Deuxieme algorithme: Perceptron
(Rosenblatt, 1957)

Idée: modéliser la décision a I’aide d’une fonction linéaire, suivi d’un seuil:
hw(x) = Threshold(w - x)
ol Threshold( ) = 1siz > 0, sinon Threshold(z) =0

L9 \ ThreShOld

:Ln b
1
Le vecteur de poids W correspond aux parametres du modele

On ajoute également un biais b, qui équivaut a ajouter une entrée T, 11 = 1
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Deuxieme algorithme: Perceptron
(Rosenblatt, 1957)

® |’algorithme d’apprentissage doit adapter la valeur des parametres de facon a
ce que hy (X) soit la bonne réponse sur les données d’entrainement

Algorithme du perceptron
1. pour chaque paire (x¢,y:) € D
a. calculer hy (x¢) = Threshold(w - x;)
b. si yr # hw(x¢) '
cW; — W; + a(yt — R (Xt))ibt,i V7 (mise a jour des poids et biais)
2. retourner a1 jusqu’a 'atteinte d’un critere d’arrét
(nb. maximal d’itérations atteint ou nb. d’erreurs est 0)

® La mise a jour des poids est appelée la regle d’apprentissage du perceptron.
Le multiplicateur (v est appelé le taux d’apprentissage
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