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二年時 の 実 習 で 学 習 し た L E G O , 機 械 学 習 や A I に 使 わ れ て い る P y t h o n ,

S i r iや A l e x a の よ う な 音 声 認 識 を 組 み 合 わ せ た 研 究 を し た か っ た か ら .

Purpose

プログ ラ ム の 書 き 方 , 音 声 認 識 の 仕 組 み を 理 解 し て ク レ ー ン な ど

様 々 な 形 の レ ゴ を 作 成 し , 動 か せ る よ う に す る .

Method

主に以 下 の P y t h o nラ イ ブ ラ リ を 使 用 し た 。

・ S p e e c h  R e c o g n i t i o n （ 音 声 認 識 ラ イ ブ ラ リ ）

・ J a n o m e （ 形 態 素 解 析 ラ イ ブ ラ リ )

音 声 の 認 識 , 処 理 及 び 数 値 化 , デ ー タ の 送 信 に ク ラ ウ ド サ ー バ ー を 使 用 し た .
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LEGOを声で動かす

電子情報科

( 例 )  「 5 秒 前 進 」 と 言 っ た 場 合

クラウドサーバー

レゴは マ イ ク か ら ク ラ ウ ド サ ー バ ー を 経 由 し た 命 令 を 受 け る と 動 く よ う に な っ た .  

し か し , 喋 っ て か ら 3 秒 ほ ど の タ イ ム ラ グ が 出 て し ま う .

Cons iderat ion

今回使 用 し た 技 術 を , レ ゴ だ け で な く , 赤 外 線 リ モ コ ン を つ け た マ イ コ ン な ど に

組 み 込 め ば , テ レ ビ や エ ア コ ン を 音 声 で 操 作 し た り , 合 成 音 声 と 外 部 の サ ー ビ ス と

組 み 合 わ せ て , 時 間 や 天 気 , ニ ュ ー ス な ど を 教 え て く れ る シ ス テ ム を つ く れ そ う だ 。

認識した文章

文章を分けた結果

送信する命令の中身
・ 0が「前進」の命令
・ 5が秒数
・ 1が送信確認の値
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