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Рассматривается задача создания механической робо–руки, управление которой осу-
ществляется посредством голосовых команд. Первым из этапов разработки голосового
интерфейса является выделение участков звукового сигнала с речью. Для решения по-
добных задач используется семейство алгоритмов Voice Activity Detection (VAD).

Входные данные представляют собой дискретизированный звуковой сигнал: звуковой
сигнал разбивается на кадры (фреймы) достаточно малой длины, чтобы в пределах одного
кадра сигнал можно было считать постоянным.

Для алгоритмов VAD характерны кадры длительностью 25 мс с шагом 10 мс∼[3]. По-
сле дискретизации сигнала происходит априорная оценка пороговых значений выбранных
ключевых характеристик на эталонных кадрах шума. Затем проводится сравнение значе-
ний признаков на каждом кадре входного сигнала с полученными пороговыми значениями,
а затем классификация каждого кадра как шум и перерасчет пороговых значений.

Результатом нашей работы стало сравнение и анализ работы двух алгоритмов из се-
мейства VAD и последующая их модификация в связи со спецификой рассматриваемой
задачи. Один из них, применяемый в системах распознавания казахской речи, использует
комбинацию энергии и среднего числа перехода через нуль значений сигнала∼[2]. Описан-
ный алгоритма предполагает выбор фреймов длины 16 мс с шагом 16 мс, что приводит к
ошибочным результатам. Чтобы улучшить его работу, сигнал разбивался фреймы длины
25 мс с шагом 10 мс в соответствии с∼[3]. Другой алгоритм основывается на рассмотрении
энергии и энтропии сигнала∼[1], который также был доработан, так как предложенная по-
следовательность действий не приводит к нужному результату.

На (рис. 1) показаны результаты работы до модификации двух алгоритмов при длине
фрейма 16 мс и с шагом разбиения 16 мс, на (рис. 2) показаны результаты работы после
модификации двух алгоритмов при длине фрейма 25 мс с шагом разбиения 10 мс.

Оба алгоритма показали высокую эффективность в обработке зашумленных сигналов.
Однако если использовать в качестве комбинации признаков — энергию и среднее число
перехода через нуль значений сигнала, то такой подход имеет значительный выигрыш по
времени и поэтому в дальнейшей работе планируется использовать именно модификацию
этого алгоритма.
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Иллюстрации

Рис. 1. Результаты до модификации алгоритмов

Рис. 2. Результаты после модификации алгоритмов
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