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怎么做好人工智能的交互



智能层

开放式BOT系统

强大的服务型对话

自有自由对话

VUI层

一流的交互

多模的输入输出

多语言支持

硬件层
全志/高通/MTK/CI

方案矩阵

离线人工智能，

低延时，安全

先进的人机交互

丰富的内容资源

好的人机交互系统
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远场拾音 自由对话 功能丰富
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ROOBO的人工智能方案 - ROSAI



麦克风阵列

多种麦克风排布方式、丰富的连接方式

排布方式
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信号处理特性

语音增强
1

2

3

4

5

增强语音信号能量，扩大拾音距离

多麦克风定向，解决鸡尾酒舞会问题

声源定位

消除混合声波干扰，提升语音识别的效果

混响消除

抑制干扰声波，抗环境干扰能力强

噪声抑制

消除自噪声，支持打断

回声消除



大动力：语音脑神经网络处理单元，

相当于数十个CPU核的超强NN并行计算能力

小块头：高集成度，小体积（9mm*9mm），低成本

低功耗：低于同类多核应用处理器芯片的二十分之一

离线人工智能
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输入

摄像头

横态
综合分析系统

人脸图象

手势图象

语音信息

一横／多模输入

多模态引擎

图象表达

语音表达

输出

屏幕输出

音响输出

控制设备
输出

信号表达

横态
表达系统

麦克风

各种传感器
触碰／温度／湿
度／光照／等等

AI多模态交互



Android/Linux/RTOS & 客户软件

第三方SDK
终端软件
交互界面

VUI GUI

ROOBO SDK

访问接入

第三方服务
平台Framework

第三方语音服务

第三方语义服务

第三方IoT服务

第三方流媒体服务

第三方应用服务

第三方通行证服务

通行证服务 设备管理 应用管理 长连接 …

第三方接入接口

AI云 IOT云 内容云 标准服务 定制服务
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data data data data data

模型数据、领域知识库、
用户数据

物联配置及数据、
用户数据

平台运营数据
应用运营数据

平台运营数据
应用运营数据

开发者、应用配置
及数据

ROSAI的架构
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ROSAI的开放性



ROSAI 技能
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ROSAI 知识定义
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