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摘要!为提升自动控制效果&加快翻译速率&设计基于智能语音的翻译机器人自动化控制系统$采集外界智能语音信号&利

用
=

-

/

转换器得到数字信号&启动语音唤醒模块激活翻译机器人&听写模式识别复杂语音信号&命令模式识别简单语音信号&

得到语言文本识别结果&通过深度学习关键词检测方法提取关键词作为翻译机器人的自动化控制指令&通过单片机识别自动化控

制指令$实验结果表明&该系统可有效采集外界智能语音信号&在
#<(M

至
"M

之间时&该外界智能语音信号的振幅较小$系统

运行时间最短为
&<(M

&响应速度在
''L

-

M

左右&控制误差最小为
&<'i

&

X>P?

值最高达到了
$"<)&

&控制准确率达到
-&<)i

&

提取智能语音信号的关键词&完成翻译机器人自动化控制%

关键词!智能语音$翻译机器人$自动化控制$语音识别$最小分类错误$深度学习
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引言

翻译机器人可实现各种语言间的交流&解决人们生活

中语言不通的问题'

'%

(

%当下&翻译机器人存在翻译精度

低*效率低的问题'

$

(

&尤其是现阶段复杂的背景和阅读思

维模式的不同&造成翻译障碍&采用普通的翻译机器人&

仅依托于固定关键词产生的交互命令&无法满足翻译要求%

为解决这一问题&需设计翻译机器人自动化控制系统%

例如&王林军等人'

&

(以线性二次型调节控制器为基础&

设计翻译机器人自动化控制系统&通过遗传算法优化线性

二次型调节控制器参数&对约简后状态空间进行控制&实

现翻译机器人控制%该系统自动化控制的响应速度较快&

稳定性较优%贺文人等人'

(

(以空间映射为基础&设计翻译

机器人自动化控制系统&将翻译机器人的翻译过程&划分

成自由运动与交互两个阶段&在自由运动阶段&通过空间

映射算法&提升翻译机器人的工作空间覆盖度&在交互阶

段&利用翻译
b

速度混合控制策略&完成翻译机器人控制%

该系统可提升翻译机器人的工作覆盖度&提升自动控制精

度%但这两个系统的翻译速率较低&翻译机器人控制效果

不理想%

为此&设计基于智能语音的翻译机器人自动化控制系

统&利用单片机内置的
/

-

=

转换器&将数字信号转换成语

音信号&传输至人机语音交互模块$基于语音识别技术&

将语音信号转化为计算机可以理解的指令或文本信息&通

过基于非均匀最小分类错误准则的深度学习关键词检测方
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基于智能语音的翻译机器人自动化控制系统设计
#

'#%

!!

#

法&在语言识别得到的语言文本内提取关键词&采用

I/̂ =Z

存储翻译机器人自动化控制指令&提升翻译速率&

为翻译机器人自动化控制的研究提供一定的理论依据%

D

!

翻译机器人自动化控制系统

智能语音识别是一种先进的技术&它通过声音识别和

自然语言处理技术&将人的语音指令转化为计算机能够理

解的信息&并完成相应的任务%智能语音识别不仅使得操

作更加便捷快捷&还可以避免由于人工输入错误或操作繁

琐而产生的错误和疲劳%通过智能语音识别&用户可以使

用自然的语音指令与计算机进行交互&而无需通过键盘*

鼠标或触摸屏等传统输入方式%在工业领域&智能语音识

别技术可以应用于设备自动控制系统中&使得设备操作更

加智能化和自动化%工人可以通过语音指令对设备进行控

制和监控&从而提高生产效率并减少人力资源的投入%此

外&智能语音识别还可以减少人工操作对设备的磨损和损

坏&延长设备寿命%此外&智能语音识别还可以提高生产

效率&减少人力成本&提高劳动生产率'

)-

(

&提升设备自动

控制效果%依据智能语音可加快任务完成速度的优势&设

计翻译机器人自动化控制系统&该系统的硬件结构如图
'

所示%

图
'

!

翻译机器人自动化控制系统硬件结构

由图
'

可知&通过智能语言采集模块&采集外界语音

信号%

=

-

/

转换器将模拟信号按照一定的规则进行采样*

量化和编码&经过量化的模拟信号将被编码为二进制形式&

以便数字系统进行处理和存储&转换成数字信号&以便数

字系统进行处理和存储&使得数字系统可以对其进行各种

数字信号处理操作&如滤波*压缩*分析和存储等%这种

模数转换的过程广泛应用于各种领域&包括通信*音频处

理*图像处理*仪器测量和自动控制等%利用数字信号处

理技术将数字信号转换为有限的数字序列&传输至单片机

内%单片机接收到数字序列后&对其进行处理&并启动语

音唤醒模块&激活翻译机器人内的设备&同时利用单片机

内置的
/

-

=

转换器&将数字信号转换成语音信号&传输至

人机语音交互模块%人机语音交互模块基于语音识别技术&

能够识别人类的语音指令&并将其转化为计算机可以理解

的指令或文本信息%用户通过麦克风或其他语音输入设备

向系统输入语音指令%语音信号经过预处理和特征提取的

步骤&以提取出与语音内容相关的特征%将语音识别得到

的文本信息进行后续处理%这可能包括对识别结果进行纠

错*断句*分词和语义分析等处理&以便进一步理解用户

的意图和指令%在人机语音交互模块中&通常采用两种不

同的识别模式)听写模式和命令模式%听写模式通常采用

语言模型*声学模型和语音特征提取等技术&通过对语音

信号进行分析和处理&得到最终的转换结果%命令模式通

常包括预定义的语音指令*语音关键词和语音命令的解析

等技术&通过对语音信号的简单匹配和解析&来得到最终

的识别结果%

通过基于非均匀最小分类错误规则的深度学习关键词

检测方法&在语言文本识别结果内&提取关键词&作为翻

译机器人的自动控制指令%通过单片机对自动化控制指令

进行识别&若识别成功&则启动自动化控制电路&控制驱

动模块&操作翻译机器人执行对应的自动化控制指令&并

以液晶显示屏的形式呈现翻译结果&以扬声器的形式播放

翻译结果$若识别失败&那么等待智能语音信号再次输入%

通过电源模块为整个系统提供电源$采用
I/̂ =Z

存储翻

译机器人自动化控制指令%

DED

!

翻译机器人自动化控制的智能语音采集模块

利用智能语音信号&对输入的外界智能语音信号自动

控制指令&进行语音信号采集%智能语音采集模块的结构

如图
"

所示%

图
"

!

智能语音采集模块的结构图
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#

由图
"

可知&采用运算放大器对输入的外界智能语音

信息进行放大处理%通过语音信号采集与编码单元&采样

与编码处理放大后的语音信号%利用信号处理芯片预处理

语音信号采样与编码结果&该单元具备较优的语音信号处

理实时性&语音信号处理效率较快'

'#

(

%时钟发生器负责为

智能语音采集模块提供时钟信号&确保该模块内各单元的

时钟信号能够同步&时钟发生器可降低智能语音信号采集

过程中的高频干扰&提升智能语音采集模块的性能'

'''"

(

%

通过
*:=B

接口连接智能语音采集模块与
=

-

/

转换器&实

现语音信号的传递%利用片内寄存器与存储器存储外界智

能语音信号的采集结果%

DEF

!

翻译机器人自动化控制的单片机

通过单片机处理转换后的数字信号&并识别自动控制

指令&当识别成功时&便启动自动化控制电路&完成翻译

机器人自动化控制%单片机的结构如图
%

所示%

图
%

!

单片机结构

由图
%

可知&单片机内
/

-

=

转换器负责将数字信号&

转换成语音信号&并以双通道的形式输出%通过
=̂Z

与

0̂Z

存储数字信号&以及识别自动控制指令时产生的全部

数据&其中
0̂Z

仅具备读功能&而
=̂Z

既具备读功能&

还具备写功能'

'%'$

(

%通过计数器控制单片机的逻辑电路%

实时时钟通过振荡器抑制高频干扰&由锁相环放大语音信

号频率&提升语音信号纯度%单片机还具备低电压监测与

复位功能%

DEG

!

翻译机器人自动化控制的人机语音交互模块

通过人机语音交互模块&识别语音信号&得到语言识

别结果&并转换成语言文本$通过基于非均匀最小分类错

误准则的深度学习关键词检测方法&在语言文本内提取关

键词&旨在自动识别和提取出文本中具有重要意义或特定

用途的关键词&作为翻译机器人的自动控制指令'

'&'(

(

%其

具体实现步骤为)收集并准备训练数据集&包括具有标注

的文本数据&其中标注了关键词的位置和类别%这些数据

可以是已经进行过语言文本识别的文本结果&同时标注了

关键词信息%使用卷积神经网络对准备好的训练数据进行

模型训练%深度学习模型将学习从输入的文本数据中提取

关键特征&并输出关键词的位置和类别预测%基于非均匀

最小分类错误规则&对模型输出的关键词进行进一步处理

和筛选%该规则考虑了关键词的重要性和错误分类的成本&

以选择最合适的关键词作为翻译机器人的自动控制指令%

根据经过筛选的关键词&生成相应的自动控制指令&用于

翻译机器人的操作和功能控制%这些指令可以是命令性的

动作&如启动*停止*前进*后退等&也可以是参数设置

或其他特定操作的指令%

人机交互模块的实现流程如图
$

所示%

图
$

!

人机交互模块的实现流程

人机交互模块实现的具体步骤如下)

'

"单片机对输入的语音信号进行预处理&包括去噪*

增益控制*语音分割等操作%这些预处理步骤可以提高语

音信号的质量和可靠性&以便后续的处理和分析%

"

"当输入的语音信号为复杂形式时&则采用听写模式

完成语音信号识别'

')'.

(

$当输入的语音信号为简单形式时&

则采用命令模式完成语音信号识别%

%

"将语音信号识别结果转换成语言文本&使得计算机

可以进一步理解和处理用户的语音指令%

$

"通过基于非均匀最小分类错误准则的深度学习关键

词检测方法&在语言文本内&提取关键词&作为翻译机器

人的自动控制指令%

基于命令模式识别语音信号的流程如图
&

所示%

基于命令模式的语音信号识别步骤如下)

'

"初始化翻译机器人自动控制系统内&人机语音交互

模块的语音识别引擎&确保整个语音识别过程中均存在语

音识别引擎&同时语音识别引擎已被激活%

"

"利用
,NHG8H14M8G43H

函数&构造一个翻译机器人自

动控制语音信号识别对象&并仅允许该对象使用语音识别
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#

'#&

!!

#

图
&

!

基于命令模式识别语音信号的流程

引擎%此函数将返回一个实例化的对象&该对象具有与所

选语音识别引擎相对应的属性和方法%通过设置相应的属

性或调用相关的方法&确保仅允许翻译机器人自动控制语

音信号识别对象使用语音识别引擎%这可能涉及到设置访

问密钥*授权令牌或其他身份验证信息&以确保只有该对

象可以访问和使用语音识别引擎%

%

"在人机语音交互模块的应用程序内&设置翻译机器

人自动控制语音信号识别的事件通知机制'

'-"#

(

&用于分配

语音信号识别事件至指定窗口%

$

"装载语法规则&语法规则定义了语音识别系统可以

接受的有效语言结构和命令模式%例如&可以定义特定单

词*短语*句子或命令的语法规则%采用
,NHG8H14M8G43H

函

数&根据语音信号识别对象&使用语音信号识别对象的相

关方法或属性&构造一个语法规则对象&再使用
>@GU,LU7

YN@LY6AH

函数'

"'

(

&从文件中加载相应的语法规则%该函数

可能需要提供语法规则文件的路径和文件名作为参数&在

单片机预处理后的语音信号内装载相应的语法规则%

&

"利用
IH8̂KAHI8G8H

函数&令语法规则对象为激活状

态&仅在该状态下&才能识别语音信号%

(

"将语音信号识别结果&映射成语言文本%

基于听写模式的语音信号识别步骤如下)

'

"初始化翻译机器人自动控制系统内&人机语音交互

模块的语音识别引擎&确保整个语音识别过程中均存在语

音识别引擎&同时语音识别引擎已被激活%

"

"构造一个翻译机器人自动化控制语音信号识别对象&

并利用其实现语音信号的识别和转换&以及生成相应的自

动化控制指令%

%

"根据语音信号识别对象&构造一个语音识别的上下

文对象%用于管理语音识别的状态和环境&并获取识别的

结果%

$

"通过
,NHG8HBNGLLGN

函数&根据语音识别的上下文

对象&构造一个翻译机器人自动控制语音识别的听写对象%

&

"在人机语音交互模块的应用程序内&设置翻译机器

人自动控制语音信号识别的事件通知机制&用于分配语音

信号识别事件至指定窗口%

(

"设置听写过程中的常用语法&初始化语法接口&采

用
>@GU/638G86@4

函数&装载翻译机器人自动控制语音识别

的听写词库%

)

"通过调用听写对象的相关方法或属性&令听写对象

为激活状态&仅在该状态下&才能识别语音信号%根据需

要&可以通过调用听写对象的方法或更改状态变量的值&

将听写对象从激活状态切换为非激活状态%这样&在非激

活状态下&将不再识别语音信号%

.

"将语音信号识别结果&映射成语言文本%

通过基于非均匀最小分类错误准则的深度学习关键词

检测方法&在语言识别得到的语言文本内提取关键词%令

语言识别得到的语言文本是
9

%

.

0

'

&

0

"

&/&

0

J

0$语言文本

句子数量是
J

%第
;

个翻译机器人自动控制语言文本句子

是
0

;

$

0

;

的标注是
B

;

$翻译机器人自动控制的关键词是

@

$在深度学习算法内&

$

时刻下&翻译机器人自动控制关

键词提取的判别函数如下)

!

;

!

0

$

;

&

B

$

@

"

%

E

!

>

;

G

0

;

"

A@

C

E

!

>

;

G

0

$

;

&

@

"

,

!

'

"

!!

其中)第
!

;

!

0

$

;

&

B

$

0

"

%

E

!

>

;

G

0

;

"

A@

C

E

!

>

;

G

0

$

;

&

0

"

,

;

个翻

译机器人自动控制语言文本句子的状态是
>

;

$

0

;

的后验概率

是
E

!

>

;

G

0

;

"$

0

$

;

与
@

的后验概率是
E

!

>

;

G

0

$

;

&

@

"$翻译机器

人自动控制语言文本的声学模型因子是
,

%

令翻译机器人自动控制关键词提取的错误损失函数是

3

$

;

$则在非均匀最小分类错误准则下&关键词提取的目标

函数为)

S

!

@

"

%

$

J

;

%

'

3

$

;

W

'

D

!

;

!

0

$

;

&

B

;

$

@

"

(

$

!

;

!

0

$

;

&

B

$

@

"( !

"

"

!!

其中)

I6

C

L@6U

函数是
W

'

#

($翻译机器人自动控制语

言文本&各句子对应的标注空间是
B

%

对式 !

"

"进行求导)

C

S

!

@

"

%

$

J

;

%

'

W

!

+

!

0

$

;

&

@

""'

'

D

W

!

+

!

0

$

;

&

@

""(

3

$

;

E

!

B

;

"

1

A@

C

E

!

>

;

G

0

$

;

&

@

"

,

1

@

!

%

"

!!

其中)

B

;

的后验概率是
E

!

B

;

"$

0

$

;

与
@

间的误分类度

量是
+

!

0

$

;

&

@

"%

式 !

%

"的求导结果&即在语言文本内提取的关键词

@

&将
@

作为翻译机器人的自动控制指令%

F

!

实验结果与分析

FED

!

实验准备

基于智能语音技术&设计翻译机器人自动化控制系统%

为了考察文中研究内容的有效性&进行实验验证%使用一

台配备高性能显卡的计算机对控制系统进行测试&该计算

机具体配置为)

,;?

)

148HA,@NH6)7$)-#a

*内存)

%"BX

!
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卷#

'#(

!!

#

=̂Z

*显卡)

\]1/1=:68G4[

&拥有
'"BX

显存*操作系

统)

_64U@WM'#

%使用
ZG8AGV"#"'V

软件进行控制系统设

计和编程实现%

ZG8AGV

提供了强大的控制系统工具箱&可

以用于模型建立*系统分析*控制器设计和仿真等任务%

可以利用
ZG8AGV

编写代码来实现控制算法&并使用计算机

的高性能显卡加速计算过程&以提高计算效率和系统响应速

度%以某工厂生产的翻译机器人为实验对象&该工厂生产的

翻译机器人&该机器人由中央处理器*内存*麦克风*扬声

器*传感器*充电器*电池*屏幕*按钮和触控板组成&翻

译终端采样间隔是
#<"LM

&数模转换频率是
')<&5EJ

&翻译

字长是
"#

位&期望翻译速率是
'&5V

-

M

%实验时&控制系统

的关键参数如表
'

所示%

表
'

!

控制系统关键参数

参数 数值

响应时间
#!#'M

超调量
"i

调节时间
'M

频率响应
')!'EJ

控制增益
".UX

控制器延迟
'#LM

阻尼比
'#i

!

%#i

控制带宽
'#EJ

系统增益裕度
)UX

相位裕度
$(p

控制器采样时间
'#LM

试验区域
(###Ll$###L

传输速率
"&#5V

9

M

依据上述系统关键参数&搭建实验平台&将翻译机器

人放置在实验平台上&并连接所有必要的组件&包括中央

处理器*内存*麦克风*扬声器*传感器*充电器*电池*

屏幕*按钮和触控板%根据实验需求&对翻译机器人的参

数进行设置&利用智能语音信号&对输入的外界智能语音

信号自动控制指令&对翻译机器人进行语音信号采集和记

录&使用
ZG8AGV"#"'V

软件向翻译机器人发送控制指令&

根据实验设计和设定的参数&进行测试实验%

FEF

!

实验结果

在该工厂内&随机选择一个翻译机器人&利用本文系

统采集该翻译机器人的外界智能语音信号&采集结果如图
(

所示%根据图
(

可知&本文系统可有效采集翻译机器人的

外界智能语音信号&该外界智能语音信号在
"M

左右之后&

振幅的波动情况较为稳定&大概在
#<(

!

"M

之间时&该外

界智能语音信号的振幅较小%实验证明)本文系统具备翻

译机器人的外界智能语音信号采集的可行性%这是因为本

文系统采用运算放大器对输入的外界智能语音信息进行放

大处理%通过语音信号采集与编码单元&采样与编码处理

放大后的语音信号%

为进一步验证本文系统的有效性&将文献 '

&

(系统和

图
(

!

外界智能语音信号采集结果

文献 '

(

(系统作为对比对象&以系统运行时间为测试指

标&对比结果如表
"

所示%根据表
"

可知&本文系统的系统

运行时间最短为
&<(M

&文献 '

&

(系统的系统运行时间最短

为
'&<"M

&文献 '

(

(系统的系统运行时间最短为
'$<(M

&

对比两种文献系统可知&本文系统的系统运行时间较短%

这是因为本文系统通过时钟发生器&为智能语音采集模块

提供时钟信号&确保该模块内各单元的时钟信号能够同步&

时钟发生器可降低智能语音信号采集过程中的高频干扰&

提升智能语音采集模块的性能%

表
"

!

系统运行时间对比结果
M

迭代次数 本文系统 文献'

&

(系统 文献'

(

(系统

'# &!( '&!" '$!(

"# .!$ "$!& ")!(

%# '#!( %#!' %%!'

$# ')!' $$!& $$!-

&# ".!$ &$!( &)!'

(# %$!& (&!( ()!$

)# $$!( )'!' )%!%

.# $)!& .$!$ .$!"

-# &(!% -$!( -$!)

'## ($!) '#$!( '#(!.

为进一步验证本文系统的自动化控制效果&以系统响

应速度为测试指标&分析结果如图
)

所示%

图
)

!

翻译机器人自动控制效果

根据图
)

可知&本文系统的响应速度在
''L

-

M

左右&

文献 '

&

(系统和文献 '

(

(系统的响应速度分别在
"#L

-

M

和
'.L

-

M

左右&相比两种文献系统&本文系统的响应速度

!
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基于智能语音的翻译机器人自动化控制系统设计
#

'#)

!!

#

较快&说明本文系统的自动控制效果较优%这是因为本文

系统设计的单片机结构中实时时钟通过振荡器抑制高频干

扰&由锁相环放大语音信号频率&提升语音信号纯度%

分析基于智能语音的翻译机器人自动化控制系统的控

制效果&通过控制误差显示系统性能&具体实验结果如表
%

所示%根据表
%

可知&本文系统的控制误差最小为
&<'i

&

文献 '

&

(系统的控制误差最小为
'&<%i

&文献 '

(

(系统

的控制误差最小为
'$<$i

&对比两种文献系统可知&本文

系统的控制误差较小%这是因为通过基于非均匀最小分类

错误准则的深度学习关键词检测方法&在语言文本内&提

取关键词&作为翻译机器人的自动控制指令%

为进一步分析本文系统的翻译机器人自动化控制效果&

以
X>P?

值为测试指标&将文献 '

&

(系统和文献 '

(

(系

统作为对比对象&对比结果如图
.

所示%

表
%

!

控制误差对比结果
i

迭代次数 本文系统 文献'

&

(系统 文献'

(

(系统

'# &!( '&!% '$!$

"# &!$ "$!& ")!(

%# &!( %#!' "%!'

$# &!' "$!" "$!-

&# &!% "$!( ")!(

(# &!& "&!% ")!$

)# &!" "'!' "%!)

.# &!' "$!) "$!"

-# &!% "$!( "$!&

'## &!) "$!( "(!.

图
.

!

X>P?

值对比结果

从图
.

可以看出&本文系统控制后&

X>P?

值最高达

到了
$"<)&

%而其他两种系统经过验证&

X>P?

值最高分别

为
%%<'&

*

%'<"&

%综上所述&提出将智能语音技术&融入

到翻译机器人自动化控制设计中&使得
X>P?

值提升了

-<(

*

''<&

&极大提升了翻译译文质量%这是因为本文系统

在人机语音交互模块的应用程序内&设置翻译机器人自动

控制语音信号识别的事件通知机制&用于分配语音信号识

别事件至指定窗口%

为了更加直观对比本文系统*文献 '

&

(系统和文献

'

(

(系统的运动平稳性&姿态角变化趋势与姿态角偏移峰

值具体如表
$

所示%

表
$

!

机器人运动性能对比实验结果

系统名称
机器人平均

速度-
L

-

M

翻滚角偏移

峰值-
NGU

俯仰角偏移

峰值-
NGU

偏航角偏

移峰值-
NGU

本文系统
#!(" #!'% #!') #!'$

文献'

&

(系统
#!$& #!"" #!&( #!%)

文献'

(

(系统
#!&( #!"% #!"( #!""

由表
$

可知&不同控制系统对翻译机器人的表现性能

有所不同&本文系统控制的翻译机器人平均速度提高了约

#<#(

-

L

-

M

&较文献 '

&

(系统和文献 '

(

(系统控制的翻译

机器人姿态角偏移峰值分别减少约
#<#-NGU

*

#<#-NGU

*

#<#.NGU

%因此&本文系统控制的翻译机器人具有良好的控

制效果%这是因为本文系统采用
,NHG8H14M8G43H

函数&根据

语音信号识别对象&构造一个语法规则对象&再使用
>@GU7

,LUYN@LY6AH

函数&在单片机预处理后的语音信号内装载

相应的语法规则%

FEG

!

实际验证结果

为了进一步验证本文自动化控制系统在翻译机器人上

的控制效果&选用上述某工厂生产的一台翻译机器人进行

测试&选用
I:,''>#.[P

语音传感器&实验选取
\1I:#(

作为开发集&共计
'#

个测试集&将测试集的控制准确率作

为衡量自动化控制效果的重要指标%对比本文自动化控制

系统应用前后的对比结果&具体如表
&

所示%

表
&

!

应用前后控制准确率对比结果
i

测试集 应用前 应用后

' .&!% -&!(

" .$!& -&!$

% .#!' -&!(

$ .$!" -&!'

& .$!( -&!%

( .&!% -&!&

) .'!' -&!"

. .$!) -&!'

- .$!( -&!%

'# .$!( -&!)

由表
&

可知&当测试集为
'#

时&应用本文系统后的控

制准确率达到
-&<)i

&而应用前的控制准确率为
.$<(i

&

表明在实际应用过程中&应用本文系统后具有更高的控制

准确率%综合分析可知&本文系统对翻译机器人自动控制效

果更佳&可在翻译领域进行大力推广和应用%

分组别记录下本文系统与文献 '

&

(系统和文献 '

(

(

系统动作过程&选取翻译机器人控制系统的能耗节省率*

!
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!!

#

消息延迟率及轨迹误差率等作为关键衡量参数&得到不同

翻译机器人控制系统试验数据监测对比情况&如表
(

所示%

表
(

!

不同翻译机器人控制系统试验数据监测对比
i

监测参数 本文系统 文献'

&

(系统 文献'

(

(系统

能耗节省率
'#!$# (!)# (!-#

传输成功率
-(!.# .$!&# .)!(#

消息延迟率
'!(# &!'# (!'#

网络稳定率
-.!'# -$!"# -$!-#

轨迹误差率
"!)# )!(# (!.#

由表
(

可知&经智能语音信号应用&本文系统的能耗

节省率相比文献 '

&

(系统和文献 '

(

(系统分别提升了

%<)#i

*

%<&#i

&消息延迟率相比文献 '

&

(系统和文献

'

(

(系统分别降低了
%<&#i

*

$<&i

&轨迹误差率相比文献

'

&

(系统和文献 '

(

(系统分别降低了
$<-#i

*

$<'#i

&传

输成功率相比文献 '

&

(系统和文献 '

(

(系统分别提升了

'"<%#i

*

-<"#i

&

网络稳定率相比文献 '

&

(系统和文献 '

(

(系统分别

提升了
%<-#i

*

%<"#i

%各项参数指标符合预期&验证了

翻译机器人控制系统设计的可行性%

G

!

结束语

在对外交流与合作中&会包含各种语言类型的文本&

翻译机器人可实现各种语言间的无障碍交流&为加快翻译

效率&设计基于智能语音的翻译机器人自动化控制系统&

利用智能语音信号&对输入的外界智能语音信号自动控制

指令&进行语音信号采集$通过单片机处理转换后的数字

信号&并识别自动控制指令&当识别成功时&便启动自动

化控制电路$通过人机语音交互模块&识别语音信号&得

到语言识别结果&并转换成语言文本&基于非均匀最小分

类错误准则的深度学习关键词检测方法&在语言文本内提

取关键词&作为翻译机器人的自动控制指令&合理自动化

控制翻译机器人&提升翻译结果的精度与连贯性&为各国

间的交流与合作提供便利%经实验验证&本文系统具备翻

译机器人的外界智能语音信号采集的可行性&系统运行时

间较短&自动控制效果较优&控制误差较小&使得
X>P?

值提升了
-<(

*

''<&

&极大提升了翻译译文质量&具有较高

的控制准确率%在未来的发展中&将集中在提高翻译准确

度和语义理解能力*支持更多语种和领域*实现实时翻译

和即时通信*跨平台和多设备支持以及提供个性化和智能

化服务等方面%这些发展方向将进一步推动翻译机器人的

应用和普及&提升跨语言交流的便利性和效率%
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