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Vì vậy, nếu bạn chỉ có một cụm ở bất kỳ đâu trong quần thể và bạn tính tổng các khoảng cách bình phương, đây là khoảng cách khi bạn có hai cụm, đây là khoảng cách khi bạn đạt ba cụm, đây là khoảng cách khi bạn có cho đây là khoảng cách, nhưng khi bạn có năm cụm thì tổng lỗi bình phương không giảm nhiều.
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Vì vậy, nếu bạn thấy nó giống như rất ít và sau đó mặc dù bạn tiếp tục thêm các cụm khác nhau, tổng các lỗi bình phương không giảm xuống. Vì vậy, như tôi đã nói rằng quy trình này hoặc phương pháp này là một loại phương pháp chỉ định và nó cung cấp cho bạn trực giác rằng nếu tôi đã thực hiện phân tích cụm của mình với số lượng cụm khác nhau và tôi đang đo tổng các lỗi bình phương cho số lượng cụm nhất định và tôi thấy rằng sau đó tổng các lỗi bình phương không giảm xuống. Nó cung cấp cho tôi một chỉ dẫn rằng có lẽ tôi đã tìm thấy các cụm ít nhiều mạch lạc và dân số không cách xa tâm điểm của điểm đó. Bạn có thể đưa ra giả định rằng có lẽ bốn cụm là một ý tưởng hay cho dân số nhất định của tôi. Nhưng như tôi cũng đã đề cập rằng đó chỉ là quy trình chỉ định, đó là một điểm khởi đầu tốt, nhưng bạn cần phải xem cách phân phối cụm của mình trông như thế nào cho dù chúng có giải quyết được vấn đề kinh doanh hay không.
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Và nếu không thì liệu bạn có cần chia nhỏ thêm các Cụm mà mô hình ban đầu của bạn đã xác định hay không. Và ở đây chúng ta sẽ giới thiệu rất nhanh về loại học thứ ba được gọi là học tăng cường, thực chất chúng ta đã thấy từ hai loại học. 
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Có học có giám sát và học không giám sát. Loại đầu tiên là chúng ta đang cố gắng dự đoán một số biến phụ thuộc trong loại thứ hai. Chúng ta đang cố gắng xác định một số loại cấu trúc trong tập dữ liệu hoặc nếu tôi nói cách khác là chúng ta đang cố gắng xác định một số loại nhóm mạch lạc trong quần thể loại thứ ba là học tăng cường và về cơ bản là bất kỳ đối tượng hoặc hệ thống nào cũng học từ môi trường và không có câu trả lời đúng hay sai nào được đưa ra cho hệ thống một cách rõ ràng hoặc ngay từ đầu, giống như trong trường hợp học có giám sát ở đây.
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Đối tượng sẽ di chuyển trong môi trường và một ví dụ là máy bay trực thăng tự bay, chúng tự bay và chúng đưa ra quyết định về tốc độ gió và áp suất xung quanh là bao nhiêu và chúng sẽ điều chỉnh quy trình của mình cho phù hợp và mục tiêu mà chúng cần là chúng cần bay trong thời gian dài hơn. 
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Vì vậy, đây là một ví dụ. Giả sử chúng ta có một chú chó rô-bốt và ai đó cần huấn luyện nó đưa ra những quyết định đúng đắn và những điều đúng đắn sẽ là nó đi trên con đường mà mọi người cần đi và nó không đi xuống khỏi con đường và nếu một số nhiệm vụ được giao thì nó hoạt động chính xác.
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Vì vậy, có hai thành phần của việc học tăng cường được gọi là phần thưởng và hình phạt nếu đối tượng hoặc hệ thống thực hiện đúng việc thì nó sẽ nhận được một số phần thưởng về mặt toán học. Rõ ràng là chúng ta sẽ cung cấp mọi thứ về mặt số học. Và nếu nó làm sai điều gì đó để nhận hình phạt và dựa trên điều này thì nó sẽ tiếp tục mất HD Seasons. Vì vậy, giống như một con chó nếu nó hoạt động chính xác. Nó nhận được điểm, giống như quả bóng đang được ném nếu những chú chó rô-bốt đi và nhặt nó lên.
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Use Case - 3 Characteristics

= The problem has following characteristics:

1. Output is based on past experience as well as exploration of new choices.
2. Machine learns from it's experiences and choices.

3. Machine’s main aim is to get reward and reduce penalty.

4. No predefined choices are available, machine interacts with available environment based upon it’s learning.
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Use Case 3 - Solution

* Suppose, if owner commands dog to fetch
newspaper, if dog fetches the newspaper for the
owner, the dog is rewarded and response given is

good dog.

* However if the dog doesn’t obey the command it is

penalized, and the response given is bad dog.

= Based on this the dog learns what to do when such

an event occur.
® This type of Learning is Reinforcement Learning.

® Let’s learn what Reinforcement Learning is.
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Reinforcement
Learning

= Reinforcement Learning (RL) is learning by interacting with a space or an

environment

Ssupervised
* |t selects its actions on basis of its past experiences (exploitation) and also by new
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Choosing The Number Of Clusters

The Elbow Method :

First of all, compute the sum of squared error (SSE) for some values of k (for example 2, 4, 6, 8, etc.). The SSE is

defined as the sum of the squared distance between each member of the cluster and its centroid.

Mathematically: )
SSE =T Sreq dist(z,c)*

.
If you plot k against the SSE, you will see that the error decreases as k gets
larger, this is because when the number of clusters increases, they should be Best Number of Clusters
At the “Elbow”

smaller, so distortion is also smaller.
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The idea of the elbow method is to choose the k at which the SSE decreases

abruptly.
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Unsupervised
Learning

» Unsupervised Learning is the training of a model using information that is neither

classified nor labelled.

x
Supervised
Le:ming » This model can be used to cluster the input data in classes on the basis of their

statistical properties.
Unsupervised

Learning

Reinforcement
Learning

|
Q High intra-class similarity

Q Low inter-class similarity

Example: For a basket full of vegetables, we can cluster different vegetables based

upon their colour or size.
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Use Case -3

We want to train a robotic dog which can learn from it’s exploration and experiences just as a real dog does,

the sample space and the data are not predefined in this case.




