Zobecnény linearni regresni model

Zobecnény linearni regresni (jednorovnicovy) model je charakterizovan nasledujicimi
vlastnostmi modelovych veliéin :

1. Centrovanost nahodnych slozek Ee =0
2. Obecnost kovarianéni matice nahodnych sloZek : Cov(g,&g') =2 (obecna,
2a) heteroskedasticita nestochasticka matice )

2b) autokorelovanost nahodnych slozek
3. Nekorelovanost nahodnych slozek s nezavisle proménnymi EX'e =0.
4. PIn& hodnost matice vysvétlujicich proménnych h(X)=k

Odtud je ziejmé, ze rozdil mezi standardnim a zobecnénym linearnim regresnim
modelem spociva v pfipusténi obecného tvaru kovarianéni matice ndhodnych slozek

2, ktera muze byt libovolna symetricka pozitivné definitni matice, jak je to vyjadieno
podminkou (2). Zbyvajici tii podminky (1), (3), (4) zGstavaji beze zmén.

Kvantifikace parametrl zobecnéného linearniho regresniho modelu s uvedenymi
podminkami m{ize byt provedena obyc¢ejnou metodou nejmensich ¢tvercd, neni to vsak

nejlepsi postup. Ziskané parametry budou sice konzistentni a nestranné, nebudou vsak
vydatné.
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A. Odhad ¢ B Jje nestranny pro libovolnou velikost vzorku 7', protoze :
P ' _l ' ' _l '
E(ops B)=EX'X) X'y=EX'X) X'(XB+¢)=

SEX'X) X' XB+EX'X) ' X'e)= EB+(X'X) ' X'Ee)=p +0=¢

[ Pozménéna vlastnost (2) se pfi urCeni stfedni hodnoty nijak neuplatni, protoze v OLS
odhadu parametrd ,3 matice 2. viibec nevystupuije ]

B. Odhad ), ¢ [ je linearni (vzhledem k ), OLSB = (X'X)_IX' y ze stejnych divody
jako ve standardnim linearnim regresnim modelu.

C.odhad ¢ /3 neni nejlepsi ve smyslu minimalni kovarianéni matice COV(OLS ,3),
nebot napf. pro kovarianéni matici GLS odhadové funkce GLS,B plati :

Cov(OLS,@) — Cov(GLS,@) =Q

kde Q je pozitivné semidefinitni matice radu k& ( rozmérl & x k ).

ovéreni : Bez tjmy na obecnosti mizeme matici 1) libovolné jiné linearni odhadové funkce
£ vyjadiit ve tvaru

D=Xx)xzl, @



Poznamka : Vzhledem k pozadavku na nestrannost ,8’ musi s ohledem na platnost
DX=XZ'X)'X'2'X+G'X=1,, vidyplatit G'X =0.
Pro libovolnou jinou (linearni, nestrannou) odhadovou funkci tedy musi platit
Cov(B) = E\B-ER.(B-ER)|= E[B-p(B-py| =
=E[((XTX)'XZ'+G)y-Bl.LOXZX)'XE+G )y -]
=E[((XZTX)'XZ" + G)Xp+e) - B1.L((XZ'X)'XE +G') (XB+¢) - BT’
=E[((XZ'X)'XZ'XB + G'Xp+£) +Ge - B] .[ (( XZ'X)' X" XB + G'Xp+ +G&) - B’

=E[(XZX)'XZ'"e +Ge]. [(XTX)'XZ'e +Ge] =
= E[ (X'Z'X)"XZ"ee” ZX(XZ'X)" + G'ee” G+ (XZT'X)'XZ"ee'G + Gee” Z'X (X'='X) ]
=(XZ X)X = Eee” ZX(XZ'X) '+ G'Eee'G +(X'Z'X)'X'='Ee £'G + G'Ee ¢” Z'X(X"2"'X)™
= (X Z'X)'X 2 XX TX)+ G 26 + (X TTX)'X T2 G+ G XX ETX)! =
= (XT'X)"'+ 6 26 + (XT'X)'X G + 6" X(X'='X)"
= (X'T'X) ' +G'SG = Cov(, B)+G'EG,

kde G'X(G je ziejmé pozitivné semidefinitni matice.



