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1. はじめに 

近年、家庭用ロボットの実用化に向けて広く研究が行

われている。本稿では、家庭用ロボットの周囲の環境情

報を利用して言語理解の精度を向上させる手法を提案

する。 

2.1. 提案手法 

 提案手法の概要を図 1に示す。まず、入力された

命令Xは音声認識され、認識結果𝑌𝑖に対して形態素解

析を行う。次に認識結果を Bag of Words(BoW)表現

に変換してそれを特徴ベクトルとして SVM によっ

て行動クラス𝑎𝑛を識別する。また、CRF によりスロ

ット抽出を行う。スロット抽出では、𝑌𝑖に含まれる

名詞単語に IOB タグとその単語の属性(ITEM, 

LOCATION, PERSON)をラベリングする。音声認

識、行動識別、スロット抽出では、それぞれの n-best

の認識結果とそのスコアを用いて識別結果の統合を

行い行動とスロットを決定して行動生成を行ってい

る。 

 提案手法では、CRF によるスロット抽出の結果に

対して環境情報を利用する。環境情報とは、ロボッ

トの周囲に存在する物や人、部屋の名前のことで、

ロボットと人間の共通の知識として持つ実世界の情

報のことである。スロット抽出によって、ラベリン

グされた名詞単語について、その単語が指し示すも

のが環境情報としてロボットが知っているものかを

判断し、知らないものが含まれている命令は実行不

可の命令として扱い、識別誤りとして棄却する。 

2.2. 識別結果の統合 

 音声認識結果𝑌𝑖とそのスコア𝑆𝑠𝑝𝑒𝑒𝑐ℎ(𝑌𝑖)、行動識別

結果𝑎𝑛とそのスコア𝑆𝑠𝑣𝑚(𝑎𝑛)、スロット抽出結果𝒁𝑗
とそのスコア𝑆𝑐𝑟𝑓(𝒁𝑗)の各 n-best を統合する。ここ

で、以下のようなスロットのスコアS𝑠𝑙𝑜𝑡(𝒁𝑗 , 𝑎𝑛)を導

入する。 

S𝑠𝑙𝑜𝑡(𝒁𝑗, 𝑎𝑛) =
2𝑃𝑅

𝑃 + 𝑅
+ ∅ 

P =
𝒁𝑗のうち行動𝑎𝑛に必要なスロット数

行動𝑎𝑛に必要なスロット数
 

R =
𝒁𝑗のうち行動𝑎𝑛に必要なスロット数

抽出されたスロット数
 

そして、これらのスコアから最終スコア Sを最大に

する 𝑌𝑖 , 𝑎𝑛, 𝒁𝑗 を言語理解の結果とする。 

S = S𝑐𝑟𝑓(𝒁𝑗)
𝛼
S𝑠𝑣𝑚(𝑎𝑛)

𝛽S𝑠𝑙𝑜𝑡(𝒁𝑗, 𝑎𝑛)
𝛾
𝑆𝑠𝑝𝑒𝑒𝑐ℎ(𝑌𝑖)

𝛿 

ただし、α=3.5,β=1.9,γ=7.9,δ=6.6とした。 

 

 
図１．提案手法の概要 

3. 評価実験 

 テストデータとして 600 文を用意した。従来手法(1)とし

て、最終スコアに SVM,CRF,スロットのスコアを用いる場

合、従来手法(2)として、それらに音声認識のスコアを追

加した場合の 2 つを提案手法と比較する。図 2 に各手

法の性能を示す。 

 
図 2．各手法の性能 

5. 結論 

評価実験より、家庭用ロボットの周囲の環境情報を 

利用することで言語理解の最終出力の候補を絞り、誤 

認識された音声認識結果や系列ラベリングにおけるス 

ロット抽出の誤りを検出できた。これにより言語理解 

の精度が向上することが示せた。 
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