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kla ：減衰定数

周波数領域ICA

11d 12d 13d Nd1
kld ：伝播遅延時間

k: センサーの番号

l:  信号源の番号
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推定混合行列の各要素の逆短時間フーリエ変換により
相対遅延時間を推定する



音源定位(1) 
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音源定位(2) 
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この連立方程式から、
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男性「あいうえお」

女性「あいうえお」


