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立体声噪音消除装置及立体声噪音消除方

法

(57)摘要

在本发明实施例的噪音消除方法中，可提供

基于与先前帧相对应的第一先前远端信道滤波

器、第二先前远端信道滤波器及输入信号计算的

第一推定输出信号。可根据第一推定输出信号及

第一先前远端信道滤波器，更新与当前帧相对应

的第一当前远端信道滤波器。可提供基于第一当

前远端信道滤波器、第二先前远端信道滤波器及

输入信号计算的第二推定输出信号。可根据第二

推定输出信号及第二先前远端信道滤波器，更新

与当前帧相对应的第二当前远端信道滤波器。可

提供基于第一当前远端信道滤波器、第二当前远

端信道滤波器及输入信号计算的结果信号。当使

用本发明的噪音消除方法时，可通过从输入信号

消除立体声回音信号来提供消除噪音的声音信

号。
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1.一种噪音消除方法，其特征在于，

包括：

提供第一推定输出信号，上述第一推定输出信号是基于与先前帧相对应的第一先前远

端信道滤波器、第二先前远端信道滤波器及输入信号计算的；

根据上述第一推定输出信号及上述第一先前远端信道滤波器，更新与当前帧相对应的

第一当前远端信道滤波器；

提供第二推定输出信号，上述第二推定输出信号是基于上述第一当前远端信道滤波

器、上述第二先前远端信道滤波器及上述输入信号计算的；

根据上述第二推定输出信号及上述第二先前远端信道滤波器，更新与当前帧相对应的

第二当前远端信道滤波器；以及

提供结果信号，上述结果信号是基于上述第一当前远端信道滤波器、上述第二当前远

端信道滤波器及上述输入信号计算的；

上述更新第一当前远端信道滤波器包括：

推定第一分散，上述第一分散基于与上述输入信号相对应的上述第一推定输出信号及

任意确定的加权值确定，上述输入信号包含相当于回音信号的第一远端信号、第二远端信

号及相当于目标信号的近端信号，

生成基于上述第一分散计算的第一逆自相关矩阵。

2.根据权利要求1所述的噪音消除方法，其特征在于，上述提供第一推定输出信号包

括：

基于上述第一先前远端信道滤波器及上述第二先前远端信道滤波器，计算第一相关系

数或功率比率；以及

根据上述第一相关系数或功率比率，计算上述第一推定输出信号。

3.根据权利要求2所述的噪音消除方法，其特征在于，上述更新第一当前远端信道滤波

器还包括：

基于上述第一推定输出信号，计算第一遗忘因子。

4.根据权利要求3所述的噪音消除方法，其特征在于，上述第一分散根据基于上述第一

先前远端信道滤波器及上述第二先前远端信道滤波器提供的上述第一推定输出信号来确

定。

5.根据权利要求1所述的噪音消除方法，其特征在于，提供第二推定输出信号包括：

基于上述第一当前远端信道滤波器及上述第二先前远端信道滤波器，计算第二相关系

数或功率比率；以及

根据上述第二相关系数或功率比率，计算上述第二推定输出信号。

6.根据权利要求5所述的噪音消除方法，其特征在于，上述更新第二当前远端信道滤波

器包括：

基于上述第二推定输出信号，推定第二分散；

生成基于上述第二分散计算的第二相关向量矩阵；以及

基于上述第二推定输出信号，计算第二遗忘因子。

7.根据权利要求6所述的噪音消除方法，其特征在于，上述第二分散根据基于上述第一

当前远端信道滤波器及上述第二先前远端信道滤波器提供的上述第二推定输出信号来确
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定。

8.根据权利要求1所述的噪音消除方法，其特征在于，上述提供结果信号包括：

基于上述第一当前远端信道滤波器及上述第二当前远端信道滤波器，计算第三相关系

数或功率比率；以及

根据上述第三相关系数或功率比率，计算上述结果信号。

9.根据权利要求3所述的噪音消除方法，其特征在于，上述第一遗忘因子具有常数值或

根据上述第一推定输出信号来确定。

10.根据权利要求6所述的噪音消除方法，其特征在于，上述第二遗忘因子具有常数值

或根据上述第二推定输出信号来确定。

11.一种立体声噪音消除方法，其特征在于，

包括：

设定初始值；

提供基于与先前帧相对应的第一先前远端信道滤波器、第二先前远端信道滤波器及输

入信号计算的第一推定输出信号，并根据上述第一推定输出信号及上述第一先前远端信道

滤波器，更新与当前帧相对应的第一当前远端信道滤波器；

提供基于上述第一当前远端信道滤波器、上述第二先前远端信道滤波器及上述输入信

号计算的第二推定输出信号，并根据上述第二推定输出信号及上述第二先前远端信道滤波

器，更新与当前帧相对应的第二当前远端信道滤波器；以及

提供基于上述第一当前远端信道滤波器、上述第二当前远端信道滤波器及上述输入信

号计算的结果信号，

上述更新第一当前远端信道滤波器包括：

推定第一分散，上述第一分散基于与上述输入信号相对应的上述第一推定输出信号及

任意确定的加权值确定，上述输入信号包含相当于回音信号的第一远端信号、第二远端信

号及相当于目标信号的近端信号，

生成基于上述第一分散计算的第一逆自相关矩阵。

12.根据权利要求11所述的立体声噪音消除方法，其特征在于，上述更新第一当前远端

信道滤波器包括：

基于上述第一先前远端信道滤波器及上述第二先前远端信道滤波器，计算第一相关系

数或功率比率；以及

根据上述第一相关系数或功率比率，计算上述第一推定输出信号。

13.根据权利要求11所述的立体声噪音消除方法，其特征在于，上述更新第二当前远端

信道滤波器包括：

基于上述第一当前远端信道滤波器及上述第二先前远端信道滤波器，计算第二相关系

数或功率比率；

根据上述第二相关系数或功率比率，计算上述第二推定输出信号；

推定上述第二推定输出信号的第二分散；以及

生成基于上述第二分散计算的第二逆自相关矩阵。

14.一种噪音消除装置，其特征在于，

包括：
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第一推定部，用于提供基于与先前帧相对应的第一先前远端信道滤波器、第二先前远

端信道滤波器及输入信号计算的第一推定输出信号；

第一滤波部，根据上述第一推定输出信号及上述第一先前远端信道滤波器，更新与当

前帧相对应的第一当前远端信道滤波器；

第二推定部，用于提供基于上述第一当前远端信道滤波器、上述第二先前远端信道滤

波器及上述输入信号计算的第二推定输出信号；

第二滤波部，根据上述第二推定输出信号及上述第二先前远端信道滤波器，更新与当

前帧相对应的第二当前远端信道滤波器；以及

输出部，用于提供基于上述第一当前远端信道滤波器、上述第二当前远端信道滤波器

及上述输入信号计算的结果信号，

推定第一分散，上述第一分散基于与上述输入信号相对应的上述第一推定输出信号及

任意确定的加权值确定，生成基于上述第一分散计算的第一逆自相关矩阵，来更新上述第

一当前远端信道滤波器，上述输入信号包含相当于回音信号的第一远端信号、第二远端信

号及相当于目标信号的近端信号。

15.根据权利要求14所述的噪音消除装置，其特征在于，根据基于上述第一先前远端信

道滤波器及上述第二先前远端信道滤波器计算的第一相关系数或功率比率来计算上述第

一推定输出信号。

16.一种立体声噪音消除装置，其特征在于，

包括：

初始化部，用于设定初始值；

第一推定部，用于提供基于与先前帧相对应的第一先前远端信道滤波器、第二先前远

端信道滤波器及输入信号计算的第一推定输出信号；

第一滤波部，根据上述第一推定输出信号及上述第一先前远端信道滤波器，更新与当

前帧相对应的第一当前远端信道滤波器；

第二推定部，用于提供基于上述第一当前远端信道滤波器、上述第二先前远端信道滤

波器及上述输入信号计算的第二推定输出信号；

第二滤波部，根据上述第二推定输出信号及上述第二先前远端信道滤波器，更新与当

前帧相对应的第二当前远端信道滤波器；以及

输出部，用于提供基于上述第一当前远端信道滤波器、上述第二当前远端信道滤波器

及上述输入信号计算的结果信号，

推定第一分散，上述第一分散基于与上述输入信号相对应的上述第一推定输出信号及

任意确定的加权值确定，生成基于上述第一分散计算的第一逆自相关矩阵，来更新上述第

一当前远端信道滤波器，上述输入信号包含相当于回音信号的第一远端信号、第二远端信

号及相当于目标信号的近端信号。

17.根据权利要求16所述的立体声噪音消除装置，其特征在于，根据基于上述第一当前

远端信道滤波器及上述第二先前远端信道滤波器计算的第二相关系数或功率比率来计算

上述第二推定输出信号。

18.一种单声道噪音消除方法，其特征在于，

包括：
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提供基于与先前帧相对应的先前远端信道滤波器及输入信号计算的推定输出信号；

根据上述推定输出信号及上述先前远端信道滤波器，更新与当前帧相对应的当前远端

信道滤波器；以及

提供基于上述当前远端信道滤波器及上述输入信号计算的结果信号，

上述更新当前远端信道滤波器包括：

推定分散，上述分散基于与上述输入信号相对应的上述推定输出信号及任意确定的加

权值确定，上述输入信号包含相当于回音信号的远端信号及相当于目标信号的近端信号，

生成基于上述分散及上述远端信号的自相关计算的逆自相关矩阵。

19.根据权利要求18所述的单声道噪音消除方法，其特征在于，上述更新当前远端信道

滤波器包括：

计算具有常数值的遗忘因子或根据上述推定输出信号来计算遗忘因子；

基于上述推定输出信号、上述先前远端信道滤波器及上述遗忘因子来更新上述当前远

端信道滤波器。
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立体声噪音消除装置及立体声噪音消除方法

技术领域

[0001] 本发明涉及立体声噪音消除方法。

背景技术

[0002] 在规定的空间中，当通过麦克风传递声音并利用扬声器收听时，由于向麦克风传

递的声音通过扬声器再次传递到麦克风，因此有可能产生噪音。尤其，当利用多个扬声器向

听众传递声音时，再次传递到麦克风的噪音音源可以为多个。当前，为了消除立体声回音信

号引起的噪音，正进行多种研究。

发明内容

[0003] 技术问题

[0004] 本发明所要实现的技术目的在于，提供用于消除立体声回音信号的立体声噪音消

除方法。

[0005] 本发明所要实现的技术目的在于，提供用于消除立体声回音信号的立体声噪音消

除装置。

[0006] 技术方案

[0007] 为了实现上述目的，根据本发明实施例的噪音消除方法，可提供基于与先前帧相

对应的第一先前远端(Far‑end)信道滤波器、第二先前远端信道滤波器及输入信号计算的

第一推定输出信号。可根据第一推定输出信号及第一先前远端信道滤波器，更新与当前帧

相对应的第一当前远端信道滤波器。可提供基于第一当前远端信道滤波器、第二先前远端

信道滤波器及输入信号计算的第二推定输出信号。可根据第二推定输出信号及第二先前远

端信道滤波器，更新与当前帧相对应的第二当前远端信道滤波器。可提供基于上述第一当

前远端信道滤波器、上述第二当前远端信道滤波器及上述输入信号计算的结果信号。

[0008] 根据一实施例，在上述提供第一推定输出信号的步骤中，可基于上述第一先前远

端信道滤波器及上述第二先前远端信道滤波器，计算第一相关系数或功率比率。可根据上

述第一相关系数或功率比率，计算上述第一推定输出信号。

[0009] 根据一实施例，在上述更新第一当前远端信道滤波器的步骤中，可基于上述第一

推定输出信号推定第一分散。可生成基于上述第一分散计算的第一相关向量矩阵

(Correlation  Vector  Matrix)。

[0010] 根据一实施例，上述第一分散可根据基于上述第一先前远端信道滤波器及上述第

二先前远端信道滤波器提供的上述第一推定输出信号来确定。

[0011] 根据一实施例，在提供第二推定输出信号的步骤中，可基于上述第一当前远端信

道滤波器及上述第二先前远端信道滤波器，计算第二相关系数或功率比率。可根据上述第

二相关系数或功率比率，计算上述第二推定输出信号。

[0012] 根据一实施例，在上述更新第二当前远端信道滤波器的步骤中，可基于上述第二

推定输出信号推定第二分散。可生成基于上述第二分散计算的第二相关向量矩阵
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(Correlation  Vector  Matrix)。

[0013] 根据一实施例，上述第二分散可根据基于上述第一当前远端信道滤波器及上述第

二先前远端信道滤波器提供的上述第二推定输出信号来确定。

[0014] 根据一实施例，在上述提供结果信号的步骤中，可基于上述第一当前远端信道滤

波器及上述第二当前远端信道滤波器，计算第三相关系数或功率比率。可根据上述第三相

关系数或功率比率，计算上述结果信号。

[0015] 为了实现上述目的，根据本发明实施例的立体声噪音消除方法，可设定初始值。可

提供基于与先前帧相对应的第一先前远端信道滤波器、第二先前远端信道滤波器及输入信

号计算的第一推定输出信号并根据上述第一推定输出信号及上述第一先前远端信道滤波

器，更新与当前帧相对应的第一当前远端信道滤波器。可提供基于上述第一当前远端信道

滤波器、上述第二先前远端信道滤波器及上述输入信号计算的第二推定输出信号并根据上

述第二推定输出信号及上述第二先前远端信道滤波器，更新与当前帧相对应的第二当前远

端信道滤波器。可提供基于上述第一当前远端信道滤波器、上述第二当前远端信道滤波器

及上述输入信号计算的结果信号。

[0016] 根据一实施例，在上述更新第一当前远端信道滤波器的步骤中，可基于上述第一

先前远端信道滤波器及上述第二先前远端信道滤波器，计算第一相关系数或功率比率。可

根据上述第一相关系数或功率比率，计算上述第一推定输出信号。可推定上述第一推定输

出信号的第一分散。可生成基于上述第一分散计算的第一逆自相关矩阵(Inverse 

Autocorrelation  Matrix，IACM1)。

[0017] 根据一实施例，在上述更新第二当前远端信道滤波器的步骤中，可基于上述第一

当前远端信道滤波器及上述第二先前远端信道滤波器，计算第二相关系数或功率比率。可

根据上述第二相关系数或功率比率，计算上述第二推定输出信号。可推定上述第二推定输

出信号的第二分散。可生成基于上述第二分散计算的第二逆自相关矩阵(Inverse 

Autocorrelation  Matrix)。

[0018] 为了实现上述目的，本发明实施例的立体声噪音消除装置可包括第一推定部、第

一滤波部、第二推定部、第二滤波部、输出部。第一推定部可提供基于与先前帧相对应的第

一先前远端信道滤波器、第二先前远端信道滤波器及输入信号计算的第一推定输出信号。

第一滤波部可根据上述第一推定输出信号及上述第一先前远端信道滤波器，更新与当前帧

相对应的第一当前远端信道滤波器。第二推定部可提供基于上述第一当前远端信道滤波

器、上述第二先前远端信道滤波器及上述输入信号计算的第二推定输出信号。第二滤波部

可根据上述第二推定输出信号及上述第二先前远端信道滤波器，更新与当前帧相对应的第

二当前远端信道滤波器。输出部可提供基于上述第一当前远端信道滤波器、上述第二当前

远端信道滤波器及上述输入信号计算的结果信号。

[0019] 根据一实施例，可根据基于上述第一先前远端信道滤波器及上述第二先前远端信

道滤波器计算的第一相关系数或功率比率来计算上述第一推定输出信号。

[0020] 为了实现上述目的，根据本发明实施例的立体声噪音消除装置可包括初始化部、

第一推定部、第一滤波部、第二推定部、第二滤波部、输出部。初始化部可设定初始值。第一

推定部可提供基于与先前帧相对应的第一先前远端信道滤波器、第二先前远端信道滤波器

及输入信号计算的第一推定输出信号。第一滤波部可根据上述第一推定输出信号及上述第
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一先前远端信道滤波器，更新与当前帧相对应的第一当前远端信道滤波器。第二推定部可

提供基于上述第一当前远端信道滤波器、上述第二先前远端信道滤波器及上述输入信号计

算的第二推定输出信号。第二滤波部可根据上述第二推定输出信号及上述第二先前远端信

道滤波器，更新与当前帧相对应的第二当前远端信道滤波器。输出部可提供基于上述第一

当前远端信道滤波器、上述第二当前远端信道滤波器及上述输入信号计算的结果信号。

[0021] 根据一实施例，可根据基于上述第一当前远端信道滤波器及上述第二先前远端信

道滤波器计算的第二相关系数或功率比率来计算上述第二推定输出信号。

[0022] 除以上提及的本发明技术目的外，本发明所属技术领域的普通技术人员可在以下

内容或等同技术及说明中明确理解到本发明的其他特征及优点。

[0023] 发明的效果

[0024] 如上所述的本发明具有如下效果。

[0025] 本发明的噪音消除方法可通过在向麦克风输入的输入信号中消除立体声回音信

号来提供消除噪音的声音信号。

[0026] 本发明的噪音消除装置可通过在向麦克风输入的输入信号中消除立体声回音信

号来提供消除噪音的声音信号。

[0027] 除此之外，还可通过本发明的多个实施例发现本发明的其他特征及优点。

附图说明

[0028] 图1为用于说明本发明实施例的图。

[0029] 图2为示出本发明实施例的噪音消除方法的流程图。

[0030] 图3为用于说明本发明一实施例的提供第一推定输出信号的过程的流程图。

[0031] 图4为用于说明本发明一实施例的更新第一当前远端信道滤波器的过程的流程

图。

[0032] 图5为用于说明随着帧变动的第一远端信道滤波器的图。

[0033] 图6为用于说明本发明实施例所包括的第一远端信道滤波器的图。

[0034] 图7为用于说明本发明一实施例的提供第二推定输出信号的过程的流程图。

[0035] 图8为用于说明本发明一实施例的更新第二当前远端信道滤波器过程的流程图。

[0036] 图9为用于说明随着帧变动的第二远端信道滤波器的图。

[0037] 图10为用于说明本发明实施例所包括的第二远端信道滤波器的图。

[0038] 图11为用于说明本发明一实施例的提供结果信号过程的流程图。

[0039] 图12为示出本发明实施例的立体声噪音消除方法的流程图。

[0040] 图13为示出本发明实施例的噪音消除装置的图。

[0041] 图14为示出本发明实施例的立体声噪音消除装置的图。

[0042] 图15为示出本发明实施例的单声道噪音消除方法的流程图。

[0043] 图16为用于说明本发明一实施例的更新当前远端信道滤波器过程的流程图。

具体实施方式

[0044] 本说明书中，在对每个附图的结构要素附加附图标记的过程中，即使出现在不同

的附图上，也尽可能对相同的结构要素赋予了相同的附图标记。
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[0045] 另一方面，本说明书中的术语具有如下含义。

[0046] 应当理解的是，除非在文脉上明确表示不同含义，否则单数的表达包括复数的表

达，这些术语并不限定发明要求保护范围。

[0047] 应当理解的是，“包括”或“具有”等术语并不预先排除一个或一个以上的其他特

征、数字、步骤、动作、结构要素、部件或它们的组合的存在或附加可能性。

[0048] 以下，参照附图，详细说明用于解决上述问题的本发明的优选实施例。

[0049] 图1为用于说明本发明实施例的图，图2为示出本发明实施例的噪音消除方法的流

程图。

[0050] 参照图1及图2，在本发明实施例的噪音消除方法中，可提供基于与先前帧PF相对

应的第一先前远端信道滤波器PFE_F1、第二先前远端信道滤波器PFE_F2及输入信号IN_S计

算的第一推定输出信号EO_S1(步骤S100)。输入信号IN_S可包含近端(Near‑end)信号NE_S、

第一远端信号FE_S1及第二远端信号FE_S2。

[0051] 例如，近端信号NE_S可以为未包含立体声回音信号FE_S1、FE_S2的单纯的声音信

号。第一远端信号FE_S1可以为从第一音源21提供的回音信号，例如，以麦克风23为基准，上

述第一音源21可以为配置在第一方向的扬声器等。以麦克风23为基准，第一方向可表示左

侧。第二远端信号FE_S2可以为从第二音源22提供的回音信号，例如，以麦克风23为基准，上

述第二音源22可以为配置在第二方向的扬声器等。以麦克风23为基准，第二方向可表示右

侧。

[0052] 例如，第一帧以后提供的帧可以为第二帧。其中，当第二帧为当前帧CF时，第一帧

可以为先前帧PF。在此情况下，第一先前远端信道滤波器PFE_F1可以为第一帧中的第一方

向上的远端信道滤波器。并且，第二先前远端信道滤波器PFE_F2可以为第一帧中的第二方

向上的远端信道滤波器。

[0053] 第一推定输出信号EO_S1可被表示为 可由数学式1表示第一推定输出信

号EO_S1。

[0054] 数学式1

[0055]

[0056] 其中，X[m，k]为输入信号IN_S， 为第一先前远端信道滤波器PFE_F1，uL，m，k

为第一远端信号FE_S1， 为第二先前远端信道滤波器PFE_F2，uR，m，k为第二远端信

号FE_S2， 为第一相关系数或功率比率，m为样品指数，k可以为频率指数。

[0057] 可根据第一推定输出信号EO_S1及第一先前远端信道滤波器PFE_F1更新与当前帧

CF相对应的第一当前远端信道滤波器CFE_F1(步骤S200)。

[0058] 例如，第一帧以后提供的帧可以为第二帧。其中，当第二帧为当前帧CF时，第一帧

可以为先前帧PF。在此情况下，第一当前远端信道滤波器CFE_F1可以为第二帧中的第一方

向上的远端信道滤波器。

[0059] 第一当前远端信道滤波器CFE_F1可被表示为gL，m，k，可由数学式2表示第一当前远

端信道滤波器CFE_F1。
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[0060] 数学式2

[0061]

[0062] 其中，gL，m，k为第一当前远端信道滤波器CFE_F1，gL，m‑1，k为第一先前远端信道滤波

器PFE_F1，kL，m，k可以为第一卡尔曼增益。

[0063] 可提供基于第一当前远端信道滤波器CFE_F1、第二先前远端信道滤波器PFE_F2及

输入信号IN_S计算的第二推定输出信号EO_S2(步骤S300)。

[0064] 第二推定输出信号EO_S2可被表示为 可由数学式3表示第二推定输出信

号EO_S2。

[0065] 数学式3

[0066]

[0067] 其中，X[m，k]为输入信号IN_S， 为第一先前远端信道滤波器PFE_F1，uL，m，k

为第一远端信号FE_S1， 为第二先前远端信道滤波器PFE_F2，uR，m，k为第二远端信

号FE_S2， 为第二相关系数或功率比率，m为样品指数，k可以为频率指数。

[0068] 可根据第二推定输出信号EO_S2及第二先前远端信道滤波器PFE_F2更新与当前帧

CF相对应的第二当前远端信道滤波器CFE_F2(步骤S400)。

[0069] 例如，第一帧以后提供的帧可以为第二帧。其中，当第二帧为当前帧CF时，第一帧

可以为先前帧PF。在此情况下，第二当前远端信道滤波器CFE_F2可以为第二帧中的第二方

向上的远端信道滤波器。

[0070] 第二当前远端信道滤波器CFE_F2可被表示为gR，m，k，可由数学式4表示第二当前远

端信道滤波器CFE_F2。

[0071] 数学式4

[0072]

[0073] 其中，gR，m，k为第二当前远端信道滤波器CFE_F2，kR，m，k可以为第二卡尔曼增益。

[0074] 可提供基于第一当前远端信道滤波器CFE_F1、第二当前远端信道滤波器CFE_F2及

输入信号IN_S计算的结果信号OUT_S(步骤S500)。

[0075] 结果信号OUT_S可被表示为Z[m，k]，可由数学式5表示结果信号OUT_S。

[0076] 数学式5

[0077]

[0078] 其中，X[m，k]为输入信号IN_S， 为第一当前远端信道滤波器CFE_F1，uL，m，k为

第一远端信号FE_S1， 为第二当前远端信道滤波器CFE_F2，uR，m，k为第二远端信号FE_

S2，ρ[m，k]为第三相关系数或功率比率，m为样品指数，k可以为频率指数。

[0079] 当使用本发明的噪音消除方法时，可通过从输入信号IN_S消除立体声回音信号来
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提供消除噪音的声音信号。

[0080] 并且，虽然本发明实施例说明了与立体声回音信号消除相关的内容，但是，本发明

实施例的技术也可适用于消除单声道回音信号。

[0081] 图3为用于说明本发明一实施例的提供第一推定输出信号的过程的流程图。

[0082] 参照图3，在提供第一推定输出信号EO_S1的步骤中，可基于第一先前远端信道滤

波器PFE_F1及第二先前远端信道滤波器PFE_F2计算第一相关系数或功率比率(步骤S110)。

[0083] 第一相关系数或功率比率可被表示为 可由数学式6表示第一相关系数

或功率比率。

[0084] 数学式6

[0085]

[0086]

[0087] 为第一先前远端信道滤波器PFE_F1，uL，m，k为第一远端信号FE_S1，

为第二先前远端信道滤波器PFE_F2，uR，m，k为第二远端信号FE_S2，αφ为第一加权

值，m为样品指数，k可以为频率指数。

[0088] 可根据第一相关系数或功率比率等计算第一推定输出信号EO_S1(步骤S130)。例

如，可由数学式1表示第一推定输出信号EO_S1。

[0089] 图4为用于说明本发明一实施例的更新第一当前远端信道滤波器过程的流程图，

图5为用于说明随着帧变动的第一远端信道滤波器的图，图6为用于说明本发明实施例所包

括的第一远端信道滤波器的图。

[0090] 参照图4至图6，在更新第一当前远端信道滤波器CFE_F1的步骤中，可基于第一推

定输出信号EO_S1推定第一分散VAR1(步骤S210)。

[0091] 例如，第一分散VAR1可以为 可由数学式7表示第一分散VARA1。

[0092] 数学式7

[0093]

[0094] 其中， 可以为通过判决引导(DD，Decision‑directed)方法计算的分散

推定値，wZ为任意确定的第二加权值， 可表示第一推定输出信号EO_S1。

[0095] 根据一实施例，第一分散VAR1可根据基于第一先前远端信道滤波器PFE_F1及第二

先前远端信道滤波器PFE_F2提供的第一推定输出信号EO_S1来确定。

[0096] 可生成基于第一分散VAR1计算的第一逆自相关矩阵(Inverse  Autocorrelation 

Matrix，IACM1)(步骤S230)。

[0097] 例如，可由数学式8表示第一逆自相关矩阵。
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[0098] 数学式8

[0099]

[0100]

[0101]

[0102] 其中，γL，k为第一遗忘因子(FF1，ForgettingFactor)，ΨL，m，k及γL，k
‑1可被包含于

第一逆自相关矩阵。

[0103] 图7为用于说明本发明一实施例的提供第二推定输出信号的过程的流程图。

[0104] 参照图7，在提供第二推定输出信号EO_S2的步骤中，可基于第一当前远端信道滤

波器CFE_F1及第二先前远端信道滤波器PFE_F2计算第二相关系数或功率比率(步骤S310)。

[0105] 第二相关系数或功率比率可被表示为 可由数学式9表示第二相关系数

或功率比率。

[0106] 数学式9

[0107]

[0108]

[0109] 为第一先前远端信道滤波器PFE_F1， 为第一当前远端信道滤波器

CFE_F1，uL，m，k为第一远端信号FE_S1， 为第二先前远端信道滤波器PFE_F2，uR，m，k为

第二远端信号FE_S2，αφ为第一加权值，m为样品指数，k可以为频率指数。

[0110] 可根据第二相关系数或功率比率等计算第二推定输出信号EO_S2(步骤S330)。例

如，可由数学式3表示第二推定输出信号EO_S2。

[0111] 图8为用于说明本发明一实施例的更新第二当前远端信道滤波器CFE_F2过程的流

程图，图9为用于说明随着帧变动的第二远端信道滤波器的图，图10为用于说明本发明实施

例所包括的第二远端信道滤波器的图。

[0112] 参照图8至图10，在更新第二当前远端信道滤波器CFE_F2的步骤中，可基于第二推

定输出信号EO_S2推定第二分散(步骤S410)。

[0113] 例如，第二分散VAR2可以为 可由数学式10表示第二分散VAR2。

[0114] 数学式10

[0115]

[0116] 其中， 为第一分散VAR1，wZ为任意确定的第二加权值， 可表示

第二推定输出信号EO_S2。
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[0117] 第二分散VAR2可根据基于第一当前远端信道滤波器CFE_F1及第二先前远端信道

滤波器PFE_F2提供的第二推定输出信号EO_S2来确定。

[0118] 可生成基于第二分散VAR2计算的第二逆自相关矩阵(Inverse  Autocorrelation 

Matrix，IACM2)(步骤S430)。

[0119] 例如，可由数学式11表示第二逆自相关矩阵。

[0120] 数学式11

[0121]

[0122]

[0123]

[0124] 其中，γR，k为第二遗忘因子(ForgettingFactor，FF2)，ΨR，m，k及 可被包含于

第二逆自相关矩阵。

[0125] 图11为用于说明本发明一实施例的提供结果信号过程的流程图。

[0126] 参照图11，在提供结果信号OUT_S的步骤中，可基于第一当前远端信道滤波器CFE_

F1及第二当前远端信道滤波器CFE_F2计算第三相关系数或功率比率(步骤S510)。

[0127] 第三相关系数或功率比率可被表示为ρ[m，k]，可由数学式12表示第三相关系数或

功率比率。

[0128] 数学式12

[0129]

[0130]

[0131] 为第一当前远端信道滤波器CFE_F1，uL，m，k为第一远端信号FE_S1， 为

第二当前远端信道滤波器CFE_F2，uR，m，k为第二远端信号FE_S2，αφ为第一加权值，m为样品指

数，k可以为频率指数。

[0132] 可基于第三相关系数或功率比率等计算结果信号OUT_S。例如，可由数学式5表示

结果信号OUT_S。

[0133] 图12为示出本发明实施例的立体声噪音消除方法的流程图。

[0134] 参照图12，在本发明实施例的立体声噪音消除方法中，可设定初始值(步骤S100)。

可提供基于与先前帧PF相对应的第一先前远端信道滤波器、第二先前远端信道滤波器PFE_

F2及输入信号IN_S计算的第一推定输出信号EO_S1并根据上述第一推定输出信号EO_S1及

第一先前远端信道滤波器PFE_F1更新与当前帧CF相对应的第一当前远端信道滤波器CFE_

F1(步骤S200)。可提供基于第一当前远端信道滤波器CFE_F1、第二先前远端信道滤波器

PFE_F2及输入信号IN_S计算的第二推定输出信号EO_S2并根据第二推定输出信号EO_S2及
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第二先前远端信道滤波器PFE_F2更新与当前帧CF相对应的第二当前远端信道滤波器CFE_

F2(步骤S300)。可提供基于第一当前远端信道滤波器CFE_F1、第二当前远端信道滤波器

CFE_F2及输入信号IN_S计算的结果信号OUT_S(步骤S400)。

[0135] 根据一实施例，在更新第一当前远端信道滤波器CFE_F1的步骤中，可基于第一先

前远端信道滤波器PFE_F1及第二先前远端信道滤波器PFE_F2计算第一相关系数或功率比

率。可根据第一相关系数或功率比率等计算第一推定输出信号EO_S1。可推定第一推定输出

信号EO_S1的第一分散VAR1。可生成基于第一分散VAR1计算的第一逆自相关矩阵(Inverse 

Autocorrelation  Matrix，IACM1)。

[0136] 根据一实施例。在更新第二当前远端信道滤波器CFE_F2的步骤中，可基于第一当

前远端信道滤波器CFE_F1及第二先前远端信道滤波器PFE_F2计算第二相关系数或功率比

率。可根据第二相关系数或功率比率计算第二推定输出信号EO_S2。可推定第二推定输出信

号EO_S2的第二分散VAR2。可生成基于第二分散VAR2计算的第二逆自相关矩阵(Inverse 

Autocorrelation  Matrix，IACM2)。

[0137] 当使用本发明的噪音消除方法时，可通过从输入信号IN_S消除立体声回音信号来

提供消除噪音的声音信号。

[0138] 图13为示出本发明实施例的噪音消除装置的图。

[0139] 参照图13，本发明实施例的噪音消除装置10可包括第一推定部100、第一滤波部

200、第二推定部300、第二滤波部400、输出部500。

[0140] 第一推定部100可提供基于与先前帧PF相对应的第一先前远端信道滤波器、第二

先前远端信道滤波器PFE_F2及输入信号IN_S计算的第一推定输出信号EO_S1。第一滤波部

200可根据第一推定输出信号EO_S1及第一先前远端信道滤波器PFE_F1更新与当前帧CF相

对应的第一当前远端信道滤波器CFE_F1。

[0141] 第二推定部300可提供基于第一当前远端信道滤波器CFE_F1、第二先前远端信道

滤波器PFE_F2及输入信号IN_S计算的第二推定输出信号EO_S2。第二滤波部400可根据第二

推定输出信号EO_S2及第二先前远端信道滤波器PFE_F2更新与当前帧CF相对应的第二当前

远端信道滤波器CFE_F2。

[0142] 输出部500可提供基于第一当前远端信道滤波器CFE_F1、第二当前远端信道滤波

器CFE_F2及输入信号IN_S计算的结果信号OUT_S。

[0143] 在一实施例中，可根据基于第一先前远端信道滤波器PFE_F1及第二先前远端信道

滤波器PFE_F2计算的第一相关系数或功率比率计算第一推定输出信号EO_S1。

[0144] 图14为示出本发明实施例的立体声噪音消除装置的图。

[0145] 参照图14，本发明实施例的立体声噪声消除装置20可包括初始化部600、第一推定

部100、第一滤波部200、第二推定部300、第二滤波部400、输出部500。

[0146] 初始化部600可设定初始值。初始化部600设定的初始值可以为第一分散VAR1及第

二分散VAR2的初始值IV。第一推定部100可提供基于与先前帧PF相对应的第一先前远端信

道滤波器、第二先前远端信道滤波器PFE_F2及输入信号IN_S计算的第一推定输出信号EO_

S1。第一滤波部200可根据第一推定输出信号EO_S1及第一先前远端信道滤波器PFE_F1更新

与当前帧CF相对应的第一当前远端信道滤波器CFE_F1。

[0147] 第二推定部300可提供基于第一当前远端信道滤波器CFE_F1、第二先前远端信道
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滤波器PFE_F2及输入信号IN_S计算的第二推定输出信号EO_S2。第二滤波部400可根据第二

推定输出信号EO_S2及第二先前远端信道滤波器PFE_F2更新与当前帧CF相对应的第二当前

远端信道滤波器CFE_F2。

[0148] 输出部500可提供基于第一当前远端信道滤波器CFE_F1、第二当前远端信道滤波

器CFE_F2及输入信号IN_S计算的结果信号OUT_S。

[0149] 在一实施例中，可根据基于第一当前远端信道滤波器CFE_F1及第二先前远端信道

滤波器PFE_F2计算的第二相关系数或功率比率计算第二推定输出信号EO_S2。

[0150] 当使用本发明的噪音消除方法时，可通过从输入信号IN_S消除立体声回音信号来

提供消除噪音的声音信号。

[0151] 图15为示出本发明实施例的单声道噪音消除方法的流程图，图16为用于说明本发

明一实施例的更新当前远端信道滤波器过程的流程图。

[0152] 参照图1、图15及图16，当消除单声道回音信号时，可存在第一远端信号FE_S1或第

二远端信号FE_S2为0的情况。可提供基于与先前帧PF相对应的先前远端信道滤波器PFE_F

及输入信号IN_S计算的推定输出信号EO_S(步骤S1000)。输入信号IN_S可包含近端(Near‑

end)信号NE_S及远端信号FE_S。在此情况下，可由数学式13表示推定输出信号E0_S1。

[0153] 数学式13

[0154]

[0155] 可根据推定输出信号EO_S及先前远端信道滤波器PFE_F更新与当前帧CF相对应的

当前远端信道滤波器CFE_F(步骤S2000)。可由数学式2表示当前远端信道滤波器CFE_F。

[0156] 可提供基于当前远端信道滤波器CFE_F及输入信号IN_S计算的结果信号OUT_S(步

骤S3000)。

[0157] 可由数学式14表示结果信号OUT_S。

[0158] 数学式14

[0159]

[0160] 在更新当前远端信道滤波器CFE_F的步骤中，可基于上述推定输出信号EO_S推定

分散VAR(步骤S2100)。可生成基于分散计算的逆自相关矩阵(Inverse  Autocorrelation 

Matrix，IACM)(步骤S2300)。

[0161] 在图15及图16中说明的单声道噪音消除方法可适用于图1中第一远端信号或第二

远端信号为0的情况。在本发明中，虽然仅说明了单声道或立体声，但是，本发明的实施例也

可适用于三个以上的噪声源。
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