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音の到着時間差を用いた音源空間推定
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1 はじめに
テレビ会議など受音対象が空間内に複数存在する状態

でのマイクによる受音方法として，マイクロホンアレイ

が用いられている．マイクロホンアレイを用いた場合，

指向性の制御や音の到来方向の推定を行うことが可能で

あり，目的とする音と不要な音を分離することで，受音

信号の S/Nを向上させることができる．例えば，テレ

ビ会議においてマイクロホンアレイを用い発言中の人

を特定し，その方向のマイクのみの感度を高くすれば，

話者の音圧レベルのみを上げることができ，結果とし

て周囲の騒音を低減することができる．しかしながら，

マイクロホンアレイは，受音対象が移動する場合には，

常に移動に合わせマイクの方向も合わせなければなら

ないといった欠点がある．本研究では，マイク 2本のみ

を用い，音源である空間の推定を行う．この推定結果を

用いることで，常に音源である方向に指向性を向けるこ

とが可能となる．

2 音源空間推定
ある空間内で目的とする音を録音したい場合，音源の

方向を知らなければ音源に対して指向性を向けること

ができない．音源の方向を推定するには，最低 2本のマ

イクが必要となる．

2本のマイクによる音の観測を行った場合，それぞれ

のマイクには，時間的なずれはあるものの，類似した音

が観測される．この時間的なずれ幅を求めることがで

きれば，2本のマイク間の距離と，最初に音が到着した

マイクを特定することが可能である．よって，2本のマ

イクそれぞれの観測信号の類似性を求めることにより，

音源がどちらのマイク側に存在するかを推定すること

が可能となる．この類似性を求める方法として，相互相

関がよく用いられている．2本のマイクでそれぞれ観測

した信号の相互相関を計算し，相関値が最大となった際

のサンプルシフト数から音源空間を決定する [1]．
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図 1に，2本のマイクに到着する音の時間差を用いた

音源空間推定のシステム構成を示す．シミュレーション

には，サンプリング周波数 44.1kHzの音声信号を用い，

音源とマイク 2本は，一直線上に順番に並ばせた最も

良好な条件に設定した．最初の 10秒間は，音源をマイ

クA側に，10秒後に音源をマイクB側に移動させるこ

とにより，推定性能の検証を行った．

マイク間隔を 30cmに設定し，相関対象サンプル数を

変化させて求められた音源空間推定結果を，図 2で示
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図 1 システム構成
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図 2 マイク間隔 30cmでの音源空間推定結果

す．y軸はサンプルシフト数であり，プラス側は音源が

マイク A側，マイナス側はマイクB側に推定されてい

ることを示すものである．10秒後の音源が移動した際

に，推定結果がマイナス側に変化していることが確認で

きる．よって，推定結果に基づいて指向性の制御を行う

ことにより，音源空間側に指向性を合わせることが可能

であるといえる．

3 まとめ
本研究では，2つの信号の到着時間差を求めることに

より，音源である空間を推定可能であることを確認した．
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