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Régression Logistique : comment afficher I’équation de la
frontiere
Fonction logistique
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Régression logistique quand X = (xi, x»), fonction de décision :
g(x1, %) = a(fo + frxa + Baxz)

On fixe le seuil en spécifiant la probabilité p d'étre dans la classe 1 :

Azencott

p = 0(Bo+ Brxa + fB2x2) logit(+)

logit(p) = o + f1x1 + faxo, logit(p) = log
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En utilisant les notations sklearn

Equation de la frontiere de décision sous forme “y = mx + h"
logit(p) —
b log (P) — Bo

X = — X
~ o B2
y N——— N———

mx h

from sklearn.linear_model import LogisticRegression
classif = LogisticRegression().fit(X_train, y_train)

Les coefficients [y 31 et (3, peuvent étre récupérés dans les variables
suivantes de I'objet classif :

o o : classif.intercept_
. (1 : classif.coef_[0,0]
e« [p: classif.coef_[0,1]
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SVM : comment afficher I'équation de I'hyperplan H?
L'hyperplan H est donné par I'équation :

(X, W) +b=0

WiX1 + WoXo + b=0

WoXo = —b— W1 X1
W1 b
Xp = ——X1 ——
~~ Wo Wo
y —— "~
mx +h

from sklearn.svm import SVC
classif_svm = SVC(kernel='linear', C=10000).fit(X_train, y_train)

e b:classif_svm.intercept_
e W : classif_svm.coef_[0,0]
e« Wy : classif_svm.coef_[0,1]
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Calculer la distance d’un point a une droite
On veut la distance d'un point a une droite spécifiée par :

b—|— WiX1 + WhXo = 0

Ce probleme est équivalent a chercher la distance dy d'un point
arbitraire X a I'hyperplan H dans I'équation de la SVM :
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( = la distance d de I'hyperplan a I'origine
moins la longeur de la projection du vecteur
X sur la droite perpendiculaire a I'hyperplan)

Il s’ensuit :
b w w: w,X)+ b
dH—‘ = + jX1+ 3X2 —‘W'
[wl] — ||w] | W] W]
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