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DESCRIPCION
Sistemas y métodos para navegacion automatica de vehiculo con voz, no incorporados
Campo de la invencion

La presente invencion se relaciona en general con técnicas de navegacion de vehiculo, y en particular, con sistemas
y métodos para navegacion automatica de vehiculo con voz no incorporados.

Antecedentes de la invencion

Los sistemas de navegacion automotriz han estado disponibles durante numerosos afios y se disefian para guiar los
operadores de vehiculo a un destino especifico. Un inconveniente principal de los sistemas de navegacién
convencional se relaciona con los métodos de ingresar los destinos objetivos. Es bien conocido que ocurre
distraccion del conductor cuando el operador del vehiculo interactia con un teclado o una pantalla tactil mientras
maneja, de hecho, los usuarios tipicamente se frustraron con los factores humanos y el necesario aprendizaje
asociado para ingresar los destinos objetivo manualmente. Adicionalmente, los sistemas existentes le permiten a los
usuarios ingresar el destino mientras se maneja, lo que ha mostrado que origina distraccién del conductor. El ingreso
de una direccion o punto de interés (POI) al utilizar métodos manuales tipicamente requiere tiempo y concentracion
de parte del operador del vehiculo, y en particular, no se puede mirar el camino y manejar de manera segura. Existe
un litigio pendiente en desarrollo que se relaciona con la distraccién del conductor y el uso de sistemas de
navegacion mediante maneja.

Para la mayoria de los sistemas de navegacion interna o que se encuentran en el vehiculo, existen etapas
secuenciales que ocurren durante el uso. El proceso inicia con la interaccién del usuario donde el sistema de
navegacion determina primero la ubicacién de partida, usualmente de la informacién GPS. El destino del blanco se
ingresa tipicamente como una direccion, una interseccion de calles, o un punto de interés. Seria un avance
sustancial en la técnica administrar sistemas de reconocimiento de voz automaticos que manejen un menl
localizados en un centro de datos remoto que reconoceria los destinos blanco hablados mientras se utiliza
simultaneamente la informacion GPS transmitida desde el vehiculo sobre un enlace inalambrico a un centro de datos
remoto. También seria un avance significativo suministrar una interfaz de usuario por medio de voz que se disefie
para minimizar el tiempo de interaccion del operador del vehiculo y/o el tiempo de interaccién del operador del centro
de datos. Finalmente, seria un avance significativo si los destinos objetivo se pudieran determinar con una alta
confiabilidad y eficiencia al utilizar la combinacién de la tecnologia de automatizacion con voz de informacién GPS,
la ayuda del operador, y la ayuda del usuario para confirmar que es correcto el destino especificado. Cuando es
necesario, el operador se involucraria en determinar el destino objetivo que se ha hablado, y el operador del
vehiculo (el usuario) confirmaria que el destino hablado es correcto antes de que se involucre el operador del centro
de datos. Un reconocedor de habla automatico, contexto para hablar de alta calidad, e informacién GPS juegan cada
una un papel en el proceso final de determinar un destino objeto.

La WO 02/48650 divulga un sistema y un procedimiento para suministrar un servicio telefénico a un usuario con una
descripcion de la ruta a informacion acerca del objeto geogréfico, por ejemplo una compafiia, un tipo de compafiia,
una direccion o similar. El procedimiento incluye las etapas de que el usuario establezca una conexién por via de un
sistema de comunicacion, preferiblemente un sistema telefonico mévil, con un dispositivo de servicio de habla que
incluye un servidor de servicio de habla. El usuario establece/da un comando hablado al dispositivo de servicio
hablado, cuyo comando incluye una inquietud con relacion al tipo de objeto geogréfico. El dispositivo del servicio de
habla deriva, de uno a la base de datos conectada al sistema de comunicacion, la informacién relacionada con la
posicion asociada con dicho objeto, y presenta, mediante habla sintetizada, dicha informacion relacionada con la
posicion al usuario.

La US 2003/088359 divulga un método para suministrar informacion de navegacion a un usuario de terminal de
navegacion. El método le permite a la terminal ITS recibir informaciéon de navegacién de un centro de informacion
por via de un terminal de comunicacién movil y guia audiblemente la informacién de navegaciéon a un usuario. El
método comprende las etapas de transmitir informacion de posicion al centro de informacién por via de un canal de
voz y recibir la informacién de navegacion relacionada con la posicion predeterminada del centro de informacion por
via de un canal de datos.

La WO 03/079310 divulga un sistema que incluye una unidad localizada en el vehiculo y acoplada a una primera
red, un centro de informacién de trafico acoplado a una segunda red, y un servidor acoplado a la primera y segunda
redes. Se genera un plan de viaje de acuerdo con la informacién de navegacion, las coordenadas del vehiculo y la
informacién de solicitud de viaje recibida de la unidad, y la informacién del camino recibido del centro de informacion
de trafico. El plan de viaje se envia a la unidad para presentacion.
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La US2002156570 divulga un sistema de navegacion de un coche para informacion de trafico y otra informacion
requerida en un coche, requiriendo a un proveedor de servicio de distribucion de informacién la distribucién, la
informacién se compone de un dispositivo terminal en movimiento que se puede operar mediante voz que ingresa y
gue sale, un dispositivo de comunicacion, un servidor interactivo de audio que puede ingresar y sacar voz y datos,
esta conectado a un dispositivo externo y la Internet sobre la base de interacciones de audio por medio de un
proceso de reconocimiento de voz y un proceso de sintesis de voz, y ejecuta la transferencia de informacion, y uno o
una pluralidad de proveedores de servicios de distribucion de informacion conectados a la Internet para distribuir la
informacién tal como informacion de mapa e informacién de tréafico.

Sumario de la invencion

De acuerdo con esto, la presente invencién estd dirigida a un sistema y método para suministrar, o bajar la
informacién de navegacion desde una base de datos de un centro de datos remoto sobre un enlace inaldmbrico a un
vehiculo. La informacién suministrada seria en respuesta a unos destinos objetivo reconocidos por voz hablados por
el operador del vehiculo. El sistema de reconocimiento de voz estaria localizado en el centro de datos remoto. La
informacién suministrada, o bajada, podria ser el POI del destino objetivo, la interseccion de calle, o direccion. El
destino se determinaria a través de una interfaz de usuario con voz por medio de la cual cuatro componentes estan
involucrados en el proceso de automatizacion, que incluyen: tecnologia de voz, informacion GPS del vehiculo, el
operador del centro de datos, y el operador del vehiculo. La informaciéon suministrada, o bajada, podria ser la
informacién de la ruta para el POI del destino objetivo, o la direccion, determinada a través de la interfaz de usuario
con voz.

Las ventajas primarias del centro de datos remoto son la flexibilidad y la efectividad de costos. Se puede acceder a
datos precisos, actualizados y la cantidad de datos puede ser muy grande en razén de la tecnologia de memoria. En
razén a que la plataforma de informacion no estad incorporada, la aplicacion se puede modificar facilmente sin
cambiar ni el hardware ni el software del vehiculo. Tal flexibilidad permite la personalizacién del usuario y la
incorporacion de aplicacion, en el cual un numero de diferentes aplicaciones son accesibles a través de un menu
principal de voz. En términos de costos, los recursos de reconocimiento de voz que se basan en el servidor se
pueden compartir a través de un gran espectro de diferentes vehiculos. Por ejemplo, 48 canales de reconocimiento
de voz que se basan en servidor se pueden acomodar en mil vehiculos de manera simultanea.

Los requisitos de la tecnologia de voz para la invencidn incluyen texto a voz altamente inteligible, reconocimiento de
voz, n-mejores resultados de busqueda y niveles de confianza de reconocimiento asociada. El término “n-mejores
resultados de blusqueda” se refiere a un formato de salida de reconocimiento de habla comin que ordena por rango
las hipotesis de reconocimiento basandose en la probabilidad. El texto para hablar se utiliza para representar lo que
se reconocié automaticamente y se puede distinguir de la voz del operador del vehiculo. Una base de datos de
pronunciacién, también denominada como una base de datos fonética, es necesaria para las pronunciaciones
inteligibles correctas de los POI, ciudades, estados, y nombres de las calles. Para los casos en los cuales un
reconocimiento resulta no tener una alta calificacion de confianza, un registro de lo que se hablé es reproducido al
operador del vehiculo para confirmacion de que la representacion de habla, o archivo de onda de audio, es correcto
y reconocible por un humano, finalmente el operador del centro de datos. Por ejemplo, si un operador de vehiculo
dice una ciudad y estado, un nombre de calle, y un nimero de calle, entonces la aplicacion repite lo que se ha
hablado en una de tres maneras: una voz de ordenador pura (texto a habla), y una combinaciéon de una voz de
ordenador y la voz del operador del vehiculo, o solamente la voz del operador del vehiculo. En el Gltimo caso, el
operador del centro de datos escucharia el habla y determinaria la direccion al escuchar y observar las n-mejores
listas asociadas con cada parte de la direccién. En el caso anterior, el operador del centro de datos no estaria
involucrado o no se requeriria; el proceso seria completamente automatico. En el caso hibrido, el operador del
centro de datos escucharia una parte de lo que se hablé para determinar la direccién al escuchar y observar las n-
mejores listas asociadas con la parte de la direccion no reconocida de manera automatica. Seria tipico para el
operador escuchar o simplemente pinchar sobre la n-mejor seleccion que coincida con el componente de direccién
en cuestion. Digitar el componente de direccion se requeriria si la n-mejor lista no contiene el componente de
direccion correcto. Cuando se involucra, el operador del centro de datos puede seleccionar escuchar a cualquier
componente de la direccion. Se utiliza una estrategia similar para determinar un POI hablado.

Para la entrada del PO, la interfaz de usuario de voz se puede disefiar para capturar una categoria POI (por ejemplo
restaurante o ATM) y determinar si se desea la ubicacion mas cercana. Si es asi, se completa la tarea de ingreso del
destino hablado después de la confirmacién con una respuesta de “si”. Si no se desea el sitio mas cercano, una
respuesta de “no” se manifiesta y el operador del vehiculo se compele al decir el nombre del POI. De manera similar,
si no se reconoce la categoria, esta se registra y pasa al operador del centro de datos ademas del nombre del POI,
también grabado si no se reconocio, posterior a la confirmacion del operador del vehiculo de que la grabacion esta
correcta. Para la determinacion del POI, el GPS se puede utilizar para restringir la gramatica activa del POI
basandose en un radio especifico con relacién a la ubicacién de vehiculo.

Si el operador del vehiculo dice una categoria POl y un nombre POI entonces la aplicacion repite lo que se hablé en
una de tres formas: una voz de ordenador pura (texto a habla) una combinacion de voz de ordenador y la voz del
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operador del vehiculo, o exclusivamente en solamente la voz del operador del centro de datos. En el dltimo caso, el
operador del centro de datos escucharia todo lo que se hablé y determina el POI al escuchar y observar la n-mejor
lista asociada con la categoria y nombre del POI. En el anterior caso, el operador no estaria involucrado o no se
necesitaria; el proceso seria completamente automatico. En el caso hibrido, el operador del centro de datos
escucharia una parte de lo que se habld y determinaria el POI a través de escuchar y observar la n-mejor lista
asociada con cualquier categoria o nombre del POI. Seria tipico para el operador escuchar y simplemente pinchar
sobre la n-mejor seleccién que coincida con el componente del POI en cuestidn. Digitar el componente del POI se
requeriria si la n-mejor lista no contiene el componente POI correcto. Cuando se involucra, el operador del centro de
datos puede seleccionar escuchar cualquier componente del POI.

La invencion descrita pretende estar integrada con un sistema de navegacion a bordo capaz de procesar GPS en
tiempo real para suministro de ruta. El sistema de navegacion es una solucion hibrida en el caso optimizado por que
la ruta no se puede suministrar tan efectivamente en tiempo real desde un centro de datos remoto. Cuando
direcciones vez por vez se suministran directamente desde el centro de datos remoto la informacion GPS que
especifica la ubicacion del vehiculo puede perder sincronizacién con la posicion efectiva del vehiculo debido a
latencias en la comunicacion inalambrica entre el vehiculo y el centro de datos remoto. Por ejemplo, un indicativo
generado por el sistema (por ejemplo, instruccién de voltear) puede experimentarse demasiado tarde por el operador
del vehiculo lo cual resulta en una desviacion de la ruta. En resumen, la implementacion ideal utiliza tecnologia a
bordo que incluye informacion de GPS en tiempo real para suministrar direcciones vez a vez mediante la voz en el
ambiente del vehiculo.

Breve descripcion de los dibujos

Para un mas completo entendimiento de la presente invencion, y las ventajas de la misma, se hace referencia a la
siguiente descripcién tomada en conjunto con los dibujos que la acompafian, en los cuales:

La FIGURA 1A es un diagrama de bloque de un sistema de navegacion automatizada de vehiculo con voz, no
incorporado que efectla los principios de la presente invencion;

Las FIGURAS 1B-1E muestran un diagrama de flujo que ilustra las operaciones de navegacion de un vehiculo
automatizado con voz representativo implementado en el sistema mostrado en la FIGURA 1A.

La FIGURA 2 es un diagrama conceptual de una exhibicién de un centro de datos representativo adecuado para
implementar la ayuda del operador del centro de datos en reconocimiento del destino objetivo basandose en la
informacién de punto de interés (POI);

La FIGURA 3 es un diagrama conceptual de una exhibicion de un centro de datos representativo adecuado para
implementar la ayuda del operador del centro de datos en reconocimiento del destino objetivo basandose en la
informacién de ciudad y estado; y

Las FIGURAS 4 y 5 son diagramas conceptuales de exhibiciones de centros de datos representativos adecuados
para implementar la ayuda del operador del centro de datos en el reconocimiento del destino objetivo basandose en
la informacién de la ciudad, estado, y nombre de la calle.

Descripcion detallada de la invencion

Los principios de la presente invencién y sus ventajas se entenderan mejor al referirse a las realizaciones ilustradas
descritas en las FIGURAS 1-5 de los dibujos, en los cuales nimeros similares designan partes similares.

La FIGURA 1A es un diagrama de un sistema de navegacion automatico con voz, no incorporado que representa los
principios de la presente invencion. La FIGURA 1B es un diagrama de flujo de un procedimiento 100 que ilustra las
operaciones representativas del sistema 100, también representando los principios de la presente invencion.

En referencia a las FIGURAS 1A y 1B, cuando el operador del vehiculo 10 desea ingresar un destino objetivo con el
fin de recibir la guia de ruta, se inicia un enlace de comunicaciones inalambrico al centro de datos remoto 19 en el
bloque 101 del procedimiento 100. El proceso se podria iniciar de numerosas maneras, tal como hablar un comando
en el vehiculo o preferiblemente al presionar un botén. Se establece la comunicacion y el operador del vehiculo 10
pronuncia comandos en el micr6fono de manos libres 11, localizado en proximidad del operador del vehiculo 10, en
el bloque 102.

Los comandos hablados del operador del vehiculo pasan por el enlace inalambrico 25 a través del modulo de
comunicacioén inaldmbrico montado en el vehiculo 14, a través de la antena inalambrica montada en el vehiculo 15, a
través de la antena de la red inalambrica 16 y de la estacion base inalambrica de la red 17, a través de una de
muchas redes de comunicacién 18 y en el centro de datos 19. Desde el centro de datos, la unidad de
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reconocimiento de voz 20 interpreta el o los comandos hablados. Los comandos incluyen informacién con relacién a
la direccién, POI, o interseccion de calle. Para una entrada de direccion, se pueden mencionar primero la ciudad y el
estado.

La unidad de reconocimiento de voz 20 intenta, en el bloque 103 del procedimiento 100 de la FIGURA 1B, reconocer
el ingreso hablado en el blogue 104 crea una n-mejor lista de la hip6tesis superior donde n tipicamente no excede
cinco (esto es, la unidad de reconocimiento 20 genera hasta cinco representaciones de texto de posibles
combinaciones de ciudad/estado, cada una con una probabilidad asociada de reconocimiento correcta). A cada
hip6tesis de reconocimiento se le asigna una calificacion de confianza (probabilidad), en el bloque 105, que es
normalizada a 1. Si a la eleccion mas alta se le asigna una calificacién de confianza por encima de un umbral
especificado, en el bloque de decisién 106, el ingreso hablado se considera como reconocido, y el audio del habla
de texto a habla ingresado en el ordenador es reproducido al operador del vehiculo 10 (bloque 107) para
confirmacion (bloque 108). Si la confirmacion es positiva en el bloque 111, entonces en los bloques 113 y 114 se
genera una informacion de ruta automaticamente y se transmite a la unidad a bordo 13.

El audio de lo hablado se dirige a el o los parlantes del vehiculo 12 en un ambiente de manos libres. El operador del
vehiculo 10 responde en el micr6fono manos libres 11 a cada indicativo del sistema para especificar una direccion,
diciendo de esta manera una ciudad, estado, nombre de calle, y nimero de calle. El operador del vehiculo 10
escucha al o a los parlantes del vehiculo 12 para oir la direccidon de hip6tesis representada por el audio de lo
conversado que es 1) puramente generado por el ordenador, 2) puramente del operador del vehiculo 12, o 3) una
combinacién de los dos tipos de audio de lo hablado.

La voz generada por el ordenador, utilizada en el bloque 107 del procedimiento 100, solo ocurre para declaraciones
reconocidas (reconocimiento de la seleccidon superior con alta confianza). Los componentes del destino (ciudad,
estado, nombre de calle y nimero, POI, etc.) se identifican de otra forma auditivamente de manera individual en la
propia voz del operador del vehiculo 12 para confirmacién cuando la calificacion de confianza cae por debajo de un
umbral. En particular, si alguno, o aun todos los componentes de destino hablados por el operador del vehiculo
tienen calificaciones de confianza por debajo del umbral en el bloque 106 del procedimiento 100, entonces al menos
aquellos componentes con baja confianza son reproducidos al propietario del vehiculo en la propia voz del operador
del vehiculo en el blogue 109, para confirmacion en el bloque 110. Si el operador del vehiculo confirma la
reproduccion del bloque 109, entonces en el bloque de decision 112 el procedimiento 100 continua al bloque 115
para ayuda del operador del centro de datos para la determinacion del destino adecuado y la generacion de unas
guias de navegacion adecuadas.

De otro lado, cuando la primera confirmacién intentada produce un resultado negativo en el bloque 111 o en el
bloque 112 del procedimiento 100, se efectla la segunda reproduccion en el bloque 117 y la segunda confirmacion
del propietario del vehiculo se intenta en el bloque 118. Para el segundo intento de confirmacion, todos los
componentes del destino son reproducidos al operador del vehiculo. Una confirmacion positiva, en el bloque 118,
concluye la experiencia del usuario para el ingreso del destino, después de lo cual el operador se involucra en el
bloque 115, si es necesario. Se debe enfatizar que si el destino objetivo es dicho y grabado correctamente, no se
requiere repetir de nuevo por el operador del vehiculo 12; sin embargo, si el operador del vehiculo ain no confirma
los componentes de destino desde el segundo intento de confirmacion, entonces el procedimiento 100, por ejemplo,
regresa al menu principal y al operador del vehiculo se le solicita repetir el destino deseado en el bloque 102.

Es critico enfatizar que el operador del vehiculo 10 confirma que el archivo de onda de audio almacenado es preciso
antes de que se involucre la respuesta del operador del centro 23. Una confirmacién de si/no por via de una unidad
de reconocimiento de voz 20 se requiere para todos los destinos antes de que el operador del centro de datos 23 se
involucre, si es necesario. Si la confirmacion es negativa, otra eleccién de la n-mejor lista de entrada se selecciona
en el bloque 106, para reproduccion en el bloque 109 y se hace otro intento de confirmacion en el bloque 110.

La FIGURA 2 representa una captura de pantalla de muestra de una estacion de operador en vivo 22 que se disefia
para ayudar al operador del centro de respuesta 23, en el bloque 115 del procedimiento 100, a determinar un destino
objetivo. El ejemplo mostrado es para un POI especifico, que incluye la correspondiente categoria POI. La FIGURA
2 ilustra dos n-mejores listas, una para la categoria POl y una para el correspondiente POI. Las calificaciones de
confianza se listan luego en cada hipétesis de reconocimiento mostrada en las n-mejores listas, y sirve para indicar
la probabilidad relativa de que la frase que se pronuncié es la que se listd. Para la hip6tesis, “complejo deportivo”, el
nivel de confianza mostrado es de .67199999, que es significativamente mejor que el nivel de confianza para la
siguiente eleccién .01600000 (la frase de hipétesis hablada, “arrendamiento de coche”). Las dos casillas superiores
contienen texto que coincide con las primeras elecciones de las n-mejores listas. El texto contenido en las dos
casillas se puede modificar mediante o por el operador del centro de respuesta mediante una entrada de caracter 10
por caracter desde un teclado, al seleccionar la n-mejor entrada, también al utilizar un ratén (o teclado). A la derecha
de cada casilla estan los controles de audio (botones de radio) que permiten que los archivos de audio almacenados
sean reproducidos y escuchados por el operador del centro de respuesta 23.
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La capacidad del operador del centro de datos al reproducir las representaciones del archivo de fondo de audio de
los componentes del destino pronunciados es critica para el proceso completo. Para el ejemplo bajo consideracion,
existen dos componentes de destino: la categoria POI y el nombre POI. Si una frase diferente de la eleccién de voz
se selecciona de la n-mejor lista, entonces el texto en la casilla superior correspondiente cambia automaticamente.
En el ejemplo mostrado, si se selecciona una categoria POI diferente por el operador del centro de respuesta 23,
entonces una gramatica posterior diferente se puede activar; la n-mejor lista para la POI cambia y una nueva
eleccion superior se ingresa automaticamente en la casilla superior para el nombre del POI. Las calificaciones de
confianza para la nueva n-mejor lista serd muy diferente y se esperaria que fuera significativamente superior si el
archivo de onda de audio almacenado coincide con la entrada de gramatica. Para el ejemplo descrito aqui, el
operador del vehiculo dice una categoria de POI. La categoria se reconoce, y al operador del vehiculo se le solicita
si el mas cercano “complejo deportivo” es el destino deseado. Una respuesta positiva completa el ingreso de destino
en el lado de la interfaz de usuario por que la informacion del GPS para la posicion del vehiculo es todo lo que se
requiere para determinar la ruta en el bloque 113 del procedimiento 100. El GPS se utiliza como el punto de partida,
y el POl mas cercano se determina basandose en la seleccién de categoria y distancia.

La FIGURA 3 representa parte de una captura de pantalla de muestra de la estacion del operador en vivo 22 que se
disefia para ayudar a la respuesta del operador del centro 23, en el bloque 115 del procedimiento 100, al determinar
un componente del destino objetivo. El ejemplo mostrado es para una ciudad y estado especificos, e incluye la n-
mejor lista generada por la unidad de reconocimiento de voz 20 para la ciudad y estado que se pronuncié por el
operador del vehiculo 10. Las calificaciones de confianza se listan luego en cada hipétesis de reconocimiento
mostrada en la n-mejor lista y sirven para indicar la probabilidad relativa de que la frase que se ha pronunciado es la
que se listd. Para la hipotesis “Dallas Texas”, la calificacion de confianza mostrada es .96799999, que es
significativamente mejor que la calificacion de confianza para la siguiente mejor eleccion, .01899999 (la frase
pronunciada de hipoétesis, “Alice, Texas”).

En relacién de nuevo con la FIGURA 3, la casilla superior contiene texto que coincide con las primeras elecciones de
las n-mejores listas. El texto contenido en cada casilla se puede modificar por el operador del centro de respuesta
bien sea mediante una entrada de caracter por caracter desde el teclado, o al seleccionar una n-mejor entrada al
utilizar un raton. A la derecha de la casilla superior estan los controles de audio que le permiten a los archivos de
onda de audio almacenados ser reproducidos y escuchados por el operador del centro de respuesta 23. De nuevo,
la capacidad de reproducir las representaciones del archivo de onda de audio del destino de los componentes del
destino pronunciado es critico para el proceso completo. Si una frase diferente de la eleccién superior se selecciona
de la n-mejor lista, entonces el texto en la casilla superior correspondiente cambia automaticamente. El archivo de
onda de audio representa lo hablado suministrado por el operador del vehiculo 10 (en este caso, una ciudad y un
estado).

La FIGURA 4 representa otra captura de pantalla de la estacion del operador en vivo 22 que se disefia para ayudar
al operador del centro de respuesta 23 a determinar el destino objetivo. El ejemplo mostrado es para una ciudad,
estado, y nombre de calle especifico. La FIGURA 4 ilustra dos n-mejores listas, una para la ciudad y el estado y una
para el nombre de la calle. Las calificaciones de confianza se listan luego a cada hip6tesis de reconocimiento
mostrada en las n-mejores listas y sirven para indicar la probabilidad relativa de que la frase que se ha pronunciado
es la que se listd. Para la hipotesis “Winchester, California”, la calificacion de confianza mostrada es 0.18600000,
gue no es significativamente mejor que la calificacién de confianza para la siguiente mejor eleccion, 0.14499999 (la
frase hablada de hipétesis, “Westchester, California”). En referencia a la FIGURA 4, las dos casillas superiores
contienen textos que coinciden con las primeras elecciones de las dos n-mejores listas. El texto contenido en las dos
casillas se puede modificar por el operador del centro de respuesta bien sea en una entrada caracter por caracter
desde un teclado, o al seleccionar la n-mejor entrada, al utilizar un ratén (u otros medios). A la derecha de cada
casilla se encuentran los controles de audio que le permiten a los archivos de onda de audio almacenados ser
reproducidos y escuchados por el operador del centro de respuesta 23.

La capacidad de reproducir las representaciones del archivo de onda de audio de los componentes de destino
hablados es critica para el proceso completo. Para el ejemplo en consideracion, existen dos componentes de
destino: la ciudad/estado y el nombre de la calle. Si una hipétesis diferente de la eleccion se selecciona de la n-
mejor lista, entonces el texto en la casilla superior correspondiente cambia automaticamente. En el ejemplo
mostrado, si una ciudad/estado diferente se selecciona por el operador de centro de respuesta 23, entonces se
activa una gramatica posterior diferente; la n-mejor lista para el nombre de la calle cambia y la nueva seleccién
superior es ingresada automaticamente en la casilla superior para el nombre de la calle. La FIGURA 5 ilustra el
resultado que ocurre cuando “Lancaster, California” se selecciona por el operador del centro de respuesta 23. Las
calificaciones de confianza para la nueva n-mejor lista del nombre de la calle son muy diferentes, y la calle de
eleccién superior tiene una alta calificacion de confianza, .996, que es cercana a una coincidencia perfecta. Se
aprecia que la tarea del operador del centro de respuesta 23 para el ejemplo descrito aqui es: 1) escuchar el archivo
de onda de audio de la ciudad/estado, 2) seleccionar la ciudad/estado correcta, 3) escuchar el archivo de onda de
audio del nombre de la calle para confirmar que es correcto, 4) escuchar el archivo de onda de audio del nimero de
la calle para confirmar que es correcto (no ilustrado) y hacer cualquier correccidn de digitacion si se requiere antes
del suministro final para el procesamiento relacionado con la navegacion.
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El nivel de archivos de onda de audio capturados se puede normalizar al aplicar un control de ganancia automatico
digital para mejorar la inteligibilidad humana y la consistencia de la interfaz de usuario durante la reproduccion de
audio de los componentes de destino. El audio capturado puede servir para indicar la calidad de las condiciones de
la red al operador del vehiculo. El audio capturado le ensefia al operador del vehiculo como hablar en el micréfono y
lograr un reconocimiento 6ptimo.

Aunque la invencién se ha descrito en referencia a realizaciones especificas, estas descripciones no deben
interpretarse en un sentido limitativo. Diversas modificaciones de las realizaciones divulgadas, asi como
realizaciones alternativas de la invencién, seran aparentes para las personas expertas en la materia al hacer
referencia a la descripcién de la invencion. Los expertos en la materia deberian apreciar que la concepcion y la
realizacién especifica divulgadas pueden utilizarse de inmediato como base para modificar o disefiar otras
estructuras para llevar a cabo los mismo fines de la presente invencion. Los expertos en la materia también deberian
darse cuenta de que tales construcciones equivalentes no se apartan del alcance de la invencién segun lo expuesto
en las reivindicaciones adjuntas.
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REIVINDICACIONES
1. Un método para suministrar informacién de navegaciéon que comprende:

recibir en una interfaz de usuario de voz el habla (102) de un usuario de la interfaz de usuario de voz (11, 12, 14),
incluyendo el habla una completa direccion de destino que es en su totalidad al menos uno de:

un punto de interés de destino objetivo;

una interseccion de calle; y

un conjunto de direccion que incluye al menos un nimero de calle y un nombre de calle;
procesar el habla (102) en informacién de navegacién con voz;

procesar el habla (102) en informacién de navegacién con voz;

transmitir la informacién de navegacion con voz por via de un enlace inalambrico (25) a un centro de datos remoto
19);

analizar (103) la informacion de navegacion con voz con un sistema de reconocimiento de voz (20) en el centro de
datos remoto (19) para reconocer los componentes de la direccion de destino completa pronunciada por el usuario;
caracterizado por

generar (104) en el centro de datos remoto (19) una lista de los componentes reconocidos hipotéticos de la direccion
de destino completa listada por los niveles de confianza tal como se calculd para cada componente de la direccién
de destino completa analizada por el sistema de reconocimiento de voz (20);

desplegar la lista de los componentes reconocidos hipotéticos y los niveles de confianza en el centro de datos
remoto para hacer una revision selectiva por un operador humano del centro de datos (23);

seleccionar un conjunto de componentes hipotéticos reconocidos basandose en los niveles de confianza en la lista;
confirmar (111, 112) la precision del conjunto seleccionado de componentes hipotéticos reconocidos de la direccién
de destino completa por via de intercambios de voz interactivos entre el usuario y el centro de datos remoto (19) al
reproducir un audio hablado de texto a voz generado por ordenador al usuario para confirmacion;

determinar el destino desde componentes confirmados de la direccion de destino completa;
generar (113) la informacién de ruta al destino en el centro de datos remoto (19); y

transmitir (114) la informacién de ruta a la interfaz de usuario de voz desde el centro de datos remoto (19 ) por via
del enlace inalambrico (25).

2. El método de acuerdo con la reivindicacion 1, que comprende ademas llevar a cabo la etapa de confirmacion de
precision al:

transmitir una representacion generada por ordenador de al menos un componente hipotético reconocido de la
direccion de destino completa al usuario por via del enlace inalambrico (25); e

indicar al usuario por via del enlace inaldmbrico (25) a confirmar oralmente la precisién del componente de la
direccién de destino completa.

3. El método de acuerdo con la reivindicacion 1, que comprende ademas llevar a cabo la etapa de confirmacién de
precision al:

transmitir al menos un componente hipotético reconocido grabado de la direccién de destino completa pronunciada
por el usuario al usuario por via del enlace inalambrico (25); e

indicar al usuario por via del enlace inalambrico (25) a confirmar oralmente la precision del componente hipotético
reconocido de la direccién de destino completa.

4. El método de acuerdo con la reivindicaciéon 2, que comprende ademas llevar a cabo la etapa de confirmacion de
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precision al:

determinar (106) si un nivel de confianza de un componente hipotético reconocido esta por encima de un umbral
seleccionado; y

generar por ordenador una representacion del componente hipotético reconocido para transmision al usuario (10)
cuando el nivel de confianza esta por encima del umbral seleccionado.

5. El método de acuerdo con la reivindicacion 1, que comprende ademas llevar a cabo la etapa de determinacion de
destino al suministrar ayuda al operador humano del centro de datos (23) utilizando la lista desarrollada de los
componentes hipotéticos reconocidos y los niveles de confianza para reconocer la direccion de destino completa.

6. El método de acuerdo con la reivindicacion 1, que comprende ademas llevar a cabo la etapa de confirmacién de
precision al transmitir representaciones orales de los componentes hipotéticos reconocidos de la direccion de
destino completa al usuario (10), los componentes hipotéticos reconocidos de la direccion de destino completa
seleccionados de representaciones orales de porciones de la direccién de destino completa del grupo que consiste
en nimero de la direccién, nombre de la calle, ciudad, estado y punto de interés.

7. El método de acuerdo con la reivindicacién 6, que comprende ademas llevar a cabo la etapa de proporcionar
ayuda al operador al:

reproducir las representaciones grabadas de la direccion de destino completa pronunciada por el usuario (10) al
operador del centro de datos para analisis del operador del centro de datos; y

recibir informacion del operador del centro de datos (23) que identifica el destino, lo que comprende ingresar una
seleccion de la lista desplegada de los componentes hipotéticos reconocidos del operador del centro de datos.

8. El método de acuerdo con la reivindicacion 1, que comprende ademas llevar a cabo la etapa de generacion de
informacioén de ruta al generar informacion de ruta de la informacion del sistema de posicionamiento global recibida
por el centro de datos remoto desde la interfaz de usuario de voz.

9. Un sistema para suministrar informacién de navegacion que comprende:

una interfaz de usuario de voz (11, 12, 14) para procesar y transmitir por via de enlace inalambrico (25) el habla de
un usuario (10) de la interfaz de usuario de voz (11, 12, 14) incluyendo el habla (102) una direccion de destino
completa; y

un centro de datos (19) para procesar el habla (102) recibida por via del enlace inalambrico (25) en informacion de
navegacion con voz caracterizado porque el sistema es operable para:

efectuar procesamiento de reconocimiento de voz automatico sobre la informacién de navegaciéon con voz para
reconocer los componentes de destino de la direccion de destino completa;

confirmar los componentes de destino reconocidos a través de intercambios de habla interactivos con el usuario (10)
por via del enlace inalambrico (25) y la interfaz de usuario de voz al reproducir un audio del habla de texto a voz
generado por ordenador al usuario para confirmacion;

permitir de manera selectiva la intervencién del operador humano del centro de datos (23) para ayudar a identificar
los componentes de destino reconocidos seleccionados que tienen una confianza de reconocimiento por debajo de
un valor de umbral seleccionado; y

bajar informacién de navegacion perteneciente a la direcciéon de destino completa para la transmision a la interfaz de
usuario de voz derivada de los componentes de destino de reconocimiento confirmados.

10. El sistema de acuerdo con la reivindicacién 9, en el que el centro de datos (19) es operable ademas para bajar la
informacién de navegacién en respuesta a la informacién de posicion recibida de la interfaz de usuario de voz por
via del enlace inalambrico (25).

11. El sistema de acuerdo con la reivindicacion 9, en el que el centro de datos es operable ademas para:
generar (104) una lista de posibles componentes de destino que correspondan al habla (102) del usuario;
asignar una calificacion de confianza para cada uno de los posibles componentes de destino en la lista;

9
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determinar si un componente de destino posible con una mas alta calificacion de confianza tiene una calificacién de
confianza por encima de un umbral; y

generar por ordenador una representacion oral de la direccion de destino para la transmision a la interfaz de usuario
de voz (11, 12, 14) para confirmacién del usuario (10) de si la calificacién de confianza esta por encima del umbral.

12. El sistema de acuerdo con la reivindicacion 9, en el que el centro de datos (19) es operable ademas para:

determinar (106) que al menos uno de los componente de destino del habla del usuario tiene un valor de confianza
de reconocimiento por debajo de un umbral; y

reproducir (109) una grabacién en la voz del usuario (10) del al menos un componente de destino con el valor de
confianza de reconocimiento por debajo del umbral al usuario por via de la interfaz de usuario de voz (11, 12, 14)
para confirmacién.

13. El sistema de acuerdo con la reivindicacion 12, en el que el centro de datos (19) comprende ademas una
instalacion del operador del centro de datos (23) para reproducir los componentes del destino para ayudar a
identificar la direccion de destino completa.

14. El sistema de acuerdo con la reivindicacion 12, en el que el centro de datos (19) es operable ademas para
presentar una lista de posibles destinos listados por las calificaciones de confianza al operador del centro de datos
(23) para seleccién como la direccion de destino completa.

15. El sistema de acuerdo con la reivindicacion 14, en el que el centro de datos (19) es operable ademas para
permitirle al operador del centro de datos (23) variar un orden de los posibles destinos en la lista.

10
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