用いて以下のタスクを行う． 
[タスク 1] 
本の紹介をデザイナアプリケーションによって作

成する． 
[タスク 2] 
図書館で UGAから本の紹介を受ける． 
 

4.2 実験装置 
本研究で用いる実験装置を図 10に示す．実験装置

は UGA，UGAの制御を行う PC，紹介する本を設置
する本棚から構成される． 

PCには本の紹介内容や UGAの顔をデザインでき
るデザイナアプリケーションおよび本の貸し出し状

況を記録しフィードバックを行うアプリケーション

がインストールされている． 
本棚には本が手に取られていたか取得するための

圧力センサと児童の視線を取得するための画像セン

サ(オムロン社の OKAO Vision)も設置する． 
 

 
図 10 実験装置 

 
 
 

UGAは，デザイナによって作成された本棚上の本
の説明を提供する．この際の UGA は動きや顔，発
話内容はすべて児童によってデザインされた通りの

動きをするように制御される．本の説明は PC 上に
表示されている本のリストをクリックすることによ

って行われる． 
PC では貸し出し状況などのフィードバックを見

ることができる．フィードバックを提供しデザイン

を作成した児童が見ることで自分の作成した本の紹

介を見直し，修正することでより興味を持たれるよ

うな紹介へと変わっていくことを期待している． 
 

4.3 実験 

4.3.1 実験内容 
以下に各タスクでの実験内容を示す． 
 

[タスク 1]：本の紹介をデザイナアプリケーションに
よって作成する 
タスク 1のシステム外略図を図 11に示す．実際に

UGA が行う本の紹介文を図 11 に示すような PC 上
にあるデザイナアプリケーションによって研究参加

者が行う． 
なお，発話内容の文章の入力作業は休み時間が短

時間であり，児童には負担が大きいため予め児童が

紙に書いたものを入力しておき，文章の修正や顔の

デザインを自由に行えるようにする．  
 

 
図 11 タスク 1のシステム概略図 

	 このタスクで児童が PC 上でできることは以下
の 2点である． 
・本の紹介の作成および変更(紹介文・顔など) 
・自分の作成した紹介のフィードバックの確認 

PC 
UGA 

本棚	

光センサ	



デザインの変更は児童が任意のタイミングで自由

に行うことができる． 
フィードバックの確認は図 11 に示すようなフィ

ードバック表示画面によって「紹介文を聞いてもら

った回数」「本が貸し出された回数」「紹介数の推移」

といった項目をデザインの作成者が見ることができ

る．このフィードバックはエージェント制御用 PC
から LAN 経由で送られてくるセンサ類などのフィ
ードバック用データより生成される．  

 
[タスク 2] 図書館で UGAから本の紹介を受ける 
タスク 2に関するシステム外略図を図 12に示す． 

 

 
図 12 タスク 2のシステム外略図 

 
タスク 2では，タスク 1で作成された本の紹介を

実験装置前に来た児童は任意のタイミングで UGA
を通じて受けることができる．児童は紹介を受けた

い本のタイトルを図 12に示すような PC上の選択画
面で選択する．すると UGA が本の紹介を始める．
紹介中の児童の行動に制限は設けず，自由に本に触

れたりすることができる． 
児童が本の紹介を受けている際には児童の視線を

Omronの顔認識センサによって取得し，どこを注視
しているかを記録する．また，圧力センサやフォト

リフレクタによって本が手にとられているのかとい

うことや本の貸し出し状況も取得する． 
 

4.3.2 評価方法 
現在予定している評価項目を以下に示す． 
 
 

[評価項目] 
・本棚に設置した本の貸し出された数． 
・説明中に本の方向を注視したり，手にとられたり

した回数や期間． 
・作成した本の紹介文や顔のデザインが児童のフィ

ードバックを受けてどのように変化するか．(デザ
インの変遷) 

 
	 また，児童に対しロボットの印象を問うアンケー

ト調査も行う予定である． 
 

5. まとめと将来課題	
本稿では，児童に本に対する興味を持たせるために，児

童自らが本の紹介を他の児童に対して行う HAI手法とし
て UGAを提案した． 
現在，UGAの実装が終了し，小学校の図書館に設置す

る実験を開始してデータを取り始めている． 
今後は実験で得られたデータをもとにUGAの評価を行

う予定である． 
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