Predpovéd s modelem smési komponent

e dvourozmérny vystup, bez fizeni
e simulovana data
e model se zndmymi parametry
e model ukazovatka f (cilei—1, @) = agyle,,
Simuluji se data ze smési normalnich, dvourozmérnych regresnich komponent a statického uka-

zovatka
yt:9i+et7 7':1’2) y Ne

kde y; je vystup v Case t,

01), | . o . .
0; = [ E 9131 } jsou parametry statickych komponent s dvourozmérnym vystupem,
2)4

n. je pocet komponent.
Délka predikce je n,. Jsme v Case t, zndme y (t — 1) a pravé jsme zméfili y;.
Predpovéd konstruujeme podle nésledujiciho algoritmu:

jeden krok

1. V komponenty ¢ = 1,2 - - n, spoctéte m, = f (yt|9t,1>
tj, prvky vektoru “vzdalenosti” y; od jednotlivych komponent - vektoru m jsou hodnoty
hp komponent s dosazenou hodnotou y; a bodovymi odhady parametra z ¢asu ¢ — 1.

2. Urcete bodovy odhad parametru modelu ukazovatka ;1
3. Vezméte vektor vah w;_1 z minulého kroku.

4. Urcete matici vah Wy, reprezentujici sdruZzenou pravdépodobnost f (c¢, c;i—1]d (t)) takto
Wt = (wt,lm/) S dtfl

kde vektory w a m jsou sloupce - tedy nasobime sloupec krat fadek, coz d& matici, a
nasobeni .x je nasobeni dvou matic prvek po prvku.

5. Vahovy vektor wy, ktery urcuje aktivity komponent v aktudlnim case a s veSkerou dostup-
nou informaci (véetné y;) spot¢teme marginalizaci, tedy vys¢itame pfes minulé ukazovatko
(tj. seCteme W, ve sloupcich).

6. Predikce vystupu g: je
Ne
Qt = Z wcgc;t
c=1

kde 9. jsou “obycejné” predikce z jednotlivych komponent.



dalsi kroky

Provadi se bez dalsi mé¥ené informace (budouci hodnoty y nezname). Predikce ukazovatka je
déna nasobenim vahy w; aktudlnim odhadem parametru modelu ukazovatka &;_;1.Tedy

Wiyk = (atfl)k Wy
a opét

Ne
gtJrk = E ’UA)c;tJrkyAc;t

c=1

kde g+ jsou predikce z komponent (protoze komponenty jsou statické, ¢asovy index nehraje
roli).

Pfedpoklady: e ~ N (0,r), r konstantni.
Sci znaceni: y - yt, 0 - th, r - cv.

Uloha: Simulace a predikce s dynamickym modelem smési statickych komponent - zakladni
konfigurace pro predikci se smési.

Poznamky
Program

Popis programu

Kdéd programu

// Test predikce dat se smési se STATICKYMI komponentami

[u,t,n]=file(); // find working directory
chdir(dirname(n(1))); // set working directory
clear("u","t","n") // clear auxiliary data
exec("ScIntro.sce",-1) ,mode(0) // intro to sesion

np=5;

nc=3; // number of components
nd=np+1+1000; // number of data

// INITIALIZATION of simulation --------=--=--=--momommommommommoooo

thS=[-2 1 5]; // centres of components
cvS=[.1 .1 .1]%1;
select 1

case 1 then, alS=[0 1 0; 0 0 1; 1 0 0];

case 2 then, alS=[.07 .87 .06; .06 .07 .87; .92 .04 .04];

case 3 then, alS=[.8 .1 .1;.1 .2 .7;.1 .1 .8]; // parameters of the pointer
end

c(1)=1; // initial values

// SIMULATION
for t=2:nd



rnd=rand(1,1,’unif?’);

cus=cumsum(alS(c(t-1),:));

c(t)=sum(rnd>cus)+1; // pointer generation

th=thS(c(t));

sd=sqrt (cvS(c(t)));

y(t)=th+sd*rand (1,1, norm’); // output generation
end

wl=ones(nc,1)/nc; // initial pointer distribution

// PREDICTION
for t=2:nd // TIME LOOP = o oo oo oo oo
yt=y(t); // measured output

// proximity of yt to components
for i=1:nc

m(i)=GaussN(yt,thS(i),cvS(i)); // density of normal component
end

// weighting vector (polo-update a do-update)

wP=fnorm(alS’*wl) ; // vahy odpovidajici Casu t bez vyuZiti y(t)
wp=(alS’) “np*wP; // predikce vah np krokd dopfedu
w=fnorm(wP.*m) ; // do-update w s aktudlnim y(t)

// update of statistics
Ps=[yt;1]; // ext. regression vector
yp=0;
for i=1:nc
yp=yp+wp (1) * (thS(i)+sqrt(cvS(i))*rand (1,1, ’norm’));
end
ytp(t+np)=yp;

wi=w; // old weighting vector
wt(:,t)=w; // stor weighting vector
wtp(:,t+np)=wp;

end // END OF TIME LOOP —— - —oommmmmmomoo

// RESULTS

[xxx ce]l=max(wtp,’r’); // estimated active components
s=(np+2) :nd;

wr=sum(c(s) “=ce(s)?’);

tx=’\nWrong class. %d from %d, i.e. %d percent\n’;
printf (tx,wr,length(s),100*wr/length(s))
s=(nd-100+1) :nd;

plot(s,c(s),’bo’, ‘markersize’,8)
plot(s,ce(s),’r.’, ’markersize’,3)
set(gca(),’data_bounds’, [min(s) max(s) .9 nc+.1])
set(gcf (), figure_position’, [400,100])



scf(1);

set (gcf(),’figure_position’, [600,150])
subplot (211)
[f1,n1]=nan_hist(y,150, ’plot?);
subplot (212)
[£2,n2]=nan_hist(ytp,150,’plot?);

s=551:600;

scf(2);
set(gcf(),’figure_position’, [200,150])
plot(s,y(s),’ob?)

plot(s,ytp(s),’xr’)



