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Sprachsteuerung fur einen ROS-basierten Assistenzroboter

= Einfuhrung
= Arbeiten
Projekt 1 — Sprachsteuerungsinterface

Projekt 2 — Unterstutzende Mechanismen fur die
Spracherkennung

= Masterarbeit
Fragestellung/Ziele
Vorgehen
Risiken
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E i nfu h ru n g Sprachsteuerung fur einen ROS-basierten Assistenzroboter

= Sprachsteuerungsmodul fur den ROS
= Alternative Steuerung im RV-Labor
Zurzeit nur PS3-Controller
= Spracherkennung/Sprachsteuerung in
Bezug auf Assistenzroboter
= Human-Robot-Interaction

Kommunikation per Sprache

Abb. 1: Roboter im RV-Lab
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Sprachsteuerung fur einen ROS-basierten Assistenzroboter
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P rOJ e kt 1 Sprachsteuerung fur einen ROS-basierten Assistenzroboter

= Simple Sprachbefehle

<order> = <command> <data> "‘m"”';'j?@;"fdaiab

<command> = {<robo>, <move>, <grasp>, <look>, <turn>}

<forward> = {<forward>, <ahead>, <straight>} - ,forward” l

Beispiel: ,move forward” D ST .
= Pocketsphinx flr Spracherkennung (robo) ‘“rf (grasp)  (look)  (tum )
= Evaluation der Spracherkennung I I I

. start . @ma@n . slc:w ) .
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O
"move forward"
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P rOJ e kt 1 Sprachsteuerung fiir einen ROS-basierten Assistenzroboter

Motion control

/&\

speechcontrol/cmd o Command- & conﬁgurator-
i Gul

o

SpeechControl

recognizerfoutput recognizerfoutput

commands.dic

Aussprache
Wdrterbuch

Language Model:
ARPA Format
Definition der Grammatik
commands.lm
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P rOJ e kt 1 Sprachsteuerung fur einen ROS-basierten Assistenzroboter

= Spracherkennung (pocketsphinx)
Erkennungsrate?
Schwer erkennbare Worter?

= Sprachsteuerung
Befehl — Ausfuhrung?
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P rOJ e kt 1 Sprachsteuerung fur einen ROS-basierten Assistenzroboter

= Pocketsphinx output — bedingte Wabcggggggggbkelten
Nicht machbar — Alternativen C
= Randbedingung festlegen

Welches Mikrofon? o

Abstand Mikrofon? “Crobo) Grasp)  Clook) "™ Cum )
e 4[\3%1 I

[ start (r-l.n.rar Slﬂw [ fast
T _I_
S i &: &:
&

"move forward”
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Sprachsteuerung fiir einen ROS-basierten Assistenzroboter

= Einfuhrung
= Arbeiten
Projekt 1 — Sprachsteuerungsinterface

Projekt 2 — Unterstutzende Mechanismen fur
die Spracherkennung

= Masterarbeit
Fragestellung/Ziele
Vorgehen
Risiken
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P rOJ e kt 2 Sprachsteuerung fur einen ROS-basierten Assistenzroboter

'

@
o v #' 8

= Unzuverlassige Spracherkennung
Undeutliches Sprechen
Laute Umgebung
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P rOJ e kt 2 Sprachsteuerung fur einen ROS-basierten Assistenzroboter

= Bildverarbeitung = Sensorik
Lippenbewegung Elektroglottograph (EGG) DiSchos]
Erfolgsrate 84.7% [Ykaos] Verbesserung 94.37% — 99.37%
Gesten [Dmrd11] = Gesichts-Elektromyographie (EMG)
Erfolgsrate 70% [LoLa10]
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P rOJ e kt 2 Sprachsteuerung fiir einen ROS-basierten Assistenzroboter

= Konsonanten [Yka0g]
= Nicht Erkennung von ganzen Wortern
= Problematik

Frontsicht oder seitlich

Performance Bildverarbeitung
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P rOJ e kt 2 Sprachsteuerung fur einen ROS-basierten Assistenzroboter

Gesichtserkennung Lippenerkennung Konsonantenerkennung
,. .,. q -Ipl
Ph

anem

= Phonem
v/  — van, move, voice
Im/ — man, name, make  {GaZBl- ..
/g/ — game, ago, get N I
= Motion history image — Neuronales Netzwerk als
Klassifikator
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Sprachsteuerung fur einen ROS-basierten Assistenzroboter
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M a Ste ra rb e it Sprachsteuerung fiir einen ROS-basierten Assistenzroboter

= \Weitere Vorgehensweise?
n-Wort Satze
Rahmenbedingung festlegen
PJ1 + PJ2
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M a Ste ra rb e it Sprachsteuerung fur einen ROS-basierten Assistenzroboter

=Ziele
Steuerung des Assistenzroboter per On-board-Mikrofon

Sprachsteuerungssoftware: Lippenlesen +
Spracherkennung

= Fragestellung
Welche Storfaktoren gibt es? Bezug: Mikrofron
Wie n-Wort Satze filtern?

Wie bedingte Wahrscheinlichkeiten (Spracherkennung)
mit Konsonanten (Lippenlesen) kombinieren?

04.11.2014 MS — Mosawer Ahmad Nurzai 16

HAW Hamburg

lC 1] ‘ |
Fdiuital |



Sprachsteuerung fur einen ROS-basierten Assistenzroboter
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M a Ste ra rb e it Sprachsteuerung fur einen ROS-basierten Assistenzroboter

/p/

Konsonanten

Fusion

G ©/o

DA) >
G %o
Woérter mit bedingten .
Wortlist
Text mining Wahrscheinlichkeiten ﬂcumm‘:nc::-:data>
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M a Ste ra rb e it Sprachsteuerung fur einen ROS-basierten Assistenzroboter

= [mplementierungen
1. Output bedingte Wahrscheinlichkeiten
2. Text mining der Befehle
3. Fusion Lippenlesen und Spracherkennung
= Rahmenbedingung festlegen
Abstand zur Kamera Abstand zum Mikrofon
Mikrofon?
= Testlaufe
Erkennungsrate? Steigerung?
Performance Text mining
Noch Zeit — Grenzen des Mikrofons
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M a Ste ra rb e it Sprachsteuerung fiir einen ROS-basierten Assistenzroboter

= |[mplementierung 1 Output bedingte Wahrscheinlichkeiten
Pocketsphinx API studieren
ROS package erweitern

= [mplementierung 2 Text mining der Befehle

,Hello Robo can you please move forward“ — » ,,Robo move forward“

= [mplementierung 3 Fusion Lippenlesen und Spracherkennung

forward 80%
—®»  move 920% <=«-——» frwrd
Robo 70%
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M a Ste ra rb e it Sprachsteuerung fur einen ROS-basierten Assistenzroboter

= Machbarkeit? — Mikrofon, Kamera
= Kein output von bedingten Wahrscheinlichkeiten
= Performance

Bildverarbeitungsmethode

Kombination Spracherkennung + Text mining +
Bildverarbeitung
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M a Ste ra rb e it Sprachsteuerung fiir einen ROS-basierten Assistenzroboter

Sprachsteverungsinterface Spracherkennung unterstatzzn Durch Bildverarbeitung

- ROS - Bildverarbeitung uriterstatzende Spracherkennung

- Alternative Steuerung - Lippenlesen - Fusion PJ1 und PJ2

- Erste Beruhrung Spracherkennung - Performanter Output - Text mining

- Software far - BEvaluation Spracherkennung/
spatere Weterentwicklung steuerung und Performance
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Sprachsteuerung fiir einen ROS-basierten Assistenzroboter
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Q u e I I e n Sprachsteuerung fur einen ROS-basierten Assistenzroboter

= [Yka06] Voiceless Speech Recognition Using Dynamic Visual Speech
Features — Yau et al. 2007

= [Dmrd11] An Exploration of Gesture-speech Multimodal Patterns for
Touch Interfaces — Dey et al. 2011

= [DiSch95] Electroglottograph as an additional source of information in
isolated word recognition — Dikshit and Schubert 1995

= [LoLa10] Syllable-based speech recognition using EMG — Lopez-Larraz
et al. 2010

= CMU Sphinx — http://cmusphinx.sourceforge.net/
= Pocketsphinx (ROS) — http://wiki.ros.org/pocketsphinx
= ROS - http://www.ros.org/
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