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• 所属 大学院情報学研究科 知能情報学専攻
知能メディア講座音声メディア分野

• 研究テーマ

– 音とロボットに関する知能の解明

– 「聞き分ける」，「音を見せる」

– 「二次創作CGMのための音楽音響処理」

– 「音によるHuman Robot Interaction」

• 方針
– 学生の能力の発見と着実な成果
– 挑戦的な研究テーマでProblem Based Learning
– 日本・世界の研究を牽引
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バブリングによる模倣
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楽譜追跡

自分の音は抑制

カエルホタル

能動的両耳聴

補助関数法
による分析

移動ロボット
AV-SLAM 音源３D定位・追跡・分離

楽器演奏音
分析合成

歌声・話声弁別

道具身体化
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-Kinect

調波非調波統合モデル

マルチパーティ対話
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方言音声認識

音のLifelog



1. 修士課程入学前の指導も可（2.5年間一貫教育）

博士課程への進学も視野に．

2. 専門教育（過去全員が信号処理は初めて）

– 信号処理プログラミング： Matlab （C, C++, Python）

– 音声認識システムの修得

3. 発表指導・論文・申請書執筆指導

– 修士：国際会議発表、ジャーナル論文投稿

4. 毎週水曜日（10:30～18:00）昼食会・研究会

5. 他にグループ会合（週末は完全休息のはず）

1. 第1回ミーティング・グループ仮決定

2. Matlab による信号処理トレーニング（4月集中，木金）

3. 音声認識システム修得，fMRＩ実習（5月）

4. グループでの演習（パターン認識, MLaPP）

5. 5月~7月 前期はコースワーク集中

6. 8月～9月 学外インターンシップ

7. 10月以降 修士課程研究に集中

8. 10月頃 国際会議投稿（インターンシップの成果）

9. 1月初旬：情報処理学会全国大会論文投稿（２頁）

10.1月中旬：修士課程中間報告

11.3月6～8日：情報処理学会全国大会発表

12.3月下旬：国際会議投稿（英文４～６頁）
ロボット： IROS2015, Humanoids 2015
音楽：ISMIR2015，音声対話：Interspeech2015



1. 国際会議論文投稿・発表
– 会議参加費・旅費等は全額サポート

– ジャーナル論文への発展

– 就職活動での研究活動のアピール

– 学振特別研究員申請への実績づくり

– 学会

2. アウトリーチ活動への参加
– 広報活動への参加

– スーパーハイスクールへの出張講義

3. 奨学金返済免除の可能性

– H23: 全額1 半額1, H22: 全額4，半額1，H21: 全額2

1. 博士: 
• 2012: (DC2) ホンダ・リサーチ・インスティチュート・ジャパン

• 2010: (DC2) (株)日立製作所 中央研究所

• 2010: (DC1) 京都大学大学院情報学研究科特定助教

2. 修士:
• 2012: 楽天（株）

• 2012: 三菱電機（株） （学校推薦）

• 2012: コルグ（株）

• 2012: ミキシイ（株）

• 2011: 博士課程進学 (奥乃研，国費留学生)
• 2011: Google
• 2011: ヤマハ（株） （学校推薦）

• 2011: パイオニア（株）

• 2010.9: 旭化成（株)
• 2010: 博士課程進学 (奥乃研, DC1)
• 2010: 任天堂（株）

• 2010: パナソニック

• 2010: ヤマハ（株）2名



•体育館（184m2, 高さ5m)のようなスペースと
OptiTrack 装置

•5m*5m*5m の無響室

•無人quadrotor（Pelican, 特注品，Ar.Drone2)

•1Kmまで飛ぶ laser scanner

•3Dプリンター(uPrint, O-Matic)

•ヒューマノイドロボット HRP-2, NAO, SIG-2

•ホース型ロボット，各種ロボット

•音光変換装置「カエルホタル」

1. 総合研究7号館4階412号室： 糸山助教，学生居室
2. 総合研究7号館４階407号室： 奥乃研実験室
3. （7号館正面2階） 無響室，移動ロボット，空中ロボット実験室



• 文部科学大臣表彰 科学技術賞（研究部門）受賞 (H25)

• 科研費基盤研究(S) 中間評価・事後検証：A＋ (H22, H24)

⇒ 専攻で「卓越した大学院拠点形成補助金」獲得 H24～H25

• 科研費基盤研究(S) H24～H28

• 文部科学省の国立大学法人評価委員会 (H21)：
情報学研究科の研究成果の状況で
「…音楽情報処理研究も多数の論文に掲載され数々の賞を受賞する
など，幅広く国内外で評価の高い成果を上げている．」

• COE事後評価 (H20)：
「知識の創成では, ・・・, ３話者の同時発話を聞き分けるロボット,・・・を
展開し, 十分に多くの成果を上げている. 」

• COE中間評価(H18)：
「音環境理解とロボット聴覚」研究が世界的な水準である

1.科研費基盤研究(S) 「ロボット聴覚の実環境理解に向けた多面的展開」

• 屋内ロボット，屋外ロボット，飛行ロボットにロボット聴覚機能の搭載

• カエルの合唱機構解明のための音光変換デバイス「カエルホタル」の開発

2.同若手研究「Non-Parametric Bayesによる多重奏音楽情報処理」

3.JST 日仏研究交流 「ヒューマノイドロボットのための能動的両耳聴」

4.共同研究：

• ホンダ・リサーチ・インスティチュート・ジャパン

• NTTコミュニケーション科学基礎研究所

5. H24年度終了：科研費萌芽研究「カエルの合唱解明と音楽共演ロボット」

6. H23年度終了：科研費基盤研究（S）「音環境理解からロボット聴覚の構築」

7. H23年度終了：グローバルCOE 「知識循環社会」 「音環境理解」

8. H22年度終了：科研費萌芽研究「カエルの合唱の解明」

9. H20年度終了：科研費萌芽研究「数独の難易度定義と自動問題作成」
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2002年 2003年

2005年 2006年

話者の間隔がより狭く

ＧＡ最適化による
4倍の高速化

• 人間による実験

• 文章の認識

• より大きな部屋

• 事前情報がよりすくなく

• 3種類のロボットで実証

3人の注文
終了後、

ロボットの
応答時間
に注意！

Before: 

7.9秒

After:

1.9秒



• 16ch マイクロホンアレイ使用
• 音源定位情報は所与

Texai, 25 Texases and 

http://www.willowgarage.com/



日経新聞2013年3月24日

東日本大震災を目のあたりにし
て世の中の役立つことをしたい
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• アマガエルの発声行動の数理モデリング[合原08]
– 2匹・3匹のアマガエルが同期して鳴く現象
– より多いカエル(多体系)への拡張

水田で鳴き声を収録 (H20年6～7月)
• フィールド収録音の解析は困難

1. 無数の雑音源
– 別種カエル・コウモリ・自動車・・・
雑音の位置が仮定できない

2. 広い空間
– 大量のマイクアレイが必要
設置・回収が困難

• 音光変換デバイスの開発
京大農学部水田
最小でも一辺5～10[m]

アマガエル
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Okuno Lab. Kyoto University

90 [deg]

We can see
where the sound is.
that two frogs are calling alternately.

科学とは，知的好奇

心を段階的に解決す

る人類最高のゲーム

の１つである．

[Gサイエンス]



•CGM: Consumer 
Generated Media
(消費者生成メディア)

•N次創作
•能動的音楽鑑賞
•映像・音響の融合

情報処理学会誌5月号（4/15発売）
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＋

1.混合音から置換する楽器パートを抽出するための音源分離

2.別の楽器音から楽器パートの構成に必要な音の音合成

音の高さ，長さを変えてはもちろん，
発音時の印象を変えるetc.

様々な加工を施した音で音色置換可能

フォルテ奏法に操作

ピアノ奏法に操作

※音量差がなくなるよう調節済み

ピアノ音を



1. 文字ごとに音
楽と対応付け

2. 歌詞をクリック
すればそこか
ら演奏

原理：ボーカル
パートを抽出

応用：電子辞書
の対話データ
（シャープ・パ
ピルスで商用）

松下幸之助人間
力のページ（ド
コモ，AU)

ド ラ ムス

ギタ ー

ボーカ ル
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分離音響信号既存楽曲 ミ ッ ク スダウン カ スタ マイ ズ
さ れた音響信号

Po p u la r-l ike  M ix
(Sam e as th e  o rig in a l)

D an ce-l ike  M ix

Jazz-l ike  M ix

音響信号

楽譜

音
源
分
離

楽譜

事前情報

楽器音



The robot can play the theremin and sing while: 

1) Starting and stopping in synchrony  2) Adapting to human’s tempo mid-song
34

Gesture Recognition

Start 
Cue

End 
Cue

Beat 
Cue



 ビート追跡と視聴覚統合による人との協調演奏
[IEEE Humanoids 2012]

End 
Cue



研究
成果

教員
指導

学生の
能力

奥乃研究室に来れば，投稿論文が1本

書けるように指導します．それを通

して論理的思考(logical thinking)の一

端を学べるので，企業に就職すると

きの武器を授けられます．


