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WIVEVIR  «  Problema genérico

Mecanismo
distorsionador

\ 4

Fuente

Estado generado Observacion
por la fuente

« La fuente puede generar un conjunto finito de estados /..., /4, llamados hipotesis

« Objetivo: determinar la hipotesis mas probable a partir de la observacion realizada

— Basado en:
« Conocimiento de las hipotesis

« Conocimiento de las caracteristicas del mecanismo distorsionador (ej.: canal, ruido, etc.)




Decision Bayesiana

Se basa en la cuantificacion de los compromisos entre varias decisiones de clasificacion utilizando la
probabilidad y los costes asociados a tales decisiones

Es una formalizacion del “sentido comun”

Se asume que el problema se especifica en términos probabilisticos y que todas las probabilidades
relevantes son conocidas

— Las salidas de la fuente estan gobernadas por probabilidades “a priori” que representan la informacion que el
observador tiene sobre la fuente antes del experimento

Supongamos dos posibles estados o hipotesis /4y 4,

Posibles situaciones:

Sucede Situacion
A, VA Acierto
V74 VA Error
VA /7 Error
V74 V74 Acierto




DEVRIINEEVESEUER  «  Se asume que se puede definir el coste de cada decision:

Coo Coste de decidir /7, cuando ha sucedido /7, (acierto)
Clo Coste de decidir /Z; cuando ha sucedido /ZZ (error)
Coa Coste de decidir /7, cuando ha sucedido / (error)
o Coste de decidir /Z; cuando ha sucedido /7 (acierto)

«  Asumimos que los costes de un error son siempre mayores que los de un acierto
» Los valores de los costes vienen determinados por el problema a resolver

« El objetivo de la decision Bayesiana no es minimizar el error sino el coste promedio de las decisiones
tomadas

» El coste total viene dado por

J = CooP(Ho)P(Hp|Ho) + C10P(Ho)P(H1|Hp)
+Co1 P(Hy)P(Hp|Hy) + C11 P(H,)P(H|Hy)




Decision Bayesiana J = COOP(HO)P(H0|H0) 4 ClDP(HD)P(Hl |H0)
+Coy P(Hy,)P(Ho|H,) + C11 P(Hy)P(Hy|Hy)

P(Ho\Ho) = | f(e|Ho)dz  P(HolH) = [ f(e|H)dz
Ro 0

P(Hi|Ho) = | f(z|Ho)dz — P(Hi|H) = [ f(z|Hi)dz
Ry R,

o /Yy /A son las regiones en que se deciden las hipotesis /4, y /4, respectivamente




Decision Bayesiana J = CooP(Hy)P(Ho|Hy) + C1oP(Ho)P(H:|Hp)
+001P(H1)P(H0|H1) + Cllp(Hl)P(H1|H1)

« Alaexpresion del coste total se le suman y restan dos términos:

J=J + P(HD)COO f(J}‘HO)dx — P(Ho)COO f(JJ‘HD)de
R, Ry

R, Ry

« Minimizando la expresion resultante se obtiene el criterio de decision

flalHy) Y P(HY)(C1o — Cool

f(x|Hop) Eo P(Hy)|Co1 — C11]

« Sise considera el caso N-dimensional:
X = {Xl:XQ} - :Xf\f]; T = [xlaxﬂa - }J;Nr]

@) T P(HO)(Cw — Coo
f(z|Hyp) Eo P(Hy)|Cor — C11]




Decision Bayesiana

« Por ejemplo, si se consideran
Coo=C11 = 0
Cio=0Cpp = 1

Entonces tenemos el criterio de estimacion MAP para minima probabilidad de error:
« Acertar no presenta ningln coste
 Equivocarme presenta igual coste independientemente de la hipotesis

—> Minimo coste = minima probabilidad de error

J = CooP(Ho)P(Hp|Ho) + C10P(Ho)P(H1|Hp)
+Co1 P(H,)P(Ho|H,) + C11P(H,)P(H,|H,)

« Si ademas A/A)=A/;) o desconozco la informacion a priori, resulta el criterio de
estimacion ML, pero ya no es decision bayesiana propiamente dicha
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