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Odgovarjajte kratko in jedrnato, to¢no na zastavljena vpraanja. Vse odgovore piéite na érto pod vpraanji in izkljuéno
na ta list, ki ga edinega oddate na koncul Elektronske naprave niso dovoljene. Cas pisanja: 75 minut.

(1)

Slika na desni predstavlja situacijo v kateri sta se dva hidna ljubljencka, Zelva in zajec, 3 @
ponovno izgubila. Z avtomobilom ju Zelimo poiskati in vrniti domov; Zelva stanuje na

polju c2, zajec pa na polju a3. V avtomobilu je zadosti prostora za oba, ¢e bi ju zeleli

peljati skupaj, stepla se pa tudi ne bosta, saj sta prijatelja $e od lanske avanture. Povezave
predstavljajo cesto; direktne poti med al in b1 ni, prav tako je ni med b2 in b3. Svet 2
opisemo z relacijo at(object, location), kjer je object lahko avto, Zelva ali zajec, location pa
je lahko polje na zemljevidu (npr. b2) ali za ljubljenc¢ka tudi »in car«. Akcije v tem svetu so
left/right/up/down, kar ustrezno spremeni pozicijo avtomobila, pick(X), ki pobere
ljubljencka X in drop(X), ki ljubljencka X odloZi. Seveda se mora avtomobil nahajati na
ustrezni lokaciji, da lahko nekoga pobere, odloZi pa ga naceloma lahko kjerkoli.

_) (a) Dopolnite spodnji STRIPS opis akcije pick(X), torej akcije, ki pobere ljubljencka X.
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(L (b) Regresirajte mnoiico ciljev G = { at(zajec, a3), at(zelva, c2) } skozi akcijo A = drop(Zelva).
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(L) (c) Kateri plan bo vrnil planer po principu regresiranja ciljev, ¢e uporablja lskanje v §irino? (lahko je vec re5|tev)
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(\) (d) Kako bi spremenili/dopolnili spodnji STRIPS opis akcije pic}'
ne moremo peljati oba skupaj?
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(2)

Sedaj pa nam slika iz zgornje naloge (1) predstavlja navigacijski problem, ki ga reSujemo s pomogjo (hevristicnega)
preiskovanja. Zatetna pozicija avtomobila je b2, konéni vozli3Zi pa sta obe hiSki (a3 in c2). Skratka, naloga je avtomobil
zapeljati pod streho. Premiki so tak3ni kot jih dovoljujejo povezave na sliki, npr. iz zaletne pozicije se lahko
premaknemo levo, desno ali navzdol. Vse povezave so dvosmerne. Vrstni red generiranja potez (premikov) je vedno
levo/desno/gor/dol. (Zelva in zajec sta medtem varno doma in pri tej nalogi ne igrata nobene vloge.)

Ob hevristitnem preiskovanju imamo na voljo hevristiéno funkcijo; le-ta je za vsako vozlice (pozicijo) preprosto
Manhattanska razdalja do najblizjega ciljnega vozlica (pri tem vse povezave 3tejejo 1). Npr. za pozicijo b1 je h(b1) = 2
(razdalja do konénega vozlisZa c2). Cene povezav so naslednje: v drugi vrstici so ceste slabe (makadam), zato je cena
teh povezav 5. Ostale ceste so asfaltirane, vendar pa se svet vzpenja navzgor. Posledi¢no povezave navzgor stanejo 2.
Vse ostale, vkljuéno s povezavami navzdol, pa imajo ceno 1. (Pozor: dvosmerne povezave gor/dol nimajo enake cene.)

(4) (a) Katero, &e sploh, resitev bo vrnilo preiskovanje v globino?
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( ‘) (b) Katero, &e sploh, resitev bo vrnilo iterativno poglabljanje?
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A) (c) Ali je dana hevristi¢na funkcija dopustna (angl. admrss:ble)’ Odgovor na kratko utemeljite!
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1)(d) Katero regitev bo vrnila A* in kakéna je cena resitve, ki jo vrne IDA*? (»tie-break«: vrstni red generiranja vozliéc)
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(3)
Na voljo imamo podatke naslednjih opazovanj: {2, 4, 4, 6, 7, 7, 12, 12, 13, 16, 17, 25}. Z uporabo nenadzorovanega
ucenja, konkretno grutenja k-means, Zelimo nad temi podatki zgraditi gruée.

C {) a) Zacetna centroida sta postavljena na C1=0 In C2=18. V kateri gruti so posamezne totke po prvi iteraciji gru¢enja?

( ) b) Kak3ne so vrednosti centroidov po eni iteraciji pri treh centroidih z zaéetnimi vrednostmi C1=6, C2=16 in C3=26 ?
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(4)
Podane so matrike napovedi (angl. confusion matrices) za tri razliéne modele za napovedovanje prisotnosti poskodbe v
proizvedenem izdelku: razred da = poskodba je prisotna, razred ne = izdelek je OK.

kNN Naivni Bayes (NB) Nakljuéni gozd (RF)
napovedan razred napovedan razred napovedan razred
da ne da ne da ne
Pravi da 1 24 16 9 20 5
razred | pe 5 70 8 67 15 60

(a)od n:?boljsega do najilabsega uredlt vse tri modele po njihovi klasifikacijski to¢nosti na teh podatkih.

(
A) NE>&F>I¢

(b) Kateri model bi izbrali, ¢e je Skoda, da poskodovan izdelek date v prodajo, zelo visoka? Zakaj?
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(c) Recimo, da Zelimo kar najbolj prihraniti ¢as rocnega preverjanja izdelkov z morebitno napako. Zelimo torej kar
(,() najboljSo natan¢nost modela pri napovedi »dac, torej da izdelek ima napako? Kolik$na je ta natan¢nost in kateri model
je najboljsi pri tem?
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“) (d) Kateri model ima najvisji priklic za razred »ne« in kolik3en je?
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(5)

Imamo dvorazreden problem, ker nam razred predstavlja barva. Vsi primeri so
opisani le z enim binarnim atributom »oblikac, ki ima vrednosti »krog« in
»kvadrat«. Na sliki je podana uéna mnotica.

(a) Kak3na je gini necistoca celotne ucne mnoiice? Rezultat lahko pustite v
(4) obliki ulomka.
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(b) Kakéna bo klasifikacijska to¢nost odloditvenega drevesa, zgrajenega na podani uéni mnofici, Ce je nala testna
(4) mnotica{M, 0, N, 0,8, 0,0 @)

Cly =457,

(c) V kateri razred in s kakéno verjetnostjo napove model Naivnega Bayesa, zgrajen na dani u¢ni mnozici, nov primer za
U> katerega ne ve oblike?
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