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Pilotage daun robot Boe-Bot par la voix
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robot BoeBot afin de piloter celuti par la voix. La reconnaissance de la parole est en effet un atout
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Le Salt module est une carte spécialement réalisée par la société V
(http://www.veear.eu) pour le compte de Parallax.
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Dans cet article, on montrera comment installer le moddéereconnaissance voca$ay-It sur un

robot BoeBot, comment paramétrer le moduBay-ltt. £ QF ARS RS f QAYGSNFIF OS 3l
ces paramétrages et enfin générer du code bs2 afin deedébkr des actions en fonction des mots
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Mais avant de présenter le modutie reconnaissance vocaay-its A f y QSad LI & Ay dziAf
grands priipes de la reconnaissance vocale.

Pour une présentation durobotBee2 i RS t I N} ff I EZ &8 NBLENISNI £ f Q
http://www.generationrobots.com/boutiqgue/lerobot-boe-bot.cim?code lg=Ig fr

Les grands principes de la reconnaissance de la parole
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Présentation et fonctionnement
La reconnaissance vocale (Automatic Speech Recognition en afglaisartie avec la synthése
vocale (SpeechyBthesis en anglaigle ce que®n appele le traitement de la parole.

L@bjectif de la reconnaissanak la parole est de pouvoir analyser un mot ou une phrase captée par
un microphone et le transcrire dans sa version textuelle sur un ordinateu@guivalent) afin q@

soit ensuite utilisable. Les grandes utilisations de la reconnaissance deole sant la dictée
automatique ou bien les applications vocales via téléphone.

Le fonctionnement sdéroule en deux grandes étapes

1. L®@xtraction du signal acoustiguet le découpage en tranches de 30 ms analysablegt Po
chacune de ces tranches, on extraire ce que®@n appelle une imagecaustique en fait un
vecteur des principales caractéristiquas signal.

2. Ensuite, pour chacune de ces tranch&ék est de déterminer le giméme ayant la plus
grande probabilité de correspondre a ce sigria.phonéme est la plus petit@inité de
langage parlé. La langue francaise en compte Béur chaque tranche de signal, le
programme détermine la probabilité de correspondance avec chaque phonéme et combine
ces probabilités aux probabilé&le prononciation @n mot(un mot étant un enchainement
de phonéme, certaines suites de phonémes sont donc plus probables@uized car elles
forment des mots) ainsi daux probabilitésd@ccurrenced@n mot dans la langue cible
(certains mots sont eaffet plus fréquents que @utres).

Pour en savoir plus

http://fr.wikipedia.org/wiki/Reconnaissance vocale

Sphinx est urolgiciel open source de reconnaissance vochat&://cmusphinx.sourceforge.net/

Dans le cadre de la robotique

Introduire la reconnaissance vocale est un objectif naturel en robotique c&git sk I@ne des
maniéres les plus coantes dhteragir pour les humainsDans le cadre du langage humain, on
parlera de langage naturel. Cehiiest trés évolué car il dépend du contexte, de la personne, du
momentX La robotique actuelle, bien que faisant de nombreux prog@s Bstpas la.

En ce qui concerne la robotique personnelle (ne tenons pas compte des robots tregadams les
laboratoires comme ICub ou bien des avancées trés impressioenaans le domaine militaire), les
problémes que®n rencontreson plus prosaiques. En effet, la reconnaissance vocateuasveobot

mobile tient a la qualité des composants mais aus€®@vironnement (comme toujours avec la
robotique) qui peut étre bruyant ou provoquer d@t¢ho ou modifier la perception du son en raison

de sa forme (le robot pourra percevoir un signdfédent il longe un mur par exemple). Comme
vous le découvriez par la suite, commander un robot par la voix est plus ardu que de faire la dictée a
IQide dan microphone devant son ordinateur sur son bureau.
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Installation et configuration du module Say -it

Le module Say-it

Le modulede reconnaissance vocalgayL & Said dzyS OFNILIS RS c¢cXo OY S f
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Branchement du module Say -it sur le Robot
Le modulede reconnaissance vocday-it se branche sur connecteur applicatif (entouré en rouge
danslafigureeRSaa2dza0® [ S ONIYOKSYSyild aQSFF¥FSOGdsS I @SO
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: Board of Education® Serial
www.paraliox.com/sic (©)2000-2007 .

Attention, le sens de branchement est important. Pour ne pas se tromper, le signe Vdd (Vdd est

f QSYGNBS NB3IdzZ SS t bpx0 Sal vy it isfauBdpnc donriectetla 3 | dzO K
branche la plus proche de ce signe avec le connecteur noté Vdd sur le connecteur Applicatif (en bas a
gauche sur le schémaaessus).

Une fois connectgle module Saijt est dans la position suivante
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cliquant sur le lien suivant
http://www.parallax.com/Portals/0/Downloads/docs/prod/comm/SayItGUI1.5.zip

Une fois le logiciel installé, alimentez la carte-8ay Sy LI | cel yi QA Yy GBSINNIHzLIG S «
sur 1 et lancez le logicielSayit GUI». Vous devez spécifier le port COM sur lequel est connecté le

robot Boebot et appuyersur le bouton «Connecter » (tous les deux entourés de rouge dans la figure
suivante).Attention, ke terminal de Debug dé&invironnement de programmation Basic Stamp Editor

doit étre fermé lorsque vous cliquez sur le boutoBonnecter ».
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Si €@st la premiére fois que vous connectez le moduleiGdywa automatiguement vous ppmser

de télécharger sur votred3ic Stamp ce qu@h nomme le Bridge (le pont). Cet add au
microprogramme du Basic Stamp est nécessaire pour faire fonctionner le modtite Gigyez sur
«Yes» et laissez le télécharger le Bridge. Lo@cuterminé, la barre de progression en haut & droite
de linterface« Sayit GUI» est totalement verte.

Confirmation

9, A '‘BasicStamp2' device has been found, but the programming software is not responding or it is outdated.

&/

Do you want to download the updated software to the device?

Lves J[ mo |

Ca yest! Vous étegrét pour démarrer@itilisation du module.
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Pour toute précision, téléangez & documentation compléeten anglaiglu module Sayt qui est
disponible a@dresse
http://www.parallax.com/Portals/0/Downloads/docs/prod/comm/30080_SayltModulevl.2.pdf

Un premier test

Avant modifier le paramétge du module, nous allons tester les mots (en anglais) qui sont
préparamétréssur le module afin de stamiliariseravec son utilisation et les différents concepts
dont nous aurons besoin par la suite.

Pour réaliser les tests suivangssurezvousqgue votre robotest bien connecté dide du cable USB
a votre ordinateur et que vous avez bien connecté le robot d@neiface « Sayit GUI» comme
indiqué avant dans ce documerRlacez dnterrupteur d@nergie de votre robot sur la psition 1
(c'esta-dire carte allumée mais moteurs éteints).

Danslinterface« Sayit GUI», sélectionnez la premiere ligne dans la liste disponible a gauche, celle
qui afficke le mot Trigge(déclendeur) puis cliquez sur le boutenTest group» comme présenté
dans la figure suivante.

.. SayItGUI-v115 o[ &)=
File Edit Tools Help
2 8 || coms | ] 6362 6| V@ G

Group List Trigger Command List

&S| 7 | ————

Index Description Commands Index Label Trained Conflict
2 0 Tigger 0 | @ T Robot NA - OK
1 Group
2 Group
3 Group
4 Group
5 Group
6 Group
7 Group
8 Group
9 Group
10 Group
11 Group
12 Group
13 Group
14  Group
15 Group
‘ 16 Password
= 1 Wordset
2 Wordset
3 Wordset

- 0000000000000 0000

-

Ready

Lorsque vous appuyez sur ce bouton, le module-iSagt en mode @coute pendant quelques
secondeset tente de reconnaitre le ou les mots contenus dans le groupe sélectionné (ici le mot
«Robot » est le seul mot paramétré dans le groupérigger ». Non loin du microphone de la carte
Sayit, prononcez le mot Robot (ave@dcent anglais)Sil ne reconnait pas le mot, il affichera une
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petite fenétre indiquant«timeout», cela signifie gl n@ pas réussi a reconnaitre le mot robot
durant la phase pedant laquelle il écoute. Si au contraire vous avez bien prononcé ce mot, il le
surligne ervert clair dans votre interfacgvert clair clignotant pendant quelgues secondes).

Vous avez remarqué que la led présente sucdee Sayit s@llume lorsque le robot est en mode
écoute. Cela sera trés utile par la suite.

Vous pouvez vous entrainer suRdtres groupes comme le groupordSetn°1 qui contient 8 mat
ou les deux autres Wordsets qui contiennent 6 et 11 mots.

Précisons les concepts
Dans le paragraphe précédent, nous avons vu le concept de déclencheur (TEguerjue @utres
concepts comme les groupesles WordSetsDéfinissons ces concepts.

Le trigger (déclencheur)
Il @git dumot qui permettra de déclencherlreconnaissance vocale@d son nom. Le robot sait
ainsi quapres ce mot, vous allez prononcer un mot qui va correspondre a une commande.

Les groupes
Les mots pramétrés sont des commandes car elles seront censés (nous le ferons plus tard)
déclencher une action. Les commandes sont regroupées dans des groupes.

WordSets
LesWordSetssont des groupes préparamétrés dans on ne peut pas supprimer ou ajouter de mots.

Paramétrage de ses propres commandes

Les étapes pour ajouter une nouvelle commande sont

1. Sélectionneze groupe dans lequel vous souhaitez ajouter la nouvelle commande

2. Cliquez sur le boutor Add command> qui est le lmuton en forme de bulle de bande
dessinée avec une croix verte dessus

3. Saisissez le nom de la commande dans la ligne qui v@iné djoutée dans la fenétre de
droite. Le nom peut étre @nporte gu@lle chaine

4. Sélectionnez la ligne que vous ven&@jalter en cliguant dessus (elle doit étre surlignée en
bleue)

5. Cliquez sur le boutor Train Commane en forme de bu# de bande dessinée avec une
roue crantée dessinée desslisfenétre suivante apparait
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Command Training

-~ Command 0 of Group 1
5" “CREATE_LABEL_HERE" - Phase 1/2

Press the "Phase 1" button and say the word
coresponding to the command
"CREATE_LABEL_HERE" within 5 seconds.

Fesesstssatesstteesesasasanasases

Phase 1 J Cancel ]

6. Cliquezsur le boutorx Phase b et dites le mot que vous souhaitez enregistrer une fois.
7. Cliquez sur le boutor Phase 2 (qui a remplacé le bouton Phase 1) et redites le mot
correspondant a la commande.

Cay est, votre commande est a présent configurée. Pour la tester, utiliser le boliast Group»
comme précédemment. Si vou@tes pas satisfait, recomencez le paamétrage.

Supprimer une commanddedfectue a @ide du boutonk Remove Commansl

A présent que vous savez comment ajouter une commavmles pouvez ainsi enrichir vosopres
groupes.

"i1T1 OAOEI T A80O1T Al AA AOc¢

A présent que nous avons vu que le module-iBpguvait reconnaitre des commandes et que nous
pouvions en ajouter, voyons comment indiquer au robot de réaliser des actions en réponse a cette
reconnaissance.

Le Sayt GUI permet de gé&rer du code bs2 (PBASIC) en utilisant le boutGenerate Code (celui
qui représente une baguette de magicien sur une feuille blamche

Génération et test du code généré
Dans notre exemple, nous avons ajoléé5 commandesuivantesau groupe 1

AVANCE
STOP
RECULE
DROITE

=A =4 =4 =
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Lanterface demande comment nommer et ou placer le code généré.

Une fois cette opération réalisée, vous pouvez fermek ayit GUI» et utiliser le Basic Stamp
Editor,environnement de programmation du Bdgot.

Le code généré est assez long mais avant de le testes, devez modifier un parametre, a saviair

valeur du paramétre VRGROUP. En effet, sa valeur par défaut e'stsea-dire qudl s@ttend a
reconnaitre des commandes contenues dans le groupe 0. Dans notre exemple, hous avons ajouté les
5 commandes dans le groupedhnc la valeur de VRGROUP doit étre 1.

De méme, afin que notre test soit plus significatif, nous avons modifié une partie du code comme
suit. Si cette modification @st pas indispensable, elle rend le test plus parlant (sans jeu de mot).

Avant modification

Aprés modification |

VR_Action:
DEBUG "got ", DEC VRCOMMAND
SELECT VRGRCUP
CASE GRCUP_1
SELECT VRCOMMAND
CASE G1_AVANCE

PAUSE 0 '-- write your code here
CASE G1_STOP

PAUSE 0 '—-- write your code here
CASE G1_RECULE

PAUSE 0 '—-- write your code here
CRSE G1_DROITE

PAUSE 0 '-- write your code here
CASE G1_GAUCHE

PAUSE 0 '-- write your code here

ENDSELECT
ENDSELECT

RETURN

VR_Action:

SELECT VRGROUP

CASE GROUP_1
SELECT VRCCOMMAND
CASE G1_AVANCE

DEBUG "La commande AVANCE a été reconnue "
CASE G1_STOP

DEBUG "La commande STCP a été reconnue "
CASE G1_RECULE

DEBUG "La commande RECULE a été reconnue "
CASE G1_DROITE

DEBUG "La commande DROITE a été reconnue "
CASE G1_GAUCHE

DEBUG "La commande GAUCHE a été reconnue "

ENDSELECT
ENDSELECT

RETURN

Lancez le programme ainsi modifié et testez les différentes commandes les unes apreés lesautres.
Debugger Terminal doit ressembler a la figura/ante:
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>

& Debug Terminal
Com Port:

Baud Rate:

Parity:

E=3 EoR (X

[coms -]

3600

[

one

Data Bits:

F]ow Control: @ T [ DIR [~ RTS
0f | @Rx ®DSR ®CTs

VRbot
VRbot
VRbot
VRbot
VRbot
VRbot
VRbot
VRbot

Setting up VRbot...

ready!

in
in
in
in
in
in
in

group
group
group
group
group
group
group

waiting
waiting
waiting
waiting
waiting
waiting
waiting

awake. ..

for
for
for
for
for
for
for

language 0...

command. . .
command. - .
command. . .
command. - .
command. . .
command. - -

error

command. . .

Macros... | Resume I

timeout S5...

La commande AVANCE a été reconnue
La commande STOP a été reconnue

La commande RECULE été reconnue
La commande DROITE été reconnue
La commande GAUCHE été reconnue

Close | [~ Echo Off

La premiére ligne présente le materror » cela signifie g n@ reconnu aucune commande
paramétrée durant la phase@toute. Cela permet de comprendre le mode de fonctionnement du
code généré, a savoir que la phageabute est dansine boucleou chaque tour dure 5 secondes.
Pour changer ce parametrehangez la valeur du paramétre VRAL a la ligne 81.

Ajout des commandes du robot
Dans le code final, nous avons rajouté en fin de programmesénie de routines permettant au
robot d@vancer, de reculet et nous avons ajouté égaleme@ppel a ces routine dans le morceau
de code déja modifierécédemmenicomme leprésente la figure suivante
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VR _Action:
SELECT VRGROUP
CASE GROUP 1
SELECT VRCOMMAND
CASE Gl_AVANCE
DEBUG "La commande AVANCE a été reconnue "
GOTC AVANCER
CASE G1_STOP
DEBUG "La commande STCP a été reconnue "
GOTC STCPPER
CASE G1_RECULE
DEBUG "La commande RECULE a été reconnue "
GOTC RECULER
CASE G1_DROITE
DEBUG "La commande DROITE a été reconnue "
GOTC TOURNER DROITE
CASE G1_GAUCHE
DEBUG "La commande GAUCHE a été reconnue "
GOTC TOURNER GAUCHE
ENDSELECT
ENDSELECT
RETURN

A présent le code permet dpiloter le robot par la voix le code complet est téléchargeable en
suivant ce lien.

Pour allez plus loin, un code @demple est fourni par Parallax a@dresse
http://www.parallax.com/Portals/0/Downloads/docs/prod/comm/SayltExampleCode.Zip permet
en particulier de tester la notion de trigger.

Il ne vous reste donc plus @utester ce module de reconnaissance vodale
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