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 odhad neurčitosti polohy majáku 

podmínka pro odhad polohy: 
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Problém majáku 

x0 = 4.0 ± 0.6 
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Interval spolehlivosti 

 asymetrická posteriorní pdf 

odhad neurčitosti: 
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 odhad polohy majáku (x0,l) 
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Problém majáku – odhad neurčitosti 
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• Taylorův rozvoj ln(L) v bodě [x0,m, lm]: 
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Dva parametry – odhad neurčitosti 
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• kvadratická aproximace posteriorní hustoty pravděpodobnosti 
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Zobecnění pro m parametrů 

• posteriorní hustota pravděpodobnosti 
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Zobecnění pro m parametrů 

• Taylorův rozvoj funkce 
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Lineární model 

• posteriorní hustota pravděpodobnosti 

  H Lln2
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• lineární model:    CHxx  Lln

CHx0
1• odhad parametrů 

1 HV jiji xxV ,cov, 

• neurčitost odhadu 
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• pokud je apriorní hustota pravděpodobnosti konstantní: 



Newton-Raphsonův algoritmus 

Iterativní linearizace 
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• pro bod x0, kde L nabývá maxima: 

• platí přesně pokud x1= x0  

• nebo ln L je lineární funkce 

1.  zvol počáteční odhad parametrů x1 
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polož x1= x2, opakuj dokud    0ln  1xL
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Iterativní linearizace 

• Newton-Raphsonův algoritmus 
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• zlepšení stability (c < 0 malé, E – jednotková matice) 
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Odhad parametrů pro normální rozdělení  

• parametry m,      (m = 2) 

• posteriorní hustota pravděpodobnosti:      mmm ,,, fDPDf NN 

• apriorní hustota pravděpodobnosti:   konst., mf
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