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中得到的预测模型(诸如汽车自动驾驶中的躲避障碍物模型〉适应不可预见的未来情况.

1.2 迁移学习 : 定义

菌先，我们遵循文献 (Pan 和 Yang. 2010) 中的符号定义"域..任务"以及"迁移学习 .. 

域B由两部分组成特征空间 !Jl:和边缘概率分布 PX . 其中每一个输入样本为 rE !Jl:. 一般来说，

两个不同的域具有不同的特征空间或者边缘概率分布.在一个特定的域D={~ pX}中，任~T~

{锣'. f(')}由标签空间 w和函数 f( • )组成.函数 f( • )是预测函数 ， 能够对未知的样本

{r寸进行标签预测.从概率的角度看 • f(川等价于P(y Ir). 在分类问题中，标签可以是二值

的. ep '1Jf= {-1. +J}.也可以是离散值，即多个类.在回归问题中，标签具有连续值.

为简单起见，我们现在只关注只有-个源域〈皿urce domain) D.和一个目标域 (target do

main) 队的情况，两个域的场景是目前为止在文献中最普遍的研究对象.具体地说，我们定义

!li'.~{(吼，且) }:'!.I 为海域有标签数据，其中飞 E .2;和 y.， E~百分别为数据样本和对应的类别标

签.类似地 I !?Ã, = {(x，川且)}:<.，为目标战有标签数据，其中 r.， E .2;和 Y" E~寓分别为目标域中的

输入和输出.在多数情况下. 0ζ n， <<n.. 基于以上定义的符号，迁移学习定义如l下 (P.n f11 

Yang. 2010). 

定义1. 1 (迁移学习} 给定摄域矶和学♀任~T. 、目标棋队和学与任，*" T， t 迁移学习的目

的是获取埠域 D.和学习任~T. 中的知f、以帮助提升目标域中的预测函数f.( • )的学弓，其中 D.*

D.或者T.*T.. 

整个迁移学习过程如图1. 1 所示.图中左侧的过程是传统的机辑学习过程，右il!~为迁移学习

过程.我们可以发现，迁移学习不仅利用目标任务中的数据作为学习算法的输入，还利用源域中

的所有学习过程(包括训练数据、模型和任务)作为输入.该图显示了迁移学习的一个关键概念，

通过从源域获得更多知识来解决目标域中缺少训练数据的问题.

因为每个域自两部分组成 ， 即D= {!Jl:. P勺，所以条件队*D.意味着.2;*.2;或者pX. *pX'. 

类似地 ， 任务也被定义为一对分量 T={锣1""勺，所以条件 T.*T. 意味着伤*'8f， 或者r pY.lx.* 

11"'.叫.当 目标域和源域相同时，即 D.= 矶 ， 并且其学习任务也相同时，即 T.=T， I 学习问题就

成为一个传统的机器学习问题.

基于上述定义 ， 我们可以制定不同的方式将现有的迁移学习方法进行分类归纳.例如，基于

特征空间和/或标签空间是否同构，可以将迁移学习分为两类 同构迁移学习( homogeneous 


