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Resumen: Las investigaciones sobre la evaluacién de los sistemas de Buisqueda de
Respuestas (BR) s6lo se han centrado en la evaluacién de la precision de los mismos.
En este trabajo se desarrolla un procedimiento matematico para explorar nuevas
medidas de evaluacion en sistemas de BR considerando el tiempo de respuesta.
Ademas, hemos llevado a cabo un ejercicio para la evaluacién de sistemas de BR
en la campana CLEF-2006 usando las medidas propuestas. La principal conclusién
es que la evaluacién del tiempo de respuesta puede ser un nuevo escenario para la

evaluacién de los sistemas de BR.
Palabras clave: Evaluacion, Busqueda de Respuestas

Abstract: Previous works on evaluating the performance of Question Answering
(QA) systems are focused in the evaluation of the precision. Nevertheless, the im-
portance of the answer time never has been evaluated. In this paper, we developed a
mathematic procedure in order to explore new evaluation measures in QA systems
considering the answer time. Also, we carried out an exercise for the evaluation of
QA systems within a time constraint in the CLEF-2006 campaign, using the propo-
sed measures. The main conclusion is that the evaluation of QA systems in realtime
can be a new scenario for the evaluation of QA systems.
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1. Introduccion estudio de la RI y proveer de la infraestruc-
tura necesaria para una evaluacién robusta
de las metodologias de la recuperacion tex-
tual. Este modelo ha sido usado por el Cross-
Language Evaluation Forum (CLEF?) en Eu-
ropa y por el National Institute of Infor-
matics Test Collection for IR Systems (NT-
CIR?) en Asia, los cuales investigan el pro-
blema de la recuperacién multilingiie. Desde
1999, TREC tiene una tarea especifica para
la evaluacién de sistemas de BR (Voorhees
y Dang, 2005). En las competiciones CLEF
(Magnini et al., 2006) y NTCIR (F. et al.,
2002) se han introducido también la evalua-
cién de los sistemas de BR. Esta evaluacién
consiste en localizar las respuestas a un con-
junto de preguntas en una coleccién de docu-
mentos, analizando los documentos de forma
automatica.

El objetivo de los sistemas de Busqueda
de Respuestas (BR) es localizar, en colec-
ciones de texto, respuestas concretas a pre-
guntas. Estos sistemas son muy utiles pa-
ra los usuarios porque no necesitan leer to-
do el documento o fragmento de texto pa-
ra obtener la informacién requerida. Pregun-
tas como: ;Qué edad tiene Nelson Mande-
la?, o 5Quién es el presidente de los Estados
Unidos?, ;Cuando ocurrié la Segunda Gue-
rra Mundial? podrian ser contestadas por es-
tos sistemas. Los sistemas de BR contrastan
con los sistemas de Recuperacion de Informa-
cién (RI), ya que estos ultimos tratan de re-
cuperar los documentos relevantes respecto a
la pregunta, donde la pregunta puede ser un
simple conjunto de palabras clave (ej. edad
Nelson Mandela, presidente Estados Unidos,

Segunda Guerra Mundial,...).

La conferencia anual Texzt REtrieval Con-
ference (TREC!), organizada por el Natio-
nal Institute of Standards and Technology
(NIST), tiene como objetivo avanzar en el

"http://trec.nist.gov

ISSN: 1135-5948

En estas evaluaciones, los sistemas tienen
hasta una semana para responder al conjun-
to de preguntas. Esto es un problema en la
evaluacién de sistemas de BR porque nor-

2http:/ /www.clef-campaign.org
3http:/ /research.nii.ac.jp/ntcir
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malmente son muy precisos, pero a la vez
muy lentos, y esto hace muy dificil la com-
paracién entre sistemas. Por esta razoén, el
objetivo de este trabajo es aportar un nuevo
escenario para la evaluacién de sistemas de
BR con restriccion de tiempo.

Este articulo esta organizado de la siguien-
te forma: la seccién 2 describe la evaluacion
de los sistemas de BR en el CLEF-2006. La
seccién 3 presenta una nueva propuesta de
medidas de evaluacion para sistemas de BR.
La seccién 4 describe el experimento llevado
a cabo en el CLEF-2006 dentro del contexto
de la BR. Finalmente, la seccién 5 aporta las
conclusiones y el trabajo futuro.

2. FEvaluacion de sistemas de BR
en CLEF-2006

El objetivo en la tarea de BR en el CLEF
es promover el desarrollo de los sistemas de
BR dotando de una infraestructura para la
evaluacién de estos sistemas. Esta tarea tie-
ne un creciente interés para la comunidad
cientifica. En esta seccién nos hemos centra-
do en describir los principales elementos de
la tarea principal de BR en el CLEF-2006.
Para més informacién consultar (Magnini et

al., 2006).

2.1. Coleccion de preguntas

El conjunto de preguntas estaba formado
por 200 preguntas, de las cuales 148 eran pre-
guntas de tipo factoid, 42 de tipo definition
y 10 de tipo list.

» Una pregunta factoid realiza la consul-
ta sobre hechos o eventos. Por ejemplo,
sCudl es la capital de Italia?. Se con-
sideraron 6 tipos de respuesta esperada
para estas preguntas: PERSONA, TEM-
PORAL, LOCALIZACION, ORGANI-
ZACION, MEDIDA y OTRAS.

= Las preguntas de tipo definition requie-
ren infomacion sobre definiciones de gen-
te, cosas u organizaciones. Un ejemplo de
pregunta de este tipo podria ser: ; Quién
es el presidente de Espana?. Los tres ti-
pos de respuesta para preguntas de ti-
po definicién estdn divididos en: PER~
SONA, ORGANIZACION, OBJECTO
y OTROS.

» Una pregunta de tipo list requiere infor-
macién de diferentes instancias de gente,
objetos o datos, como Lista los paises de
Europa de Este.
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Fueron introducidas 40 preguntas con
restriccién temporal para los diferentes ti-
pos de preguntas (factoid, definition y list).
Concretamente, fueron introducidas tres ti-
pos de restricciones temporales: FECHA,
PERIODO y EVENTO. ;Quién gand el Pre-
mio Nobel de la Paz en 1992% es un ejemplo
de pregunta con restriccion de FECHA.

Adem4s, hubieron varias preguntas que no
tenian respuesta dentro de la coleccion. Estas
respuestas son llamadas NIL. La importancia
de éstas es porque los sistemas deben detectar
si hay respuesta dentro de la coleccién y sino
devolver la respuesta de tipo NIL.

Los participantes tuvieron una semana pa-
ra enviar los resultados. Esto significa que los
sistemas pueden ser muy lentos, lo cual no es

una caracteristica deseable para los sistemas
de BR.

2.2.

Las respuestas devueltas por cada partici-
pante fueron manualmente juzgadas por ase-
sores nativos. En particular, cada idioma se
coordiné por un grupo de asesores. Cada res-
puesta fue juzgada como: R (correcta) si la
respuesta era correcta y estaba soportada por
los fragmentos de texto devueltos, W (inco-
rrecta) si la respuesta no era correcta, X (ine-
xacta) si la respuesta contenia menos o més
informacién de la requerida por la pregunta
y U (no soportada) si los fragmentos de texto
no contenian la respuesta, no fueron incluidos
en el fichero de respuestas o no provenian del
documento correcto.

2.3.

Las respuestas fueron evaluadas principal-
mente usando la medida de evaluacion: ac-
curacy. También, se consideraron otras me-
didas: Mean Reciprocal Rank (MRR), K1 'y
Confident Weighted Score (CWS).

r
accuracy = —
n

Evaluacién de las respuestas

Medidas de evaluacion

(1)

La medida accuracy se define como la pro-
porcion de respuestas correctas sobre el total
de preguntas. Solamente se permite una res-
puesta por pregunta. Esto se obtiene con la
férmula (1), donde r es el niimero de respues-
tas correctas devueltas por el sistema y n es
el nimero total de preguntas. Esta medida ha
sido usada desde el CLEF-2004. La principal
razén del uso de esta medida es porque nor-
malmente sélo se evalud una respuesta por
pregunta.



Evaluacioén de Sistemas de Busqueda de Respuestas con restriccion de tiempo

MRR =2 f: ! 2)
q = fari

En la conferencia QAQCLEF-2003, se
usé la medida MRR, ya que en esa ocasién
se permitieron 3 respuestas por pregunta. En
cambio, este ano se ha usado como medida
adicional Unicamente para evaluar los siste-
mas que devuelven més de una respuesta por
pregunta. Esta medida asigna el valor inverso
de la posicién en la que la respuesta correcta
fue encontrada, o cero si la respuesta no fue
encontrada. El valor final es la media de los
valores obtenidos para cada pregunta. MRR
asigna un valor alto a las respuestas que estan
en las posiciones mas altas de la clasificacion.
Esta medida esta definida con la férmula (2),
donde ¢ es el nimero de preguntas y far; es
la primera posicion en la cual una respuesta
correcta ha sido devuelta.

Los sistemas de BR devuelven las respues-
tas sin un orden establecido (simplemente se
usa el mismo orden que en el conjunto de pre-
guntas), aunque es opcional, algunos pueden
asignar a cada respuesta un valor de confian-
za (entre 0 y 1). Este valor se utiliza para
calcular dos medidas adicionales: CWS' y K1.
Estas medidas tienen en cuenta la precision y
la confianza. De cualquier forma, la confianza
es un valor opcional que sélo algunos sistemas
de BR asignan, y solamente estos sistemas
podrian ser evaluados con estas medidas. Pa-
ra m&s informacién consultar (Magnini et al.,
2006).

2.4. Limitaciones de las actuales

evaluaciones en BR

En la actualidad, hay varios aspectos en
las evaluaciones de los sistemas de BR que
podrian ser mejorados: (1) los participantes
tienen varios dias para responder a las pre-
guntas, (2) el tiempo de respuesta no se eva-
lud, esto causa que los sistemas tengan un
buen rendimiento, pero que sean sistemas de-
masiado lentos, y (3) la comparacién entre
sistemas de BR puede ser dificil si tienen dife-
rente tiempo de respuesta. En consecuencia,
el analisis del rendimiento involucra la eva-
luacién de la eficiencia y de la eficacia de los
sistemas de BR.

La motivacién de este trabajo es estudiar
la evaluacion de los sistemas de BR con res-
triccion de tiempo. Concretamente, hemos
propuesto nuevas medidas de evaluacion que
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combinan la precision y el tiempo de respues-
ta de los sistemas. Para evaluar el tiempo de
respuesta de los sistemas, hemos llevado a ca-
bo un experimento en el CLEF-2006 aportan-
do un nuevo escenario para comparar siste-
mas de BR. Observando los resultados obte-
nidos por los sistemas, podemos argumentar
que este es un prometedor paso para cambiar
la direccién en la evaluacién de los sistemas

de BR.

3. Nuevas aprorimaciones sobre
la evaluacion de los sistemas
de BR

El problema mencionado anteriormente
puede ser reformulado de forma matemaética.
Consideramos que la respuesta de cada sis-
tema S; puede ser caracterizada en este pro-
blema como un conjunto de pares de nimeros
reales ordenados (x;,t;). El primer elemento
de cada par representa la precisién del siste-
ma y el segundo la eficiencia. De este modo, la
tarea de BR puede ser representada geométri-
camente como un conjunto de puntos locali-
zados en un subconjunto D C R2. Nuestro
problema puede ser solventado aportando un
método que permita ordenar los sistemas S;
de acuerdo a un criterio prefijado que valo-
re tanto la precisién como la eficiencia. Este
problema es de la misma naturaleza que otros
problemas tratados en la Teoria de Decision.

Una solucién a este problema puede ser
obtenido introduciendo un preorden total, a
veces referido como quasiorden, en D. Una
relacion binaria = en un conjunto D es un
preorden total si es reflexivo, transitivo y si
dos elementos (cualesquiera) de D son com-
parables entre si. En concreto, podemos defi-
nir un quasiorden en D con la ayuda de una
funcién con dos variables de tiporeal f : D C
R? — I C R, de modo que: (a,b) < (c,d) <
f(a,b) < f(e,b), V(a,b), (¢,d) € D.

Nos referiremos a esta funcién como fun-
cién de clasificacion. Una de las ventajas de
este procedimiento es que la funcién de clasi-
ficacién contiene toda la informacién relativa
al criterio elegido para clasificar los distintos
sistemas S;.

Matemaéaticamente, todos los elementos
que estan situados en la misma posiciéon en
la clasificacién pertenecen a una misma cur-
va de nivel en la funcién de clasificacion. Es-
pecificamente, las curvas de iso-ranking estan
caracterizadas por todos los elementos de D
que completan la ecuacién f(x,t) = L, siendo
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L un nuimero real en la inversa de f, I.

El procedimiento de clasificacién propues-
ta para evaluar los sistemas en la tarea de
BR es de tipo ordinal. Esto significa que no
se debe hacer una conclusién sobre la diferen-
cia numérica absoluta sobre la diferencia de
los valores numéricos para dos sistemas en la
funcién de clasificacion. La tinica informacién
relevante es la posicién relativa en la clasifica-
cién de los sistemas en la tarea de evaluacién
de BR. De hecho, si consideramos una nue-
va funcion de clasificacién construida compo-
niendo la funcién de clasificacién inicial con
un estricto incremento de la funcién, el valor
numérico asignado a cada sistema cambiaré,
pero la clasificaciéon obtenida serd la misma
que inicialmente.

En la aproximacion desarrollada en este
articulo, la precisién x; del sistema .S; es cal-
culada con la medida de evaluacién Mean Re-
ciprocal Rank (MRR), de modo que z; €
[0,1]. La eficiencia se mide considerando el
tiempo de respuesta de cada sistema, de mo-
do que, tener un tiempo de respuesta pequeno
significa tener una buena eficiencia.

Para definir una funcién de clasificacién
realista, es necesario establecer algunos re-
quirimientos adicionales. Estas propiedades
estan basadas en el comportamiento intuiti-
vo que debe cumplir la funcién. Por ejemplo,
como aproximacién inicial, vamos a estable-
cer las siguientes condiciones:

1. La funcién f debe ser continua en D.

2. El limite superior de I se obtiene con
%1’1% f(1,t). En el caso que I no tenga

limite superior, tendremos %fr% f(1,t) =
+00.

3. El limite inferior de I se obtiene con

f(0,1).

La primera condicién se ha impuesto por
conveniencia matematica, aunque se podria
interpretar en términos de simplificacion de
argumentos. Cabe destacar que este requeri-
miento excluye la posibilidad que, si supone-
mos que dos sistemas estan en distintas po-
siciones en la clasificacién, una pequena va-
riacion en la precisiéon o la eficiencia, pueda
alterar los valores de la clasificacién. La se-
gunda condicién esté relacionada con el hecho
que, si suponemos un sistema definido por el
par (1,0) siempre deberia estar en la prime-
ra posicion en la clasificacién. Finalmente, la
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ultima condicién implica que el par (1,0) de-
beria estar en la tltima posicion.

3.1. Funcion de clasificacién

independiente del tiempo
(MRR,)

Como primer ejemplo de funcién de cla-
sificacién, consideramos M RRy(z,t) = z. El
preorden inducido por esta funcién es seme-
jante al orden lexicografico, a veces llamado
orden alfabético. Para esta funcién de clasifi-
caciéon tenemos que:

1. La funcién inversa de M RRy esté en el
intervalo [0, 1].

2. La funcién M RRy es continua en D.

3. lim MRRy(1,1) = 1.
4. MRRy(0,1) = 0.

De modo que, la funcién cumple las condi-
ciones establecidas previamente. Por otro la-
do, las curvas de iso-ranking de la funcién son
de la forma z = L, L € [0,1] cuya represen-
tacion es una familia de segmentos verticales
con una unidad de longitud (vedse la figu-
ra 1). El preorden construido por esta fun-
cién de clasificacién sélo valora la precisién
de los sistemas.

3.2. Funcion de clasificacién con

dependencia temporal inversa
(MRRT)

Como el primer ejemplo de funcién de
clasificacién no valora la eficiencia de los
sistemas, vamos a considerar la funcién
MRRT (x,t). Suponemos que en este caso la
funcién de clasificacién es inversamente pro-
porcional a la eficiencia (tiempo de respues-
ta) y directamente proporcional a la preci-
sion. En particular, esta funcién verifica las
siguientes propiedades:

1. La funcién inversa de M RRT esté en el
intervalo [0, +00).

2. La funcién M RRT es continua en D.

3. %in% MRRT(1,t) = 4o0.

4. MRRT(0,1) = 0.

Las curvas de iso-ranking asociadas a la
funcién son de la forma z = L, L € [0,1].
Geométricamente, estas curvas son una fa-
milia de segmentos que pasan por el punto
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(0,0) y con una pendiente de 1/L (vedse la
figura 2). De este modo, los sistemas con me-
jor eficiencia, es decir, un tiempo de respues-
ta pequeno, obtendran un mejor valor de x y
una posicion alta en la clasificacién. Asi mis-
mo, aunque la funcién de clasificacion es de
naturaleza ordinal, es deseable que la funcién
inversa este acotada entre 0 y 1, ya que esto
facilita su intuitiva representacion, condicién
que no se cumple por esta funcion.

3.3. Funcion de clasificacién

exponencial inversa con
dependencia del tiempo
MRRT,

Debido a las desventajas presentadas en
las funciones anteriores, hemos propuesto una
nueva funcion que también depende de la pre-
cisién y de la eficiencia del sistema, aunque
la eficiencia tiene un menor peso que la pre-
cisién en esta funcién. A continuacién, vamos
a introducirla:

2x

MRRTe(ZI;,t) = m,

(3)
siendo e’ la funcién exponencial de la eficien-
cia. Esta funcién cumple las siguientes condi-
ciones:

1. La inversa de M RRT, esté en el inter-
valo [0, 1).

2. La funcién M RRT, es continua en D.
3. %ir%MRRTe(I,t) =1.

4. MRRT,(0,1) = 0.

Las curvas de iso-ranking son de la forma
2z/(1+¢€') = L, L € [0,1), estando represen-
tadas en la figura 3. Si suponemos un sistema
ideal, es decir, que responde instantaneamen-
te (t = 0), entonces el valor de esta funcién
coincidiria con el valor de la funcién de pre-
cision. En cambio, la dependencia funcional
del tiempo modula el valor de la funciéon, de
modo que, cuando el tiempo incrementa, la
funcién decrece. De cualquier forma, esta de-
pendencia es mas suave que en la funciéon an-
terior. Ademds, si consideramos un sistema
S, unicamente obtendremos la misma clasifi-
cacién que él si consideramos sistemas cuya
precision y eficiencia varian en un rango par-
ticular, no sélo para un valor pequeno de la
precision.
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4. Fvaluacion en el CLEF-2006

Como se ha descrito anteriormente, noso-
tros consideramos el tiempo como parte fun-
damental en la evaluacién de los sistemas
de BR. En acuerdo con la organizacién del
CLEF, llevamos a cabo una tarea experimen-
tal en el CLEF-2006, cuyo objetivo era eva-
luar los sistemas de BR con una restricciéon
de tiempo. Este fue un experimento innova-
dor para la evaluacién de los sistemas de BR y
fue una iniciativa para aportar un nuevo esce-
nario en la evaluacion de los sistemas de BR.
El experimento sigue las mismas directrices
que la tarea principal, descrita en la seccién
2, pero considerando el tiempo de respuesta.

4.1.

En total, 5 grupos participaron en este
ejercicio experimental. Los grupos partici-
pantes fueron: daedalus (Espana) (de Pablo-
Séanchez et al., 2006), tokyo (Japén) (Whitta-
ker et al., 2006), priberam (Portugal) (Cassan
et al., 2006), alicante (Espana) (Ferrandez et
al., 2006) y inaoe (Mexico) (Judrez-Gonzalez
et al., 2006). Todos estos sistemas participa-
ron también en la tarea principal del CLEF-
2006 y tienen experiencia en investigacion en
sistemas de BR.

4.2.

En esta seccion se presentan los resultados
de la evaluacién de los 5 sistemas que parti-
ciparon en el experimento. Por un lado, se
presenta la precision y la eficiencia obtenida
por estos sistemas. Por otro lado, se presen-
tan las puntuaciones obtenidas por cada uno
de ellos con las diferentes medidas, las cuales
combinan la precisién y la eficiencia (presen-
tada en la seccién 2.3).

La tabla 1 muestra el resumen de los re-
sultados obtenidos con las diferentes medidas
de evaluacién (MRR, t, MRRT, M RRT.). Se
muestran todos los resultados en una sola ta-
bla para hacer mas facil la comparacién entre
las diferentes medidas. También se muestra la
posicién (pos) obtenida por cada sistema con
respecto a cada medida.

4.2.1.

Participantes

Evaluaciéon

Evaluacion de la precisiéon y
del tiempo de respuesta

La precision de los sistemas de BR fue eva-
luada en el experimento con la medida MRR
(ver la seccidn 2.3). Nosotros usamos esta me-
dida porque los sistemas enviaron tres res-
puestas por pregunta. La evaluacion de los
sistemas con esta medida se presenta en la
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Participante | MRR pos t pos | MRRT pos | MRR1, pos
daedalusl 0.41 1° | 0.10 4° 3.83 4° 0.38 1°
tokyo 0.38 2° | 1.00 6° 0.38 6° 0.20 6°
priberam 035 3° | 0.01 1° | 32.13 1° 0.34 2°
daedalus?2 0.33 4° | 0.03 3° 8.56 3° 0.32 3°
inaoe 0.3 5° | 0.38 5° 0.78 5° 0.24 4°
alicante 0.24 6° | 0.02 2° 16.23  2° 0.23 5°

Cuadro 1: Evaluacion de los resultados obtenidos con las diferentes medidas de evaluacién

tabla 1. Por otra parte, los tiempos de res-
puesta se midieron en segundos (tsec), aun-
que en la tabla se presenta el tiempo de res-
puesta (t) normalizado para cada sistema con
respecto a tmax, o tiempo de respuesta del
sistema menos rapido. Es decir, ¢ es igual a
tsec/tmax.

4.2.2. Evaluacién de los resultados

con MRR>

La evaluacién global de los sistemas de
BR, combinando precision y tiempo de res-
puesta con la medida M RRT» (ver seccién 3)
es la misma que usando sélo la medida MRR,
(ver seccién 1), porque esta medida valora
primero la precisién, y después valora el tiem-
po en el caso que la precisiéon sea la misma
entre varios sistemas. En este caso, como la
precision es distinta, los sistemas quedarian
ordenados por su MRR.

19 Tokyo @

Daedalus2
\ Alicajte ® | @Pti
0 0.1 0.2 0.3 0.

Figura 1: Comparativa de los resultados ob-
tenidos para cada sistema con la medida de
evaluacién M RRs (Preorden lexicogréfico).

Gréficamente, una curva de iso-ranking
contiene a todos los sistemas con el mismo
valor de MRR y cualquier valor de tiempo
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de respuesta. Es decir, el criterio para esta-
blecer la clasificacion es el mismo que la pre-
cisién obtenida para evaluar los sistemas de
BR. Las limitaciones de este procedimiento,
las cuales han sido argumentadas en este tra-
bajo, son claras si consideramos por ejemplo
los sistemas priberam y tokyo en la figura 1.
Podemos observar como tokyo esta en segun-
da posicién en el ranking y el sistema pribe-
ram esté el tercero. En cambio, la diferencia
en la precision de los dos sistemas es muy pe-
quena, 0.38 vs. 0.35, mientras que la eficiencia
del sistema priberam es mucho mejor que la
eficiencia del sistema tokyo. En consencuen-
cia, seria razonable que el sistema priberam
precediera al sistema tokyo. Esto es imposi-
ble con esta clase de medidas que son inde-
pendientes del tiempo.

4.2.3. Evaluaciéon de los resultados

con MRRT

La evaluacion de los sistemas con la medi-
da MRRT (ver la seccién 3) se presenta en la
tabla 1. También, para cada sistema se mues-
tra la posiciéon en la lista que ha obtenido con
esta medida.

Como podemos observar en la tabla, pribe-
ram obtuvo el mejor valor de MRRT (32.13)
con un ¢ de 0.01 y un MRR de 0.35. Ademas,
también se puede observar que la primera
prueba enviada por daedalus (daedalusl) ob-
tuvo el mejor MRR con 0.41, en cambio esta
prueba no fue la méas rapida (0.10). En conse-
cuencia, esta prueba obtuvo un bajo MRRT
(0.08). La segunda prueba enviada por dae-
dalus (daedalus2) obtuvo un MRR més bajo
que el anterior (0.33), en cambio obtuvo un
mejor ¢ (0.03), por esta razén esta segunda
prueba obtuvo un mejor MRRT que la pri-
mera prueba.

Graficamente, podemos ver los diferentes
valores obtenidos en la figura 2. Por ejemplo,
el sistema alicante, cuya presicién es 0.24 y ¢
es 0.02, estd en la misma posicion en la cla-
sificacién que priberam, siendo su precisién
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Figura 2: Comparativa de los resultados obte-
nidos por cada sistema con la medida de eva-
luacién M RRT en sus curvas de iso-ranking.

mejor (0.35). La posicién de cualquier siste-
ma en la clasificacién, puede ser igualada por
un sistema de menor precisién pero con una
mayor eficiencia, y en particular esto puede
ocurrir ain teniendo un valor pequeno en la
precision. Esto es una desventaja porque se
valora mucho la eficiencia de los sistemas y,
en nuestra opinion, el factor principal debe de
ser la precisién, aunque la eficiencia también
sea valorada.

4.2.4. Evaluacién de los resultados

con M RRT,

La medida de evaluacién MRRT, presen-
tada en la seccién anterior, fue usada en la
tarea de BR con restriccién de tiempo dentro
del CLEF-2006. Consideramos que esta me-
dida valora demasiado el tiempo, por lo tan-
to, hemos propuesto una medida alternativa
mas adecuada para la evaluacion de sistemas
de BR con restricciéon de tiempo. La nueva
medida, descrita en la secciéon 3, ha sido di-
sefiada para penalizar aquellos sistemas que
tienen un elevado tiempo de respuesta.

Como muestra la tabla 1, daedalus! y pri-
beram obtienen los mejores resultados con la
medida M RRT, (0.38 y 0.34 respectivamen-
te). La disminucién de resultados de pribe-
ram (de 0.35 a 0.34), en términos de MRR,
no es significativa porque tiene un tiempo de
respuesta muy pequenio (0.01), al igual que
alicante (de 0.24 a 0.23). En cambio, el va-
lor de M RRT, de daedalusl reduce su valor
de MRR en mayor grado (de 0.41 a 0.38),
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porque tiene un ¢ mas elevado (0.10) que los
anteriores. Finalmente, inaoe y tokyo han si-
do penalizados significativamente por tener
unos tiempos de respuesta muy elevados.
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Figura 3: Comparativa de los resultados obte-
nidos por cada sistema con la medida de eva-
luacién M RRT, en sus curvas de iso-ranking.

Graficamente, podemos comparar los dis-
tintos valores de M RRT, en la figura 3. Tam-
bién se puede observar en la figura que para
obtener la misma posicién en el ranking que,
p-€j. un sistema con una precisiéon de 0.4 y
un ¢ de 0.2, su precisién oscilard entre (0.36,
0.76) y su t variard entre 0 y 1 dependiendo
de su precisién. Estas caracteristicas hacen la
medida de evaluacion M RR1T, adecuada para
la evaluacion de sistemas de BR con restric-
cién de tiempo.

5. Conclusiones y trabajos
futuros

Principalmente, la evaluacién de sistemas
de BR ha sido estudiado en profundidad en
tres foros de investigacion: TREC, CLEF y
NTCIR. Aunque, en estos foros sélo se han
centrado en evaluar la precisién de los siste-
mas, y no se ha valorado su eficiencia (consi-
deramos el tiempo de respuesta como medida
de eficiencia) en ninguna ocasién. En la ma-
yor parte de los casos, los sistemas suelen ser
muy eficaces pero muy poco eficientes. Por
esta razén, hemos estudiado en este trabajo
la evaluacién de sistemas de BR valorando
también su tiempo de respuesta.

Para la evaluaciéon de los sistemas de
BR, hemos propuesto tres medidas (M RRq,
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MRRT, MRRT,) para evaluar los siste-
mas con restriccion de tiempo. Estas medi-
das estan basadas en la medida Mean Re-
ciprocal Rank (MRR) y el tiempo de res-
puesta. Como resultados preliminares, hemos
visto que M RRT» sélo valora la precision
y M RRT valora demasiado el tiempo. He-
mos solventado este inconveniente proponien-
do una nueva medida llamada M RRT,. Esta
medida combina el MRR y el tiempo de res-
puesta, penalizando a los sistemas que tie-
nen un tiempo de respuesta elevado. Cabe
mencionar, que estd basada en una funcién
exponencial. En conclusién, la nueva medida
MRR, permite clasificar los sistemas consi-
derando su precisién y su tiempo de respues-
ta.

Ademids, hemos llevado a cabo una tarea
en el CLEF-2006 para evaluar sistemas de
BR con restriccién de tiempo (siendo la pri-
mera vez que se organiza una evaluaciéon de
estas caracteristicas). Este experimento nos
ha permitido establecer los criterios para la
evaluacién de sistemas de BR en un nuevo es-
cenario. Afortunadamente, este experimento
fue recibido con una gran expectacion tanto
por los participantes, como por los organiza-
dores.

Finalmente, las futuras direcciones que va-
mos a seguir son: valorar otras variables como
el hardware de los sistemas, e insertar nuevos
parametros de control para poder dar mas
importancia a la precisién o a la eficiencia.
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