
学習者が自ら意図した滑車実験
環境の設計が行えるシステムの提案

研究目的

マーカ

試行錯誤がしやすい環境

直接的な操作

学習者の任意の場所へのマーカ配置が可能

配置によって実験環境の構築を行う

設計操作の自由度の向上

手で直接マーカを動かし，滑車設計を行う学習者

定
滑車

滑車学習を題材としたマーカ操作によるAR実験環境

本研究では学習者による実験環境の構築に注目し、学習者が滑車実験の環境を構築できるシステムを開発した。
AR（拡張現実感）技術を用いたマーカを使用するため、手でマーカを配置するだけで滑車の組み合わせが構築可能である。

滑車設計後、反力デバイスを用いての力覚を伴った体験が可能となっている。
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１．はじめに ４．パターンの判定

２．研究目的

３．提案システム

５．システムの操作

６．実験とまとめ

VR技術を用い，力覚の体験が可能な
シミュレーション環境

学習者による実験環境の構築

試行錯誤を通した実験による体験学習

実験条件と発生事象との因果関係を理解するには不十分

教育現場での理科の授業

あらかじめ用意された観察対象の事象を体験

体験したい実験の環境を学習者が設定不可

問題例：
崖下にいる人を引き

上げるにはどうしたら？

マーカの配置手順と滑車パターン構築の関係の検証

実験目的

対象とする
組み合わせ

学習者の意図した滑車設計が行える
環境が構築できた
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定滑車2つ，動滑車1つの場合

マーカUSBカメラ

反力デバイス

マーカ認識

滑車パターン判定

滑車映像表示

仮想空間
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左右の並び

マーカの配置手順によらず
滑車設計ができた

実験結果

マーカの左右の並びから
パターンを決定

実施が
困難

重要

マーカの配置によって糸が描画される
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糸を引く

滑車設計


