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Классификация временных рядов

Цели
- Предложить алгоритм многоклассовой классификации,

использующий в качестве признаков временных рядов
параметры моделей локальной аппроксимации.

- Обобщить методы классификации временных рядов.

Задача
Требуется построить признаковое описание временных рядов
на основе параметров моделей локальной аппроксимации
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Постановка задачи

Определение
Временным рядом будем называть

S : T → R, где T = {t0, t0 + d , t0 + 2d , ...}

Сегмент временного ряда:

x i = [S(ti ),S(ti − d), ...,S(ti − (n − 1)d))], x i ∈ X ≡ Rn

Выборка: D = {(x i , yi )}Ni=1, yi ∈ {1, ...,K}
X - набор сегментов данных акселерометра,
y - метки классов движения,
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Модели локальной аппроксимации

Определение
Моделью локальной аппроксимации g называется модель,
аппроксимирующая временной ряд x(t) на отрезке времени
[t, t −∆t]:

g : [t, t −∆t]→ x̂

Метод
Оптимальные параметры hi (x) определяются как

hi (x) = arg min
w∈Rng

(g(w , x), x)

hi - модель локальной аппроксимации.

Пространство сегментов X отображается набором функций
h = [h1, ...,hk ] в пространство признаковых описаний Z .
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