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Partea Il

Baze matematice:
Regresie liniara si statistica



Motivare

Pana acum, am discutat analiza in domeniul timp a raspunsurilor la
treapta, folosind concepte cunoscute din teoria sistemelor liniare.

Majoritatea metodelor de identificare care urmeaza necesita
elemente noi: regresia liniara si concepte de teoria probabilitafilor si
statistica. Le vom discuta aici.

In aceasta parte anumite notatii (de ex. x, A) au o semnificatie diferita de cea
din restul materialului de curs.
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o Regresia liniara
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Problema de regresie

Elementele problemei:
@ Un sir de esantioane cunoscute y(k) € R, indexate de
k =1,...,N: y este variabila dependenta (masuratoarea).
@ Pentru fiecare k, un vector cunoscut ¢(k) € R™: contine
regresorii pi(k), i =1,....n, (k) = [o1(k), e2(K) . .., on(k)]
@ Un vector de parametri § € R" necunoscut.

Obiectiv: identificarea comportamentului variabilei dependente din
date, folosind modelul liniar:

y(k) =" (k)0

Regresia liniara este o metoda clasica si des folosita, de ex. Gauss a
folosit-o pentru a calcula orbitele planetelor in 1809.
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Problema de regresie: Doua utilizari importante

@ kK este o variabila de timp, si modelam seria temporald y (k).

@ k este doar un index de esantion, si (k) = ¢(x(k)) unde x este
intrarea unei functii necunoscute g. In acest caz y(k) este
iesirea corespunzatoare, posibil afectata de zgomot, iar
obiectivul este identificarea unui model al functiei g din date.
Aceasta problema se numeste si aproximarea unei functii, sau
invatarea supervizata.

g(x) necunoscut g(x)

glx,, x,)
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Aproximare: Functii de baza

Pentru aproximarea unei functii, regresorii ¢;(k) din:

$(x(K)) = [61(x(K)), da(x(K)), -, dn(x(K))] "

se numesc functii de baza.
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Aproximare: Exemplul 1

Studiem venitul anual y (in EUR) al unei persoane bazat pe nivelul de
educatie xq si experienta profesionala x» (ambele masurate in ani).

Se da un set de date (x1(k), x2(k), y(k)) de la un grup reprezentativ
de persoane. Obiectivul este predictia venitului oricarei alte persoane
din nivelul sau de educatie (xy) si experienta (x»).

@ Alegem functiile de bazi ¢(x) = [x1, X2, 1] . Ne asteptdm ca
venitul sa evolueze conform cu 61Xy + fax2 + 03 = ¢ ' (x)0,
crescand liniar cu educatia and experienta (de la un nivel
minimal). Regresia implica gasirea parametrilor 6 pentru care
expresia este cel mai aproape de valorile reale ale venitului.

@ in realitate, lucrurile sunt mai complicate... vom avea nevoie de
variabile de intrare suplimentare, functii de baza mai bune, etc.
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Aproximare: Exemplul 2

Studiem timpul de reactie y (in ms) al unui sofer in functie de varsta
sa x; (In ani) si oboseala x, (de ex. pe o scaradela0la 1).

Se da un set de date (x1(k), x2(k), y(k)) de la un grup reprezentativ
de soferi de diferite varste si nivele de oboseala. Obiectivul este
predictia timpului de reactie al oricarui alt sofer folosind varsta (xi) si
oboseala (xz) sa.
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Exemplu regresori 1: Polinom in k

Util pentru modelarea seriilor temporale.

Y(K) = 01 + 0ok 4 03k® + ... + 0,k

=1 k K ... k'] |6,
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Exemplu regresori 2: Polinom in x

Util pentru aproximarea functiilor. De exemplu, polinomul de gradul 2
cu doud variabile de intrare x =[x, x,] " este:

Y(K) = 01 + Oax1(k) + 03x2(k) 4 04x2(K) + 05x2 (k) + Osx1 (K)X2(K)
1 oa(k) (k) k) (K xi(k)ek) |2

=" (x(k))0 = ¢ (k)0

® Conexiune: Proiect partea 1
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Exemplu regresori 3: Functii de baza Gaussiene
Utile pentru aproximarea funcifiilor:

_ )2
o) = |-EZE - aaim;
d
—exp |- (X’;zc/)z (d-dim)
j=1 )

o(x)

T
I
l
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Exemplu regresori 4: Interpolare

Utila pentru aproximarea funcitiilor.

@ Grila d-dimensionala de puncte in spatiul intrarilor.
@ Interpolare (multi)-liniara intre aceste puncte.

@ Echivalent cu functii de baza piramidale (triunghiulare intr-o
singura dimensiune)

05




Sistem liniar
Scriind modelul pentru fiecare din cele N date, obtinem un sistem de
ecuatii liniare:

y(1) = @1(1)61 + w2(1)02 + ... on(1)0n
¥(2) = ¢1(2)01 + p2(2)02 + - .. n(2)0n

Y(N) = ¢1(N)b1 + ¢2(N)82 + ... on(N)bn
Reamintim ca in aproximarea functiilor, ¢;i(k) = ¢i(x(k))
Sistemul se poate scrie in forma matriceala:

y(1) 1) (1) on(1) 04
¥(2) _ | #1(2) »2(2) on(2) Z;
Y(N) P1(N) @2(N) ... pn(N) .

cu noile variabile Y € RN gi ¢ € RN*7,



Regresia liniara
000000000 0e0000

Problema celor mai mici patrate (CMMP)

Daca N = n, sistemul se poate rezolva cu egalitate.
In practica, este mai bine s folosim N > n, de ex. datorita

zgomotului. In acest caz, sistemul nu mai poate fi rezolvat cu
egalitate, ci doar cu aproximare.

@ Eroareala k: e(k) = y(k) — " (k)6,

vectorul de eroare = = [£(1),2(2),...,(N)] .
@ Functia obiectiv ce trebuie minimizata:

A R
V(o) =|5> (k) =5¢'e
k=1

N

Problema CMMP
Gaseste vectorul de parametri 9 care minimizeaza functia obiectiv:

6 = argmin V(0)
0
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Paranteza: Problema de optimizare

Data fiind o functie V de variabilele 6, care poate fi de ex. obiectivul
nostru CMMP, sau in general oricare alta functie:

gaseste valoarea optima a functiei miny V(0) si valorile
6* = argmin, V(0) ale variabilelor pentru care minimul este atins

()

o

De notat ca in cazul regresiei liniare, folosim notatia 8; vectorul 6 este
solutia reala a problemei de optimizare dat fiind setul de date, dar
ramane totusi o estimare datoritd zgomotului din date
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Solutia formala a problemei de regresie

Dupa cétiva pagsi de algebra liniara:
= o) o7y

Observatii:
@ Valoarea optima a functiei obiectiv este
V@) =3YTY - YTo(@ o) "oTY].
@ Matricea ¢ " ¢ trebuie sa fie inversabild, ceea ce necesita o
alegere buna a modelului (ordin n, regresori ), si folosirea unui

set informativ de date.
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Expresie alternativa

®To = ng ), 0Ty = Zw

Solutia poate fi scrisa:

N N
= [Z sa(k)wT(k)] [Z w(k)Y(k)]
k=1 k=1

Avantaj: matricea ¢ cu dimensiunile N x n nu mai trebuie calculata;
este nevoie doar de matrici si vectori mai mici, de dimensiuni n x n
respectiv n.
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Rezvolarea sistemului liniar

In practica, ambele metode bazate pe inversarea de matrici se
comporta prost din punct de vedere numeric. Exista algoritmi mai
buni, cum ar fi triangularizarea ortogonala.

In majoritatea cazurilor, MaTLAB alege automat un algoritm potrivit.
Daca ¢ este stocata in variabila PHI si Y in Y, comanda care rezolva
sistemul de ecuatii in sensul CMMP este impariirea matriceala la
stanga (backslash):

theta = PHI \ Y;

Daca se doreste un control mai detaliat al algoritmului, se poate folosi
functia 1insolve inloc de \.
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Continut

o Regresia liniara

@ Exemple
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Exemplu analitic: Estimarea unui scalar

Model:
y(k)=b=1-b=pk)d

unde p(k) = 1Vk, 0 = b.
Pentru N date:

in forma matriceala:
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Exemplu analitic: Estimarea unui scalar (continuare)

1 y(1)
ol IR N IR
1] y(N)
[y (1)
=N ]
LY(N)
]
= )+ +y(N))

Intuitie: Estimarea este media tuturor masuratorilor, filtrand zgomotul.



Exemplu: Aproximarea functiei lui Rosenbrock

alx,, x,)

2000

1000

@ Functia Rosenbrock: g(x1, x2) = (1 — x1)2 + 100[(x2 + 1.5) — x2]?
(necunoscuta de algoritm).

@ Date de identificare: 200 puncte de intrare (x1, x2), distribuite
aleator in spatiul [-2,2] x [—2, 2]; si iesirile corespunzatoare
y = 9(x1, X2), afectate de zgomot.

@ Date de validare: grilda uniforma cu 31 x 31 puncte in
[-2,2] x [-2,2] cu iesirile corespunzatoare (afectate de zgomot).



[e]

Functia Rosenbrock: Aproximare polinomiala

Polinom de gradul 4 in cele doua intrari (15 parametri):
polynomial; MSE=110
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Functia Rosenbrock: Funcitii de baza radiale

Reamintim functiile de baza
radiale:

$0)

Rezultate cu 6 x 6 RBF-uri, cu
centrele pe o grila echidistanta si
latimea egala cu distan{a intre
centre:

RBFs; MSE=4359

2000

1000
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Functia Rosenbrock: Interpolare

Reamintim functiile de baza
piramidale, pentru interpolare:

Rezultate cu grila de interpolare
6 x 6 (corespunzand la 6 x 6
functii de baza):

linearinterp; MSE=3990
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1000

v

itk
Vit
B



Probabilitati & statistica

Continut
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Probabilitate: Definitie formala

Concepte preliminare:

@ Rezultat w, luand valori Tn universul Q, w € Q

@ Eveniment A, definit ca un subset al 2, A C Q (cu anumite
conditii tehnice de validitate)

Definitie
O masura de probabilitate P este o functie ce se aplica evenimentelor
posibile si produce probabilitati in [0, 1], cu satisfacerea conditiilor:

@ 0 < P(A) < 1 (probabilitati valide)

@ P(Q) =1 (universul complet trebuie s& aiba probabilitatea 1)

© Daca evenimentele Aj, ..., Ap, sunt disjuncte, atunci
P(AiUAU---UApR) = P(A1) + P(A2) + - - - + P(An). Aceasta
conditie este necesara chiar daca m — oo.

in aceasta sectiune urmarim Capitolul 5 al suportului de curs pentru
identificarea sistemelor de la Uppsala University, dezvoltate de K. Pelckmans.
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Probabilitate: Exemplu

Consideram precipitatia intr-o anumita zi, notata cu h si masurata in
mm.

@ Univers: de ex. Q = {senin (h=0),burnita (0 < h <
2), ploaie (2 < h < 10),furtuna (h > 10)}, cu rezultatele w
putand lua oricare dintre aceste valori.

@ Eveniment A: orice rezultat individual, de ex. A = {burnita}, siin
plus orice reuniune de rezultate, cum ar fi
A = {burnita} U {ploaie} U {furtuna}; cu numele posibil
A = umed.

Un exemplu de mdsuréa de probabilitate este P({senin}) = 0.5,
P({burnitd}) = 0.2, P({ploaie}) = 0.2, P({furtund}) = 0.1, si folosim
conditia 3 pentru a genera evenimente combinate, de ex.

P(umed) = 0.2+ 0.2 + 0.1 = 0.5. De notat ca ambele conditii, 1 si 2,
sunt satisfacute.
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Probabilitate: Independenta

Probabilitatea comuna a doua evenimente A si B este
P(A,B) := P(ANB).

Definitie

Doua evenimente A si B se numesc independente daca
P(A,B) = P(A)P(B).

Exemple:

@ Evenimentul de a arunca 6 cu un zar este independent de
evenimentul 6 la aruncarea anterioara (de fapt, de oricare alta
valoare la orice aruncare anterioara).

@ Evenimentul de a arunca doua valori 6 consecutive nu este
independent de aruncarea anterioara!

(Primul fapt este contra-intuitiv si multa lume nu il infelege, ducand la
asa-numita gambler’s fallacy. O secventa mai lunga de jocuri
norocoase sau proaste nu are nici absolut nici o influenta asupra
jocului urmator!)
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Variabila aleatoare

Definitie
O variabila aleatoare este o functie X : Q — X definita pe universul
Q, si care ia valori intr-un spatiu arbitrar X.

Intuitiv, variabilele aleatoare asociaza valori interesante rezultatelor
w. O valoare specifica (deterministd) a variabilei X este notata cu x.
O astfel de valoare se numeste realizare a X.

Probabilitatea cu care X ia valoarea x este probabilitatea tuturor
rezultatelor asociate cu valoarea x:

P(X =x) = P({w [ X(w) = x})

Vom folosi prima notatie, mai simpla.
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Variabila aleatoare: Exemplu

O urna contine 10 bile colorate, numerotate de la 1 la 10. Primele 2
bile sunt able, celelalte sunt negre. Universul este Q@ = {1,...,10}.

Bilele sunt extrase urmarind o distributie uniforma, corespunzand la
P({i}) =1/10, Vi.

@ Variabila aleatoare este culoarea bilei, X : Q — {alb, negru},
definitd prin X(1) = X(2) = alb, X(3) = --- = X(10) = negru.

@ Probabilitatea de a extrage o bila alba este
P(X = alb) = P({1,2}) = 1/5.
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Variabila aleatoare discreta

Daca setul X este discret, variabila aleatoare este si ea discreta.
Exista doua posibilitati:
@ X contine un numar finit n de elemente

@ X contine un numar infinit de elemente ce pot fi indexate folosind
numerele naturale 0,1, 2, ... (concept matematic: “numarabil”).

In acest caz, o reprezentare suficient a distributiei de probabilitate
este functia de frecventa:

Definitie
Functia de frecventa a variabilei X este lista probabilitatilor tuturor
valorilor individuale p(xo), p(x1), . . . .

Exemplu: Culoarea bilei este o variabila aleatoare discreta, cu numar
finit de valori (doud), si functia sa de frecventa este p(alb) = 1/5,
p(negru) = 4/5.
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Variabila aleatoare continua: Motivare

in exemplul legat de vreme, dorim s& caracterizidm cantitatea precisa
de precipitalii h € [0, hmax] unde hmax €ste un maxim rezonabil.
Presupunem ca toate valorile h au probabilitati egale. (Putem lua
universul Q = [0, hmax] i variabila H egala cu functia identitate,

H(w) = w).

Dar exista o infinitate continua de valori in intervalul [0, hmax], @asadar
P(h) trebuie sa fie 0 pentru orice h! (Altfel, cum probabilitatile sunt
egale, P(]0, hmax]) — oo si conditia 1 din definitia probabilitatii este
invalidata.) Asadar, nu se poate defini o functie de frecventa care sa
aiba sens.
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Variabila aleatoare continua: Repartitie si densitate

Se pot defini probabilitati utile doar pentru subseturi “continue”.
Definitii

Functia de repartifie a unei variabile aleatoare continue X : Q — R
este:

F(x):=P(X <x)=P{w | X(w) < x})
Din functia de repartitie, definim densitatea de probabilitate:

f(x) = d’;ix)

Observatii:

@ Densitatea corespunde functiei de frecventa discrete.

@ Pentru orice set Z C X, P(X € Z) = [, _, f(x) (in cazul discret,
P(X € Z) =3, P(x)).



Exemplu: Distributia Gaussiana
Are forma similara cu functiile de baza Gaussiene, dar semnificatie

diferita.
fit) Fit)

" | Fo=os
F(ty=1

H t /

Normal { Gaussian) pdf Distrubution Cumulative Distribution Function

) = s o (-0 1)

Parametri: media 1 si varianta o2 (vor fi explicati mai tarziu)

Distributia Gaussiana intervine adeseori in natura: de ex., distributia
IQ-urilor intr-o populatie umana. Este numita de aceea si distributia
normald, si se noteaza N'(u, o2).
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Continut

e Concepte de teoria probabilitatilor si statistica

@ Utilizarea practica in identificarea sistemelor
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Probabilitati in practica

In inginerie, se folosesc de obicei variabile aleatoare numerice si se
lucreaza direct cu functiile de frecventa p(x) sau de densitate f(x).

Universul Q, rezultatele w, si evenimentele A sunt rareori definite sau
folosite explicit.
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Valoarea medie

Definitie

B{X} = > xex P(X)x  pentru variabile aleatoare discrete
B Seex F(X)X pentru variabile aleatoare continue

Intuitie: media tuturor valorilor, ponderate de probabilitatea lor;
valoarea “agteptata” in avans, data fiind distributia de probabilitate.

Valoarea medie se mai numeste si valoare asteptata sau sperania.
Exemple:

@ Pentru un zar unde X este numarul fiecarei fete,
E{X}=31+3%2+...+36=7/2.

@ Daca X are distributie Gaussiana, f(x) = fs(x), atunci
E{X} = p.
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Valoarea medie a unei functii

Consideram o functie g : X — R care depinde de variabila aleatoare
X. Atunci, g(X) este o si ea o variabila aleatoare, cu valoarea medie:

S ex P(x)g(x)  discret
Flo00} = {fxex f(x)g(x) continuu
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Varianta

Definitie

Var (X} =|E{(X — E{X}?}|=E {X?} - (E {(X})?

Intuitie: cat de “raspandite” sunt valorile aleatoare in jurul valorii

medii.
e P(X)(x —E{X})? discret
vardxh = {fxex f(x)(x —E{X})?>  continuu
e P(x)X2 — (E{X})? discret
- Jeer FOOXZ = (E{X})? continuu
Exemple:

@ Pentruun zar, Var {X} = 112+ 122 +.. 4+ 162 —(7/2)2 = 35/12.
@ Daca X este distribuita cu densitatea f(x) = fs(x), Gaussiana,
atunci Var {X} = o2.
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Notatie

Vom nota generic E {X} = u i Var {X} = o2.
Cantitatea o = /Var {X} se numeste abaterea standard.
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Covarianta

Definitie

Cov {X, Y} =[E{(X ~E{XN(Y ~E{YD}[=E{(X~ m)(Y ~ i)}

unde ux, ny sunt valorile medii ale celor doua variabile.

Intuitie: cat de “aliniate” sunt schimbarile celor doua variabile
(covarianta pozitiva daca variabilele se schimba in directii similare,
negativa daca se schimba in directii opuse).

Observatie: Var {X} = Cov {X, X}.
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Variabile necorelate

Definitie
Variabilele aleatoare X si Y sunt necorelate daca Cov {X, Y} = 0.
Altfel, ele se numesc corelate.

Exemple:

@ Nivelul de educatie al unei persoane este corelat cu venitul sau.
@ Culoarea parului este necorelata cu venitul (sau ar trebui sa fie,
in cazul ideal).
Observatii:

@ Daca X si Y sunt independente, atunci sunt si necorelate.

@ Dar nu si invers! Putem avea variabile necorelate care sunt totusi
dependente.
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Regresia lin

Vectorl de varlablle aleatoare

Consideram vectorul X = [Xj, ..., XN]T unde fiecare X; este o
variabila aleatoare cu valori reale continue. Acest vector are o functie
de densitate comund f(x), cu x € RN,

Definitii
Valoarea medie si matricea de covarianta a lui X:

E{X}:=[E{X},....E{X\}]" =[u1,-..,pn]", notatd p € RV

Cov {X1,X1} Cov {X1,X2} 000G Cov {X1,XN}
Cov {X} — Cov {Xg, X1} Cov {Xg, X2} Cov {)(27 XN}
Cov {XN, X1 } Cov {XN, Xg} s Cov {XN, XN}

:E“X—NXX—uf},mmﬁZeRMN

Observatii: Cov {Xj, Xj} = Var {X;}. De asemenea,
Cov {X;, X;} = Cov {X;, X;}, deci matricea X este simetrica.
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Exemplu: vector Gaussian

Densitatea comuna Gaussiana a unui vector X se poate scrie:

1
(2m)/det(x)

unde p este vectorul de valori medii si ~ matricea de covarianta (care
trebuie sa fie pozitiv definita, pentru ca det(X) > 0 si ' s& existe).

f(x) = oxp (~(x — W (x - p)")
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Proces stohastic

Definitie
Un proces stohastic X este o secventa de variabile aleatoare
X=X, Xe, -, Xn)-

Avem asadar de-a face tot cu un vector de variabile aleatoare, cu o
structura specifica: fiecare index din vector este asociat unui pas
discret de timp k.

In identificarea sistemelor, semnalele (intrari, iesiri, perturbatii etc.)
vor fi adesea procese stohastice.

Perturbatie v(t) l

lesire y(t
Intrare u(t! Sistem sire y(1)
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Zgomot alb de medie zero

Definitie

Un proces stohastic X este zgomot alb de medie zero daca:

Vk, E{Xk} = 0 (medie zero), si Vk, k" # k, Cov {X, Xi-} = 0 (valorile
la pasi diferiti de timp sunt necorelate). In plus, varianta Var { Xj }
trebuie sa fie finita Vk.

Cu notatie vectoriala, aceste proprietati se pot scrie compact: media
1 =E {X} =0 c RN si matricea de covariantd ¥ = Cov {X} este
diagonala (cu diagonala formata din numere finite si pozitive).

In identificarea sistemelor, masuratorile sunt adesea afectate de

zgomote, si vom presupune cateodata ca aceste zgomote sunt albe
si de medie zero.
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Proces stationar

Valorile unui semnal la diferite moment de timp pot fi corelate (de ex.
cand semnalul depinde de iesirea unui sistem dinamic). Vom
presupune insa cateodata ca semnalele sunt stationare:

Definitie
Procesul stohastic X este stationar daca Vk, E { Xk} = u, si VK, K', T,
Cov {Xk, Xk+7-} = Cov {Xk/, Xk’+r}-

Media este aceeasi la fiecare pas, iar covariania depinde doar de
pozitiile relative ale pasilor de timp (si nu de pozitiile lor absolute).
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Q Analiza regresiei liniare
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Interpretare geometrica

Spatiul masuratorilor

AN sl Y

‘ N
0,vy, Spatiul solutjilor

@ Spatiul tuturor vectorilor posibili de masuratori Y este un spatiu
vectorial N-dimensional.

@ Notam coloana i a matricii ® cu ¥, i = 1,..., n. Observatie:

v = [pi(1), @i (N)]

@ Atunci, spatiul solutiilor reprezentabile de catre regresori este un
subspatiu vectorial n-dimensional generat de catre vectorii
¥1,...,%n. Fiecare solutie se obtine alegand valori pentru
parametrii 01, ..., 6, si calculand combinatia liniara Z,'.’:1 Oi1);.

@ Solutia in sensul celor mai mici patrate Y este proiectia
vectorului masurat Y pe acest subspatiu.
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Analiza: Ipoteze

@ Exista un vector ideal de parametri 6y pentru care datele satisfac
y(K) = ¢ " (K)bo + e(k)

@ Procesul stohastic e(k) este zgomot alb de medie zero, cu
varianta o2 la fiecare pas.

Intuitie: Ipotezele presupun ca datele reale sunt reprezentabile de
catre modelul ales, admitand erori care se comporta bine din punct
de vedere statistic.

Observatie: Noile erori e(k) au un inteles diferit de valorile e(k)

dinainte (e(k) sunt erorile ideale date de parametrii ideali 6y, iar £(k)
sunt erorile reale generate de parametrii 6 gasiti in practica).
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Teorema
@ Solutia fa problemei de tip CMMP este un estimator nedeplasat
al lui 6. Acest lucru inseamna ca: E {5} = fp unde valoarea
medie este calculata peste distributia de probabilitate a datelor.
@ Matricea de covarianta a solutiei este:

Cov {5} =o?(dT )T

Intuitie: Prima parte spune ca solutia are sens din punct de vedere
statistic, iar partea a doua se poate interpreta ca un nivel de
incredere in solutie. De exemplu, erori ideale mai mici e(k) au o
varianta o2 mai mica, ceea ce duce la covarinte ale solutiei mai mici —
incredere mai mare ca 6 este aproape de valoarea ideala 6,.

Observa;ie' o2 este necunoscutd, dar se poate estima cu formula
ZV(O) (reamintim c& V(0) = 1[YTY — YTo(o o) ToTY]).
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Alegerea modelului

Consideram ca data fiind o complexitate a modelului (numar de
parametri) n, putem genera regresori (k) care fac modelul mai
expresiv (de ex., functii de baza pe o grila mai fina). Ne asteptam ca
functia obiectiv (CMMP) sa se comporte in urmatorul fel:

V(e) 1 Vval@)

Y

I

I

1 >
n n+l n+2 n

Putem asadar creste treptat valoarea lui n pana cand eroarea V nu
mai scade, sau eroarea V., pe datele de validare incepe sa creasca.

Observatie: Daca datele sunt afectate de zgomot, cresterea
exagerata a lui n va duce la supraantrenare: performante bune pe
datele de identificare, dar proaste pe date diferite. Validarea pe un
set separat de date este esentiala in practica!
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