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研究成果の概要（和文）：

従来の音声認識システムに不足していた，音声対話システムに応用するための機能を実現し

た．具体的には，入力音声が断片化している場合に複数の断片を統合して認識する機能，音声

認識結果と発話音声の持つ韻律情報から発話終了を推定する機能を実現した．これらの機能を

応用して，適切なタイミングで発話を開始することのできる音声対話システムを実現し，会話

ロボット上に実装した．

研究成果の概要（英文）：
Missing functions of a speech recognition system for a spoken dialog system has been

developed. Especially, recognition with integration of speech segments of fragmented
utterance, and utterance end detection with speech recognition results and prosodic
information have been implemented. These functions are utilized to develop a spoken
dialog system that can take its turn at appropriate timing on a conversational robot.
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１．研究開始当初の背景
音声を用いた対話は人同士で日常的に行

われる．人にとって標準的とも言えるこの手
段を用いたインターフェースの実現が望ま
れ始めて久しいが，未だ実用的な音声対話シ
ステムが構築された例は無い．従来の音声認
識システムは，音声対話システムに応用する
という観点から見た場合に以下のような問
題がある．

a.文（あるいは単語列）が認識単位であり，

文頭から文末までが一息のうちに発声
されることが前提となっている．

b.認識対象となる文が事前に決められ，シ
ステム実行後は変更することが出来な
い．

c. 対話で必要となる他の情報（発話態度や
発話番制御情報）について考慮されてい
ない．

これらの問題を解決することによって，音声
対話システムに適した音声認識システムを
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構築すること，またそれを用いることで
り自然な対話が可能な音声対話
構築することが可能となる．

２．研究の目的
音声対話システムに応用するという

から見た場合に不足している
テムの機能を検討し，実際の音声認識
ムに適用する．具体的には，下記
現することを目的とする．

(1) 複数の発話を統合して認識
(2) 複数の認識対象を保持し

時に認識する機能
(3) 発話態度認識等の対話に

認識する機能
更に，これらの機能を用いた音声対話
ムを構築し，従来の音声対話システムが
していたターンテイキングの
深く掘り下げることを目的とする

３．研究の方法
まずはじめに，既存の音声認識

音声対話システムが持つ問題点
際にそれらのシステムを用いることで
する．そこで得られた問題点を
音声対話システムのデザイン
要となる音声認識システムの
る．次にそこでデザインされた
テムの構築を行う．最後に，これらを
た音声対話システムを構築し
に統合した上でデモンストレーションを
う．

４．研究成果
(1) 会話ロボットによる予備実験
まず，既存の音声認識システムの

洗い出すために，会話ロボット
よる会話実験を行い，そこで起
いて検討した．

図１ 会話ロボット ROBISUKE
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システムの誤りの原因と

して，人の発話する音声が断片化
文として成立しないことが
と，場面の移り変わりによって
る文が変化すること，システム
ミングの問題で人の発話を
こと等が挙げられた．これらの
音声認識システムを拡張することで
ることを試みた．

(2) 発話断片化に対応した
ム

一つ目の問題として，音声対話
話しかける場合の人の発話
題が挙げられた．断片化が起
文に対応する音声が入力されることが
される従来の音声認識システムでは
度が著しく劣化することが分
こで，複数の断片をまとめて
てみなす音声認識器を構築した
め方に関しては，それまでの
ら得られる文末らしさと，ポーズ
用いることとした．言語モデルには
トランスデューサを用いた．

構築した音声認識器を，N
を用いた従来の音声認識器
た．音声区間検出のパラメタを
音声認識器の性能は異なるが
においても従来の音声認識器
結果を示した（図 2）．

図 2. 断片化に対応した音声認識
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図 3. 音声対話システムの

音声システムのモジュール
示す．構成は大きく分けて発話生成部
生成部，行動決定部に分かれる

発話生成部では，ユーザの発話
た音声認識器を実行し，発話断片
る毎にその時点でシステムが
容を決定する．その時に，その
ど重要であるかどうかということを
ステムが発話をどれくらいしたいか
欲度）を計算する．また，音声認識結果
片末の韻律情報を基に，ユーザの
したい（システムに発話権を譲
い（発話期待度）を計算する．
発話期待度のバランスから実際
力するかどうかを決定する．

相槌生成部では，ユーザの発話
必要の無い短い反応を生成する
者の従来研究で構築されたものを

行動決定部では，発話生成部
から出力された発話・相槌内容
よって合成する．発話と相槌の
れ関連無く非同期で行われるため
が発話を行っている最中に相槌
り，または相槌を行っている最中
た発話をバッファリングしたりする
果たす．

(4) 会話ロボットへの実装
構築した音声対話システムを

ト SCHEMA（図 4）に実装した．
は目やまぶたを持ち，表情生成
体の向きや腕によるポインティングが
である．本ロボット上へ，(3)
対話システムを実現した．具体的
しては昼食をとる場所を相談
話システムを実現した．ユーザが
を持ってない場合においても
割り込ませながら条件にあった
ることを実現した．
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