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中学校技術･家庭科，情報とコンピュータの「プログラムと計測・制御学習」を題材とした，自己

評価ソフトを開発した．評価項目は，これまでの実践を基に，２３項目設定した．自己評価ソフトは，

①生徒が自分自身の理解の程度を把握する，②指導者が生徒の学習状況を把握し，次時の授業展開に

反映する，③単元の評価を多面的，定量的に行なう基礎資料を集約する，④評価の集計を能率的に行

うことを目的とした．自己評価ソフトは，WindowsXPやWindowsServerの標準に付随するIISを活

用し作成されており，特別なソフトを準備することなく利用が可能である．これらの自己評価ソフトを

活用した授業実践の結果，授業内容を振り返ることで，学習内容の整理ができ，学習の定着が高まっ

た．その反面，生徒に対して自己評価時間の確保や，教師がそれらを確認する時間の課題も指摘された．

くキーワード＞

技術･家庭科，情報とコンピュータ，プログラムと計測・制御学習，自己評価ソフト，授業実践

の作成や，それらの学習実現状況の判断に不可欠な

評価基準の設定等に関しては触れておらずⅢその運

用や実践方策等に関する研究開発が急がれている．

また，目標に準拠した評価は客観的であることが求

められている．そのために，①指導計画に位置付け

た評価計画を作成する，②学年末や学期末だけでな

く，単元毎,単位時間毎の評価規準を作成するなど，

評価の時期を工夫する，③単位時間毎の評価情報を

収集したり蓄積していく方法の検討，④複数の評価

方法を組み合わせたり，複数の教員の目で評価した

りするなど，評価方法を工夫する，⑤生徒の自己評

価や相互評価を活用するなどの工夫が学校現場でな

1．緒言

学習指導要領の改訂に伴い，学習活動の評価が，

｢目標に準拠した評価(いわゆる絶対評価)」に変更

された[､、それを受け，国立教育政策研究所教育課

程研究センターでは，評価規準Ⅲ評価方法等の研究

開発を進め，参考となる指針を「評価規準の作成，

評価方法の工夫改善のための参考資料(小・中学

校)－評価規準評価方法の研究開発報告一」にまと

め，公表した図．

しかし，単元レベルや学習過程レベルの評価規準
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されている【3]．本研究では，自己評価[４１【s]を効率的に

行うための自己評価ソフトを開発し，実践を通して

それらの効果を検証することを研究の目的とした．

時間での状況記録)，こととした

2.3自己評価項目

自己評価項目は，これまでの計測・制御とプログ

ラムの授業実践Ｉ６Ｍ７】から，表１に示す下位目標行

動を抽出し，授業担当者と検討した．その結果，１２

時間配当の計測・制御とプログラム学習において，

154項目の下位目標行動が抽出された[81抽出され

た，下位目標行動を評価の４観点“生活や技術への

関心・意欲・態度''，“生活を工夫し創造する能力'，，

"生活の技能，'，“生活や技術についての知識・理解”

に分類・整理したまた，同時に，本実践の学習内

容の４つの観点，“生活とコンピュータの基礎，,，

ルゴ.・マインドストーム(以後，ＬＭＳと記す)を

活用した計測・制御,'，“ROBORAB(ロボットを制

御する簡易言語)を活用したプログラミング方法"，

"アルゴリズム"，についても下位目標行動を分類・

整理した．さらに,，下位目標行動を時配ごとに整理

し，各時間の中心となる学習内容と関連の強い下位

目標行動の表現を整え，２６項目の自己評価項目（質

問項目）を定めたつぎに，各調査項目の評価規準

として“十分満足"，“おおむね満足''，“努力は必要”

と評価規準を設定した．その後，生徒の実態と照ら

し合わせるため，情報とコンピュータの指導経験を

10年以上有する教員３名で評価規準の設定に関して

討議を行い表現を整えた.表２に評価規準表を示す．

2．開発したソフト

2.1開発環境

開発環境は，VBScript＋ＡＳＰ(ActiveServer

Pages：webサーバの拡張機能で，JavaScript言語

やVBScript言語により，ASP機能を使用するサー

バサイドのプログラムを開発)を活用した．サーバー

側は，WindowsXPやWindowsServerに標準に付

随するIIS(IntemetlnibmlationServices51)を使

用し，クライアント側は，IntemetExplorer60を

使用した．これらは，WmdowsOSを使用していれ

ば，特別なソフトを必要としないもので，導入が容

易である，また,校内ネットワークに接続できれば，

どこからでもソフトの使用が可能で，授業中に出来

なかった自己評価の確認を，職員室から行なうこと

もできる．

2.2開発目的

自己評価ソフトの開発目的は，①生徒が自分自身

の理解の程度を把握する，②指導者が生徒の学習状

況を把握し(形成的評価)，次時の授業展開に反映

する，③単元の評価を多面的，定量的に行なう基礎

資料を集約する，④評価の集計を能率的に行う（短

表１下位目標行動表（－部抜粋）
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Ｉ：生活とコンピュータの基礎．Ⅱ：IMSを活用した8f渡り・制御．Ⅲ：ROBORAB画題を活用したプログラム方法．Ⅳ：アルゴリズム
Ａ、生活や技術への関心・愈欲・態度Ｂ・生活を工夫し：鑓する協力Ｃ，生活の技術Ｄ・生活や技術についての知餓・理解
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Ｎｏ． 下位目標行動

時配

１ ２ ３ ４ ５ ６ ７ ８ ９ 1０ 1１ 1２

学習観点

I Ⅱ Ⅲ Ⅳ

評価観点

Ａ Ｂ Ｃ ，

1７ コンピュータを使ったロボットを動かすためにはプログラムが必要である事を理解で色る ○ ○ ○ ０

3５ ファンクションパレットの各コマンドアイコンの愈味が分かる ○ ○ ○

4５ Viewボタンを押して，入力，出力ポートの値を見ることがで震る ○ ○ ○

4６ ロボットを使わない時には，電源ボタンをoffにすることができる ○ ○ ○

8８ ロボットを時間Niﾘ御するにはタイマーのコマンドアイコンを使うことがで遇る ○ ○ ○ ○

124 光センサーを使ってライントレースの方法を考える事がでぎる ○ ○ ○
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表２評価基準表

し令の利点門・‘
例を挙げて脱明で営る

Ⅱ
会の発展へ影轡を具体例

考える－とがで置ろ

※a生活やあ技術への関心・意欲・態度，ｈ生活を工夫しH鑓する館力，ｃ生活の技能，。生活や技術についての知識・理解

3１

No. 時 質問項目 Ａ十分iiO足 Ｂおおむね満足 Ｃ努力が必要

１

１
ａ 日常生活の中でコンピュータが利用されてい

るものを具体的に指摘で萱る
具体的な
鏑できる

製品例を２つ以上指 具体的な製品例を１つ指摘で
きる

具体的な製品例を指摘できな
い

２

１
．

エアコンの制御の仕組みを脱明できる 入力・判断・出力の３つの役
割とそれらの関係を脱明でき
る

入力・判
明できる

断・出力の役i1IUを脱 入力・判断・出力の３つの役
割のうち１つ以上説明でぎな
い

３

１
ｂ コンピュータの無い生活がどのようになるか

を考えることがで営る
具体的な例を挙げて課題を脱
明するごとがでぎる

コンピュータの無いと生じる
課題を脱明でぎる

コンピュータの無い生活の課
題を説明できない

４

２
．

制御の流れについて睨明できる 入力・判断・出力の３つの関
係と1,1ﾂﾋﾞを適切に脱明で営る

入力・判断・出力の３つの関
係を適切に脱明できる

入力・￥崎・出力の３つの関
係のうち１つ以上脱明で営な
い

５

２
． コンピュータの動作するためにプログラムが

必要であることを指摘できる
プログラムの必要性とその理
由を指摘できる

プログ

を指摘
必要であること プログラ

できない
ムの必要性が指摘が

６

２
．

プログラムの役瞥11を脱明できる プログラムは命令の割鬮を示
したものであることを脱明で
きる

プログラムは命令の集まりで
あることを脱明で堂る

ソフトウェアの役割を説明で
きない

７

３
．

ROBORABは、どのとうな働きをするための
ソフトウェアであるかを指摘できる

IMSを制御し､力作させるソフ
トウェアの１つであることを
指摘でぎる

IMSを制御し動作させるソフ
トウェアであることを指摘で
きる

ソフトウ

できない
エアの働営をj借Miiが

８

３
．

ROBORABを使ったプログラムの流れる方向
を指摘で営る

青信号から赤信号に向かって
流れそれぞれが始まりと終わ
りであることをいえる

f聯信号から赤l層i号に向かって
流れることをいえる

プログラムの流れを説明で琶
ない

９

△
４
ｃ

アイコンを正しくワイヤで接続することがで
ざる

アイコンをワイヤで見やすぐ
接続することがで萱る

アイコンをワイヤで接続する
ことがで萱.ろ

アイコンをワイヤで接続する
ことがでさない

1０

４
《
ｃ

杯;良ワイヤの削除」機能を使うことができる 状況に応じた機能を使って不
良ワイヤを削除することがで
きる

不良ワイヤを削除することが
できる

不良ワイヤを削除で萱ない

1１

戸
⑥
ｃ

作成したプログラムに間違いが無いことを矢
印（エラー砿i恩マーク）でF甑gでざる

プログラムの間違いを矢印で
畷恩して対処できる

プログラムの

確簡gで遣る
間違いを矢印で ムの間h息いを確麗で

1２

５
ｃ 作成したプログラムを保存で芭る ルールに沿った適切な名前で

保存がで菅る
作成
ぎる

したプログラムを保存で プログラムを保存で

1３

Ｐ
③
ｃ

プログラムをRロ【に正しく転送がで豊る プログラムの転送方法が指摘
で萱､エラーが生じた場合は
適切な対処ができる

、

プログラ

送できる
ムを正しくREXに帳 プログラムを正しくREXに転

送できない

1４

《
ｂ
ｃ

ジャンプと瀞地のコマンドアイコンを使って、
繰返しのプログラムを作ることがでぎる

繰返しのi馳念を理解してプロ
グラムを簡略にして作ること
ができる

鰯区しのプログラムを作るこ
とがで菅る

繰返しのプログラムを作るこ
とがで誉ない

]５

６
． 命令を繰返すことの利点を脱明でさ"る 繰返し命令の利点を具体的な

例を挙げて脱明で萱る
プログラムが簡略できること
を説明で萱る

利点を脱明できない

1６

６
． 同じmtl萱を繰返すロボットの動きから、プロ

グラムの流れを説明することができる
ロボットの動作を命令に冠営
かえて脱明できる

プログラムの流れを脱明でき
る

プログラムの流れを説明で道
ない

1７

７
． 日常生活の中にあるセンサの種類と使われ方

を具体的に指摘で曹る
具体的な製品例を２つ以上指
摘できる 露的な製品例を１つ指摘で 具体的な例で指摘で萱ない

1８

【
〃
ｃ

光センサを使って明るさの測定ができる． 光センサを使って明るさの測
定が行い、センサの役憎H1を脱
明できる

光センサを使って明るさの測
定ができる

明るさの測定ができない

1９

８
ｃ

光センサを使った簡単なプログラムを作るこ
とがで筐る

2和i類の光センサアイコンを
適切に使用しプログラムを作
ることがで童る

1種類の光センサアイコンを
適切に使用しプログラムを作
ることができる

光センサを使ったプログラム
が作成で萱ない

2０

９
． ライントレースをどの位趣からスタートさせ

るかを指摘できる
センサの初期値とスタートの
位証の関係を指摘できる

スタートの位置を指摘できる スタートの位置が指摘で萱な
い

2１

９
．

内側（外側）ライントレースのプログラムの
流れを脱明できる

ロボットの動営と光センサの
働営をプログラムの流れに治
って脱明で営る

プログラムの流れを脱明でき
る

プログラムの流れを説明でき
ない

理

ｍ
ｃ ライントレースプログラムを作ることができ

る
2つ以上の考え方でプログラ
ムを作ることができる

1つの考え方でプログラムを
作ることがで萱る

プログラムを作ることがで醤
ない

2３

ｎ
ｃ

走行テストを通して、プログラムの修正がで
営る

走行テストの結果を踏まえて
プログラムの修正が２回以上
できる

走行テストの結果を踏まえて
プログラムの修正が１回でき
る

プログラムの修正ができない

2４

ｕ
ｄ

自分が作ったプログラムの特徴と工夫点を脱
明することができる

プログラムの修正過程と特徴
と工夫点を脱明するごとがで
きる

プログラムの特徴と工夫点を
脱明することがで萱る

プログラムの特徴や工夫点の
どちらかを脱明できない

2５

⑫
ｂ

プログラムを使うと生活が便利になることを
脱明することができる

生活が便利になることを具体
的な例を複数示し脱明するこ
とができる

生活が便利になることを具体
的な例を示し脱明することが
できる

生活が便利になることが具体
的に思いつかない

2６

岨
ａ 今後のコンピュータの発達が社会の発展にど

のような影響を及ぼすか考えることがで醤る
社会の発展への影響を具体例
を挙げ、考えることがでさる

社会の発展への
ことができる

影響を考える 社会の発展の影響を考えるこ
とができない
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2.4活用の準備および活用方法

ソフトを活用するための準備として，授業前に

①生徒氏名の入力，②評価項目と評価観点の入力，

③評価項目選択(各時間でどのようなことを学習す

るか)を行う．

ソフトの活用方法は，①教師が授業の進度に合わ

せて選択した評価項目を修正し(予定通りに授業が

進まない場合，評価項目を増減する)，②生徒が自

己評価入力を行い，③その結果を教師が確認する，

手順で処理するものである．教師は，授業時間の終

了5分程度前に自己評価項目を生徒に提示し，それ

らを生徒が３段階で評価(マウス操作による選択）

する．その後，授業の感想を書き込み，自己評価が

終了する．自己評価結果集計は，生徒が入力した自

己評価結果と，指導者が確認した生徒の自己評価の

結果を，評価項目の観点毎に集計して表示するもの

である．具体的な操作手順を下記に示す．

2.5生徒の操作の手順

生徒の操作手順を下記に示す．

①ログイン画面：ユーザＩＤとパスワードの入力

②授業選択画面：科目と単元，時間を選択

③評価画面：評価項目を３段階でチェック(図１）

④自由記述画面：感想の入力

する項目が変化することがあるので，その場合

のみ行う）をマウスで選択(図２)．

評価項目選択画面
■￣￣－－￣－－○句￣●￣■－－－－－■■￣■～ｐ－ｕ－ｍ－■－－￣￣＝～－－－－－－－－－■－い■－－－■ヨー■句も￣－－■￣￣￣

ユーザー[回｡DＩ

ＤＢ甦

閲Ｂ２Ｇ■85．己囲E廻呵α増分⑤
単発ｺﾝﾋﾟｭｰﾀと田泊･■且。

一■■ﾛ.

ロニョー
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図２評価項目選択画面

2.7自己評価後に行う教師の操作

③評価チェック画面：生徒が入力した自己評価結果

を確認しながら指導者がそれぞれの観点で評価

する．生徒の自己評価がふさわしくない場合の

みチェックを入れる(図３)．

自己評価チェック入力画面
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自己評伍餐鰻画面

図３評価チェック画面

④評価結果の集計(時間毎観点毎集計）：本時の理

解の程度を１学年，学級，個別単位で，観点毎

の集計結果を確認する(図４）．また，生徒が書

いた感想を確認する．

－－口■■－－－－－￣￣￣－－－､Ｗ￣￣－－－～－－－－￣－－～￣“￣弓＝－－屯一一旬■－－－■■￣■－－￣←Ｃロー●■

ユーザゴ⑭､T○１

５占甚

科目：仙鈩｡■､可塑毎哩已、 願
》
露
囎
譲

麗騨鶴

クラス毎集計画面

一｛蝿》”図１評価項目入力画面
ロー眸竺盆唾５０８３
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2.6自己評価前に行う教師の操作

授業中に教師が行う操作の手順を下記に示す．

①ログイン画面：ユーザＩＤとパスワードの入力

②評価項目選択画面：授業の進度にあわせて評価項

目の選択を修正(授業前に，本時に評価すべき項

目を選択するが，授業の進度によっては，評価

雰騒:iiiil露ii鱸iiiiiiii驫驫震iｌ
図４時間毎観点毎集計画面
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｢情報とコンピュータ」の自己評価ソフトの開発

⑤評価結果の集計(単元毎観点毎集計）：学習のま

とまりごとに，それらの理解の程度を，学年，

学級，個別単位で，観点毎の集計結果から，生

徒の理解の程度を掌握する(図５)．

３.授業実践

3.1実践期間及び対象

実践１は，平成17年９月～11月に公立Ａ中学校第

3学年６クラス(192名)を対象に行った．

実践２は，平成17年10月～12月に公立Ｂ中学校第

2学年４クラス(121名)を対象に行った．

3.2学習課題

学習課題は，「コンピュータを使ってロボットを制

御しよう」と設定し，技術･家庭科の12時間を配当

した．

3.3実践結果

授業実践の結果の一例として，生活や技術に関す

る知識・理解の自己評価項目の４クラスの平均値を

図８に示す(十分満足を３点，おおむね満足を２点，

努力が必要を１点と換算)．その結果，全ての項目

が２以上(おおむね満足)の値を示し，学習内容を

適切に理解したと自己評価していた．その他の観点

も同様であった．
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図５単元毎観点毎集計画面

⑥評価結果の集計(評価項目毎集計）：評価項目毎

に評価結果を集計し確認する(図６)．

評価項目毎築計結果
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図６評価項目毎集計画面

⑦各種データを必要に応じて表計算ソフトに移行す

る(図７)．生徒の自己評価を生かした評価活動を

するために，表計算ソフトにそのデータを移行

し，総合的な評価の参考資料とする．

２４５Ｂ７８１５１８１７２０２１２４

自己卸伍坂目番号

図８知識・理解に関する自己評価の平均値

次に，生徒の自己評価と教師の評価の差異がどの

程度見られるかについて調べた．図９は，各授業時

間ごとの，生徒の自己評価と教師の評価が異なった

項目数の平均を示す．授業が進むにつれ，生徒の自

己評価と教師の評価の差が減少していることを読み

取ることができる．自己評価ソフトは，自分の自己

評価と教師の評価の違いも，フィードバックできる

ために，自己評価能力が育成されたと推察される．

授業実践を基に』実践校の教員と自己評価ソフト

を活用する長所・短所を検討した．長所は下記の通

りである．

Ｕ・

図７表計算ソフトに移行
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とができる．

３）学習の振り返りを各授業の最後に設定すること

で，学習の整理ができ，その学習内容の定着が

高まる．

４）確実に自己評価を行うためには，時間（５分間

程度)を確保する必要がある．

今後は，上記の知見に対する追試と共に，収集し

た資料をもとに，学習カリキュラムの改善，自己評

価ソフトの改善を図り，より多くの学校での実践を

進めていきたい．

８
．
４

２
０

０

０
０

０

２３４５６７８９ｍｌｌＩ２

授柔時間

図９自己評価と教師評価との差異

・授業内容を振り返ることで，学習内容の整理がで

き，これまでより定着が良い．

・前の時間に教えたことを確実に覚えている．特に

操作に関しては，よく覚えていた．

・評価をする時間がないときは，データを職員室か

ら評価できるので便利である．

次に自己評価ソフトの課題と改善のポイントを下

記に示す．

・感想を言葉で書くことも効果的であるが，作業に

追われると，自己評価に取り組まない生徒が見

られる．

・生徒によって，自分に甘い生徒と厳しい生徒が存

在し，指導が必要である．

・授業時間内に，全ての生徒の自己評価を確認する

ことは難しい．

・評価項目の追加，修正が簡単に出来るとよい

・生徒の結果を全部一度に見る事が出来る画面があ

ると良い．

これらの指摘については，ソフトの改善及び指導

方法の変更で対応していきたい．
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4．結言

以上，本研究では，中学生を対象にプログラムと

計測・制御の学習に，自己評価ソフトを活用し，そ

れらの効果を検証した．その結果，本調査条件下で

以下の事柄が明らかとなった．

１）自己評価ソフトを活用することで，生徒の授業

の理解の程度を的確に確認することができる．

２）生徒の学習状況から，学習内容を細分化し，各

段階の到達状況に応じた学習過程を立案するこ
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