
Tentamen IN422 20 januari 19,9f3$?ie--Q\

Dit tentamen  betreft Russel & Norvig “AI a Modern Approach”.
onvertaald overgenomen. Het boek mag niet geraadpleegd worden.

Beantwoordt de vragen door het (enige) juiste alternatief voor de vraag OP de kaart
vertrek  in  b i j  surveillant(en).  Neem deze opgaven mee  naar huis.  Doe later geen
Feedback over je kennis van de leerstof verkrijg je doordat
waaruit die vraag genomen is.

tel. 2754  I45

1. p. 2 17  ; Russel & Norvig zeggen dat

.‘\ \i
a. kennisrepresentatie kennisverwerving veroor aa>k/ k
b. kennisverwerving kennisrepresenta~e-veroo hF+g
c. kennisrepresentatie kennisverwerving vere%t\
d. kennisverwerving kennisrepreseneie  vet&L)

a. non-monotoon redeceren,
b. het zekerheidsfactorenlpodel.&&CIN
C. onzekerheidsfactoren ‘1, ‘1,
d. causale  en diagnosrische  feiterikennis

het kennisbestand te vinden.’
b.  zi jn ontworpen,om,terugwaartse  redeneringen te vinden.’
c . breiigeen  direct beschikbare antwoorden uit het kennisbestand het eerst voort.’
d. geven gehac,erde  premissen ui t  het  kennisbestand.’

4. p.  516 ; Indien  bestaande ‘belief toepassings-netwerken ’ iteratief gemaakt worden  dan behoeven zij slechts  aangevuld  te
worden  met

a. uitsluitend ‘decision nodes’
b. uitsluitend ‘utility nodes’
c. geen van beide
d. beide

5 . p. 462 ; De Dempster - Shafer inferentie houdt rekening met

a. alle  zekerheidsfactoren uit  het domein
b. een deel der zekerheidsfactoren uit het domein
c. geen zekerheidsfactoren uit het domein
d. geen van voorgaande

d



6. p. 52 ; In  diverse typen AI programma’s komt nogal  eens herhaling van toestanden (  en dus
maatregel uit onderstaande stellen  R & N als  krachtigste voor:

a. cre&er  lusvrije zoekpaden doordat de zoekoperator geen dochters aanmaakt die
b . breng geen toestand  voort die eerder voortgebracht is
c. laat de zoekoperator geen toestanden aanmaken die identiek zijn  aan  een direct6  e&dere
d . hanteer geen actie  die reeds eerder toegepast is f----li-i-1 ,

j /-\ \~\ \,,  _ _....I  ,’

7. p.  314  ; Een  typisch expert  systeem uitgerust  met produktieregels heeft de volgende  corn-
binaties  is onjuist volgens Russel  en Norvig

c. Kennisregels, Passingsfase op premisse van regels,
d. Geen van bovenstaande

S. p. 3 15  ; Een voordeel van de Rete netwerkimplementatie van
dat

a .
b .
C.

d .

Dubbele regels verwijderd worden
Regels gecompileerd worden  tot een netwerk
Constraints behandeld wofden
Circulair  redeneren voorkomen wordt

9. p. S3 Constraint satisfaction search op n

a . Een ‘in-product’ van de n  domeifren
b. Een ‘enumeration’ van de n
c. Een ‘cross-product’ van

1 I. p. 447 ; In ‘belief~?etrvorks’,\v~~rdt  & gebruikt
‘\”  ’ /” ,I

a . diagnostischi  inferentie
b. causale  infer&ie
c. inrercausale  inferentie
d. geen van bovenstaande

12. p.  46, 165 ; \Velke  eigenschap uit onderstaande mag de omgeving van een intelligente  ‘agent’ niet hebben?

a.  toegankeli jkheid
b. deterministisch
c.  epistemologisch
d.  s tat isch

13. p.  346 ; In automatische planners die werken met ‘least commitment’ moet de volgorde der planning-stappen

a. ongespecificeerd zijn
b. parti&el  ongespecificeerd zijn
c. geen vertakkingen vertonen
d. gespecificeerd zijn



C 14. p. 203 ; ‘Agents’ die beslissen m.b.v.  patroonherkenning op waamemingen ( ‘percept
= hergeprogrammeerd ) worden  zodat  ze aanzienlijk minder kennisregels bevatten. Dit
patroonherkenning op waamemingen leiden  to t :

a . een intern model in de vorm van een verzameling uitspraken over deze
b . een methode om op grond van de huidige waameming voorspelling van de
c. een database van gedane waamemingen
d . beslissen of waamemen ( tijdelijk ) gestopt moet worden

1.5. p. 493 ; Een  redeneersysteem dat na beschouwing van alle  mogel i jke  te
met de beste stappen/output,  heet

a.  ‘rational agent’
b. ‘exhaustive search’
c.  ‘expert  system’
d.  ‘decis ion support  system’

16. p. 392 ; Bij conditional planning houdt je rekening met

a. backward planning
b.  mogeli jk afwijkende data
c.  herplanning
d.  execution monitoring

a. valide

b. “retrieval”“v~n’meerdere  kennisrepresentaties
c. vermijden van details uit feitenkennis
d. een hierarchic  van meerdere kennisrepresentaties

20. p. 21 ;  Beschouw de volgende opmerking ui t  Russel l  en Norvig: ‘Het feit dat een programma in principe  een probleem  op kan
lossen  betekent nog niet  dat  zo’n programma prakti jkversies van datzelfde probleem  op kan lossen.’ Welke  van onderstaande
opmerkingen hierover geeft ditzelfde het volledigst weer?  ‘Zo’n programma

a. is  NP incompleet .’
b. is niet schaalbaar.’
c. heeft geen zoek-heuristieken nodig.’
d. convergeert.’

2 1. pp. 37 I, 372 ; Hierarchische decompositie wordt toegepast om

a.
b .
C.

d .

abstractienivo van planning te verlagen
abstractienivo van planning te verhogen
planstappen gegroepeerd uit te voeren
plantijd te verkorten



22. p.  79 ; Iteratief verdiepend zoeken hanteert

a.  de diepste vertakkingen eerst
b. alle  mogeli jke zoekdiepten
c. uitsluitend vertakkingen op hetzelfde nivo, dus in de breedte
d.  slechts binaire zoekbomen

23. p.  493 ;  Besl is is ingsondersteunende expert  systemen  worden  gebouwd m.b.v.

a .  ui ts lui tend waarschi jnl i jkheidstheorie
b. uitsluitend utility theorie
c. utility + waarschijnlijkheidstheorie
d. geen van beide

24. p.  1  I I -I 12  ; Zoekmethoden kunnen de votgende  nadelen

i. lokale  minima/maxima
ii. plateaus

iii .  dieptebeperkingen
iv. bergruggen

a. i ii iii
b. i ii iv
c. ii iii iv
d. i iii iv

25. p.  8 ; ‘Beperkte rationaliteit’ betekent:,f

a. waameming.’
b. theorievorming.’

26.

27. p. I IS ; Het zoekalgoritme A* heeft t.o.v. iteratieve verbeteralgoritmen het voordeel dat het

a.  heurist ieken gebruikt
b.  zoekkosten uniforme behandelt
c. eerst in de diepte zoekt
d. geen lokale  minima kent

25.  p. 49 en p.  65 ; Sensorloze ofwel virtuele ‘Agents’ werken in een virtuele omgeving ( in een zgn. ‘environment class’ ).  Welke
van de volgende uitspraken hierover is onjuist: ‘De toestand  van iedere agent

a . zou vanwege de gehanteerde toestandsrepresentatie deterministisch bepaald kunnen zijn.’
b. bevat  geen expliciete toestandsrepresentatie.’
c . is eenduidig afleidbaar en vervangbaar door de environment class-toestand.’
d . bevat  wel kennis en de omgeving niet.’
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9. p,  426 ; Bayes’  regel voor probabilistische inferentie wordt gebruikt om

a. causale  kansen diagnostisch te inverteren
b. proportionele kansen te normaliseren
c. kansen causaal  te maken
d. relatieve kansen te berekenen

30. p.  395 ;  Het  begrip  ‘context’  heeft  in een conditionele planner de betekenis dat  het  deTcform\atie  boet’leveren  die tot  zinvollc
plankeuzen kunnen feiden  (de “vertakkingen”

.
waaruit gekozen moet worden).  0~  &yreden  moet een context in een con-

ditionele planner bevatten:

a.  de vereniging van condities die gelden  voor een vertakking
b. adaptieve conditieregels die gelden  voor een vertakking
c. de minimaal-rationele benadering van de evaluatiefunctie voor vertakkingen
d . zelfstandige overerving van condities die gelden  voor ee{>$aJ$ing

31. p. 33 ;
+. -1,

daarover
Door waameming van verandering werken intelligente ag\ents  h&.\ke,nms  bij. Welke  uit onderstaande uitspraken
is onjuist: ‘Voor een rationele agent is vereist dat op ieder;tijds#p

a. er acties gedaan kunnen worden.’
b.  de prestaties gemaximaliseerd worden.’
c.  de waameming vastgelegd wordt.’
d.  de omgeving volledig bekend is .’

32. p. I57  ; Kennisrepresentatie heeft  ten doel om

a. kennis in programmeerbare

a. ongewenste6eZtanden
b. doeltoestandseffecce>e\;i.  ~,
c.  horizon effehen ‘\~  ‘<,

d .  causale.2ffecte2“--/  ’
---...  ‘< ‘\-,”

34. p,  489  ; De wa&e  van info/r  atie  voor een Al planner wordt bepaald door de mate waarin die informatie noodzaakt  tot\” ,/  ,j
/

a. beslissingsverbetering
b. planverbeterrng
c.  besl issingsvoorbereiding
d. planvoorbereiding

35. p. 203 ; WeIke  volgende zinsaanvulling is juist: ‘Een software-agent die louter reageert op zijn reflexen  heeft het voordeel dat
hij:

a. niet in een “loop” kan raken.’
b. een “inteme representatie” heeft van eerdere waarnemingen.’
c. “strategie” voor zijn  gedrag bepaalt.’
d. “computationally minimal complex” is.’
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36. p. 40 ; Het ‘stimulus response  model van Skinner’s behaviorisme, uitgelegd in Russell en Norvi!‘s;-m\\jn  de hoofdstukken  1 .-
- z‘Gp-4

en 2 leidde in het AI onderzoek tot de agent die ( kies de juiste ): -.>

a. waameemt
b. reflexief/reactief  is
c. doelgericht handelt/reageert
d. zich  op nutsmaximalisat ie baseert

37. p,  51s  ; Het  belangri jkste nadeel  van dynamische beslissingsnetwerken (= Russel  & Norvig)  is dat zij
zich  gedragen als

a. i teratieve algoritmes
b.  probabil is t ische logica
c. doelgerichte zoekalgoritmes
d. voorwaartse zoekalgoritmes

35. p.  222 ; Ten behoeve van kennisacquisitie wordt een zgn.

a.  logische calculus
b. hash tabel van termen
c. lijst  van uitspraken
d. lijst van termen

39. p.  52 ; In diverse typen Al programma’s komt en dus  overhead ) voor.  Om dit  te
is het minst veilig  om tot

herhaling van toestanden te voorkomen?

a, creeer  lusvrije zoekpaden zijn aan  een eerdere
toestand

b. breng geen toestand  voort
..--, _- --~_.--

ieq;  een  zgn. ‘ontologie’  opgesteld te  worden.  Welke  van onderstaande uitspraken
hierover is juist ? at is/eG‘-‘-

al temat ieven is juis t

4 1. p.  5 { 2 ; Gebruik  van mezdere  sensoren  die op dezelfde toestandsvariabele werken vereist software uitgerust m.b.v.

a.  abductie
b.  datafusie
c. Markov - model ler ing
d. iteratieve toestands - updating


