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評価結果の分かり易い可視化でプログラミングをサポートする

実用化の可能性
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関連発明：プログラム採点システム及びプログラム採点方法（特願2023-107217）

⚫ 学習者からオンラインで自動採点するオ
ンラインジャッジシステムに関する技術．

⚫ ユーザプログラムの出力または動作を可
視化した情報のフィードバックを，オン
ラインジャッジシステムの拡張によって
実現する．

⚫ オンラインジャッジシステムのGraderが
学習者プログラムと高度提出されたプロ
グラムをなシミュレータとの仲介を行う．

• オンラインジャッジシステム
• シミュレータ・性能評価
• ロボット
• ソフトウェアテスト
• データサイエンス, など

オンラインのプログラミング学習システ
ムでは、学習者の思考過程を的確に評価
し、その結果をいかに分かり易くフィー
ドバックするかが重要です。本技術はプ
ログラムの出力や動作を分かり易く可視
化して提示するため、システム上のシ
ミュレータとの仲介を実現している点が
特徴です。ロボットの動作をコントロー
ルしたり、迷路での最適な経路を見つけ
たり、試行錯誤を伴う問題を解決するた
めのプログラミングを中心に、様々な利
用場面が考えられます。

</>
設問セット 現実問題

プログラム

設問文 採点

テストデータ テストデータ

学習者

開発者

作題者

テストケース

Grader

シミュレータ

リアルロボット・データ

✔

×

✔

性能評価 可視化

Visualizer

ジャッジ

学習支援システム

サーバ 現実世界

可視化ライブラリ

シミュレータ

採点結果

学習者
コード

Graderジャッジ
入力

インタラクション

標準入力

提出

標準入出力
標準入出力

データプール

• 合否
• CPU時間
• メモリ

標準入出力

標準入出力

可視化情報・性能評価値

問題 ロボットが迷路を解くプログラムを作成せよ．ただし，マップは与えられない．
プログラムは，システムに問い合わせることで，進行方向の壁の位置を特定できる．

採点 ユーザプログラムと通信することにより，障害物の情報を提供しつつ，ロボット
の移動をシミュレーションし，既知のマスの状態と移動経路を可視化する．

様々なアルゴリズムを試行

様々なテストケースで試行

マップの状態と起動を確認

性能評価項目
 移動距離
問い合わせ回数
探索空間の狭さ
 etc.
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