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図１ 4ch マイクロホンアレイ 

  

図 2 音源定位誤差の比較 図３ 水流音の検出及び位置推定 
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将来社会に広く普及が見込まれる AI ロ

ボットの環境認識技術のうち、ロボットの

「耳」となるロボット聴覚技術は近年注目

されている研究分野ですが、ロボットの

「目」となる画像認識技術に比べ、実用化

の例は少ない現状があります。 

 

 

①小型 AI サービスロボットにも搭載可

能な 4ch マイクロホンアレイ（図１）を試

作し、従来の 8ch アレイと音源定位性能を

比較しました。②機械学習を用いた環境音

の検出と位置を推定するロボット聴覚シス

テムの実装と性能評価を行いました。

 

 

①水平方向１音源では、4ch のマイクロ

ホンアレイでも 8ch と同等の精度で音源定

位ができました（図２）。②機械学習によ

る環境音検出では、環境音分析に関する国

際的研究コミュニティであるDCASE が公

開するモデルを追加学習することにより、

独自の検出対応音（水流音）の検出ができ

ました（図３）。これより、各現場に使用

するためのシステムを比較的容易に構築で

きることが分かりました。今後は AI ロボ

ットへの搭載に向けて、オンライン推論に

よるリアルタイム音源位置推定及び対象検

出の実現を目指します。 
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