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【研究の背景・目的】 
私たちはこれまでに聖徳太子のように音を聞き分

け、環境を理解する音環境理解するロボット聴覚の
研究開発に従事し、ロボット聴覚ソフトウエア
HARK を開発し、三話者同時発話認識や音楽ロボッ
トに応用してきた。ロボット聴覚による音環境理解
は、音は画像と比べ拡散性が強く、画像だけでは捉
えきれない環境への対応が可能となるものの、その
技術はいまだ研究室レベルのものに留まっている。
音源が音声中心であり、静止しており、室内にある
ことを想定しているので、より現実的な環境での音
処理方法の確立や得られた情報の活用方法が課題で
ある。 
本研究課題では、既開発のロボット聴覚を基に、

室内および屋外での音環境理解の基礎技術を確立す
る（図１）。これを通じて、高齢者や聴覚障害者のた
めに聞き分ける機能を支援するライフイノベーショ
ンあるいは実環境・極限環境での音環境理解を支援
する安全安心社会に貢献できるロボット聴覚技術の
多面的展開を目的とする。 

【研究の方法】 
本研究課題では、当初三年間は、HARK を基に、

室内音環境理解技術の確立を中心に進め、後半二年
間は、実環境・極限環境での屋外音環境理解技術に
展開する。具体的には、４つのワークパッケージ
（WP）に分けて、次のような研究テーマに取り組む。 

【WP1】多様なマイクロフォンコンフィグレーション
への展開、特に非同期分散マイクロフォンの同期、
性能劣化を抑えたマイクロフォン数削減 

【WP2】室内から屋外への展開、特に、無人飛行機
による空中からの音の取得と音源定位、ロボットや
無人飛行機の騒音抑制技術 

【WP3】音声から楽音・環境音を含めた音一般への
展開、特にノンパラメトリックベイズ信号処理、音
光変換による動物音響学、楽器音実時間分離、環境
音の擬音語認識 

【WP4】実環境・極限環境への展開、バイバースコ
ープへのマイクロフォン搭載と音環境可視化 
4 つの WP を通じて、開発したソフトウエアの公開
と講習会を通じてロボット聴覚技術の有効性を実証
し、「世界のロボットの聖徳太子化」を実現する。 
 

【期待される成果と意義】 
本研究課題の遂行により、実環境で機能するロボ

ット聴覚を通じて。複数の音を聞き分ける「聖徳太
子ロボット」の基礎技術が確立する。いわばロボッ
トの目に加えて、耳が備わるので、視聴覚情報統合
を通じたロボットの知覚能力が向上し、人とロボッ
トとの共生がより自然となると期待される。 

具体的な成果は、多様な要求条件に対応可能なロ
ボット聴覚ソフトウエアの開発と公開、聞き分ける
技術に基づいた安心安全技術への音情報の利用（「壁
に耳あり」の実現）、実環境・極限環境での認識・観
測において未使用だった音情報の活用、ロボット聴
覚搭載無人飛行機群と地上システム群との統合によ
る音環境理解などである。 
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図１ ロボット聴覚の展開 


