Beagyazott intelligens rendszerek (VIMIM137) Vizsg 2012. jan. 17.

Minden valaszhoz rdévid, de attekinthet 6 indoklast is kérunk! A vizsgan az elégségesheza k  ét
anyagrészb 6l kulon-kilén _ el kell érni 40%-ot (12-12 pontot a 30-30-bdl), a kbzepeshez 55%-ot (33
pont), a j6hoz 70%-ot (42 pont), a jeleshez 85%-ot (51 pont)!!

Megoldasra biztositott ids: 90 perc

Név (nyomtatott betlvel):..........coovvreriiiiii e, Kod.........coeeee
ALAITAS: ... e

1. Hatarozza meg az intelligens tér, mint egy informatikai rendszer fogalmat! (3 pont)
2. Miaz iHCI (Implicit Human Computer Interaction)? A valaszat példakkal illusztralja! (4 pont)
3. Kontextus kapcsan mi a W5+? (4 pont)
4. Mik az AAL alkalmazésok kihivasai? (5 pont)
5. Mi a (fuzzy) tanulas f6 problémaja ambiens kérnyezetben? (4 pont)
6. Hogy néz ki a tagsagi flggvények azonositasa szenzorikusan mért adatok alapjan? (5 pont)
7. Véazolja, hogyan torténik anomalidk detektalasa SAX modszerrel? (5 pont)
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8. Az Allen éltal javasolt, id6intervallumokon alapul6 id6beli kévetkeztetési rendszerben a kévetkezd
informacidkat gydjtottik eddig (ezek nem mindegyike all fenn biztosan, de tébb ennél relacié nem
lehetséges). Adja meg a minimum konzisztens cimkézést az abran lathato esetre! (8 pont)

{s.f} {f}

9. Ismertesse folyamatabraval a csisz6 ablakkal kombindlt bottom-up (SWAB: sliding window and
bottom-up) algoritmust! (6 pont)

10.2 elemi allapot lehet: E1 és E2, amelyek a valésagban nem valtjak egymast az idében: ha egyszer Ej
allt fenn, akkor marad is az Ej (még ha mi nem is tudjuk,hogy melyik &ll fenn). Két szenzor jelét

( y(l), y(2)) fuzionaljuk a Bayes elmélet keretei kozt. Mindkét szenzorunk vagy +5-6t vagy -5-6t mér. A
rendszer jellemzéi:

Py =+5/% = §)=0,9 p(Y> =+5/% = B)=0,8
Py = 5% = B)=0,8 (Y =-5% = §)=0,7
A (k-1)-dik id6pillanatban a kovetkezd értékeket kaptuk:
P(%-1 = El‘ ¥ =07 P(%c-1 = El‘ ¥3) =085
— 1) 2\ —
P(%-1 = El‘ 2 ¥)=0,8
A k-dik pillanatban mért értékek: y = +5 y?) = +5
Mekkora lesz az E; esemény fuzionalt valészinlisége, a k-dik idépillanatban? (5 pont)

(A numerikusan kiszamolt helyes végeredmény esetén lehet megkapni a teljes pontszamot!)
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11.3 egymast kizar6 elemi eseményiink van (E1, E2, E3), és két szenzor jelét fuzionaljuk. Az altalunk
kezelt események a tablazatban Ilathaték, az egyes szenzorok A&ltal hozzajuk rendelt
bizalomtdmeggel egyiitt.

Esemény {E} | {ELE} | {E2Eq} {E1. B3} {E;. By, E3}

Bizalomtémeg
(mass of prob) #1 | O 0,07 0,03 0,1 0,1

Bizalomtomeg
(mass of prob.) #2

0,2 0,45 0,01 0,04 0,3

Mivel a problémank egylépéses predikcios jellegl, ezért tudjuk, hogy az egyes szenzorok mikor adtak
j6, és mikor adtak rossz becslést a multban. A szenzorok megbizhatésagat a jelen mérési pillanatot
megel6z6 taldlatokkal becsiljuk: ha az altala megadott legnagyobb bizalomtdmeghez tartozo
esemény kovetkezett be, akkor +1-et kap, ha nem, akkor O-t kap az adott id&pillanatbeli

teljesitményére. A felejtési tényezd id6lépésenként, p =0,4. A #1 szenzor eddig mindig jo becslést
adott, a #2 szenzor viszont csak a legutolso idépillanatban adott jo becslést, elétte mindig rosszat.

Adja meg az m({ Ei}) fuziondlt bizalomtémeg értékét a sulyozott szenzorokra vonatkoz6 Dempster-
Shafer elmélet hasznalataval! (7 pont)

12. A kovetkezé allitasok kodzil melyik hamis, melyik igaz?
a. Az apriori tulajdonsagot a megvizsgalando lehetéségek szamanak csokkentésére hasznaljuk.

Igaz Hamis

b. A csuszé-ablak szegmentald eljaras gyorsitasara nem ismert j6 heurisztika a pontonkeénti
beolvasashoz képest. lgaz Hamis

c. Az Dempster-Shafer fuzional nem lehetnek a modellezett események kdzt egymast kizardk.
Igaz Hamis

d. Az Inakagi egyesitett szabaly csak a Yager altal javasolt specialis esetben asszociativ 3
szenzorra. Igaz Hamis

e. Az Apriori algoritmussal talalt {A,B,C} gyakori halmazra nem lehet megmondani, hogy A,B—C,
B,C—A vagy A,C—B lenne jobb szabaly. Igaz Hamis

f. A Minimum Description Length elv figyelembe veszi a modellben kodolt informaciét.
Igaz Hamis

g. A mért jelek modellbe transzforméldsanél a neurdlis modell nem hasznalhaté. lgaz Hamis

h. Az Allen altal bevezetett intervallum logikaban a szingleton konzisztens cimkézés esetén minden
élhez csak egy intervallum-relacios cimkét rendellink. Igaz Hamis

<4 j6 valasz 0 pont, 5 j6 valasz 1 pont, 6 jo valasz 2 pont, 7 j6 valasz 3 pont, 8 j0 valasz 4 pont.

J6 munkat!
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A Dempster-Shafer elmélet alapjan kidolgozott szemzfuzios képletek
Eqy szenzor régi és Uj mérési eredményeinek fuzidja

A ZB:rgrégi (A) Dml'Jj (B)
MO e () (8)

AnB=0

Két szenzor jelének fuzidja:

5 m®(A) M (8)
12) () = _AnB=C
O S OO (8)
AnB=0

Sulyozott szenzorfuzioé:

m((is)myozot) (A)= wh o) ( A OA-ra, amelyreA0© és Az 0O
m((js)ulyozot) (O) = V\p) D’ﬁi)(O) +1- Vg)

Yager szabaly

qC)= > q¥(A)g@(B) OA-ra, amelyreA 0 © és Az O
AnB=C

a©) = >mP(A)m@(B)=0
ANB=0

q(®) = m(©)+q(0)
ezek utan az

m(Ya98) (C), m(Ya9®) (@) az 6sszegiik 1-re valé normalasaval adodik
Inakagi egyesitett kombinéciézabélya'

©) = [1+ k[0(0)] [4(®) + [1+ k [1(0) - k] &(0)

mE(A):[1+kE1( )] Eq( ) UOA-ra, amelyreA#O és AZ0
1
O0sks —F =
= 1-40)-40)

Példa a szenzorok dinamikus sUlyozaséara

wh (1) = (1—p)D§ O (t- M) ", ahol ¢V (t - niat) ={
n=0

1 hat-n[At -ben j6 volt a becslés
0 hat—n[At -ben rossz volt a becs

Bayes alapon kidolgozott szenzorfuzios képletek (fd@onos esetre, a diszkrétre valo attérés

kozvetlenil adodik)
p( ‘Yk(l)LYk(z)l) p(xk {Yk(l) ) p(‘xk ‘Yk(z) ) 1

1 2 Al
xk ‘Y( ) (xk ‘Yk(—)l) Normalas

p(xk WO @ ) -

p(xk‘Yk(j)): p(yl((j)‘xk) Xk—l p(;kc‘)):kr;zz()(k_l‘\(&j_)l)) dx



