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Abstract – In this paper speech information choice for robot 
voice control is described. 

1. Введение 
При управлении роботом целесообразным пред-

ставляется предусматривать голосовое управление, 
которое  позволит обеспечить необходимую привязку 
робота к координатам рабочей зоны, позволит более 
гибко задавать значения скоростей, задержек, осу-
ществлять выбор режима работы системы управле-
ния роботом. Также появляется возможность осуще-
ствлять экстренное управление роботом (команды 
«стоп», «вернуться», «назад»). 

2. Основная часть 
Для реализации голосового управления роботом 

необходимо реализовать подсистему ввода речевой 
информации, которая будет воспринимать все слова, 
произнесенные в пределах слышимости робота, 
подсистему анализа речевой информации, которая 
будет выделять значимую часть речевого потока и 
анализировать её, а также подсистему формирова-
ния управляющей команды робота.  

Прежде всего, для выявления значимых выраже-
ний в речевом потоке предлагается определить 
формат голосовой команды. Такой формат может 
иметь вид: 

Robot <тип_действия><параметры> end , 
где «Robot» — предуправляющее слово; 

тип_действия — слово, определяющее вид переме-
щения; параметры — слова, представляющие пара-
метры, связанные с командой; «end» — слово, обо-
значающее завершение ввода команды. 

Все слова, находящиеся в речевом потоке между 
словами «Robot» и «end» считаются значимыми. 
Группа слов, находящаяся между этими ключевыми 
словами, считается командой и передаётся для ана-
лиза и выполнения. 

После получения первичной обработки посту-
пившей аудиоинформации формирование голосовых 
команд можно разбить на следующие этапы: 

1. Разбиение последовательности голосовых ко-
манд (командной фразы) на отдельные слова. Фраза 
разделяется на слова на основании признаков изме-
нения энергии речи. 

2. Распознавание отдельных слов командной 
фразы. На данном этапе отдельные слова сопостав-
ляются с имеющимися в библиотеке командами. 

3. Определение принадлежности распознанных 
слов к классам (подразделам библиотеки). Предла-
гается использовать следующие классы слов: ко-
манда — экземпляр из списка команд, которые робот 
способен выполнять; звено — экземпляр из списка 
звеньев робота; имя_точки — список точек, коорди-
наты которых запомнил робот; имя_объекта — эк-
земпляр из списка объектов, с характеристиками 
(например, размерами), хранящимися в памяти ро-

бота; угол — градусная мера угла поворота; рас-
стояние — значение расстояния перемещения 
звеньев робота; координаты — координаты в миро-
вой системе координат; ось — одна из координатных 
осей в мировой системе координат; предлог — спи-
сок предлогов. 

4. Проверка соответствия командной фразы и ее 
частей формату команд. Определяется, соответст-
вует ли порядок слов фразы какой-либо предусмот-
ренной команде. 

5. Проверка смысла фразы. На этапе определя-
ется наличие смысла данной фразы, например, осу-
ществляется проверка, имеет ли робот требуемую 
(заданную в командной фразе) степень подвижности 
(колонна, плечо, локоть и т.п.) для выполнения за-
данной команды. 

6. Проверка возможности выполнения команды. 
Здесь производится проверка возможности робота в 
данный момент из текущего положения на данном 
рабочем месте выполнить требуемую команду. 

7. Проверка возможности упрощения команды и 
поиск возможного варианта упрощения выполнения 
команды. 

8. Формирование управляющей команды, которое 
включает непосредственное составление команды 
управления роботом. 

Далее введенная команда передаётся на выпол-
нение. 

3. Заключение 
Таким образом, предложенный формат команды, 

вводимой роботу, позволяет определить значимые 
части речевого потока, который находится в преде-
лах слышимости робота. Приведенная последова-
тельность действий позволяет сформировать коман-
ду управления роботом, при условии отсутствия 
ошибок в заданной команде, либо выявить ошибки в 
командной фразе и не допустить выполнение некор-
ректно заданной команды. 
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