Fonctions discriminantes

e N classes

® 01(X),82(X); .., On(X) : R = R

e fonction de décision:

f(x) =G si gi(x) > gj(x) pourtout j =1,...

e régions de décision: R, Ry, ..., Ry

xeR si f(x)=C

e frontiére de décision: F ¢ R

F={3j:1#],00()=0jx}



Fonctions discriminantes

e Deux classes {—1,1}
® g(X) = 01(X) —9-1(x)
e fonction de décision: f(x) = signe(g(x))
e régions de décision: Ry = {x:g(x) > 0},R_; = {x:g(x) < 0}

e frontiére de décision: F = {x|g(x) = 0}



Fonctions discriminantes

e La densité normale (gaussienne)

PX) = 0 /12‘2,1/2 exp —%(x ~WIZT(x— )

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

e =1 inverse (existe)



Fonctions discriminantes

e Fonctions discriminantes
e g(X) =Inpi(X) =Inp(x]Y =C) +InP(Y =C))

1 d 1
e gi(X) = —é(x—u)tzi‘l(x—u) —Elnh—éln\zi\ +InP(Y =C))

e Cas 1: 3; = 0°l (matrices de covariance sphériques)
) ‘Zi| = 0'2d
o> 1= él

X — Lk l12
gi(x) = | 20‘;'” +InP(Y = G;) + cong.




Fonctions discriminantes

e Cas 1: 3 = ol
e fonctions discriminantes linéaires: g/(x) = wix +wig

: 1
e vecteur de poids: w; = ?p{-

. e 1,
e seuil ou biais: wjp = — oMM +InP(Y =GC)
e frontiere de décision linéaire entre R, et R,

(Wi — M) (X—X0) =0

o X —}(M—l—u)—k 02 InP(Y:CI)
T2 -2 R(Y =Cy)

(M — 1)

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



Fonctions discriminantes

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

e gi(X) = —%(x- )= (x — W)+ InP(Y = C)) + const.

e 0/(X) = Wix 4 wig

e vecteur de poids: w; ==,

. . 1
e seuil ou biais: Wig = —éu}z_lui +InP(Y =G))



Fonctions discriminantes

eCas?2: 2 =2

e frontiere de décision entre R; et R;:

= — ) (x—Xo) = 0

T 1 P(Y=C)
Xo = Z(M +Hj) + (M — M) = — 1) InF’(Y =Cj)

o P(Y =C;) = P(Y =C;j): classifieur de plus proche moyenne selon la
distance de Mahalanobis:

d(X, 1) = /(X — WIZ-L(x — )

(K — )




Fonctions discriminantes

e Cas 3: X, = arbitraire

1 1
e gi(X) = —é(x—u)tzi—l(x—u) —5In|=i| +InP(Y = G) + cons.

e fonctions discriminantes quadratiques: g; = X'W;X + WX + Wig
e vecteur de poids: w; = =

1
o W= —ézi—l

. . 1 1
e seuil ou biais: Wig = —éu}Zflui — §|n!2i| +InP(Y =G)

e frontiere de décision entre R; et R;: hyperquadriques



