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1. はじめに 

現代社会では英語が国際的なコミュニケーションの主要

言語として広く利用されている.しかし,第二言語を英語と

する多くの学習者は,実用的なコミュニケーションスキル

を身に付けるには至っていない.この問題に対処するため,

対話型 CALL システムが開発されている[1,2].第二言語の

音声コミュニケーション習得には,文法知識を自動的に運

用できるシステマティックな訓練が必要である.しかし，

学校の外国語授業では生徒一人ひとりに十分な訓練を提供

することが難しい．当研究室では,少人数での会話訓練を

模 し た Joining-in-type Robot Assisted Language 

Learning（JIT-RALL）システムを提案してきた[3]. 同シ

ステムは模擬会話を聞いてその応答を繰り返すリピーティ

ング(RP)とは異なり，２体のロボットによる模擬会話で使

用される表現形式を借用して自らの内容を表現する質問応

答訓練(QA)を採用している． 

既存の JIT-RALL システムは対面形式で訓練を行うため,

学習者は訓練のために足を運ぶなどの負担がある.さらに,

多くの学習者に同時に訓練が困難である．これらの問題に

対処するため，ロボットに代わってアバター２体により英

会話を行うと共に Windows のリモートデスクトップ機能を

利用して遠隔で学習者に英会話訓練を提供するシステムを

構築した.本稿では,システム機能の記述と共に小規模な英

会話訓練により得られた印象評価について報告する. 

２.Joining-in-type ロボット支援言語学習 
JIT-RALL システムは,教師を演じるロボット R1 と生徒役

を演じるロボット R2 の 2 体のロボットの会話に学習者が

参加して英会話を進めることで,表現形式の習得を目指す.

会話シナリオは,日本人には運用が難しい表現形式である

無生物主語構文や過去形と現在完了形の使い分け等に焦点

を当てた表現形式の習得を促進する.具体的にはロボット

間の会話の中で R1 が質問を提示し R2 が模範解答を提示し

た後，R1 が同様の質問を学習者に提示する.学習者は R2 の

回答での表現を用いて自分自身の回答を表現するように求

められる．日本語では余り使用されない無生物主語構文に

よる表現形式の訓練では従来の RP より QA のほうが訓練後

の定着効果が高いことが示されている[4]． 

3. アバター言語学習支援システム 

3.1 システムのインターフェース 
本システムは,アバター2 体の対話によって JIT-RALL シ

ステムと同様に特定の表現形式に焦点をあてた表現を質問

応答で学習者に提示し,学習者が回答することでその習得

を促す.図 1 に示すように,教師役アバターと生徒役アバタ

ーをバーチャル空間に配置して学習者と 3 人で対話する. 

 本システムは,予め用意した会話シナリオに沿って,アバ

ター同士が会話を行う.会話シナリオは,対象とする学習者

が興味を有するように同年代である英文科の博士後期課程

の院生により作成され英語母語話者の校正を経た後,英語

母語話者により対面で発話された音声を録音して会話素材

として使用される．本システムで使用するアバターと学習

者間の対話の一部を表 1 に示す. 

身体性を有するロボットと異なり画面に表示されるアバ

ターによる発話が誰に対して向けられているかの明確さが

減少する.そのため,聞き手が発話者に向くように発話者は

手を動かすなどの話す動作を加えることで動きの制御をお

こなった. さらに, アバターの発話内容の冒頭を視覚的に

表示し,学習者にどのアバターが話しているかをより明確

に示すことを目的として吹き出し機能を追加した． 

アバターのモデリングは Blender,動作と音声の制御は

Unity を用いた.３種類のアバター対を開発したが今回の実

験では図１に示すアバター対を用いた[5].また,将来的に

は学習者の発話を分析・評価して応答を返す機能を組み込

むため，質問に回答した音声を音声認識装置が認識した発

話内容等を画面上に表示させる機能も追加した. 

  

 
図 1 アバター言語学習支援システムの表示画面 

 
 表 1  会話シナリオ例 

 
3.2 システム構成 
 本システムでは,図２に示すようにシステムに学習者自

身の PC からリモートデスクトップ機能を使用してアクセ

スする.その後,アバター間の会話を視聴し,続くアバター

からの質問に対して音声発話を行うと，アバターから発話

に対する応答が返る. 
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システムの全体制御は Unity で行われている.Unity に

は,あらかじめ録音された音声ファイルとアバターの 3 次

元データが搭載されている.会話の進行に伴い 2 体のアバ

ターが動作する.さらに,吹き出しもアバターの音声が出力

されるタイミングで表示される. ただし，吹き出しは会話

の流れの理解を補助する目的であるため，最初の挨拶以

降,アバターの発話はテキストとして表示されない．学習

者の音声の認識には,Python プログラムで制御される

Whisper が使用されている.学習者が回答する音声データが

Unity から Python で記述されたプログラムに送られる

と,Whisper が呼び出され音声認識が行われる．音声認識が

完了すると Unity へ音声認識の結果を文字として返す.学

習者への発話の要求から一定時間内に音声入力がない場

合,発話要求の過程を飛ばし,次の会話へ自動的に進む. 

 

 
        図 2 システム構成 

４.実験 

4.1 学習者 

日本語の母語話者である 20 歳から 22 歳の同志社大学理

工学部生を対象に本システムの使用に関する評価実験を実

施した.実験は,通常のアバターシステムと吹き出し機能を

追加したシステムを 5 人ずつ,合計 10 人を対象に行った. 

4.2 実験方法 

実験では,リモートデスクトップを利用して約 20 分間の

シナリオで英会話訓練を体験し,その後アンケート調査を

行った.アンケートの目的は,アバターを使用した英会話訓

練に関する使い勝手等に関する評価を収集することである.

評価方法は先に JIT-RALL システムで実施された手法に準

じたが,アバターの動作やシステム全体の使いやすさ,吹き

出し機能の有無による違いを評価項目として追加している． 

4.3 実験結果 
 図 3 に吹き出しの有無に対する比較評価,図 4 にシステ

ムに対する主観評価を示す．図 3 に示すように，吹き出し

ありとなしのアバターの動作の印象評価は,どの評価項目

でも吹き出しありがアバターの話者交替を明確に区別して

認識できていることを示している.アバターが動作してい

ることに好印象を持っている人が多いことも分かった. 

 

 
    図 3 吹き出しありと無しの比較評価 

システムに関する主観評価には比較対象がないので主観的

な評価に留まるが，システム全体の動作に対する評価は良

好であり,表現習得のシステムとして適切と評価されてい

ると思われる.一方,会話の流れをつかめたという評価に関

しては,比較的低い評価に留まっており聴取力の観点から

話速の制御等に関する検討が必要である. 

 

 
      図 4 システム関する主観評価 

５.考察  
 吹き出しありの会話は,吹き出しなしの会話と比べて全

般に評価が高く，会話交替等の動作の認識に寄与している

ことが分かった.システムからの音声は男声と女声からな

っているが，最初の発話時点で吹き出しの表示によりどち

らが発話しているのか理解できるからであると推測され

る.吹き出しなしではアバターの基本的な動作が発話を明

示するには不十分であり,発話時の動作の制御の向上を図

る必要があると思われる．システムの総合的な評価に関し

ては,音声や会話の進行,アバターの動作の同期などが一定

の品質を保っており,JIT-RALL システムによる訓練をリモ

ート環境で適用可能と思われる． 

６.まとめ 
 本講ではアバター言語学習支援システムを構築と主観評

価実験について報告した．本システムは JIT-RALL システ

ムと比較してロボットの持つ身体性がないことを吹き出し

等で補うことにより会話の円滑性に関しては特段の不満は

ないことが示唆されている．今後大規模な実験により本シ

ステムの訓練効果を検証すると共に学習者の発話に対する

応答等の機能について検討を進める計画である． 
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