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Huom: Voit saada tdsta harjoituskerrasta mazx. 6 pistetta.

2)

b—c)

(1 piste). Onnistuu suoraan kaéntamalld ja ajamalla valmiina annettu MakeBMP. java
ohjelma. Tulos l6ytyy tiedostosta test100. bmp.

(yht. 2 pistettd). Esimerkkiratkaisu (k-NN-luokittelija) 16ytyy kurssin sivulta (kohdasta
laskuharjoitukset).

Huomaa ettad hieman odotusten vastaisesti, luokittelutarkkuus k-NN—-luokittelijalla, kun
k > 1, on huonompi kuin NN-luokittelijalla (eli kun k& = 1). Téssé tarkkuudet esimerkki-
ratkaisulla:
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Tulokset vaihtelevat hiukan riippuen tasapelien (eli tilanteiden joissa k:n l&himmén
naapurin luokassa eniten esiintyvé luokka ei ole yksikésitteinen) ratkaisutavasta.

Isommalla opetusdatalla (50000 kirjainta) & > 1 on parempi kuin & = 1. Pienell&
datalla nayttda kayvan niin, ettd toiseksi lahin, kolmanneksi lahin, jne, esimerkit ovat
jo sen verran kaukana testiesimerkisté, ettei niistd ole hyotyé luokittelussa. (Tarinan
opetus: usein yksinkertaisin ratkaisu on paras.)



a)

(1 piste) Esimerkki toimivaksi havaitusta “vaappumismenetelmésta”:

while(true) {
while(light.getLightValue > 40)

Motor.A.forward(); // Kédannytdédn mustalle
while(light.getLightValue < 40)
Motor.A.forward(); // Jatketaan kiintymistid kunnes taas valkoisella

Motor.A.stop();
while(light.getLightValue > 40)

Motor.B.forward(); // Kédannytdédn takaisin mustalle
while(light.getLightValue < 40)
Motor.B.forward() ; // Jatketaan k&idntymistd kunnes taas valkoisella

Motor.B.stop();

(Tama4 ei tosin pidd huolta siité, ettd pysahdyttaisiin viivan loputtua.)

Ei yksityiskohtaista esimerkkiratkaisua. (Jos sinulla on toimiva ratkaisu tallessa, voit
lahettdd sen luennoijalle tai assareille ja liitdmme tdhén muiden hyodyksi!)

Ideana oli kulkea eteenpéin, kunnes robotin vasemmalla puolella oleva ultradénisensori
antaa lukeman, joka on yli 40 (cm). Sen jilkeen kuljetaan eteenpéin, kunnes lukema
on alle 40 (cm). Jos kuljettu etdisyys oli yli 40 cm, peruutetaan 20 cm, kddnnytaan 90
astetta oikealla ja peruutetaan noin 20 cm.



