Beagyazott intelligens rendszerek (vimim137) Vizs ga
2013. januar 8. (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 j6hoz 70%-ot (28 pon t), a jeleshez 85%-ot (34 pont)!!

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

ALRITAS . a e e e e

1. Mi az anomadlia? Miért lényeges anomaliak észrevétele AAL kornyezetben? Milyen jellegli anomaliak
kideritésére alkalmas a HOT SAX méddszer? (5 pont)

2. Hatarozza meg az ambiens intelligens rendszer fogalmat! Adjon meg 4 példat az ilyen rendszerre, révid
értékeléssel egyltt, ami a megvalasztasadnak helyességét igazolna! (5 pont)

3. Jellemezze okos haz human agensét Ujszeri megoldando problémak szempontjabol! (5 pont)
Hogyan torténik a fuzzy szabalyok kinyerése adatok alapjan? (5 pont)
* * * * k% * k% % %k % ¥ *¥ * *¥ *¥ *¥ *¥ k¥ *k *k *x *k *¥ ¥ ¥ *¥ *¥ *¥ * *¥ k¥ k¥ *x *¥ % *¥ *¥ *¥ *¥ *¥ *x *x *x *

5. 2 elemi eseményiink van E; és E,, az id6 mulasaval hol az egyik, hol a masik all fenn. Két szenzor jelét

(y(l),y(z)) fuziondljuk a Bayes elmélet keretei kdzt. Mindkét szenzorunk vagy +1-et vagy -1-et mér. A
rendszer jellemzéi:

P(% = B %= B)=0,9 P(X = B| %1 = B)=0,8 p(y) =+ = E;) =08
Py = +1x = Ey) = 09 POy’ =+ % = B)=0,4 p(y? =+ = E;) =01
A (k-1)-dik id8pillanatban a kévetkezé értékeket kaptuk:
P%-1= B|¥) =06 P2 = B[¥) =085 p(x1=E|YY, ¥ =009
A k-dik pillanatban mért értékek: y® =-1 y@ =+

Mekkora az E, eseményhez rendelt fuzionalt valészinliség érték a k-dik idépillanatbeli mérések utan?
(A numerikusan kiszamolt helyes végeredmény esetén lehet megkapni a teljes pontszamot!) (10 pont)

6. A kovetkezé allitAsok kozil melyik hamis, melyik igaz?

a. A Kalman-szird alapu szenzorfuziot alkalmazéséhoz sziikségiink van valamilyen rendszermodellre.
Igaz Hamis

b. A csuszo-ablak szegmentald eljaras gyorsitdsara nem ismert jé heurisztika a pontonkénti beolvasashoz
képest. lgaz Hamis

c. Az Dempster-Shafer fuzional nem lehetnek a modellezett események kozt egymast kizarok.
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 soha nem lehet megmondani, hogy A,B—C,
B,C—A vagy A,C—B lenne jobb szabdly. lgaz Hamis

f. A Minimum Description Length elv figyelembe veszi a modellben kédolt informéaciét. Igaz Hamis

g. Az Allen altal bevezetett intervallum logikdban a szingleton konzisztens cimkézés esetén minden élhez
csak egy intervallum-relciés cimkét rendellink. Igaz Hamis

h. Egy esemény plauzabilitasdnak szamitdsanal az 6sszes olyan esemény bizalomtémegét (MOP)
0sszegezzik, amelyek nem zarjak ki ezt a vizsgalt eseményt. Igaz Hamis

<4 j6é valasz 0 pont, 5 j6 valasz 1 pont, 6 j0 valasz 2 pont, 7 j6 valasz 3 pont, 8 j6 valasz 4 pont.



7. Ismertesse folyamatabraval a cslszé ablakkal kombinalt bottom-up (SWAB: sliding window and bottom-
up) algoritmust! (6 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 1, (C) — _AnB=C
1= ¥ Mg (A) g (B) 1- S m®(A)mm®@ (B)
AnB=0 AnB=0

Yager szabaly:

)= Y nf(Aon?( g 0C -re, amelyreC0© és C#0O
AnB=C

q0) = YmP(A)m@(B)20 és q(©)=m(0)m?(6)
AnB=0

a(©)=a'(e)+q(0)
ezek utan az m\Y39®)(C), ni Y99 (@) az 6sszegik 1-re valé normalasaval ( ha ez sziikséges)
adédik
Inakagi egyesitett kombinacios szabalya:
g(C)= > m®(A)in®(B) [C -re, amelyreC 0 ©
AnB=C
a0 = Y mP(A)m@(B)=0
AnB=0
me (©) = [1+k [(0)] [&(©) + [1+ k [&(0) - k] & (0)
me(C) = [1+ k m(o)] () OC -re, amelyreC#0 és CZ0
1
1-q(0)-q(e)
Sulyozott szenzorfuzio:
mSoz08 (A) = v, [, (A) OA-ra, amelyre A O és AZ0

mSo298 (9) = w [in (@) +1-w; (tovabba 1-re normalas, ha sziikséges)

O<k<

Bayes szenzorfuzio:

Egy szenzor régi és Uj merési eredményeinek fuzidja:
p()’k|xk) p(>‘1<|Yk—1)

P{%|Yi)=

(%) p(Yi|Yka)

Két szenzor jelének fazioja:

p(x VY 2) o x/v) o x[¥?)

o v.7)

p(xk|Y|El—)1) p(’&hlﬂ) Normalas
Kalman-szirén alapuld szenzorfuzio:
X(k+1|k)=F (k| k)+BOy Z2(k+1)=HX(k+1|k)
P(k+1|k)=FP (k| kKF" +Q X(k+1|k+1)=X(k+ 1|k K (k+ 1)[[]2 (k+ 1F2 (k+ ]1)

K (k+1)=P(k+ 1 K)HT fIH P (k+ 1|k)IIHT+R]_1 P(k+1[k+1)=[1-K (k+ IH] P k+ 1]k



