德国PEN3电子鼻软件数据分析原理说明
判定方法：EUCLID、CORRELATION、MAHALANOBIS、DFA；
简单来说，就是属于不同的聚类分析方法，用于判定味知样品属于已知样品的哪一类。不同的方法可以从不同的角度衡量样品的属性。

具体来说：

EUCLID（欧氏距离）：到邻近的模式点的距离使用距离euclid定义计算。与此，给定的数（“K”）的图案具有最小的距离的实际测量矢量确定。这些模式是K近邻（KNN）。分类然后决定一个类，如果所有这些最近的邻居是这一类的成员。较高的KNN提高分类的信心（正常值是2或3）。
假设条件
没有特别要求。模式文件应包含在应用程序中可能发生的所有变化。所有可能的正常化。
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CORRELATION（相关性）：关联分类法从空间角度对信息进行分类

应用

分类使用相关性可以很好地应用在问题的类组成的模式与密集的差异。检测几种不同的溶剂气体相反的关系是一个很好的选择，因为它不受浓度变化影响。

功能

相关分类调查的空间角度，这说明了位置的类和新的测量的位置。意思是确定角度而不是距离。

一种新的测量被分类为具有最小角度的模式，是KNN（K近邻”）大于1的，所以必须用最小的角度分类模式属于同一类。新模式被分类为“未知”。
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MAHALANOBIS（马氏距离）：基于距离测度和归一化分类。

应用

马氏是一个增强的性能分类。由于计算的方式，它更能在类之间的差异考虑。例如，该分类器可以从一个给定的标准（一个受过训练的类）使用最佳方式来认识偏差。

功能

mahalnobis分类器的执行包括一类分布变换。一个类的方差-这是定义在这个类中包含的模式-转换为旋转对称性（所有方向的平等分配）和归（方差= 1）。有这个对称性的一个类中心可以计算。

根据一个类的变换，一个新的测量也被转化，并确定距离的类中心。新的测量被认为是这个类的一个成员，如果这个距离是小于一个给定的“限制的决定（a）”。同样的计算是在模式文件中包含的所有类中进行的。这一类的决策是由一个最小的距离的模式的新的测量。

给定模式的一种新的测量是位于外的所有分类界限，它是列为“未知”–这是非常重要的电子鼻的应用特征：从所有已知的“标准”确定偏差。
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DFA（判别函数分析）：应用

判别函数分析是一个分类过程，这是众所周知的，因为这是最早的多元统计。如果满足约束，DFA是一个强大的分类器。要建立数据库，以适应分类参数需要一些努力和知识。尽管这种分类的好处是，新的测量也可以被归类为未知。并给出一些信息的分类性能的统计表达式是可能的。因为DFA是基于计算的LDA预先计算好的可用分辨率。

功能

从模式文件的模式以及新的测量转化利用LDA。所谓的P值用F分布计算。这些值代表概率，这一新的模式是或不是一个类成员。在一个类的中心，已由于LDA变换的概率是1–除了那类的概率对称的形状是0。

这种分类概率函数在一个类的边界附近的确切行为是依赖于各种参数。如果在类边界的函数是非常尖锐的，该分类将无法识别模式是非常接近的边界。在这种情况下，分类是不能够概括的，得出一个结论的新模式，其中只有很少的差异。如果该功能有一个平滑的行为在类边界的1和0之间，此行为能得以改善，。

顺利决策限制实现：

一个高数的模式向量（测量！）在模式文件中

一小部分用于分析的传感器

一小部分用于分析的组件

最简单（最重要）的作用是减少组件的数量。经常充分–完全的第一两个组件在一个二维LDA成分显示为第一和第二的特征向量是一个数字2分量。

测量被分配给一个类如果p值达到最低水平的分类概率的类。这个限制是在设置对话框中的参数。如果这些做重叠，一个模式可能属于几个类。

传感器贡献率分析方法： LOADING

应用

贡献率分析是检查影响有用（LOADING）对在PCA‑空间模式数据分布的传感器。有了这个信息可以被跟踪，该传感器可能是重要的分类。
使用这种分析的传感器可以追究其责任的培训模式的辨别。

功能

贡献率分析与主成分分析法有很好的相关性。它是基于相同的算法，但在这种情况下，它是计算传感器本身。以下的规则是重要的有助于理解的结果：

1、贡献率分析中传感器的方向与主成分分布的方向一致。是一个聚类的模式在主成分分析图中观察到的一个轴的方向上的传感器位于在相同的轴线的贡献率图是负责辨别。

2、传感器，位于图的中心（0,0）为在PCA情节模式分布的次要责任。当具体的规范选择他们可能会关闭，因为他们可能对模式分辨率的负面影响。重要的是，在主成分分析图中所期望的结果是预先看到的。

这是非常重要的，即在使用相同的参数作为主成分分析（分析，规范，模式识别）的贡献率分析，否则将失败。

贡献率分析将有助于确定传感器负责在当前模式文件中的辨别。只要在识别过程中没有正面的影响，就可以将单个传感器的识别判断进行分析。

