
JP 6973652 B2 2021.12.1

10

20

(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　空気を介して音声を取得する気導マイクロフォンからの音声を認識する気導マイクロフ
ォン音声認識手段と、
　ウェアラブルマイクロフォンからの音声を認識するウェアラブルマイクロフォン音声認
識手段と、
　少なくとも前記気導マイクロフォンと話者との間の距離を含む環境状況を測定する検知
手段と、
　前記環境状況に基づいて、前記気導マイクロフォン音声認識手段の認識結果の重みおよ
び前記ウェアラブルマイクロフォン音声認識手段の認識結果の重みを計算する重み決定手
段と、
　前記重みを用いて、前記気導マイクロフォン音声認識手段から出力された認識結果と前
記ウェアラブルマイクロフォン音声認識手段から出力された認識結果とを結合する結合手
段とを備えた音声処理装置。
【請求項２】
　前記重み決定手段は、前記気導マイクロフォンと話者との間の距離に従って、前記ウェ
アラブルマイクロフォン音声認識手段の認識結果の重みを決定する
　請求項１に記載の音声処理装置。
【請求項３】
　前記気導マイクロフォン音声認識手段の認識結果の重みは、前記気導マイクロフォンと
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話者との間の距離に関して、単調非減少関数である
　請求項２に記載の音声処理装置。
【請求項４】
　前記気導マイクロフォン音声認識手段および前記ウェアラブルマイクロフォン音声認識
手段は、音声認識、話者認識、言語認識、方言認識、感情認識、性別認識、年齢認識のい
ずれかを実行する。
　請求項１から請求項３のうちのいずれか１項に記載の音声処理装置。
【請求項５】
　空気を介して音声を取得する気導マイクロフォンからの音声を認識し、
　ウェアラブルマイクロフォンからの音声を認識し、
　少なくとも前記気導マイクロフォンと話者との間の距離を含む環境状況を測定し、
　前記環境状況に基づいて、前記気導マイクロフォンからの音声を認識した結果の重みと
前記ウェアラブルマイクロフォンからの音声を認識した結果の重みとを計算し、
　前記重みを用いて、前記気導マイクロフォンからの音声を認識した結果と前記ウェアラ
ブルマイクロフォンからの音声を認識した結果とを結合する
　音声処理方法。
【請求項６】
　前記ウェアラブルマイクロフォンからの音声を認識した結果の重みを、前記気導マイク
ロフォンと話者との間の距離に従って決定する
　請求項５に記載の音声処理方法。
【請求項７】
　コンピュータに
　空気を介して音声を取得する気導マイクロフォンからの音声を認識する処理と、
　ウェアラブルマイクロフォンからの音声を認識する処理と、
　少なくとも前記気導マイクロフォンと話者との間の距離を含む環境状況を測定する処理
と、
　前記環境状況に基づいて、前記気導マイクロフォンからの音声を認識した結果の重みと
前記ウェアラブルマイクロフォンからの音声を認識した結果の重みとを計算する処理と、
　前記重みを用いて、前記気導マイクロフォンからの音声を認識した結果と前記ウェアラ
ブルマイクロフォンからの音声を認識した結果とを結合する処理と
　を実行させるための音声処理プログラム。
【請求項８】
　前記ウェアラブルマイクロフォンからの音声を認識した結果の重みは、前記気導マイク
ロフォンと話者との間の距離に従って決定される
　請求項７に記載の音声処理プログラム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、音声処理装置、音声処理方法および音声処理プログラムに関する。
【背景技術】
【０００２】
　音声処理において音声を取得するために使用される最も一般的な方法は、マイクロフォ
ンの使用である。気導マイクロフォン（air conduction microphone）、咽喉マイクロフ
ォン、骨伝導マイクロフォン、皮膚伝導マイクロフォンなど、さまざまな伝導方式に応じ
た多くの種類のマイクロフォンがある。それらのうち、空気を介して伝播する音声を取得
する気導マイクロフォンは、音声処理分野で最も一般的に使用されている。気導マイクロ
フォンは、一般的な音声処理システムが良好な性能を得ることができる全帯域、例えば２
０ＭＨｚの音声を捉える。しかし、気導マイクロフォンは、環境ノイズおよび話者と見な
される音源からの距離の影響を受けやすい（非特許文献１参照）。そのような厳しい状況
での性能を改善する方法は、音声処理研究者にとって最も興味をかき立てるテーマの１つ
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である。特に、現在、グーグルアシスタント（Google Assistant）、アマゾンアレクサ（
Amazon Alexa）、アップルシリ（Apple Siri）などのＡＩスピーカの急速な普及によって
、最新かつ緊急の解決課題になっている（Google、Amazon、Alexa、Apple、Siriはそれぞ
れ登録商標）。
【０００３】
　気導マイクロフォンの代表例は、会議室やホールなどの空間で使用される集音マイクロ
フォンである。ただし、気導マイクロフォンの利用は、会議やコンベンションなどに限定
されない。
【０００４】
　一方、「ウェアラブル」デバイスの人気が高まっている。ウェアラブルデバイスは、通
信目的のワイヤレス送信、音楽の聴取、身体活動量の計測、生体認証など、多目的に使用
できる電子デバイスである。ウェアラブルデバイスのハードウェア構成には、一般に、マ
イクロフォンが含まれる。本明細書では、ウェアラブルデバイスのマイクロフォンを「ウ
ェアラブルマイクロフォン」という。一般に、「ウェアラブルマイクロフォン」は、周囲
のノイズに対して感度が低く、常に話者に近接すなわち近距離にあるので、上述したよう
なノイズが多い環境で使用できる。しかし、皮膚や骨を伝導する高周波成分が伝送損失に
より大幅に減衰するので、ウェアラブルマイクロフォンで得られる音声信号の品質は比較
的低い。非特許文献２には、ウェアラブルマイクロフォンの性能が、ノイズがない状態で
の話者認識アプリケーションで用いられる気導マイクロフォンよりも劣化することが示さ
れている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００５】
【特許文献１】特開２００３－２６４８８３号公報
【非特許文献】
【０００６】
【非特許文献１】J. Ming, T. J. Hazen, J. R. Glass, and D. A. Reynolds, "Robust s
peaker recognition in noisy conditions", Audio, Speech, and Language Processing,
 IEEE Transactions, 2007
【非特許文献２】S. Tsuge, S. Kuroiwa, "Speaker recognition using multiple types 
of speech", The Seventh Symposium on Biometrics, Recognition and Authentication,
 2017
【非特許文献３】E. Georgati, T. May, S. Par., et al. "Speaker Distance Detection
 Using a Single Microphone", IEEE TASLP 2011
【非特許文献４】J.G. Fiscus, "A post-processing system to yield reduced word err
or rates: Recognizer Output Voting Error Reduction (ROVER)", Automatic Speech Re
cognition and Understanding, 1997
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００７】
　気導マイクロフォンのみが使用されている非特許文献１には、ノイズの影響や残響ノイ
ズを発生させる話者と気導マイクロフォンとの距離が遠いと、音声処理の性能が低下する
ことが示されている。音声処理に使用される気導マイクロフォンは、遠距離やノイズに弱
いことが証明されている。非特許文献２では、インイヤ型骨伝導マイクロフォン（ウェア
ラブルマイクロフォンの一種）と気導マイクロフォンとが比較され、インイヤ型骨伝導マ
イクロフォンは、ノイズがなく近接した状態での話者認識において、気導マイクロフォン
と競争にならないことが示されている。
【０００８】
　本発明の一態様は、上記課題を解決することを目的とした、マイクロフォンの種類を活
かして、異なるマイクロフォンの組み合わせを利用する音声処理装置である。
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【０００９】
　なお、特許文献１には、気導音響マイクロフォンと骨伝導音響マイクロフォンという異
なるマイクロフォンを使用することが開示されている。しかし、特許文献１に開示された
装置は、騒音測定の結果に応じて、気導音響マイクロフォンから出力される音声信号を気
導音響マイクロフォンから出力される音声信号に加算する。この装置は、気導音響マイク
ロフォンが話者から離れているときに通常発生する残響の影響を考慮していない。当該装
置で実行されているような、異なるマイクロフォンからの音声信号の追加は、必ずしも認
識性能を向上させるわけではない。なお、認識システムは、一般に、音声信号を捉えるマ
イクロフォンに合わせて調整または最適化される。
【課題を解決するための手段】
【００１０】
　音声処理装置の例示的な態様は、空気を介して音声を取得する気導マイクロフォンから
の音声を認識する気導マイクロフォン音声認識手段と、ウェアラブルマイクロフォンから
の音声を認識するウェアラブルマイクロフォン音声認識手段と、少なくとも気導マイクロ
フォンと話者との間の距離を含む環境状況を測定する検知手段と、環境状況に基づいて、
気導マイクロフォン音声認識手段の認識結果の重みおよびウェアラブルマイクロフォン音
声認識手段の認識結果の重みを計算する重み決定手段と、重みを用いて、気導マイクロフ
ォン音声認識手段から出力された認識結果とウェアラブルマイクロフォン音声認識手段か
ら出力された認識結果とを結合する結合手段とを備える。
【００１１】
　音声処理方法の例示的な態様は、空気を介して音声を取得する気導マイクロフォンから
の音声を認識し、ウェアラブルマイクロフォンからの音声を認識し、少なくとも気導マイ
クロフォンと話者との間の距離を含む環境状況を測定し、環境状況に基づいて、気導マイ
クロフォンからの音声を認識した結果の重みとウェアラブルマイクロフォンからの音声を
認識した結果の重みとを計算し、重みを用いて、気導マイクロフォンからの音声を認識し
た結果とウェアラブルマイクロフォンからの音声を認識した結果とを結合する。
【００１２】
　音声処理プログラムの例示的な態様は、コンピュータに、空気を介して音声を取得する
気導マイクロフォンからの音声を認識する処理と、ウェアラブルマイクロフォンからの音
声を認識する処理と、少なくとも気導マイクロフォンと話者との間の距離を含む環境状況
を測定する処理と、環境状況に基づいて、気導マイクロフォンからの音声を認識した結果
の重みとウェアラブルマイクロフォンからの音声を認識した結果の重みとを計算する処理
と、重みを用いて、気導マイクロフォンからの音声を認識した結果とウェアラブルマイク
ロフォンからの音声を認識した結果とを結合する処理とを実行させる。
【発明の効果】
【００１３】
　本発明によれば、音声処理装置、音声処理方法およびプログラムが、各種のマイクロフ
ォンを利用することによって、厳しい条件において音声処理についてより優れた性能を発
揮することができる。
【図面の簡単な説明】
【００１４】
【図１】第１の実施形態の音声処理装置のブロック図である。
【図２】第１の実施形態の音声処理装置の動作を示すフローチャートである。
【図３】音声処理装置の機能を実現可能な情報処理システムの構成例を示すブロック図で
ある。
【図４】音声処理装置の主要部を示すブロック図である。
【発明を実施するための形態】
【００１５】
　以下、本発明の一実施形態を、図面を参照して説明する。以下の詳細な説明は単なる例
示であり、本発明または本発明の用途および使用を限定することを意図していない。さら
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に、上記の発明の背景または以下の詳細な説明に示されている考え方に拘束される意図は
ない。さらに、図面は、詳細な説明とともに、本発明の方法の考え方を説明するためのも
のである。図面は、例示のためのものであり、技術の適用を制限するものではない。
【００１６】
第１の実施形態
　第１の実施形態の音声処理装置は、ノイズや話者と気導マイクロフォンとの間の遠距離
といった厳しい状況において、高性能の音声処理を提供することができる。
【００１７】
＜音声処理装置の構成＞
　図１は、第１の実施形態の音声処理装置１００のブロック図である。音声処理装置１０
０は、気導マイクロフォン音声認識部（一般的な気導マイクロフォンを用いた認識部）１
０１、ウェアラブルマイクロフォン音声認識部１０２、検知部１０３、重み決定部１０４
、および結合部１０５を備える。
【００１８】
　気導マイクロフォン音声認識部１０１は、音声処理を、気導マイクロフォン２００から
の音声データを用いる認識に適用する。気導マイクロフォン音声認識部１０１は、発言者
を予測する話者認識の場合、気導マイクロフォン２００からの音声データを用いて、話者
候補のスコアを計算する。スコアとして対数尤度がよく用いられる。音声内容を予測する
音声認識の場合、気導マイクロフォン音声認識部１０１は、気導マイクロフォン２００か
らの音声を用いて、言語単位、例えば音素、音節、単語の事後確率を算出する。どのよう
な種類の音声処理も可能である。例えば、音声認識、感情認識、言語認識、方言認識、年
齢認識、性別認識などである。すべての認識の詳細は、当業者にはよく知られている。
【００１９】
　ウェアラブルマイクロフォン音声認識部１０２は、音声処理を、ウェアラブルマイクロ
フォン３００からの音声データを用いる認識に適用する。ウェアラブルマイクロフォン３
００の一例は、インイヤ型骨伝導マイクロフォンである。話者認識の場合、ウェアラブル
マイクロフォン音声認識部１０２は、ウェアラブルマイクロフォン３００からの音声デー
タを用いて、話者候補のスコアを計算する。音声認識の場合、ウェアラブルマイクロフォ
ン音声認識部１０２は、ウェアラブルマイクロフォン３００からの音声データを用いて、
言語単位の事後確率をスコアとして算出する。
【００２０】
　検知部１０３は、信号雑音比（ＳＮＲ）および気導マイクロフォン２００と話者との間
の距離を含む環境状況を測定する。ＳＮＲ測定のために、検知部１０３は、まず、気導マ
イクロフォン音声における音声区間および非音声区間を検出し、次に、音声区間の平均振
幅と非音声区間の平均振幅との比を計算する。距離測定のために、種々の方法を使用可能
である。例えば、図示されていない、ウェアラブルマイクロフォン３００とともに組込ま
れる宅内位置センサが、話者の位置を取得し、それと気導マイクロフォン２００の既知の
位置との間の距離を計算する。非特許文献３に開示されているような、単一のマイクロフ
ォンを使用した話者距離検出を使用してもよい。
【００２１】
　重み決定部１０４は、検知部１０３による検知結果に応じて重みを決定する。ここでの
重みは、気導マイクロフォン音声認識部１０１およびウェアラブルマイクロフォン音声認
識部１０２から出力された結果を用いた重みである。例えば、重みwaおよびwsは、次の（
１）式および（２）式を使用して計算される。
【００２２】
　wa = a + c*SNR　　　　　　（１）
　ws = b + d*distance 　　　　（２）
【００２３】
　ここで、「距離」は、検知部１０３が測定した気導マイクロフォン２００と話者との距
離である。ｗａは、気導マイクロフォン音声認識部１０１からのスコアｓａごとの重みで



(6) JP 6973652 B2 2021.12.1

10

20

30

40

50

ある。ｗｓは、ウェアラブルマイクロフォン音声認識部１０２からのスコアｓｓごとの重
みである。ａ，ｂ，ｃおよびｄは、実験で決定可能な定数である。ｃおよびｄは、正数で
ある。
【００２４】
　ここで示される例は、重みwaおよびwsの計算における１次多項式関数に基づいている。
ただし、SNRと距離に関して、当然、単調非減少である他の関数を使用することができる
。
【００２５】
　そのような関数の別の例は、０または１の２つの値のみを取ることができるステップ関
数である。その場合、気導マイクロフォン音声認識部１０１またはウェアラブルマイクロ
フォン音声認識部１０４が、SNRおよび距離に従って排他的に選択される。
【００２６】
　結合部１０５は、重み決定部１０４から出力された重みを用いて、気導マイクロフォン
音声認識部１０１からのスコアとウェアラブルマイクロフォン音声認識部１０２からのス
コアとを結合し、最終的な認識結果を出力する。話者認識の場合、結合部１０５は、例え
ば、次の式（３）を用いて、話者候補ごとに、結合スコアｓを算出する。
【００２７】
　s = (wasa + wsss) / (wa + ws) 　　　　（３）
【００２８】
　結合部１０５は、話者候補全員のスコアを比較することによって、スコアが最も高い話
者を示す情報（データ）を認識結果として出力する。音声認識の場合、非特許文献４にお
けるRecognizer Output Voting Error Reduction（ＲＯＶＥＲ）を結合部１０５で使用す
ることができる。
【００２９】
＜音声処理装置の操作＞
　次に、図２を参照して、音声処理装置１００の動作を説明する。
【００３０】
　ステップＳ１１において、気導マイクロフォン音声認識部１０１およびウェアラブルマ
イクロフォン音声認識部１０２は、音声データを受信する。
【００３１】
　ステップＳ１２において、気導マイクロフォン音声認識部１０１は、気導マイクロフォ
ン２００からの音声データを用いて認識結果を推定する。すなわち、気導マイクロフォン
音声認識部１０１は、例えば、スコアｓａを算出する。話者認識の場合、気導マイクロフ
ォン音声認識部１０１は、話者候補のスコアを計算する。音声認識、感情認識、言語認識
、方言認識、年齢認識、または性別認識の場合、気導マイクロフォン音声認識部１０１は
、所定の音声候補、感情候補、単語候補、方言候補、各年齢についての単語候補、または
、各性別についての単語候補のスコアを計算する。
【００３２】
　ステップＳ１３において、ウェアラブルマイクロフォン音声認識部１０２は、気導マイ
クロフォン音声認識部１０１と同様に、ウェアラブルマイクロフォン３００からの音声デ
ータを用いて、例えば認識結果を推定する。すなわち、ウェアラブルマイクロフォン音声
認識部１０２は、例えば、スコアｓａを算出する。
【００３３】
　ステップＳ１４において、検知部１０３は、ＳＮＲおよび気導マイクロフォンと話者と
の間の距離を含む環境状況を測定する。
【００３４】
　ステップＳ１５において、重み決定部１０４は、気導マイクロフォン音声認識部１０１
の認識結果およびウェアラブルマイクロフォン音声認識部１０２の認識結果の重みを決定
する。
【００３５】
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　なお、図２に示された形態に限定されず、ステップＡ０２～Ａ０３とステップＡ０４～
Ａ０５の順番を入れ替えることも可能であり、ステップＳ１２とステップＳ１３とを入れ
替えることも可能である。
【００３６】
　ステップＳ１６において、結合部１０５は、重み決定部１０４から出力された重みを反
映しながら、気導マイクロフォン認識音声部１０１から出力された認識結果とウェアラブ
ルマイクロフォン音声認識部１０２から出力された認識結果とを結合する。
【００３７】
　以上に説明したように、第１の実施形態によれば、厳しい状況での認識のための音声処
理の性能を向上させることができる。全帯域の音声を拾う気導マイクロフォン２００と、
周囲のノイズに強いウェアラブルマイクロフォン３００との両方が利用される。つまり、
上記の実施形態の音声処理装置、音声処理方法およびプログラムは、全帯域の音声を拾う
気導マイクロフォン２００と、周囲のノイズに強いウェアラブルマイクロフォン３００と
いう異なる種類のマイクロフォンを利用して、厳しい状況下での音声処理の性能を向上さ
せることができる。
【００３８】
　最後に、ここで説明および図示されたプロセス、技術、および方法は、特定の装置に限
定または関連していないことは明らかである。コンポーネントの組み合わせを使用して実
装可能である。また、ここでの教示に従って、様々なタイプの汎用的な装置を使用可能で
ある。本発明は、特定の例を使用して説明されたが、それらは単なる例示であり、限定を
意図するものではない。例えば、記載されたソフトウェアは、Ｃ／Ｃ＋＋、Ｊａｖａ（登
録商標）、ＭＡＴＬＡＢおよびＰｙｔｈｏｎなどの多種多様な言語で実装されてもよい。
さらに、本発明の技術の他の応用は、当業者には明らかであろう。
【００３９】
　上記の実施形態は、ハードウェアで構成することができるが、コンピュータプログラム
によって実施することも可能である。
【００４０】
　図３に示す情報処理システムは、ＣＰＵ（Central Processing Unit）１０００、Ｉ／
Ｏ（Input/Output）デバイス１００１、メモリ１００２などの１つ以上のプロセッサを含
む。メモリ１００２として、ハードディスクなどの磁気記憶媒体、または、ＲＯＭ（read
 only memory）やフラッシュメモリなどの半導体メモリを用いることができる。Ｉ／Ｏデ
バイス１００１は、入力音声データのための出力部と認識結果を出力するための入力部の
機能を実現可能である。
【００４１】
　メモリ１００２は、図１に示す音声処理装置１００の各部の機能を実現するためのプロ
グラムを記憶する。メモリ１００２において、少なくともプログラムが記憶される領域は
、非一時的な有形の記憶領域（非一時的な記憶領域）である。また、メモリ１００２は、
一時的な情報記憶部を実現しうる。ＣＰＵ１０００は、メモリ１００２に格納されたプロ
グラムに従って処理を実行することによって、図１に示された気導マイクロフォン音声認
識部１０１、ウェアラブルマイクロフォン音声認識部１０２、検知部１０３、重み決定部
１０４、および結合部１０５の機能を実現する。
【００４２】
　図４は、本発明による音声処理装置の主要部を示すブロック図である。図４に示すよう
に、音声処理装置１０は、空気を介して音声を取得する気導マイクロフォンからの音声を
認識する気導マイクロフォン音声認識手段１１（実施形態では、気導マイクロフォン音声
認識部１０１で実現される。）と、ウェアラブルマイクロフォンからの音声を認識するウ
ェアラブルマイクロフォン音声認識手段１２（実施形態では、ウェアラブルマイクロフォ
ン音声認識部１０２で実現される。）と、少なくとも気導マイクロフォンと話者との間の
距離を含む環境状況を測定する検知手段１３（実施形態では、検知部１０３で実現される
。）と、環境状況に基づいて、気導マイクロフォン音声認識手段１１の認識結果の重みお
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よびウェアラブルマイクロフォン音声認識手段１２の認識結果の重みを計算する重み決定
手段１４（実施形態では、重み決定部１０４で実現される。）と、重みを用いて、気導マ
イクロフォン音声認識手段１１から出力された認識結果とウェアラブルマイクロフォン音
声認識手段１２から出力された認識結果とを結合する結合手段１５（実施形態では、結合
部１０５で実現される。）とを備えている。
【００４３】
　上記の実施形態の一部または全部は、以下の付記のようにも記載され得るが、以下に限
定されるわけではない。
【００４４】
（付記１）空気を介して音声を取得する気導マイクロフォンからの音声を認識する気導マ
イクロフォン音声認識手段と、
　ウェアラブルマイクロフォンからの音声を認識するウェアラブルマイクロフォン音声認
識手段と、
　少なくとも前記気導マイクロフォンと話者との間の距離を含む環境状況を測定する検知
手段と、
　前記環境状況に基づいて、前記気導マイクロフォン音声認識手段の認識結果の重みおよ
び前記ウェアラブルマイクロフォン音声認識手段の認識結果の重みを計算する重み決定手
段と、
　前記重みを用いて、前記気導マイクロフォン音声認識手段から出力された認識結果と前
記ウェアラブルマイクロフォン音声認識手段から出力された認識結果とを結合する結合手
段とを備えた音声処理装置。
【００４５】
（付記２）前記重み決定手段は、前記気導マイクロフォンと話者との間の距離に従って、
前記ウェアラブルマイクロフォン音声認識手段の認識結果の重みを決定する
　付記１に記載の音声処理装置。
【００４６】
（付記３）前記気導マイクロフォン音声認識手段の認識結果の重みは、前記気導マイクロ
フォンと話者との間の距離に関して、単調非減少関数である
　付記２に記載の音声処理装置。
【００４７】
（付記４）前記気導マイクロフォン音声認識手段および前記ウェアラブルマイクロフォン
音声認識手段は、音声認識、話者認識、言語認識、方言認識、感情認識、性別認識、年齢
認識のいずれかを実行する
　付記１から付記３のうちのいずれかに記載の音声処理装置。
【００４８】
（付記５）空気を介して音声を取得する気導マイクロフォンからの音声を認識し、
　ウェアラブルマイクロフォンからの音声を認識し、
　少なくとも前記気導マイクロフォンと話者との間の距離を含む環境状況を測定し、
　前記環境状況に基づいて、前記気導マイクロフォンからの音声を認識した結果の重みと
前記ウェアラブルマイクロフォンからの音声を認識した結果の重みとを計算し、
　前記重みを用いて、前記気導マイクロフォンからの音声を認識した結果と前記ウェアラ
ブルマイクロフォンからの音声を認識した結果とを結合する
　音声処理方法。
【００４９】
（付記６）前記ウェアラブルマイクロフォンからの音声を認識した結果の重みを、前記気
導マイクロフォンと話者との間の距離に従って決定する
　付記５に記載の音声処理方法。
【００５０】
（付記７）前記気導マイクロフォンからの音声を認識した結果の重みは、前記気導マイク
ロフォンと話者との間の距離に関して、単調非減少関数である
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　付記６に記載の音声処理方法。
【００５１】
（付記８）コンピュータに
　空気を介して音声を取得する気導マイクロフォンからの音声を認識する処理と、
　ウェアラブルマイクロフォンからの音声を認識する処理と、
　少なくとも前記気導マイクロフォンと話者との間の距離を含む環境状況を測定する処理
と、
　前記環境状況に基づいて、前記気導マイクロフォンからの音声を認識した結果の重みと
前記ウェアラブルマイクロフォンからの音声を認識した結果の重みとを計算する処理と、
　前記重みを用いて、前記気導マイクロフォンからの音声を認識した結果と前記ウェアラ
ブルマイクロフォンからの音声を認識した結果とを結合する処理と
　を実行させるための音声処理プログラム。
【００５２】
（付記９）前記ウェアラブルマイクロフォンからの音声を認識した結果の重みは、前記気
導マイクロフォンと話者との間の距離に従って決定される
　付記８に記載の音声処理プログラム。
【００５３】
（付記１０）前記気導マイクロフォンからの音声を認識した結果の重みは、前記気導マイ
クロフォンと話者との間の距離に関して、単調非減少関数である
　付記９に記載の音声処理プログラム。
【００５４】
（付記１１）プロセッサで実行されるときに、
　空気を介して音声を取得する気導マイクロフォンからの音声を認識する処理と、
　ウェアラブルマイクロフォンからの音声を認識する処理と、
　少なくとも前記気導マイクロフォンと話者との間の距離を含む環境状況を測定する処理
と、
　前記環境状況に基づいて、前記気導マイクロフォンからの音声を認識した結果の重みと
前記ウェアラブルマイクロフォンからの音声を認識した結果の重みとを計算する処理と、
　前記重みを用いて、前記気導マイクロフォンからの音声を認識した結果と前記ウェアラ
ブルマイクロフォンからの音声を認識した結果とを結合する処理と
　を実行する音声処理プログラムが格納された非一時的なコンピュータ読み取り可能な情
報記録媒体。
【００５５】
（付記１２）前記ウェアラブルマイクロフォンからの音声を認識した結果の重みは、前記
気導マイクロフォンと話者との間の距離に従って決定される
　付記１１に記載のコンピュータ読み取り可能な情報記録媒体。
【００５６】
（付記１３）前記気導マイクロフォンからの音声を認識した結果の重みは、前記気導マイ
クロフォンと話者との間の距離に関して、単調非減少関数である
　付記１２に記載のコンピュータ読み取り可能な情報記録媒体。
【００５７】
　以上、実施形態を参照して本願発明を説明したが、本願発明は上記の実施形態に限定さ
れるものではない。本願発明の構成や詳細には、本願発明のスコープ内で当業者が理解し
得る様々な変更をすることができる。
【符号の説明】
【００５８】
　１０　　　音声処理装置
　１１　　　気導マイクロフォン音声認識手段
　１２　　　ウェアラブルマイクロフォン音声認識手段
　１３　　　検知手段
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　１４　　　重み決定手段
　１５　　　結合手段
　１００　　音声処理装置
　１０１　　気導マイクロフォン音声認識部
　１０２　　ウェアラブルマイクロフォン音声認識部
　１０３　　検知部
　１０４　　重み決定部
　１０５　　結合部
　２００　　気導マイクロフォン
　３００　　ウェアラブルマイクロフォン
　１０００　ＣＰＵ
　１００１　Ｉ／Ｏデバイス
　１００２　メモリ

【図１】 【図２】

【図３】
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