Fonctions discriminantes

e N classes

i gl(x)ng(x)v s 7gN(X) : Rd —R
o fonction de décision:

f(x) =C; si gi(x) > g;(x) pourtout j=1,....N

e régions de décision: Ry,R»,...,Ry

XER;si f(x)=C;

o frontiére de décision: F c R?
F={x|3i,j:i# j,gi(x) =g;(x)}

Fonctions discriminantes

¢ La densité normale (gaussienne)

1

P09 = e | 5% - W= X p)

e ;i vecteur de moyenne
e 3: matrice de covariance (positive semidefinite)
e |Z|: déterminante (> 0)

o =1 inverse (existe)

Fonctions discriminantes

e Deux classes {—1,1}

e 8(x) =g1(x) —g-1(x)
o fonction de décision: f(x) = signe(g(x))
o régions de décision: R; = {x: g(x) > 0},R_; = {x: g(x) <0}

o frontiere de décision: F = {x|g(x) =0}

Fonctions discriminantes

e Fonctions discriminantes
e gi(x) =Inpi(x) =Inp(x|Y =C;)+ InP(Y =C))

1 _ d 1
° gi(x) = _E(X_ﬂi)rzi (x— ) — 52— In[%| +InP(Y =C)

e Cas 1: I; = o’ (matrices de covariance sphériques)

. |Zl| = O'Zd
ozl = él
T
gi(x) = —M—HnP(Y =C;) + const.
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1
= —ﬁ(x’x — 24X+ pipi) +InP(Y = C;) + const.



Fonctions discriminantes

eCas1:3 =01
o fonctions discriminantes linéaires: gj(x) = wix+wy
. 1

e vecteur de poids: w; = =l

seuil ou biais: L +InP(Y =C)
° LWio = — S Hili n =L

0 202#14

o frontiére de décision linéaire entre R; et R;

(i — )" (x —%0) =0

02 P(Y = Cl)
2ln
i —will> P(Y =C))

1
'XUZE(ﬂi+ﬂj)+ (j— i)

e P(Y =C;) = P(Y = C)): classifieur de plus proche moyenne

Fonctions discriminantes

eCas2:3,=2

o frontiere de décision entre R; et R;:

=7 (i — ) (x—%0) =0

1 B PY=0)

ji— )= i) P(Y=C)) (k=)

° X, 71( + )+
0—2]41 Hj (

e P(Y =C;) = P(Y = C;): classifieur de plus proche moyenne selon la

distance de Mahalanobis:

d(x,p) =/ (x—p)=- (x—p)

Fonctions discriminantes

e Cas 2: 3; =X (matrices de covariance identiques)

1
°gi(x)= —E(X — )2 (x— ) +InP(Y = C;) + const.
* gi(x) = wix+wip
e vecteur de poids: w; =2 'y;

. . 1
o seuil ou biais: wy = filéﬁ"yiJrlnP(Y =C)

Fonctions discriminantes

e Cas 3: ; = arbitraire

1 1
e si(x)=—5(x —u)'Z (x— i) — SIn|Zi| +InP(Y = C;) + const.
o fonctions discriminantes quadratiques: g; = X'Wx + wix+wj
o vecteur de poids: w; = = i

1
oW, = 752.*1

. . 1 1
o seuil ou biais: wijy = 75142;';41- — Eln\z,-\ +InP(Y =C;)

o frontiére de décision entre R; et R;: hyperquadriques



