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Введение. В данной работе исследуется применение технологий глубокого обучения для 

повышения точности распознавания голосовых команд в современных системах 

робототехники. Эффективное взаимодействие человека с роботами через естественные 

интерфейсы становится ключевым фактором успешного внедрения таких решений в 

различных сферах, от бытовой автоматизации до промышленных и медицинских приложений. 

Производительность традиционных моделей распознавания речи существенно снижается в 

условиях реального использования, где присутствуют фоновые шумы, разнообразие акцентов, 

индивидуальные особенности произношения и неформализованные команды пользователей. 

Основная часть. Одной из ключевых особенностей современных систем голосового 

управления является многоуровневая система обратной связи. Если пользователь дает 

инструкцию, которую устройство не может выполнить (например, включить уже отключенное 

устройство или выполнить действие вне зоны доступа), робот немедленно информирует об 

этом, объясняя причину ограничения. Это повышает уровень доверия и удобства 

использования таких систем. 

Для решения поставленной задачи рассматриваются различные методы оптимизации, 

включая использование передачи обучения (transfer learning) и легковесных архитектур 

нейросетей, таких как MobileNet и TinyBERT. TinyBERT, являясь компактной версией BERT, 

создан с использованием метода дистилляции, что позволяет сохранить большую часть 

функциональности оригинальной модели при значительно меньших вычислительных 

затратах. Благодаря своей легковесной архитектуре (размер менее 1/7 от BERT и скорость 

работы выше в 9 раз), TinyBERT становится идеальным выбором для автономных устройств с 

ограниченными ресурсами, таких как мобильные роботы или устройства интернета вещей. 

Кроме того, в работе исследуется влияние контекста на работу систем голосового 

управления. Включение дополнительных источников информации, таких как данные с 

тактильных датчиков окружающей среды и шумы во время диалога, позволяет создать более 

сложные мультимодальные интерфейсы. Такие решения способствуют более глубокому 

пониманию намерений пользователя и повышению качества взаимодействия с роботом. 

Выводы. В результате проведенного исследования была улучшена точность 

распознавания голосовых команд роботами. Исследована архитектура, сочетающая 

возможности голосового управления с данными, полученными от визуальных сенсоров.  
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