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Introduccion *  Problema genérico

Fuente .| Mecanismo _X,
de datos distorsionador Observacion
Valor

 La fuente puede generar un conjunto de valores o incluso cualquier valor.

« Objetivo: determinar una estimacion del valor original a partir de la
observacion realizada de forma que se cometa el menor error

— Basado en;

« Conocimientode las caracteristicas de la fuente de datos

 Conocimientode las caracteristicas del mecanismo distorsionador (e].: canal, ruido, etc.)




Introduccion « Altratar el tema de decisidn existia una variante denominada de “maxima verosimilitud”
(ML, maximum likehood).

« En la decision ML se supone desconocida la informacion a priori de la fuente de
informacion cuyo valor actual se quiere estimar/decidir.

« En el problema de decision, la informacion a priori es la probabilidad de cada una de
las posibles hipotesis.

« En el problema de estimacion, la informacion a priori es la funcion densidad de
probabilidad de la variable aleatoria mediante la que se modela la fuente de
informacion, f(s)

El problema de estimacion de maxima verosimilitud se va a resolver de modo paralelo al
de deteccion de maxima verosimilitud.




Planteamiento + El problema de estimacion se ha planteado como el estudio, segun un
cierto criterio de error, de la funcion densidad de probabilidad
condicional:
(z]s)f(s)

f(z)

Flsle) =7

* En un caso multidimensional, se dispone de un conjunto de
observaciones:




Planteamiento f(x]s) : relacion estadistica entre X y S
f(s) : informacion a priori sobre S

f(x) : interviene exclusivamente como un factor de escala

« Laformade f(s|x),que es la que nos interesa estudiar, dependera del problema:

f(slz) = K- f(zs) - f(s)

« Cuando se emplea el criterio MAP se pretende proponer como estima el valor que sea mas
probable, lo que comprobamos que respondia a realizar la estima como

Sprap(x) = argmax{ f(s|x)}

« Ejemplo: f(s) uniforme y ruido gaussiano




EWCEWIENR  «  Ejemplo: f(s) uniforme y ruido gaussiano
Estamos tomando como estima el valor que hace maximo f(x|s)

Esto es lo mismo que seleccionar el valor mas probable del ruido n (la esperanza
matematica del ruido) y restarlo de la observacion x:

r—s8-+n

§ﬂ.f L =X — E['?l]

« Esta estimacion es la que se conoce como de maxima verosimilitud (maximum
likelihood, ML)

« Obviamente, esta es una aproximacion sencilla. Puede formalizarse. Para ello consideramos
de nuevo el caso MAP general:

_ f(@s)f(s)
7(7)

f(s]7)




UETEWOE  «  Partiendo del Teorema de Bayes y considerando el caso MAP:

_ F(@9)1(s)
/(@)

f(s|Z)

« Tomando logaritmos neperianos y minimizando se obtiene la llamada ecuacion MAP:

Oln f(Z|s) dln f(s)
_|_
Os (% 95 |o—a(z)

s=35(x)

=0

« La primera parte de la ecuacion MAP es la funcion de log-verosimilitud (log likelihood), y la
segunda parte corresponde a la informacion a priori

« ¢Enqué consistiria no conocer la informacion a priori en este caso?




JUEPECIR . |5 fdp f(s) seria

+7(s)
e — 0
v ’ S
» De esta manera, la ecuacion MAP se convierte en
Oln f(Z|s)
=0
s s=5(%)

o Esta es la ecuacion de verosimilitud o ML

« El caso ML corresponde matematicamente al caso limite MAP en el que el conocimiento a
priori se aproxima a cero




Estimador de maxima
verosimilitud

Si se descarta la informacion a priori (0 se considera como se ha
visto), el maximo de f(s|Z) coincide conelde f(Z|s)

sy (x) = argmax{ f(z|s)}
Diferente del MAP:

Syap(z) = argmax{ f(s|z)}

El estimador de maxima verosimilitud de un valor escalar se toma
como el valor de = que maximiza la funcion de verosimilitud. Esta
maximizacion se realiza sobre todo el rango posible de valores de s.
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