IST 417 Lineer Modeller — 5. Hafta
Cok Degiskenli Normal Dagilimin Ozellikleri

Ypx1 rastgele vektorii Np(p,X) dagilimina sahip ise

1
(VZm)P|2|1/2

e~ OV—WrEt(y-w/2

f) =

olarak ifade edilir.. Burada,

dir.

E(y)=pveV(y)=2

Teroem: y,x1~N, (1, 2), apyqsabitlerden olusan vektor ve Ay, sabitlerden olusan matris
ise

i. ay~N(a'uaZa)

ii. Ay~N(Aw,AZA")
dir.
Not: byx; sabitlerden olusan vektor ise Ay + b~N(Au + b, AXA") dir.

Projeksiyon Matrisi
X mxn boyutunda bir matris olmak iizere,
P=XX'X)"1x'

projeksiyon matrisi olarak adlandirilir.

Projeksiton matrisinin 6zellikleri:

i. PX=X (ispat: X(X'X)"1X'X =X)
ii. P, iyl tammlanmustir.
iii. P, simetriktir.
iv. P, idempotenttir.
Eger P matrisi (iii) ve (iv) esitliklerini sagliyorsa ortogonal projeksiyon matrisi olarak

adlandirilir.
Ornek: Yma cok degiskenli normal dagilima sahip olmak iizere E(y)=Ap ve Var(y)=c52Im

olsun. Burada, Amx, clemanlari bilinen bir matris ve PBnx parametre vektoridiir.
Rank(A)=r, 0<r<m.



y=Py, e=y—y
olmak iizere,

a. ¥ nin ve e nin dagilimlarin1 bulunuz.

b. Cov(y,e) =?ve Cov(y,e) =?
Ymx1i~N(AB,0%Ly,), E(y) = AB, Var(y) = 0°l,, olarak verilmisti.

a. y =Py
= EY) = E(Pyy) = P4E(y) = PAAB = AB

Var(9) = Var(Pyy) = P,Var(y)P; = P46?IP; = 6?P,P; = 0%P,P, (simetrik)

= 0P, (idempotent)
= §~N(AB,a%P,) olur.

Benzer sekilde,
e=y—y
> E(@) =E(y—-9)=EQy) —E@) =AB—AB =0
Var(e) =Var(y —y) = Var(y — Pyy) = Var((I — PA)y)
= = P)Var(y)I —Py)' = d*(I — P,)
= e~N(0,0%(I — P,)) olarak bulunur.
b. Cov(y,e) =E(ye") —EW)E() =EQyy —Py)) —EQEW(y —Psy)") =
E(yy'(I=Pp) —EME(y'(I = Py) = [Ey") —EQEQ)IU = Py) =
g?(I—Py) #0

= y ve e bagimsiz degildir.

Benzer sekilde,

Cov(y,e) = E(Je’) —E(P)E(e")

= E(Pay(y — P4y)') — E(PaY)E((y — P4y)")
= E(Payy'(I = P)) = PAE(E)U = Py)
= PaEQyy" ) — Py) — PAE()E(Y' ) — Py)
= PE(yy") —EMEQ)IU — Py)

= P,0%(I — Py) = Pyo?> — P02 =0

= J ve e bagimsizdir.



Ornek: x nx1 ve y mx1 boyutunda rastgele vektorler ve bu vektorlere ait beklen deger ve

varyans-kovaryans matrisi
X Hx X Ve V;cy
el=lal vBI=l, ]
olarak tanimlansin.
V, non-singular bir matris ve e = y — [, + ny’Vx_l(x — )] ise

a. E(e) = 0veVar(e) =V, — V'V, 'V, oldugunu gosteriniz
b. Cov(x,e) =0 oldugunu gosteriniz.
a e=y—[uy+VyVi (—p)l
E(e) = [E®) —iy] = Viy'Ve "EGx — ) = 0
Var(e) = Var (y — py, — ViV (x = ux)) = Var(y — ViV, 'x)
= Var(y) + Var(Vy,V, 'x) — Cov(y, Ve,V tx) — Cov(Viy Vi ' x, y)
=V, + Vi Ve Var (V™ Wy — Cov(y, )V, ™ Ve, — Vi ™ Cov(x, )

Vy + iy Vay = Viy Vo™ Wy = Vi i
=V =Vl ey
ny—1 ny —1
b. Cov(x,e) = Cov (x,y —py — Vi Vo (x— ,ux)) = cov(x,y — V'V x)
= Cov(x,y) — Cov(x, ey Vs x)
= Vay = Ve(Ve Viy) = Viy = Viy = 0



