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FIG.1

(57) Abstract : The invention relates to a method for locating a sound source by maximizing a directed response strength calculated
for a plurality of vectors of the interauricular time differences forming a set (E) that includes: a first subset (E1) of vectors compa -
tible with sound signals from a single sound source at an unlimited distance from said microphones; and a second subset (E2) of vec-
tors that are not compatible with sound signals from a single sound source at an unlimited distance from said microphones. Each
vector of said first subset is associated with a direction for locating the corresponding single sound source, and each vector of said
second subset is associated with the locating direction associated with a vector of said first subset closest thereto according to a pre -
defined metric. The invention also relates to a humanoid robot including: a set of at least three microphones (M1, M2, M3, M4), pre-
ferably arranged on a surface higher than the head thereof; and a processor (PR) for implementing one such method.
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Procédé de localisation d'une source sonore par maximisation d'une puissance de réponse dirigée calculée pour une pluralité de
vecteurs des différences de temps interauriculaires formant un ensemble (E) qui comprend : un premier sous-ensemble (E1) de
vecteurs compatibles avec des signaux sonores provenant d'une source sonotre unique a distance infinie desdits microphones; et un
deuxi¢me sous-ensemble (E2) de vecteurs qui ne sont pas compatibles avec des signaux sonores provenant d'une source unique a
distance infinie desdits microphones, chaque vecteur dudit premier sous- ensemble étant associé a une direction de localisation de
la source sonore unique correspondante, et chaque vecteur dudit deuxiéme sous-ensemble étant associé a la direction de localisa -
tion associée & un vecteur dudit premier sous- ensemble qui lui est plus proche selon une métrique prédéfinic. Robot humanoide
comprenant : un ensemble d'au moins trois microphones (M1, M2, M3, M4), agencés de préférence sur une surface supéricure de
sa téte; et un processeur (PR) pour mettre en ceuvre un tel procédé.



