Beagyazott intelligens rendszerek (vimim137) Vizs ga
2012. december 18. (90 perc, max. 20+20 pont)

Minden valaszhoz rovid, de attekinthet 6 indoklast is kériink, kivétel az IGAZ/HAMIS felelet  valasztds feladat!! A
vizsgén az elégségeshez a két anyagrészb 6l kilon-kilon el kell érni 40%-ot (8-8 pontot a 20-  20-bdl), a
kozepeshez 55%-ot (22 pont), a johoz 70%-ot (28 pon t), a jeleshez 85%-ot (34 pont)!!

Név (nyomtatott betlvel):............cooooiririic e, Kod:......oevvvnee,
ALATTAS: ...

1. Sorolja fel kontextus szempontjabol Aml kérnyezetben néhany relevans informaciot! (5 pont)
2. Miaz ambiens kérnyezetben térténé szabalyozas f6 problémaja? (5 pont)
3. Mit takar a memoria protézis fogalma? (5 pont)
4. MiaziHCI? A valaszat példakkal illusztralja! (5 pont)
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5. Az Allen Altal javasolt, id6intervallumokon alapul6é id6beli kdvetkeztetési rendszerben a kovetkezé
informéciokat gydijtottik eddig (ezek nem mindegyike all fenn biztosan, de nincs ennél tébb relacio a
csucsok kozt). Adja meg a minimum konzisztens cimkézést az abrén lathato esetre! (5 pont)

{s.} {f}

6. Adja meg a kovetkezd két szimbdlumsorozat legjobb megfeleltetését a megfeleltetési (alignment)
algoritmus segitségével, ha a rés bintetése -1, a meg nem felelés blintetése -3, a megfelelés jutalma
+2! (5 pont)

Szimbolumsorozat 1: FTGTGG
Szimbdélumsorozat 2: GGFGF

(A numerikusan végigszamolt helyes végeredmény esetén lehet megkapni a teljes pontszamot!)

7. 3 egymast kizaré elemi eseményiink van (E1, E2, E3), és két szenzor jelét fuzionaljuk. Az altalunk kezelt
események a tablazatban lathatok, az egyes szenzorok altal hozzajuk rendelt bizalomtdmeggel egyditt.

Esemény {&} | {E2} {Es} {E; Es} | {E1,Es} {E1,E;, E3}
Bizalomtomeg

(mass of prob.) #1 0,7 0,02 0,05 0,03 0,1 0,1
Bizalomtomeg 0.1 07 0,05 0,01 0,04 01

(mass of prob.) #2

Rajzolia fel az m(©)=m{ E, E, B}) és az m({E})fuzionalt bizalomtémeg értékét — az Inakagi

egyesitett kombinacios szabdly alapjan — k fliggvényében egy k6zos diagrambal Jeldljon be legalabb 3-3
pontos értéket a diagramba! (5 pont)

8. Ismertesse a Minimum Description Length elven alapulé fontos epizéd felismerési eljarast! (5 pont)

J6 munkat!



A Dempster-Shafer elmélet alapjan kidolgozott szenzorfiziés képletek

Egy szenzor régi és Uj mérési eredményeinek fuzidja Két szenzor jelének fuzidja:
> Mregi(A) iy (B) ) > m® (A)in (8)
m(C) — _AnB=C m (C) — _AnB=C
1- Y Myqi(A)Ony (B) 1- Y m®(A)m@ (B)
AnB=0 AnB=0
Yager szabaly:
qC)= Y nf(Aon?( g OC -re, amelyreC0© és C#0
AnB=C
q0) = YmP(A)m@(B)20 és q(©)=mY(0)m?(e)
AnB=0

a(©)=a'(e)+q(0)

ezek utan az m(Y9®)(C), ni 299 (@) az 6sszegik 1-re valé normalasaval ( ha ez sziikséges)
adddik

Inakagi egyesitett kombinacios szabalya:

q(C)= > m®(A)in®(B) [C -re, amelyreC 0 ©

AnB=C

a0 = Y mP(A)m@(B)=0
AAB=0

mg (©) = [1+ k 1(0)] 1(©) + [1+ k 5(0) - k] (0)

me (C) = [1+ k (0)] m(C) [IC -re, amelyreC#0 és C#O
1

1-q(0)-a(©)

Sulyozott szenzorfazio:.

mSIOzO8 (A) = w. [ (A) OA-ra, amelyre ADO és A#O

moz08 (@) = w [ (@) +1-w; (tovabba 1-re normalas, ha sziikséges)

O<k<

Bayes szenzorfuzio:
Egy szenzor régi €s Uj mérési eredményeinek fuzioja:

p(yk|>‘k) p( >‘k|Yk—1)
Y, )=

p(xk| k) D(Yk|Yk—1)
Két szenzor jelének fuzidja:
p(x[vii &) {x[v) f x[v?)

p(><k|Y|§1_)1) p()&|ylgi) Normalas
Kalman-szirén alapulbé szenzorfuzié:

X(k+1|k)=F (k| k)+BOy

(%Y@, v)=

P(k+1|k)=FP (k| kF™ +Q

K (k+1)=P(k+L[K)HT fIH P (k+ 1|K)HT +R |
Z(k+1)=HX(k+1]k)

X(K+1|k+D=% (k+ 1|k K (k+ Dz (k+ 12 (k+ 1)

P(k+1]k+1)=[1-K (k+ LH]P (k+ 1|k’



