Plan de trabajo para la clase de hoy

1. Conceptos generales de clasificacion

2. Clasificador k-vecino mas cercano

3. Clasificador Bayesiano 6éptimo

4. Anélisis discriminante lineal (LDA), enfoque probabilistico vs enfoque geométrico
5. Clasificadores lineales y el Modelo perceptrén

6. Maquinas de soporte vectorial



6 Maquina de soporte vectorial

(seguimos suponiendo que los datos son separables)
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Definimos la margen de un clasificador lineal como la distancia mas pequena entre una observaciéon y la

frontera de decision.

[dea:| buscar clasificador lineal con margen maximo.

max C'  sujeto a M > (.
. 18]



Los vectores de soporte son las observaciones que estan a una distancia de la frontera de decision igual al
margen.

En 2D si los datos son continuos, hay dos situaciones tipicas:
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lado izquierdo: 2 vectores de soporte; margen es 0.5%(distancia entre ellos)
lado derecho: 3 vectores de soporte;

Si hay 4 vectores de soportes o mas, habra colinealidad.



4
Si cambiamos g() por cg(), ¢ > 0, el clasificador f no cambia.

Podemos suponer que g en los puntos mas cercanos a la frontera de decision toma valor 1 o —1.

= margen es = m

eTB+8=0

El problema:

mabx C sujeto a g(’a;?‘yz > C\ Vi

se convierte en:
mex 1/[|B]| - sujeto a: g(zi)ys > 1, Vi
«,

0 equivalente

min [|8]° sujeto a: glx:)y; = 1, Vi.



Supongamos que los datos no son linealmente separables.

®
e o8 o
@ % *
- ®
o ©
] °
®
o O ©
® °
Y L
™ S o ° ™
— @
g - &
< ®
=
S oe o O.%
@ ®e 3
o @ ..
°
e
)
® o
Lt ®
o
y * o
o
)
T

Antes se exigfa £ (@?lyz > C, Vi

Ahora se introducen variables €; > 0, y se cambia lo anterior en:

9(x;)y;
18]

Al mismo tiempo se castigan cada €; # 0, incluyendolos en la funcién de costo.

> C(l — 6¢),V’i

min [|3]|? +"}/Z€i sujeto a: g(x)y; > 1—¢, v ¢ >0 Vi
o, -

en lugar de: min, 5 ||B]]* sujeto a: g(z;)y; > 1, Vi.



Interpretacion:

mm 18]” +7261 sujeto a: g(x;)y; > 1 — y € >0 Vi.

T B+ Po=0

margin

¢; es la distancia minima que hay que transladar x; para que esté al lado correcto de la frontera de decision
y al menos a una distancia de 1/|{|3||.

e Sig(x;)y; < 0o g(x;)y; > 0 pero g(x;)y; < 1 podemos tomar ¢; tal que g(z;)y; =1 — ;.

e Si g(x;)y; > 1, podemos tomar €; = 0.

Funcién de costo es equivalente a: ming 5 Y_.(1 — g(z:)vi)+ + /5]



Se puede mostrar que la solucion es de la forma:

g(x) = Z a;(x,x;) + b.

Solamente algunas «;s son diferentes de 0: corresponden a observaciones con ¢; # 0

(=los llamamos vectores de soporte).

SVM classification plot
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library(kernlab)

s<-ksvm(categoria“X+Y,data=d,kernel="p",cost=1,kpar=1ist(degree=1,0ffset=0))
Alternativa

library(el071); s<-svm(X58~.,kernel="1",data=spam.train)



