
キーワード 応⽤分野

［研究の先に見据えるビジョン］

人間と機械・ロボットが共生する社会の中において、音声インタフェースはユーザに

特殊な知識を必要としないコミュニケーション手段として重要だと考えます。

我々は、事前に学習していない環境やユーザ、音色や知らない言葉が出てきても、ロ

ボットが自動的に適応や学習を行えるような技術の研究を進めています。音声信号処

理から音声対話技術を含めたシステム全体をデザインすることで、各種課題の解決を

図ります。具体的には、残響環境下での音声信号の分離（図1）、ベイズ推定に基づく

単語分割と未登録単語の検出、深層学習を応用した音源定位の高精度化（図2）や深層

学習に基づく音響モデルのオンライン適応、音声対話を通じたユーザへのモデル適

応・知識獲得などの研究を行っています。

音情報を自らの耳で聞き、人間と

対話を行うことで、自律的に学習

していくロボットやコンピュータ

の実現を目指します。家庭環境や

ユーザ個人に対してロボット自身

が学習することで、より使いやす

く役に立つシステムが実現できる

と期待します。
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図1 残響環境下での音源分離 図2 深層学習を応用した音源定位

音声対話を学習するロボット・コンピュータの実現

統計的信号処理、音声情報

処理、オンライン適応

ロボット、ヒューマンマシンインタ

フェース、スマートデバイス
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機械学習を応用した音声情報処理技術

ユーザに適応する音声対話システムの開発
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キーワード 応用分野

［研究の先に見据えるビジョン］

⼈間の⾏動から学習するロボット知能

「運動」と「⾔語」を結びつける計算論

ロボットを日常生活に取り入れるには、ロボットが言語を

学ぶ、例えば、観察した人間の運動や自身が生成する運動

とそれを説明する文章との対応を学習することが有効です。

我々は自然言語処理の手法と運動を記号化する統計モデル

が同じであることに着目し、その記号化された運動パター

ンと文章とを結びつける統計モデルを開発しました。それ

により、ロボットは人間の運動を見て文章を生成でき、ま

た、与えられた文章から運動を生成できるようになります。

このような技術を発展させ、体操のようなスポーツにおけ

る身体運動の計測データからヒューマノイドロボットが運

動を学習したり、その人の体操を自動採点したりする手法

を開発しています（図1）。また、様々な人の行動の計測

データから、それを記述する文章を生成する技術を提案し

ました（図2）。これは介護日誌を自動生成するシステム

や自動緊急通報システムの基盤になります。

我々の研究のゴールは、世界中の人間のあらゆ

る行動を理解して言語化することで、我々の日

常生活でロボットが活躍することです。行動パ

ターンの構造化により将来の行動を予測できる

ようになります。それにより、ロボットが人の

現在の動きからその先の行動を予測し、さらに

その状況で何をすべきか考えて行動できるよう

になることが期待されます。
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図1 身体運動の計測・学習とスポー

ツ解析

図2 ⼈間の⾏動（⾞椅⼦での⾏動）

の⾔語化

全世界言語化技術で日常生活にロボットを

運動と言語、ヒューマノイドロ

ボット、統計モデル、運動認識

と生成

スポーツ解析、⾼齢者の運動

の質の評価、⾃動⾞運転デー

タ解析、知能ロボット
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