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1. Miiveletkivalaszto mechanizmus tervezése kooperativ futballrobot szamara, fuzzi
dontéshozo algoritmussal

S. Hamidreza Mohades Kasaei, S. Mohammadreza Mohades Kasaei, S. Alireza Mohades Kasaei
Mohsen Taheri

Abstract

A robokupa egy nemzetkozi verseny tObbtényezds kutatdsok szdmdara mint:mesterséges
intelligencia, képfeldolgozas, tanuld gépek, robot utjdnak megtervezése és ellendrzése illetve
akadalyok elkeriilése. A robotfutball jatékban a kdrnyezet igen dinamikus és kompetitiv. Annak
kérdekében, hogy egy dinamikusan valtozd kornyezetben dolgozzanak a robotok, a dontéshozo
rendszeriik flexibilis kell hogy legyen ¢€s valds ideji alkalmazkodoképességgel kell rendelkezniiik.
Jelen munkéban a Middle Size Soccer Robot ligdra (MSL) koncentralunk, tovabba egy itt jatszo
robotok néhany hibrid hierarchikus fuzzy dontéshozoé illetve dontéskivalasztd moddszereivel
foglalkozunk. Egy jatékos (agent) viselkedése keriil bemutatdsra, illetve ezen viselkedést
osztalyozzuk két rétegre: alacsony szintli viselkedés rétege (“Low Level Behaviors™) illetve magas
szintl viselkedés rétege (“High Level Behaviors”). Ez utobbi rétegben két dontéshozo
mechanizmust mutatunk be. Els6ként néhdny hasznos metddust implementalunk, amelyek
ellendrzik a robot allapotat a megfeleld viselkedés elvégzésére. Masodik fazisban bevezetésre kertiil
a csapat stratégia, csapatképzés, a robot szerepét tisztazzuk illetve bevezetésre keriil a robot
pozicionaldé rendszerének leirdsa. Ennek megvaldsitdsara egy fuzzy logikai megkozelitést
hasznalunk, akarcsak annak eldontésére, hogy melyik a robotjatékos legjobb helye a jatékban.
Véleménylink szerint egy dinamikus szerep motor (“Dynamic role engine) sziikséges egy sikeres
csapat megvalositasahoz. Ez a dinamikus szerep motor a tamado és védekezd jaték esetén segiti az
litkozések és az akadalyok elkeriilését. Végiil befoglaltuk az impelentalt algoritmusunkat a
Robocup 2007 és 2008-ba, ¢és az eredményeink bizonyitottdk a bevezetett modszer hatékonysagat.
Az eredmények kielégitoek voltak, és az ADRO RoboCup csapatban hasznositasra is keriiltek. A
project fejlesztés alatt all, és a jelentésiinkben néhany érdekes modszert ismertetiink.

2. A neo-cortex strukturajanak logikai kifejtése

Ronald J. Swallow

Abstract

A neuron posztszinaptikus potencialja hosszl ideig tigy volt ismert mint egy korrelacié a bemend
axon frekvenciamodell és a gerjesztd szinaptikus kapcsolatintenzitds kozott. Annak érdekében,
hogy a korrelacidé hasznos legyen, ezeknek Gsszehasonlithatdaknak kell lenniiik, és normalizalni
kell 6ket (a kapcsolaterdsség kovariancidja konstans kell legyen az egész korrelacio soran). Egy
neuronokbdl 4ll6, biologiailag negvaldsithatd halot (N darab serkentd és egy gatld, inhibitor,
neuronbol all6 halét) tanulmanyoztunk, a kapcsolaterésség valtozasanak vizsgalatara egy igen
egyszeri Pavlov szabdlyt alkalmaztunk (ugyanazt a szabalyt a serkentd és a gatlo neuronra). A
meglepetés az volt, hogy az ilyen neuronokbdl felépitett hald képes a korreldciok normalizalt
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egybevetésére. A haloé nagyobb tanulasi képességet mutatott az 1j bejové mintakra mit a régiekre,
ezaltal probaljuk magyardzni az agy kivancsisagat illetve a memoria plasztikussaganak csokkenését
az emberi kor elérehaladtaval

3. A tesztelok sokoldalu intelligencidja és az altaluk elért eredmény kozotti kapcsolat a
TOEFL és IELTS olvasasellenorzo részlegének keretében

Minoo Alemi, Marzieh Bagherkazemi

Abstract

A jelen tanulmany a tesztelok sokoldalil intelligencidja és az altaluk elért eredmény kozotti
feltételezett kapcsolat tanulmanyozasat célozza meg, kiilonds tekintettel az olvasas ellendrzésére a
TOEFL és IELTS keretében.Howard Gardner teoridja a sokoldal intelligenciardl azt sugalmazza,
hogy az intelligencia nem egy maganyos, egyedilallo tulajdonsadg, hanem inkabb egy sokoldalu
kosntrukcio, amely cask részben genetikai eredetli, ¢s amely fejleszthetd vagy leallithato,
megbénithatd, az élet sordnAz elmélet alapjan nyolc intelligenciatipust kiilonbdztetiink meg:
nyelvim matematiaki, zenei, testi, térbeli, intra-és interperszondlis illetve naturalisztikus
intelligencidkat, de a lista nem teljes. A tesztelok sokoldalt intelligencidja a MIDAS (Multiple
Intelligences Developmental Assessment Scales) felmérései altal volt felbecsiilve, mely 1994-ben
Shearee altal let kifejlesztve. Kovetkezésképpen, a TOEFL olvasasellenorzd részlegének keretében
fellelt hajlam a 90-es években keriilt alkalmazésra, és kimutathaté volt egy pozitiv korrelacio a
lingvisztikai es logikai intelligencidkkal Ugyanezen az alapon, 163 résztvevobol 89 részt vett a
tesztel6k sokoldalu intelligencidja és az altaluk elért eredmény kozotti kapcsolat a TOEFL és
IELTS olvasasellenorzé részlegének keretében, és ez a teszt eltolédott a lingvisztikai és
térintelligenciak iranyaba. A kovetkezmények aggasztoak voltak a nyelvi fejlédés kielégitd volta
tekintetében. A jelen tanulmany hasznos lehet a TOEFL ¢és IELTS tesztek Osszealitdsaban,
amennyiben azok ugy vannak tervezve, hogy olysan intelligenciatipusokat célozzanak meg,
amelyek pozitiv korrelacidban vannak az adott teszttel.

4. EKG hangkartyan at

Gheorghe Blioju

Abstract

A jelen tanulmény a legolcsébb modszert irja le, amely altal egy egy EKG rendszert meg lehet
figyelni, egy elektronikus eszkdz és egy szoft segitségével. Az eszkdz képes lesz arra, hogy a
biojeleket felerdsitse, és hogy tovabbitsa a PC-be, a hangkartya segitségével. A szoft képes lesz arra
is, hogy a kapot jeleket a PC képernydjén megjelenitse.

5. Fuzzi torvények szerint mikodoé mozgasszabalyzon alapulé autonom humanoid robot
tervezése és megvaldsitasa

S. Hamidreza Mohades Kasaei, S. Mohammadreza Mohades Kasaei, S. Alireza Mohades Kasaei

S. A. Monadjemi, Mohsen Taheri

Abstract

A humanoid robotok tervezése a Mechatronika és Automatizalas Laboratorium, Szamitastechnika,
Islamic Azad University keretében az évtized elején kezd6dott. Egy sor humanoid robot-tipus keriilt
fejlesztésre ezen évek soranEz a dolgozat a hardware és szoftwaretervezését irja le egy gyerek
nagysagi humanoid robotnak a PERSIA Team altal 2009-ben,A robotnak 20 szabadsagfoka van
mely a Hitec HSR898-on alapszik. A dolgozatban olyan teriiletekre koncentraltunk mint a
mechanikai struktira, képfeldolgozé egység, robot kontroller, robotok mesterséges intelligencidja
illetve viselkedések tanulasa. 2009-ben a gyerek nagysdgii humanoid robot fejlesztései a
kovetkezok voltak: (1) 0j konstrukcid tervezése a humanoid robot szamara és (2) 0j hadware és
szoftware kontrollerek hasznalata a robotban. A projektnek két nagy része van, igymint a hardware
¢s a szoftware. A szoftver projekt egy olyan robotalkalmazast fejlesztett ki, amely jaras kontrollert,
autonom robotmozgast, részecskeszliron ¢és megfigyelésen alapuld helyzetelemzést, lokalis
mesterséges intelligenciat, palyatervezést, mozgas - és haldzatkontrollert tartalmazott. A hardware
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tartalmazza a mechanikai struktirat és a vezérld aramkoreit. Mindegyik robot képes a jarasra,
gyorsjarasra, labdaleadasra, illetve a labda elkapas utdn a labdédval val6 cselezésre és riigasra. Ezek
a humanoidok sikeresen vettek részt egy sor robotfutbal versenyeken. A project fejlesztés alatt all és
egy sor 1j érdekes modszert irtunk le a dolgozatban.

6. Mindeniranyban mozgo széleslatasu futballrobotok modellezése és megvalositasa és
alkalmazasa a Robocup-MSL-ben.

S. Hamidreza Mohades Kasaei, S. Mohammadreza Mohades Kasaei, S. A. Monadjemi, Mohsen
Taheri

Abstract

A dolgozat célja egy kozéptermetii futballrobot tervezése és megvaldsitasa a RoboCup MSL liga
szabalyai szerintElsdsorban a RoboCup szabalyainak megfelelé kozéptermetli futballrobot
terveztiink. A tervezett autonom futballrobot a kovetkezoket tartalmazza: mechanikai platform,
mozgasellen6rz6 modul, mindeniranyt latast biztositd modul, eldirdnyu latast biztositd modul,
képfeldolgozo és képfelismerd modul, célkeresés €s célpozicionalas, koordinatameghatarozas,
uttervezés, versenystrategiadk megtervezése ¢és akadalyelkeriilés. Ez a futballrobot felruhdzza a
laptop-szamitogépet és az interfész aramkoroket a dontéshozatal képességevel. A mindeniranya
latast biztositd szenzor kapcsolatban van a képfeldolgozd - és pozicionalld modullal, illetve az
akadalyelkeriilo - és célkeres6 modulokkal. A terep feltérképezesére hatarkdvetd algoritmus(
boundary-following algorithm BFA ) alkalmaztunk. A kornyezet modellezésére, dnérzékelésre az
adatfuziés modszert alkallmazzuk. A latdsalapt Onérzékelés és a konvencionalis Utmérést
egybekapcsoltuk egy robusztus onérzékelés céljabol. A lokalizallo algoritmus egy sor felismert
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A moddszereket egy sor Robocup versenyen teszteltiik, kozéptermetli robotokon

7. Agybetegségek az 0kori mezopotamiai tarsadalmakban

Abstract

Az 6kori Mezopotamidban nem hasznaltdk a hullaboncolést vagy a disszekciot, igy az emberi test
belsd szervei csak alkalmi sebesiilések soran keriiltek megfigyelésre. Az agyat a fej olyan részének
tekintették, amely nem vesz részt a gondolkodasban. Ennek ellenére a babiloni és assziriai orvosok
egy sor agybetegség tlineteit azonositottak. Ezeket soroljuk fel az aldbbiakban.

8.Modularis versus egységes (nem modularis): az agy és az elme két szemlélete

Minoo Alemi,Parisa Daftarifard

Abstract

Jelen dolgozat célja paradigma felvdzolasa tekintettel a tanuldas és a nyelv szempontjaira.
Tovabbmenve, a cél az, hogy a hibdkat ¢és eredményeket kiilon- kiilon nézdpontbdl targyalja.
Ennélfogva a dolgozat célja NEM az egyik vagy masik paradigm melleti érvelés. Végiil a dolgozat
felsorol egy sor aggyal és elmével kapcsolatos kérdést, moduléris és nemmodularis szempontokat
figyelembe véve.

9.A mesterséges intelligenciarol mint egy j matematikai eszkozrol

Angel Garrido

Abstract

A natematika els6sorban elsdrendii predikatumkalkulus.Ennélfogva az alkalmazott monoton
logikédhoz tartozik. Megtaldltuk a klasszikus logika érvrendszerének hatarait és a fuzzi logika
gyakorlati hasznat és egy sdor mas érdekes eszkozt. A tovabbiakban bemutatunk egy sor
hasznalatos eszkozt a mesterséges intelligencia, matematika ezen 0j tertiletérdl.
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