Szamitogépes Latorendszerek
Vizsga kérdések — 2023

Az alabbi kérdéssor a targy ismeret-ellendrzéséhez kapcsolodo kérdéskoroket ismerteti.

A vizsga e kerdéskordkre épiil, ugyanakkor a kérdések nem feltétlen ebben a
megfogalmazasban keriilnek a hallgatok ele.

A kérdések megalkotasanal fontos szempont volt, hogy részletesen szerepeljen, hogy mik
azok a részletek, aminek az értését/tudasat a vizsga soran szamonkérjiik (ezért is
meglehetésen hosszu a megfogalmazasuk).

A ZH soran a kérdések a ZH elotti utolso elbadasig elhangzott részhalmaza keriil
szamokerésre. (51. kérdes)

Az allamvizsga targykent e targyat valaszto hallgatok szamara a kérdéssor a targyat 2023
tavaszi félévben végzo hallgatok allamvizsgatételeinek alapjaként is szolgal.

I. HAGYOMANYOS LATAS

1. Képi alapok

1. Alapfogalmak: szamitogépes latas, képfeldolgozas. Alapvetd feladatok: osztalyozas,
detektalés, szegmentalas (és fajtai). Nehézségek.

2. Képalkotas, fotodidda miikodése, CCD és fajtai, CMOS (elénydk hatranyok). Képek
felépitése és alapvetd tulajdonsagai, hibai. Kamerak tipusai.

3. Szines képek eldallitdsa. Hirom fontos szintér, szinkomponensek értelmezése, a szintér
alapvetd eldnye(i) és célja. Sziirkearnyalatositas valtozatai.

2. Képjavitas
4. Intenzitas transzformaciok (melyik mit csindl), hisztogram, felhasznalasa, és azon végezhetd
miiveletek.

5. Képi zajok tipusai, konvolucids sziir6k. Simito, élesitd, élkeresd sziirdk felismerése
sulymatrix alapjan. Linearis vs rank sziirdk, melyik mire jo, mi az elénye.

6. Képi matematika alapvetd miiveletei €s céljuk. Interpolacio elve, kiilonb6z6 algoritmusai,
ezek tulajdonséagai, elényei €s hatranyai.
3. Frekvenciatartomany

7. 2D Fourier transzformécio elve, frekvenciavaltozok, amplitado és fazisspektrum
értelmezése. Fazistorzitas hatasa. Gyors Fourier-transzformacio elve.

8. Sziirések frekvenciatartomanyban. Ideélis sziirdk ¢s tipusaik, melyik mire jo, mi a hatranyuk.
Butterworth és konvolucios szlirdk. Hogyan néz ki egy konvolucios sziird
frekvenciatartomanyban.

9. DCT ¢és FCT, hogyan szamoljuk, elényei. Hogyan hasznalhat6 tomoritésre, hogy miikodik a
JPEG.

10. Hogyan hasznalhat6 az FFT periodikus zajok szlirésére, vagy a periodicitas kiemelésére.



Alakfelismerés megoldasa FFT segitségével. Dekonvoluci6 és fajtai.

Képjellemzok

11. Képjellemzok tipusai, elényok, hatranyok. Template Matching miikddési elve és korlatai
(mikor tud jol miikddni, forgatds és skalazas hatdsa). Felhasznalhato mércék és koztiik 1évo
kiilonbség.

12. Mi az az optikai aramlas, mik a feltételezései és limitacioi, hogyan miikddik 1D-ben,
intenzitas aramlés egyenlet levezetése. Megoldhatosag problémai, melyik irdnyban tudjuk
meghatdrozni?

13. Lucas-Kanade ¢és Farneback modszer alapelve és mitkodése, gyakorlati kérdések,
megoldhatosag. Iterativ és piramis modszerek. Ritka és stirti aramlas.

14. Elkeresés, els6 és masodik derivalt alapu, derivalas fokszama sziirablak alapjan. Sobel és
Prewitt operatorok, iranyfiiggdség. Canny algoritmus elve és 1épései.

15. Mi az a Hough-transzformacio és hogyan miikddik? Miért jobb nekiink paraméteresen
leirni az egyeneseket. Milyen alakzatokra hasznalhato még?

16. Sarokdetektalas: Mi a képi sarok, KLT és Harris alapelve, lokalis struktiramatrix.
Sarokségi kritériumok, két detektor kozti kiilonbségek. Mire invarians a két modszer?

17. SIFT modszer: hogyan detektalunk skalainvarians modon, milyen sz{ir6t hasznalunk, és
hogyan tudunk ezzel egy skalat hozzarendelni a jellemz6hoz? Hogyan generaljuk a leirot, és
hogyan oldjuk meg a négy {6 transzformaciora val6 invarianciat?

18. ORB modszerrdl ugyanez.

19. Kovetés valtozatai, nehézségei. Milyen jellemzdoket hasznalhatunk fel, hogyan lehet
Osszehasonlitani ket (affinitas) és hogyan pérosithatjuk dket? Mi az a drift és miért van
sziikség ujradetektalasra?

20. Rejtett Markov Modell felépitése és a rajta megoldhato feladatok, hogyan hasznaljuk
kovetésre és miben jobb? Hogyan miikddik (és miért tigy) a Kalman-szlir6é és miben nyujt
tobbet a Markov modellnél?

Szegmentacio

21. Intenzitas alapu szegmentalas: kiiszobozes €s eredménye. Hisztogram alapu kiiszobozés.
Miért nem olyan jo ez?

22. Klaszterezés: hogy miikddik a k-Means, és a Mixture of Gaussians? Mi a kett6 kozti
kapcsolat (kiilonbségek, hasonlosagok). Mi az Expectation Maximization modszer? Hogyan
valasztjuk ki a klaszterek szdmat. Mean-shift miikodése, miért és hogyan oldja meg az elébbi
problémat.

23. Klaszterezés hatranya, hogyan oldjak ezt meg a régi6 alapu modszerek. Régiondvelés és a
Split&Merge modszerek miikodése, eldnyok-hatranyok.

24. Egyéb szegmentacios modszerek: Grafvagas, és Watershed alapu szegmentaciéo miikodése.
Mozgés alapu szegmentacio, alapvetd nehézség, gauss alapt hattérmodell, variancia alapu
kiiszobozés.

Binaris képek
25. Er6zio, dilatacio, hatasuk a méretre és formara (strukturald elem), sziirkearnyalatos eset.
Nyités és zaras, olvasztdsmentes dilatacid, konturkeresés.

26. Milyen szomszédossagok vannak, miért fontos ez (Jordan-tulajdonsag), hogyan lehet
feloldani a problémat? Mi az a csontvaz ¢és hogyan lehet meghatarozni?
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27. Objektumok szamlélasa és cimkézése. Milyen mddszerek vannak, (eldnyok, hatranyok), és
ezek hogyan miikddnek?

28. Objektumok tulajdonsagai: projekcio, kozéppont, befoglalo téglalap, orientacid. Melyik
mire jO, hogyan szamolhat6? Euler-szam, lenyomat, lanckdd szdmitasa. Szubpixeles pozicio
meghatdrozasa.

Dontéshozas

29. Mi a hagyomanyos mesterséges intelligencia (GOFAI) és a gépi tanulés kozti kiillonbség?
Hogyan épiilnek fel a gépi tanuld algoritmusok, milyen tipusai vannak, és milyen altalanos
szabalyokra érdemes odafigyelni?

30. Hogyan miikodik a kNN algoritmus. Milyen problémai vannak? Mire jo a linedris
regresszid €s hogyan miikodik? Miben tér el a TLS valtozat és azt hogyan lehet megoldani?

31. SVM alapfogalmai, alapvetd mitkddése. Becslés modszerének szemléletes magyarazata. Mi
az a kernel fiiggvény, és mit befolyasol a megvalasztasa?

32. Dimenzi6 redukci6 alapfeladata, mire jo, hogyan miikodik a fékomponens-analizis. Miért
kell az adatokat nulla kézepiivé tenni, €s miért érdemes a skalazasra figyelni? Miben mas a
linearis diszkriminancia analizis?

33. Mi az a Haar-féle jellemzd, hogy szdmolhatd, miért szdmoljuk integralkép segitségével?
Hogyan lehet ezekbdl arcfelismerd algoritmust késziteni, és miért kaszkadositjuk a megtanult
jellemzoket?

34. Hogyan miikodik a Bag of Visual Words algoritmus? Mi az a vizudlis sz0, hogyan
konstrualunk szotarat, és hogyan végziink osztalyozast? Mi az Eigenfaces és hogyan miikodik?

DEEP LEARNING

Neuralis halozatok

35. Hogyan miikodik a Perceptron modell és mit jelentenek az egyes kimenetei? Hogyan néz ki
a Perceptron dontési fliggvénye? Mi az a multi-layer perceptron (MLP), és milyen limitaciot
orvosol?

36. Milyen hibafiiggvényekkel tanithatjuk a Perceptront? Mi a Hinge koltség alapelve és
alakja? Mi a kereszt-entropia alapelve, hogyan érjiik el, hogy a Perceptron kimenetén
valdszinliségek legyenek, és hogyan definidljuk az ,,igazi” osztaly valdszintliségeket? Mi a két
madszer elénye/hatranya?

37. Mi az a regularizacio és milyen modjai vannak? Miért van ré sziikség, és hogyan
kapcsolodik az overfitting jelenséghez?

38. Mi a gradiens-mddszer alapelve, hogyan miikddik? Miért hasznalunk minibatcheket, mit
hatdroz meg a minibatch mérete? Milyen modszerekkel javitjuk a gradiens modszer
hatékonysagat (momentum, skalazas) és ezek hogyan segitenek?

39. Mi a Newton-modszer alapelve, hogyan mitkodik? Miért alkalmazzuk ritkdn mély neuralis
halok esetében? Mi az elénye/hatranya a gradiens modszerrel szemben, és hogyan kezelhetdk a
hatranyai (Levenberg-Marquardt alapelve, miikodése)?

40. Hogyan lehet mély neuralis halok esetében meghatarozni a korabbi rétegek hiba szerinti
derivaltjat (backpropagation elve és miikodése)? Backpropagation kiszamoldsa minta grafon.
Lancszabaly normal és vektoros esetben, Perceptron réteg derivaltjai. Neuralis halo réteg
altalanos interfésze.
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10.

11.

Konvolucios Neuralis Halok

41. Konvolucids halok réteg tipusai. Konvoltcios réteg alapvetd mitkodése, paraméterei,
linedris réteggel szembeni eldnyei. Pooling réteg és tipusai, lehetséges helyettesitése. Aktivacio
tipusok, szigmoid és tanh (problémék), ReLU és valtozatai. Altalanos felépités, a halo
mitkddésének szemléletes magyarazata.

42. Fontos neuralis halo architektirdk, AlexNet és VGG (pontos felépités nem kell), neuralis
halo rétegek paraméterszamanak, memoriaigényének és szamitasi igényének szamitasa.

43. Inception réteg, miért jo, hogy parhuzamos mini-haldkat tesziink a neuralis haloba. Miért
alkalmazunk bottleneck-et? Hogyan épiil fel a GoogleNet, és miért van tobb osztalyozo
kimenete?

44. Miért nehéz nagyon mély neuralis halokat tanitani (gradiens numerikus problémai), és
hogyan oldja ezt meg a ResNet? Milyen fajtai 1éteznek (bottleneck, WRN, DenseNet) és ezek
miben kiilonboznek?

45. Hogyan tudjuk megmondani, hogy egyes neuronok aktivaciojat mely pixelek okozzék a
képen? Hogyan lehet neuralis halok egyes neuronjait vizualizalni? Mi az a guided
backpropagation, és miért alkalmazzuk ebben az esetben? Mik azok az ellenséges példak, és
hogyan lehet 6ket generalni? Hogyan lehet védekezni elleniik?

Deep Learning a gyakorlatban

46. Mik azok az alapvetd problémak amikkel neuralis halok tanitasa esetén
szembekeriilhetiink? Melyik modszer melyik probléma(k)ra ad megoldast?

47. Miért fontos az inicializaci6 a konvergencia esetén? Hogyan fliggnek 6ssze az egyes
rétegek sulyai, aktivacioi és a gradiens? Milyen numerikus problémék addédhatnak mély halok
esetében és ezek a sulymatrix milyen mértékével fiiggnek 0ssze (és hogyan)? Mi alapjan
miikddik a Xavier és a He inicializacio? Miért kell normalizalni a bemenetre adott adatokat?

48. Hogyan ellendrizziik egy neuralis halo altalanositod képességét? Hogyan néz ki egy jol
altalanositoé halo aktivacioinak eloszldsa? Hogyan oldja meg ezt a problémat a dropout, és
hogyan kell a tesztelés soran a halot modositani ebben az esetben? Hogyan segit a batch
normalizalas ugyanezen a probléman, és milyen fajtai 1éteznek (ezeket mikor érdemes
alkalmazni)? Mit old még meg?

49. Hogyan tudunk még az overfittingen segiteni (regularizacio, adat augmentacid)? Hogyan
lehet kis adatbazisokkal jol tanitani nagy haldkat, és ez miért mitkodik jol (transfer learning).

50. Hogyan érdemes hiperparamétereket keresni €s miért? Milyen hatasa van a tanudlsi rata
nagysaganak, és hogyan érdemes ezt bedllitani?

51. Milyen problémak adddnak neurdlis halok installacidja soran, és ezekre milyen modszerek
vannak? Hogyan miikddik a pruning, a weight sharing, valamint a modell egyiittesek
modszere?

Visszacsatolt halozatok

52. Hogyan néz ki egy visszacsatolt neurdlis halé felépitése? Hogyan oldhat6é meg a tanités a
backpropagation modszer segitségével (id6beli kibontas elmagyarazasa), €s mi ennek a
megoldasnak a legnagyobb problémaja (eltiind/felrobban6 gradiensek), és miért fordul ez el6?

53. Hogyan lehet az eltlind gradienseket mérsékelni? Hogyan végzi ezt el az LSTM cella. Mit
jelentenek az egyes belsd valtozok és hogyan mitkodnek? Tovabbi valtozatok (GRU).

54. Milyen sorozatfeldolgozasi feladatok lehetségesek? Milyen alkalmazasokat ismer (kérdés-
valasz, videdk, képfeliratozas, puha figyelem, stb.), és ezek hogyan miikddnek (abra, leiras)
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Detektalas és Szegmentalas

55. Milyen architekttra alkalmas a szemantikus szegmentalas elvégzésére, milyen alapvetd
triikkoket érdemes ebben alkalmazni (fel- és leskalazas, elérecsatolas, dilatalt konvolucid).
Milyen moédszerek 1éteznek a felskalazasra (Unpooling, transzponalt konvolicio és DUC) és
ezek miben kiilonboznek?

56. Hogyan lehet lokalizaciot elvégezni neuralis halokkal? Hogyan miikodik a Régio-CNN?
Milyen médszerek 1éteznek a gyorsitasra (Fast-R-CNN ¢és Faster-R-CNN), és ezek mit
ujitottak? Hogyan lehet ezt az architektirat objektum szegmentalasra kiterjeszteni (Mask-R-
CNN)?

57. Hogyan miikodik a YOLO architektira, mi az alapvetd kiilonbsége a régio alapt
detektalassal szemben? Mi a detektalas és a megfeleld kimenet kivalasztasanak alapelve? Mi az
az anchor box €s mire hasznaljuk? Mi a YOLO mddszer eldnye/hatranya?

I1I. 3D LATAS

13.

14.

Kameramodell és kalibracio

58. Hogy néz ki a Pinhole kameramodell (rajz, egyenlet, paraméterek)? Mik azok a homogén
koordinatak, é¢s miért alkalmazzuk Oket (linearizalas, skalainvariancia, irdnyitott végtelen)?
Hogyan néz ki a vetités matrixa és mi mit jelent benne (belsd kiilsé paraméterek, egyes
elemek)? Hogyan valtoztatja meg a vetitést a valodi optikdk alkalmazasa? Mi az a radialis
torzitas és mi okozza?

59. Milyen geometriai transzforméacio fajtak 1éteznek, és mi koztiik a kiilonbség (benn foglalt
transzformaciok és invarianciak)? Melyik irja le ezek koziil a képalkotéas folyamatat?

60. Hogyan végezhetiink lineéris regressziot (LS becslést)? Mi torténik, ha a kimenet nulla,
ebben az esetben milyen modszerekkel oldhaté meg a feladat (melyik jobb és miért)? Mi a két
fajta LS becslés kozti szemléletes kiilonbség? Polinomialis regresszio.

61. Mi a 3D és a Sakktablas kalibracio célja, mit akarunk vele meghatarozni (melyik
paramétereket)? Mely paraméterek allnak eld a kalibracié soran? Mik az eljaras 1épései, és
milyen mdédon végezhetdk el? Melyik 1épésekben kiilonbozik a kétfajta kalibracios mod és
hogyan? Mi az az algebrai és geometriai hiba, és melyiket szeretnénk igazabdl minimalizalni?
Hogyan tessziik meg ezt? Hogyan épitjiik bele a radialis torzitds meghatarozasat a
kalibracioba? Lehetséges-e 1D kalibracios objektummal kalibralni? Es kalibracios objektum
nélkiil? Ha igen, akkor mi kell hozza?

62. Epipolaris geometria, matrixok, epipoldris egyenes és pont. Mire tudunk olyan egyenletet
felirni, hogy a kalibraciot el tudjuk végezni? Hogyan miikddik a 8 és a 7 pontos mddszer?
Utobbi esetben honnan vessziik azt a plusz egy informaciot, ami miatt 7 pontpar is elég?

3D Rekonstrukceio

63. Mik a 3D rekonstrukcio 1épései? Mi a sztereo kalibracio célja, és mit akarunk vele
meghatdrozni? Mit kell ismerni hozza? Hogyan tudjuk elvégezni, ha fix kameraink vannak, és
hogyan, ha mozoghatnak a kamerak. Mit veszitiink az utobbi esetben?

64. Mi az a rektifikacié és miért csindljuk? Milyen két miiveletet szoktunk benne 6sszevonni?
A rekonstrukci6 melyik 1épésében szamitjuk ki a transzformaciot és mikor alkalmazzuk?
Hogyan szoktuk alkalmazni egy képre (LUT)?

65. Mi az a diszparitas, mikor van értelme és hogyan értelmeziink egy diszparitas képet?
Hogyan miikddik a Block Matching algoritmus, és melyik kordbban tanult eljarasra hasonlit?
Mi a legnagyobb problémaja és hogyan orvosolja ezt az SGBM algoritmus (szomszédossagban
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konstansokkal biintetés)? Hogyan miikddik a Belief Propagation, mi az a hit, mit tartalmaznak
az izenetek, és milyen modon valtoztatjuk meg a hitet a szomszédok iizenetei alapjan? Mi a
kozos ebben az eljarasban és a korabban ismertetett Expectation Maximization modszerben?
Mi a Belief Propagation elénye és hatranya?

66. Hogyan lehet ismert pontokbol és vetités matrixokbol az eredeti térbeli pont 3D
koordinatait meghatarozni? Hogyan modosul a feladat, ha sztenderd elrendezésiink és
diszparitasunk van? Mi a metrikus rekonstrukcio és milyen feltételek esetén tudjuk ezt
eléallitani. Milyen tipikus elrendezések esetén tudunk metrikusan és mikor csak skélainvarians
modon rekonstrukceiot elvégezni?

67. Mi az a Structure from Motion és SLAM? Milyen valtozatai lehetnek (szekvencialis/online,
nem szekvencialis/offline)? Mit értlink SLAM esetében Bundle Adjustment alatt, és miért
csinaljuk? Hogyan kapcsolddik a kalibracio soran megtett finomitd 1épéshez? Hogyan kertiljiik
el SLAM esetén a driftet (hurok detekcio, adatbazis)?

3D feldolgozas

68. Milyen mddon tudunk 3D struktarakat tarolni (voxel, pontfelhd, mesh, paraméteres
feliiletek, spline)? Mi a voxeles megoldas problémaja? Milyen tipusu pontfelhdink lehetnek?
Mi az a kd-Fa reprezentécio, hogyan konstrualjuk, és mire jo alapvetéen?

69. Milyen szlirési modszereket alkalmazhatunk 3D-ben? Hogyan miikddik a doboz sziird?
Mik azok az outlier elemek, é¢s milyen modszerrel sziirhetok?

70. Hogyan tudunk szegmentalni pontfelhdkben, miikodnek-e a 2D-ben megismert
szegmentalo eljarasok? Hogyan haszndlhaté a RANSAC néhany paraméterrel leirhato
alakzatok felismerésére? Hogyan néz ki a jeloltek allitasa és kiértékelése altalanossagban? 3D
alakzatok felismerésére hogyan specializdlhat6? Altalanos paraméterbecslés esetén milyen
tulajdonsagokkal rendelkezik a RANSAC? Mi az elénye/hatranya mas modszerekkel (pl. LS
becslés) szemben?

71. Milyen modszerekkel lehet jellemzdket generalni pontfelhdkben (lokalis, globalis)?
Hogyan tudunk normalisokat szdmolni, s milyen kapcsolatban all ez a fékomponens-
analizissel? Milyen mddon lehet 6sszetett lokalis leirokat rendelni az egyes pontokhoz (pl.
PFH)? Hogyan miikodik a GASD globdlis leir6? Hogyan allitja be az objektumot globalisan
konzisztens irdnya, majd milyen jellemz0 segitségével irja le?

72. Mi a regisztraci6 fogalma, hogyan végezhetd el az ismert algoritmusok segitségével?

73. Milyen neuralis halos megoldasokat ismer 3D feldolgozas esetére? Mi az alapvetd
kiilonbség ezek kozott, és milyen eldnyokkel/hatranyokkal szolgélnak? Hogyan lehet
pontfelhén konvolucio-szerli miiveletet végezni?

IV. A VALOSIDEJU LATAS ESZKOZEI ES PARADIGMAI

16.

GPU

74. Milyen hardvereket alkalmazhatunk latas algoritmusok gyorsitasara, ezek hogyan
viszonyulnak felxibilitas és sebesség szempontjabol? Milyen alapvetd paradigmakat
valdsitanak ezek meg (tobb processzor, csdvezeték, adatfolyam-feldolgozas)? Mi az a SISD,
SIMD ¢és MIMD feldolgozas, és melyik hardver melyiket timogatja alapvetden ezek koziil?
Mik a GPU alapu feldolgozas legfontosabb sziik keresztmetszetei?

75. Hogyan épiil fel fizikailag egy GPU? Mi az a Streaming multiprocesszor, ¢s milyen hardver
elemekben osztoznak az egy SM-be tartozé magok? Hogyan néz ki egy SM altalanos
felépitése, milyen tipusu egységek talalhatok benne? Mi az a Tensor Core, milyen miiveletet
képes elvégezni és milyen alkalmazasok szamara kiemelten fontos?
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76. Milyen egységek talalhatok a CUDA futdsi modelljében (thread, block, grid, warp), hogyan
viszonyulnak egymashoz, és miért bontjuk a futast 3 szintre (mi k6zos az egy blokkon beliil
1év0 szalakban)? Hogyan jon be a képbe a fonat (warp)? Mi a divergens kod, és miért érdemes
keriilni? Hogyan kapcsolodik a futdsi modell felépitése a GPU fizikai kialakitdsadhoz (SM-
blokk)? Hogyan alkalmazhat6 a csGvezetés technika tobb szl parhuzamos futtatasara?

77. Milyen memdriatipusok taldlhatok a GPU-ban? Ezek koziil melyik statikus és melyik
dinamikus RAM? Melyek helyezkednek el a GPU {6 memoridjaban fizikailag, és melyikek
talalhatok az SM-ben? Mi a kiilonbség az egyes memoriatipusok kdzott sebesség ¢és szalak
altali elérés tekintetében? Hova keriilnek a valtozok alapértelmezett esetben?

78. Milyen programozasi nyelvek 1éteznek GPU-kra, és ezekben mi a kozos, illetve miben
kiilonboznek? Milyen modszerekkel szinkronizalhatunk szalak kozott? Mi a textira memoria,
¢és milyen szolgaltatasokat nytijt szamunkra (indexelés, szal-kezelés). Hogyan néz ki a CUDA
kéd forditasi mechanizmusa (milyen forditd, hova érdemes a projektben tenni a CUDA
fiiggvényeket, stb.)?

TPU, FPGA

79. Mi az a TPU, és milyen miivelet elvégzésére alkalmas? Mi az a szisztolikus tomb, és
hogyan képes a matrixszorzast hatékonyan megvaldsitani? Hogyan néz ki a TPU altalanos
felépitése, mi valtozott az egyes verziok kozt és miért?

80. Hogyan lehet kiilonb6z0 logikai d&ramkdri elemeket programozhat6 hardverként
megvalositani? Ismertesse egy FPGA altalanos felépitését. Mire jok az egyes elemek? Mit lehet
egyetlen CLB segitségével megvaldsitani? Milyen memoria tipusok allnak rendelkezésiinkre,
és ezek kozt mi a kiilonbség?

81. Hogyan lehet FPGA segitségével a <kiiszobozés/sziirkedrnyalatositas/konvolucié>
miveletét megvalositani? Nagysagrendileg mekkora késleltetést okoznak ezek a miiveletek?
Hogyan lehet futas kdzben adaptiv médon valtoztatni a feldolgozasi csévezetés struktirajat?
Hogy néz ki az FPGA tervezés folyamata (konkrét tervezési csdvezeték, hardver-szoftver
egylitt tervezeés)?



