Analyza vyvojovvych trendu a ¢asovych rad

1. Analyza vyvojovych trendua (AVT)

AVT = ¢asové zmény ukazatelll (nejen absolutnich) = HORIZONTALNI[ ANALYZA
(tzv. analyza po fadcich)

Trend muze byt reprezentativnéj$i nez vlastni hodnota ukazatele (srovnani), zvlasté
v prechodovych stavech (zah4jeni ¢innosti, fiize atd.)
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Princip: minulé chovéni firmy je Casto dobrym indikatorem chovani budouciho (PREDIKCE)

V kazdém ptipad¢ je souCasny stav vychodiskem (zakladnou) budoucich aktivit, dokonce je 1
predurcuje.

Predikovatelnost:
a) nahlé zmény se objevuji jen ziidka (chovani X vystupy)
b) aspirace podniku do budoucna (cile, zaméry)
¢) klicové faktory (vnitini 1 podstatného okoli) a jejich zmény

Analyza trendu = kinematika ukazatele = technickd analyza (Jak?)

Analyza vlivu faktori = dynamika ukazatele = fundamentalni analyza (Pro¢ se ukazatele
vyviji, jak se vyviji?)
Vertikalni analyza se vyuziva k:

b) ke srovnani (mezipodnikovému)



2. Analyza ¢asovych fad

Casova fada = posloupnost udaji ekvivalentnd rozloZena v &ase => JEDNODUCHOST
ZPRACOVANI DAT

Dostatecny pocet kvalitnich (=srovnatelnych) dat — priimér i rozptyl konstantni <= korelace a
autokorelace => stovky (desitky) dat, ¢i jejich dvojic

Zaméteno na predikcei.

Prevazuje kinematicky pohled, misto dynamickych analyz

|

Poplatné nerobustnim metodam, tradi¢ni statistické analyzy
tj. — aritmetické priméry
— nerobustni regresni modely (pfedevsim)
4 l
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Cil (zpracovani ¢asovych tad)
a) od kinematickych metod k dynamice => PRINCIPIALNI NASKOK FUNDAMENTALNICH
ANALYTIKU
b) od linearnich postupt k nelinearnim
¢) od nerobustnich modelti k robustnim (vici predpokladiim i datim)

Ulohy analyzy &asovych fad

1. filtrace dat

2. odhad trendu (vyrovnani, regrese)

3. analyza slozek

4. odhad korelace a autokorelace

5. modely ¢asovych fad (matematické) a jejich predikce
FILTRACE

Filtrace = takovy odhad informacéni slozky dat, ktery minimalizuje (potlacuje) vliv jejich
rusivych slozek

Linearni filtr
* kazdy element chyby mé stejnou vahu
* minimalizuje rozptyl chyb vysledku

Gnosticky filtr
* malé odchylky maji plnou vahu, velké maji tim mensi vahu, ¢im jsou odlehlejsi
* necitlivy vici kratkodobym vykyvim
* maximalizuje se informace obsazena ve vysledku



ODHAD TRENDU

Princip: srovnani po sob¢ jdoucich hodnot ukazatele (starsi U; a nova U,) — riist, pokles

Zména =0, - U :|—> NEVHODNE pro viceleté fady
Rychlost zmény (U - Up) /AT (,,sviti — nesviti)

Vyrovnani dat jednoduchou hladkou funkci = pifimka (tzv. linedrni regrese — metoda
nejmensich ¢tvercit)

2.3. ANALYZA SLOZEK CASOVE RADY

Slozky
a) konstanta :|;—> linearni regrese — viz vyse
b) linearni slozka
c) kvadraticka slozka atd. ——» vSe sméfuje k predikci
d) periodicka slozka ]

Metoda jejich uréeni — odecitani clenti vychozi fady

Ad a) vytvofeni rozdilové fady U; — Ui, => odstranime konstantni slozku postupnym
opakovanim tvorby rozdilové fady

Ad b) atd.

2.4 KORELACE A AUTOKORELACE

Koeficient korelace < pfima umeéra

=1
=-1 <> nepfima imeéra
Vyznamnost korelacnich koeficienti
* jejich c¢iselnou hodnotu Ize podrobit testu, zda jde o skutecnost ¢i nahodnou zavislost
(hypotézy)
* vyzaduje to vysoky pocet (stovky) srovnatelnych dat (mimo jiné konstantni priiméry a
rozptyly)

Koeficient autokorelace (=zéavislost U; na Uiq)

Autokorelace = vzajemna korelace fady s fadou zpozdénou (Ui.g)

Soubor hodnot s autokorelac¢nich koeficientlii pro postupné nartstajici zpozdéni d =
autokorelacni funkce

Pro stacionarni fady (pouze!!!) - vSechny statistické charakteristiky jsou konstantni

2.5 MODELY A PREDIKCE

a) predikce konstantni (trividlni predikce)
Y1) =Y (v) tzv. anglickd predikce

Invarianty:  konstanta i trend, ale s posunem fady o jeden krok doptedu



b) linearni predikce (prodlouzeni)
P = YO + (Y(0) — Y(t-1) =2 * Y(O) - Y(t-1)
Invarianty:  konstanta i trend
¢) nerobustni matematické predikce

Box — Jenkinsiiv linearni model (ARMA = AutoRegresive Moving Average = AUTOREGRESNI
MODEL S POHYBLIVYM OKNEM)

j=M k=L
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Poruchy

Pozn.: primérny absolutni podil predikovanych a skute¢nych hodnot metody ad c¢) miize byt
horsi nez ad a)

d) robustni predikce (gnosticka)

napiiklad jako linearni predikce robustné vyfiltrovanych dat



