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Fisher information matrix

مفهوم ماتریس fisher و اهمیت آن:
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درصورتی که در نظر بگیریم تابع درست نمایی بر حسب پارامترهای آزاد به شکل
Gaussian Multivariate  باشد. در آن صورت خواهیم داشت:
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بنابراین درصورتی که ماتریس Fisher تعیین گردد می توان خطاها و حوزه اعتبار کمیتهای آزاد مدل را مشخص کرد.
پرواضح است که این در چارچوب گوسی گرفتن تابع درست نمایی برای پارامترهای آزاد است.
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به غیر از خطاهای مربوط به هر کمیت آزاد در مدل که عناصر قطری در ماتریس معکوس Fisher هستند. همبستگی ها 
بین دو یا چند کمیت آزاد نیز اهمیت دارد. برای بررسی این موضوع مثلاً فضای دو پارامتری را در نظر می گیریم.
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در حالت دیگر در نظر گرفته شده که با تغییر کمیت     
از مقدار بهینه اش بقیه  کمیت ها هم آنقدر تغییر 

کنند تا تابع Likelihood به مقدار بیشینه اش 
برسد.

مقدار مربوط به خطای کمیت     یعنی اگر بقیه 
کمیتهای آزاد مدل در مقدار بهینه اشان ثابت 
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ویژگی های ماتریس فیشر
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ویژگی های ماتریس فیشر
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ویژگی های ماتریس فیشر
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2

در واقع معادله یک بیضی گون است که دارای شعاع chi^2است
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