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Učenı́ neuronové sı́tě pro klasifikaci záměru hlasovým dialogem

Vladimı́ra Kimlová1

1 Motivace
Neuronové sı́tě jsou dnes dominantnı́m nástrojem pro mnoho úloh v oblasti strojového

učenı́ a umělé inteligence. Avšak pro dosaženı́ vysoké přesnosti řešenı́ dané úlohy je potřeba
velké množstvı́ anotovaných dat pro trénovánı́ sı́tě, což může být časově náročné a drahé.

2 Zpětnovazebnı́ hlasové učenı́
V rámci této práce byla vyvinuta metoda trénovánı́ neuronové sı́tě, která umožňuje lid-

skou interakci s trénovacı́m algoritmem v reálném čase. Tato metoda byla demonstrována na
jednoduché dopředné sı́ti pro klasifikaci záměru, která byla optimalizována pro použitı́ na
Raspberry Pi. Pro zprostředkovánı́ komunikace s uživatelem byla využita katedrálnı́ platforma
Speechcloud. Kromě toho byla využita modernı́ technologie Sentence Transformer sloužı́cı́
k převodu rozpoznaného vstupnı́ho textu na vektory reprezentujı́cı́ sémantickou informaci. Pro-
ces postupného učenı́ umožňuje sı́ti zlepšovat své klasifikačnı́ schopnosti a přizpůsobit se potřebám
uživatele. Přeučenı́ sı́tě se uskutečňuje velice rychle dı́ky transferu parametrů z již předtrénované
neuronové sı́tě na robustnı́m datasetu a fine-tuningem pouze poslednı́ plně propojené vrstvy.

Diagram na Obrázku 1 naznačuje propojenı́ jednotlivých stavebnı́ch bloků celé aplikace
a tok informacı́ mezi uživatelem a jednotlivými bloky. Běh všech skriptů v rámci Raspberry Pi
4B, je zajištěn pomocı́ softwarového frameworku ROS. Pro každou funkčnı́ část aplikace byl
vytvořen ROS balı́k.
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Obrázek 1: Propojenı́ jednotlivých částı́ v rámci celé aplikace
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3 Experimentálnı́ testovánı́
Následujı́cı́ experiment simuluje situaci opakovaného přeučovánı́ modelu na základě

zpětné vazby od uživatele. Testovacı́ a validačnı́ množina obsahovala 6 třı́d po 10 vzorcı́ch,
v rámci experimentu byly do trénovacı́ množiny iterativně přidávány nové vzorky. Na konci
každého kroku byl model přeučen.

Simulace proběhla pro scénář, kdy počátečnı́ trénovacı́ množina obsahovala 10 vzorků
pro 4 vybrané třı́dy z testovacı́ množiny. V prvnı́ch čtyřech krocı́ch bylo přidáno po jednom
vzorku do již naučených třı́d (trénovacı́, validačnı́ ani testovacı́ množina se tedy neměnila).
V dalšı́ch krocı́ch bylo přidáno po 5 vzorcı́ch do třı́d POZNEJ a POKYN. Nakonec byla zave-
dena ještě úplně nová třı́da CHAT a bylo do nı́ přidáno 6 vzorků.

Obrázek 2 znázorňuje iterativnı́ přidávánı́ vzorků v rámci výše zmı́něného scénáře. Červe-
nou barvou je znázorněn počet třı́d v testovacı́ch datech. Prvnı́ podgraf znázorňuje vývoj přesnosti
na testovacı́ch datech pro jednotlivé třı́dy, druhý podgraf zobrazuje počty trénovacı́ch vzorků
pro jednotlivé třı́dy. Vodorovná osa obou podgrafů zobrazuje počet aktuálnı́ch kroků – jejich
rozloženı́ je závislé na reálném čase na vodorovné ose v dolnı́ části. Na základě obrázku lze
identifikovat třı́dy, které nejvı́ce ovlivňujı́ výslednou přesnost a zaměřit se na ně při dalšı́m
tréninku modelu. V tomto přı́padě by to byla třı́da POZNEJ.
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Obrázek 2: Vývoj přesnosti pro jednotlivé třı́dy při iterativnı́m přidávánı́ vzorků

Tento experiment simuloval reálnou situaci, kdy je zapotřebı́ doplnit model o nové třı́dy.
S využitı́m předtrénované sı́tě lze takového rozšı́řenı́ dosáhnout velmi rychle. Cı́lem je však
zaručit, že se sı́t’ nesoustředı́ pouze na nové třı́dy a nezapomı́ná na již naučené informace (staré
třı́dy). Důležitým přı́nosem přı́stupu human-in-the-loop je možnost sledovat konkrétnı́ třı́dy,
které ovlivňujı́ úspěšnost klasifikace, a zaměřit se na ně v průběhu tréninku. Tento přı́stup po-
skytuje výhodu oproti opakovanému trénovánı́ na celém datasetu, protože umožňuje efektivnějšı́
vylepšovánı́ výkonu modelu.
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