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OSSZEFOGLALAS

Az olyan tereket (szobdkat, épiileteket, hivatalokat) tekinthetjiik intelligensnek, amelyekben
elosztott és egymdssal kommunikalo érzékelok sokasaga nem csak passzivan rogziti az
adatokat és eseményeket, hanem értelmezni is tudja azokat. Képes megtanulni a szokdsos
esemeényeket, azonositani, felismerni tudja oket. Mindezt azért, hogy informdcio vagy fizikai
sesgitség nyujtasaval segitse a térben tartozkodo embereket, esetleg megvédje azokat a nem
vart események okozta veszélyektdl. Az intelligens terek hdarom f6 feladata az érzékelés,
kiértékelés és beavatkozas. A cikk dttekintést ad a viligban folyo intelligens terekkel
kapcsolatos kutatasokrol és részletesen bemutatia az Intelligens Integralt Rendszerek Japdn
Magyar Kézds Laboratorium e teriileten elert legfontosabb kutatasi iranyait és azok
eredmenyeit. Az egyik ilyen kutatds a tér-memoria, amely a tér kiilonbozé pontjaihoz rendel
funkciokat, és igy egy ember-gép interfészt biztosit a ter hasznaloinak. A masik fontos kutatasi
irany a kognitiv latas alkalmazasa az Intelligens Térben, amelynek lényege, hogy az
eélolények latasahoz hasonlo funkciokkal ruhdzzak fel a teret. A cikk befejzo fejezete
gondolatébreztonek felsorol néhany lehetséges alkalmazdsi teriiletet is.

(Kulcsszavak: Intelligens Tér, térmemdria, kognitiv 1atas)

ABSTRACT

Intelligent Space and its applications
B. 'Resko, M. *Niistuma, P. 3 Baranyi, P. *Korondi

'Budapest University of Technology and Economics, Dept. Of Telecommunication and Mediainformatics
H-1117 Budapest, Magyar Tuddsok krt 2.

*The University of Tokyo, Institute of Industrial Sciences, 4-6-1 Komaba Meguro-Ku, Tokyo 153-8505, Japan
3Computer and Automation Research Institute of the Hungarian Academy of Sciences, H-1111 Budapest, Kende utca 13-17
“Budapest University of Technology and Economics, Dept of Automation and Applied Informatics
H-1111 Budapest, Goldman Gy. tér 1

The spaces (rooms, buildings or offices) can be considered intelligent, in which the distributed,
mutually communicating sensors not only passively records data, but can also understand it.
The intelligent space can learn and recognize usual events. The purpose is to provide
information or physical help to the inhabitants of the space, or to protect them from risks of
unexpected events. The three main tasks of an intelligent space are sensing, processing and
actuation. This paper gives an overview about research projects in the world about intelligent
spaces, and presents the main activities and results of the Intelligent Integrated Systems
Japanese — Hungarian Laboratory. One of the research projects deal with the so called spatial
memory, which assigns functionalities to spatial points, providing a spatial user interface. The
other important research topic is the application of cognitive vision in intelligent space, which
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aims to endow the space with visual abilities of mammalian animals. The final part of the paper
gives a list of some potential fields of applications of Intelligent Space.
(Keywords: Intelligent Space, spatial memory, cognitive vision)

BEVEZETES

Az irdi képzelet sziileményei gyakran szolgalnak a mérndki munkak kiinduldépontjaul.
Pl. Verne koraban elképzelhetetlennek tind — az akkori tudomanyos fantasztikus
miivekben felbukkand - rendszerek a technologia fejlodésének koszonhetden
napjainkban a mindennapos életiink szerves részévé valtak, mint példaul a telefon,
televizo és a repiilogép. Természetesen ezek a rendszerek nem akkor és nem gy jelentek
meg, ahogy azt az irok megalmodtak. Tul jutottunk 1984-en, de szerencsére a Nagy
Testvér még nem figyel minket, aztan eljott 2001, de még nem vesz benniinket koriil az
Urodiisszeiaban megirt, HAL nevii szamitogép, amely képes az emberek mozgasat és
cselekedeteit kamerak segitségével kovetni és az TUrhajo eletronikus rendszereit
vezérelni.. Talan a mérnokok azért nem mertek ilyen fejlesztésekbe vagni, mert mindkét
regény (foleg az 1984) azt sugallja, hogy félniink kell az intelligens gépektdl, de ez a
félelem talan oldodik, mert napjaink egy divatos kutatasi iranya a ,,Mindeniitt Jelenlévé
Szamitastechnika (Ubiquitous Computing)”. E névvel a szamitastechnika harmadik
paradigmajat szokas jelolni. Az els6 paradigma a kdtegelt feldolgozas volt, amikor egy
szamitogépet sok ember hasznalt lyukkartydkkal sorban allva. Aztan jott a személyi
szamitogépek kora, vagyis egy ember, egy gép. Most jutottunk el oda, amikor a
szamitastechnikai eszk6z0k mindent behaldznak, mindeniitt jelen vannak és egy emberre
tobb szamitastechnikai eszkoz is jut, hisz ide tartoznak mar a mobiltelefonok, PDA-ak,
elektronikus naptarak stb. A mindeniitt Jelenlévé Szamitastechnika egyik legérdekesebb
alkalmazasi teriilete az intelligens tér.

INTELLIGENS TERHEZ KAPCSOLOPO KUTATASI PROJEKTEK
ATTEKINTESE

ADA, a 2002-es Swiss Expo intelligens tajékoztaté rendszere

Ada (The Ada project 2002.) egy szérakoztatd rendszer, amely egyszerre tobb emberrel
is kapcsolatba tud 1épni fények és hangok segitségével. 5 honap alatt 553,700 latogatd
talalkozott vele a 2002-es Swiss Expon.

Ada felfoghatd egy mesterséges ¢lolénynek, aki jatszik a latogatokkal. Audio-vizualis
és egyéb érzékelokkel tartja a kapcsolatot a kiilvilaggal, példaul: nyoméasérzékeny
jarélapokkal szerez tudomast arrdl, hogy hol és merre jarnak nagyobb csoportok.
Iranyérzékeld mikrofonokkal hatdrozza meg a hozza besz¢ld latogatok helyztetét, térfigyeld
kamerak segitségével felismer bizinyos mozdulatokat, gesztusokat. Valaszként egy kivetiton
valosidejii animaciokat jelenit meg, amelyekbe €16 képeket is belekever, a padlo alatt szines
fényeket villogtat, fénycsovakkal pasztaz és mesterségesen eldallitott zenével szorakoztatja
csodaloit. A hagyomanyos szamitogépekkel ellentétben, amelyek szabaly alaptak, az Ada
egy neuralis halozat, amely megprobalja utdnozni az agyunk mikodését: tud tanulni és
»megjosolhatatlan” lépéseket tud tenni. Az Ada reakcioi mindig az aktualis lelkiallapotatol
fiiggenek. A emberekhez vagy az allatokhoz hasonloan az Ada a céliranyos viselkedésével
fejezi ki sajat magat, amelyet a sajat akarata vezérel. Ada-t ugy tervezték, hogy latogatoi egy
Ujszerl szintetikus 1ényként ismerjék meg. Talalkozas az Ada-val egy kisérlet, amely ahhoz
hasonlithatd, mint amikor egy masik Iénnyel talalkozunk: Osztoneinktdl vezérelve
megprobaljuk felfedezni a masikat, hogy 6nallésagot és biztonsagot szerezziink maguknak.
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»intelligent Oxygen” Projekt

Az elnevezés onnan szarmazik (MIT Project Oxygen, 2004.), hogy a szamitastechnika
ugy vesz koriil minket, mint az oxigén, amelyet minden pillanatban Osztondsen és
tudattalanul belélegziink, és csak akkor vesziink tudomast a 1étezésérdl, ha valamiért
elfogy. A szamitastechnika is minden pillanatban jelen van a kornyezetiinkben, de ahhoz
hogy az oxigénhez hasonldan tudomast se vegyiink rdla, és csak dsztondsen hasznaljuk,
az ember-gép kapcsolatnak egyszertinek és az ember szamdra természetesnek kell lenni.
E kutatdsnak a kozéppontjdban a természetes emberi kommunikacio (beszéd,
mozdulatok, gesztusok) megértése all, hogy észre se vegyiik, amikor egy géppel
tarsalgunk, vagy amikor egy gép teljesiti kivansagainkat.

»Hintelligent Office” Intelligens iroda

Az Intelligens Virtualis Iroda (Intelligent Office Home page) azért késziilt, hogy modern
technologiakkal segitse az emberek munkajat: igy sokkal odaadobban és hatékonyabban
végezhetik mindennapos teenddiket. Ez azon a feltevésen alapul, hogy a hagyomanyos
irodakban dolgozé emberek napjuk nagy részét kommunikacioval toltik. Eletiik
telefonok, faxok, e-mailek kozott zajlik. Manapsag a kommunikacionak ez a modja
barhonnan elérhetd, akar otthonrdl is. Ez a projekt az emberek munkajat hivatott segiteni
— barhonnan, barmikor — anélkiil, hogy feladnank a hagyomanyos otthon kényelmét. Ez
kiilonosen fontos lehet a fogyatékkal ¢lok szamara, mert egy virtudlis irodaban
egyenrang(i munkaerévé valhatnak. Az Intelligens Iroda az Egyesiilt Allamok teriiletén
mikodik, oda barki bejelentkezhet, és azon keresztiil bonyolithatja az iigyeit (faxokat,
telefonokat, levelezéseit). Mod van vide6 konferencia lebonyolitasara is, de
természetesen idonként elengedhetetlen a személyes talalkozd vagy személyes jelenlét
az értekezleteken. Az ilyen eseményekre valosagos termet lehet igényelni a virtualis
iroda fenntart6jatol, de az ilyen termekért nem kell folyamatosan fizetni, elegend6 a
tényleges megbeszélések idejére kibérelni.

COSMOS, 3D virtualis szoba

A névvalasztast a kovetkezd angol kifejezés roviditésével szoktdk magyarazni: COsmic
Scale Multimedia Of Six-faces (Kozmikus skaldju hatszégletii multimédia)), de ez inkabb
szojaték. A COSMOS valdjaban egy 3mx3m-es szoba, melyneck mind a hat oldalara
vetitdvasznat lehet kihuzni, és azokon hat darab specialis kivetité segitségével hat darab
sztereoképet lehet megjeleniteni (S. Mizik et al. 2002.). A szteredkép a két szemiinkkel
latott két kép egyidejii megjelenitését jelenti, ha ezt szabad szemmel nézziik, akkor egy
szellemképes véasznat latunk. Ezzel szemben, ha ezeket a sztereoképeket egy specialis
szemiiveggel nézziik, amelyik a két szemiink szamara szétvalasztja a két képet, akkor egy
csodalatos 3D vilag tarul elénk. Egyszerii szterednézoket mar sok évtizede készitenek, a
COSMOS annyival tobb ezeknél, hogy a szemiivegen van egy pozicidérzékeld is. Ha
elmozditjuk a fejiinket, akkor ezt a COSMOS érzékeli, és valds idében kiszamitja az 1j
fejpozicionak megfeleld sztereoképet, mind a hat iranyban. Ha elérkeziink egy virtualis
falhoz, akkor nyugodtan atléphetiink azon, é¢s a COSMOS maris azt vetiti elénk, ami a
falon beliil 1athat6. Ismeretes, hogy a grafikai szamitasok nagyon er6forras igényesek, igy a
COSMOS miikddését is tobb nagyteljesitményli szamitogép segiti.

i-Tér (iSpace)

Az ’Intelligens tér’ kifejezés és az els6 ilyen megvalositott rendszer iSpace markaneve
1996-ban robbant be a koztudatba (Korondi et al., 2003) (Szemes, 2003). A kezdetekben
az intelligens tér csupan két kamerabol, szamitogépbdl, és egy ‘hazi’ készitésii
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feldolgozo szoftverbdl allt. A szofvert C-ben és tcl/tk nyelven irodott a mindenki altal
ingyenesen letlthetd Real-Time Linux operacios rendszer kornyezetben. Késébb egy
nagyméretl kivetitét (254x192 cm) is csatoltak az Intelligens térhez, amelyen a rendszer
immar valaszokat is adhatott. Ezek utan a rendszer mobil robotokkal boéviilt, amelyek
mar ténylegesen az emberek segitségére lehettek. Kamerak szama tiz f61¢ ndvekedett. A
kutatas az intelligens ember-gép rendszerekre fokuszal.

1. abra

»iSpace” szoba

CCD Kamaerdk (2)

100" kijelzd {4) [

Robot dgensek (5)

Figure 1: ,,iSpace” room
Guide rails(1), CCD cameras(2), Adjustable light sources(3), 100" screen(4), Robot agents(5)

INTELLIGENS TER (ISPACE), AZ INTELLIGENS INTEGRALT RENDSZEREK
JAPAN MAGYAR KOZOS LABORATORIUM FEJLESZTESEBEN

Az Intelligens tér koncepcidja

Olyan tereket (szobat, épiiletet, utcat) neveziink intelligensnek, amelyek egyrészt
elosztott intelligenciaju, haldzatba kapcsolt érzékelokkel (pl. kamerakkal és
mikrofonokkal) rendelkeznek. A beavatkozd eszkdzok lehetnek passzivak (amelyek csak
informaciot kozolnek, pl. képernydk, kijelzok, nyilak vagy hangszord segitségével) és
aktivak (amelyek fizikailag is segitséget nytjtanak a térben tartozkodd embereknek, pl.
robotok vagy egyéb szolga eszk6zok segitségével).

Az Intelligens teriinket a Mindeniitt Jelenlév Szamitastechnikara alapoztuk. A 2.
dbra a szamitastechnika harmadik paradigmijanak megjelenését mutatja be a
robottechnika teriiletén. Korabban az egy robot-egy szamitogép jegyében a roboton 1€vo
sajat intelligenciat probaltak novelni. A mindeniitt jelenlévd szamitastechnika koraban a
robot érzékeldi és intelligencidja eloszthato a térben.

Az intelligens tér koncepciojat a 3. adbra szemlélteti.
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2. abra
Paradigmavaltas a robottechnikdaban
‘fﬁ"—b 55
5224 )
¥

Figure 2: Change of paradigm in robot technology
3. abra

Az Intelligens tér alapkoncepcidja

Halozat (6)

L ey DIND |
DIND L 4 DIND
I l ; = | Erzékeld és | \
|DIND (1) | mikodtetd (2) DIND
) .
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w—: 4=
AGENS (3} EMBER (4)

TER (5)

Figure 3: The basic concept of Intelligent Space

DIND (Distrubuted Intelligent Network Device)(1), sensor and actuator (2), aAgent
(robot) (3), human (4), Space (6), Network (6).

Az intelligens tér egyik legfontosabb alkotdeleme a DIND (Distributed Intelligent
Network Device, FElosztott Intelligencidju Halozati Eszkéz). A DIND egységekhez
érzékelok és beavatkozd eszk6zok csatlakoznak. Az érzékel6ktdl szarmazd, sokszor
redundans (esetleg egymasnak ellentmond6) informaciokbdl lokalis (DIND szintii) és az
egész teret atfogod intelligens algoritmusokat felhasznalva rekonstrualjuk a teret, vagyis
egy olyan virtudlis teret alkotunk, amely nem csak passziv elszenveddje a
manipuldcidinknak, hanem az intelligens tér megprobalja megérteni, hogy mi zajlik
benne ¢és esetleg a tér aktivan beavatkozok a térben lezajlo eseményekbe. Az Intelligens
Térben mozgd minden intelligens egység intelligens érzékelokkel rendelkezik. Ezeknek
a mozgo intelligens egységeknek akkor is mitkddniiik kell, amikor a kiilsé kornyezet
megvaltozik, ilyenkor a térben betoltott szerepiiket ©nallé dontéssel meg kell
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valtoztatniuk. A mozg6 egység mindig tudja a térben betdltott szerepét, €s segiteni tudja
a térben tartdzkodd embert. Minden egyes mozgd egység egyidejiileg tobb csatornan
keresztiil kapja az érzékelok informacioit, tovabba a tobbi mozgd egység megerdsitd
informacioit is megkapja. Ezekbél a sokszor redundans (esetleg egymasnak
ellentmondd) informaciokbol a mozgd egységek egy virtualis tétként rekonstrualjak az
Oket koriilvevo teret. Ezen tilmenden a mozgd egységek a térben tartozkodo emberekkel
is kozlik az altaluk rekonstrualt virtualis teret. A kijelzés attol valik intelligensé, hogy
alkalmazkodni tud az 6t hasznald egyén kivanalmaihoz. fgy az intelligens térben az
emberek és a mozgd egységek egyiitt tudnak mitkddni.

A LEGUJABB KUTATASI EREDMENYEK AZ INTELLIGENS TERBEN

Az emberi lények felismerése, és helyének meghatiarozasa

Az elsé 1épésben az emberek korvonalat hatarozzuk meg és emeljiik ki a hattérbol (4.
abra), (Korondi et al, 2003; Szemes, 2003.). A masodik 1épés a fej és a kéz helyének
meghatarozasa (5. dbra). Nagyon egyszerli, de kellden megbizhatd algoritmusok
léteznek, amelyek segitségével fel lehet ismerni az emberi borszint, és ennek
segitségével a fej és a kéz helyzetét, amelyek altalaban nincsenek elfedve
ruhadarabokkal. Sztere6 kamera parokat alkalmazva az ember (pontosabban a fej) 3D
pozicidja meghatarozhatd. Tobb kamera par figyeli a teljes teriiletet és ezek altal
belathato tartomanyok atfedik egymast.

4. abra 5. abra

Az ember korvonalianak kiemelése a A kéz és a fej poziciojanak meghatarozasa
hattérbol

Figure 4: Extraction of human from the Figure 5: Localization of hand and face
background

Embert kéveté robot

Az intelligens tér figyeli és tarolja a sétalé ember mozgasat. Erre alapozva utasithat egy
robotot, hogy kovesse az embert Gigy, mintha egy lathatatlan rugd lenne az ember ¢és a
robot kozo6tt. Ha az ember hirtelen sietni kezd, akkor a robot kicsit lemarad, ha hirtelen
leall, akkor egy kicsit kdzelebb szalad a robot. A virtualis rugd rugalmassagat és
csillapitasat valtoztatni tudjuk.
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6. abra

Az embert Kitartéan koveto robot

Ex

DIMD (4} Halézat (3) DIMD {4) Ey
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Maobil robot Emberi pozicid
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Figure 6: Human following robot

W
Mobil robot (7)

Mobile robot control(1), Human position measurement(2), Network(3), DIND(4), Walking
path detection(5) Human(6) Mobile robot(7)

A tér-meméria

A tér-memoria célja a tér — tevékenység Osszefiiggések felderitése, és ennek alkalmazasa
az Intelligens tér mikodésében. A tér — tevékenység Osszefiiggés segithet annak
automatikus feltarasaban, hogy a térben tevékenykedoknek mi a céljuk akkor, amikor
bizonyos helyeken tartozkodnak. Az igy szerzett informacio lehetdvé teszi, hogy a tér
adaptivan megtervezzen és biztositson szolgaltatasokat a benne tevékenykeddk szamara.
Ez lecsokkenti az intelligens kornyezetek 1étrehozasahoz sziikséges id6t és pénzt.

A tér — tevékenység Osszefliggéseket az emberi tevékenységek helyeinek historikus
adataibol szarmaztatjuk. A tér-memoria lehetévé teszi szamitogépes informaciok és
adatok térbeli poziciokba val6 elmentését (Niitsuma, 2007). Ez azt jelenti, hogy a polcra
a konyvek mellé be tudunk rakni egy filmet, mpeg formatumban. A film természetesen a
polcon lathatatlan lesz, de ha meg akarjuk nézni, akkor csak odatessziik a keziinket,
ahova a filmet raktuk, és a kivetité mar el is kezdi a lejatszast (7. dbra)

A tér altal megtanult pontokat SKT-nek (Spatial Knowledge Tag) nevezziik. Ha az
SKT-ket a historikus adatok alapjan feliigyelet nélkiili neuralis halozatokkal
klaszterezziik, akkor olyan SKT halmazokat kapunk (8. dbra), amelyek kiilonféle
tevékenységek absztrakcioiként értelmezhetéek (Niitsuma, 2007). A 9. abran lathatd egy
kétnapos mérés eredménye, ahol a kiilonbdzé halmazba sorolt SKT-k kiilonb6z6 szinnel
vannak jeldlve. Lathato, hogy az egyes tevékenységek egymastol jol elkiiloniilnek.

Kognitiv latas az Intelligens Térben

A kognitiv latas a fejlettebb gerices él6lények latasaval és az ott tapasztalt informacid
feldolgozo struktirak mérndki rendszerekbe torténé adaptalasaval foglalkozik. Ha
Osszehasonlitjuk a hagyomanyos szamitogép alapu illetve bioldgiai vizualis informacio-
feldolgozo rendszereket, érdekes eredményt kapunk.
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7. abra

A térmemoria koncepcidja

Demo filmek (1)

Robot program (9)

Figure 7: Concept of the spatial memory

Proceeding 2000 (2)

Proceeding 2004 (3)

Demo movies(1), Proceedings(2,3), Robot commands(5), Mobile robot(6), Documents
for robot(7), SKT (Spatial Knowlegde Tag)(8), Robot program(9).

8. abra

A térmemoria egy elrendezése

— B |

Aszlal {

f .

9. abra

Csoportositott SKT-k, amelyek

zenehallgatast, cikkirast, videézast jelentenek

, |

Klaszter \

K\aszterllw 45 f . .
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Figure 8: An arrangement of the spatial Figure 9: Clustered SKTs that correspond

memory

Screen(1), Watching demo movies(2),
Desk (3,4), Working desk(4,5), Robot(6),
Information about robot(7).

each human activity such as “Listening
music”, “Writing a paper” and “Watching
demo movies” and so on.

Clusters (1-5)
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Azt tapasztaljuk, hogy bar a bioldgiaban az informaciot feldolgozo legkisebb egység
(neuron) valaszideje az ezredmasodperces tartomanyban van, bonyolult feladatok
elvégzése, mint egy macska felismerése, az agy szamara egy masodperc alatt
elvégezhetd. Ezzel szemben egy nagy teljesitményl szamitégép, melynek legkisebb
feldolgozo egysége (a logikai kapu) a neuronnal 5 milliészor gyorsabb, a fenti feladatot
nem, vagy csak nagyon nehezen tudja elvégezni. Mindez azt sugallja, hogy az agy
informacio-feldolgozo erejének titkat nem az épitdelemek erejében, hanem az azokat
rendszerbe foglald hdlozat struktirajaban, méretében és bonyolultsdgaban kell keresni.

Az eml6s allatok elsddleges latokérgében talalhatd sejtjei alapjan készitettiik el azt
a modellt, ami a latott képet annak kiilonféle alkotdelemeire bontja fel. Ilyen alkoto-
elemek a kiilonb6z6 iranyultsagl (meredekségii) konturok, sarkok, keresztez6dések. A
modell is innen kapta a nevét: Visual Feature Array (Vizudlis leiro tomb) (VFA). A VFA
egy 3 dimenziés tombként kezelhetd, amelynek els6 két dimenzidja a képi
koordinataknak felel meg, mig a harmadik dimenzidjan az élek iranyat abrazoljuk. A
VFA egy eleme megfeleltethetd a latokéreg egy sejtjének. Ha egy adott képi ingerre a
latokéreg egy sejtje aktivalodassal reagal, akkor ezt a VFA megfeleld eleme magas
értékkel reprezentalja (/0. abra).

10. abra

A VFA szerkezete és tartalma egy haromszog és egy négyszog esetén

Eredeti kép (1)

i D Eldetektalt kép (2)

TN | —

Egyszerii sejtek valaszai (3)

VFA (Visual Feature Array) (4)
Figure 10: Structure and contents of a VFA in case of a triangle and a square

Original image (1), edge detected image (2), Responses of simple cells (3), VFA (Visual
feature array (4).

A VFA elonye az, hogy tovabbi, latokéreg alapt funkciok és modellek hatékonyan
tudjak bemenetként hasznalni. Az egyik alkalmazas a csomdpontok keresése, amely egy
adott képi pozicidban tobb magas érték keresését jelenti az irany szerinti tengelyen. Egy
masik megvaldsitott alkalmazdsa a VFA-nak az az objektumfelismerd rendszer, amelyet
a Berkeley Egyetemen fejlesztettek ki, biologiai alapokon miikddik és a VFA egy az
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egyben képezi annak bemenetét. A megvalositott rendszert az Intelligens Térben
robotok, emberek székek és egyéb objektumok felismerésére hasznaltuk.

OSSZEFOGLALAS, LEHETSEGES ALKALMAZASI TERULETEK.

Ismeretes, a kamerak, szamitastechnikai eszk6zok ara rohamosan csokken. Egyre tobb
térfigyeld rendszert telepitenck és egyre tobb emberre lenne sziikség, akik a képernyot
figyelve beavatkoznak, ha valamilyen szokatlan eseményt tapasztalnak, de szemben
szamitastechnikai eszk6zok araval, a biztonsagi személyzet fizetése nem csokken. JO
példa lehet egy bekamerdzott bankfidk, ahol a kamerdk képét egy olyan szoftver
dolgozza fel, amely felismeri, ha a bankot épp ki akarja valaki rabolni. Ennek olyan jelei
lehetnek, hogy a tenyerek a fejmagassag folé emelkednek, vagy épp ellenkezéleg a fejek
is és a kezek is a padl6 szintjére keriilnek. Korondi (1998) tovabbi szorosan vagy lazan
kapcsolodo kutatasi témakat sorol fel.

Altalanos intelligens feliigyeleti rendszer

Egy nagy kiterjedési és Osszetett feliigyeleti rendszer hatalmas teriileteket - varosokat
vagy akar egész orszagokat is lefedhet. Az érzékeldk szama tobb ezerre vagy tizezerre is
rughat attol fliggéen, hogy milyen jellegi informaciokra van sziikségiink. Az altalanos
intelligens feliigyeleti rendszer fejlesztése kivitelezhetd a ma hozzaférhetd eszkozokkel.
A fenti altaldnos feliigyeleti rendszer egyik alkalmazésa az i-Epiilet, amely kiilonboz6 i-
Szobak kombinécidi egy egységes rendszerben (/1. dbra).

11. abra.

A i-Epiilet dtlete az intelligens feliigyeleti rendszerrel

Fellgyeleti rendszer(1)

Erzékl5DIND (2) Erzékels DIND

5§
? Lt 4 Erzékel 5DIND
o

9]
Ly
- BeﬂD\flf;:ﬁozé ErzékeléDIND
00 o * eavatkozo — .‘
B eavatkozo DIND
i-Szoba 1
i-Szoba 2 (4)
Emberek kévetése (5) FSzoba 3

Figure 11: The idea of i-Building using the intelligent supervision system

Supervision system(1), Sensor DIND(2), Actuator DIND(3), i-Room(4), Human tracking(5).
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Az események (szokatlan viselkedésformak, behatolok jelenléte) érzékelhetok és a
kiilonb6z6 forrasokbdl szerzett informacié Osszegyijthetd. Példaul a rendszer egy
birtokhaboritot érzékel (és azonosit) a szobak egyikében. Ha az azonositott személy a
késébbiekben egy masik szobaba megy at, a mozgasa a feliigyeleti rendszer segitségével
kovethetd az egész épiileten beliil. A megfigyelt teriileten - ezen informaciok alapjan - a
megfeleld 1épések kezdeményezhetok. A kritikus események megjelenithetok a grafikus
kezel6i feliileten, az operatorok azonosithatjdk az események forrasat, illetve ok is
kozvetleniil beavatkozhatnak.

E cikket Orwell ,,1984” ciml konyvének emlitésével kezdtiik és a zar6 mondatokkal is
erre a mire kell utalnunk. Az intelligens tér olyan tavlatot nyithat el6ttiink, amely sok
tekintetben kényelmesebbé teheti az életlinket, de egészen biztos, hogy azoknak, akik
olvastak Orwell kivalo konyvét, a Nagy Testvér jut eszébe az intelligens tér hallatan. A
szerz6 nagyon reméli, hogy létezik a fejlodésnek olyan iranya, amelyben az Intelligens
Tér az embereket szolgalni, és nem megnyomoritani fogja.
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