
Soient
T=durée de vie,
Z=covariable,
C=censure aléatoire à droite.
On observe (X, δ) avec
X = min(T,C),
δ = I(T ≤ C).
Le taux de hasard de T est défini par

λ(t|z) =
f(t|z)

1− F (t|z)
,

où F et f sont les fonction de répartition et densité de probabilité de T conditionnelle à Z = z.
On estime pour tout z, λ(t|z) et θ(z) = argmaxλ(t|z).

Soient K et N deux noyaux sur Rd et R respectivement et soient (hn), (an), (n ∈ N) deux
suites de fenêtres (paramètres de lissage de l’estimateur). Pour tout x ∈ Rd, h > 0, s ∈ R,
a > 0 on pose Kh(x) = 1

hdK(x
h
) et Na(s) = 1

a
N( s

a
) et pour i = 1, · · · , n,

Wi(hn, z) =
Khn(z − Zi)∑n
i=1Khn(z − Zi)

.

Alors un estimateur non paramétrique du taux de hasard conditionnel λ(t|z) est

(0.1) λn(t|z) =
n∑

i=1

Wi(hn, z)δiNan(t−Xi)∑n
j=1Wj(hn, z)I(Xj > Xi)

.

Basé sur les statistiques d’ordres X(1) ≤ X(2) ≤ · · · ≤ X(n) avec δ(i) et W(i) les correspondants
de δk et Wk dans l’ordre, l’estimateur λn(t|z) peut être réécrit sous la forme

(0.2) λn(t|z) =
n∑

i=1

W(i)(hn, z)δ(i)∑n
j=iW(j)(hn, z)

Nan(t−X(i)).
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