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Intervalovy odhad

(P1, P2) C (—00,00) se nazyva intervalovy odhad parametru 6 se
spolehlivosti 1 — «, jestlize P (0 € (P1,P2)) =1 — «.

Intervalovy odhad tvaru (9 + P, 0 — P), 9A, P € R, se nazyva
oboustranny intervalovy odhad.

Intervalovy odhad tvaru (P1, ), P1 € R, se nazyva dolni
intervalovy odhad.

Intervalovy odhad tvaru (—oo, P2), P> € R, se nazyva horni
intervalovy odhad.



Intervalovy odhad stfedni hodnoty ndhodné veli¢iny s normalnim
rozdélenim pravdépodobnosti

Predpokladejme, Ze Xy, ..., X, je ndhodny vybér z rozdéleni

N (11, 02), kde rozptyl o2 > 0 zndme. Potom X = £ 37 | X; ma
rozdéleni N (p, 02/n).

Protoze

~ N(0,1), plati P
distribuéni funkce rozdéleni N (0, 1).

= & (u), kde ® je

Pro pozadovanou spolehlivost 1 — o dostaneme

P <XU“ < u1_a> =1—akde u_q:= (1 - a) se nazyva
N

1 — a kvantil rozdéleni N (0,1).

Po Gpravé dostaneme P (Y — ﬁul,a < ,u) =1—a.

Z toho plyne, Ze (Y — Fla, oo) je dolni intervalovy odhad
parametru p o spolehlivosti 1 — a.



Podobné Ize odvodit horni a oboustranny odhad stfedni hodnoty
nahodné veliciny s normalnim rozdélenim pravdépodobnosti a
znamym rozptylem.

(—oo,Y+ \%ul_a> je horni intervalovy odhad parametru .

(Y - ﬁu1—a/2ay + %ul—a/2) je oboustranny intervalovy odhad
parametru pu.



Regrese

Model: Y; = f3(x;) + €, i=1,...,n,

kde x1,...,xp € R, Y1,..., Y, jsou ndhodné veliiny,
€1,...,€n jsOU nezdvislé ndahodné veliiny reprezentujici chybu
modelu, E¢; =0, var ¢; = 02 < o0, B = (Bo, ..., Pk) je vektor
parametr(.

Cil: Pro dand data (x;,y;), i =1,...,n, urit odhad 3 parametru
8. Vime, ze 8 € M.
Definujme rezidualni soucet &tvercii Sg = 3271 (yi — f3 (x;))?

Takové 3, pro které Sg nabyva minima na mnoziné M, se nazyva
odhad parametru 3 metodou nejmensich Ctvercl.



Metody vypoctu B:

1. Minimalizujeme funkci Sg, tj. pomoci prvnich derivaci gg,

uréime staciondrni body Sg a pomoci druhych derivaci
rozhodneme, zda v nich Sg nabyvd minima.

2. Je-li f3 linedrni, feSime soustavu linedrnich algebraickych
rovnic y; = fz(x;), i =1,..., n, ve smyslu nejmensich Ctverci.



Priklady regresnich model(:

1. Linedrni regrese
Yi:ﬁo+ﬁlxi+€i, i:]-a"'vn

2. Polynomialni regrese

\/i:ﬂoﬁ—ﬁlXi—i-...‘i‘/BkX;("i_eiyi:]-a"'

3. Vicerozmérna linearni regrese

Y: = Bixi1 + Boxio ...+ Bixie + €, i =1, ...



4. Nelinedrni model

je napriklad model

Y= foe™N ¢, i=1,...,n.

Po zlogaritmovéni dostaneme

InYi=iInBy+ Pixi, i=1,...,n,

coz lze zapsat jako linedrni model
Yi~fBo+Pixi,i=1,....n kde Y;=1InY; Bo = In .

Nevyhodou je, Ze nyni nahodna veliina reprezentujici chybu
nespliuje predpoklady.



