3. JEDNORÓWNANIOWY LINIOWY MODEL EKONOMETRYCZNY

Y = (0+(1 X1+...+(kXk+(




(3.1)

Y – zmienna objaśniana

Xj – zmienne objaśniające, j=1,2,...,k

(i – nieznane parametry strukturalne modelu, i=0,1,2,...,k

( - składnik losowy

CEL: oszacować parametry (i modelu na podstawie dostępnych danych informacji o wartościach zmiennych występujących w modelu.

Wówczas (dysponując n-elementowymi szeregami czasowymi obserwacji w chwilach t=1,2,...,n):

- y = 
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- wektor obserwacji zmiennej objaśnianej,
- X = 
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- macierz zaobserwowanych wartości zmiennych objaśniających.

W wersji macierzowej:

y=X(+(.






(3.2)

4. Najczęściej stosowane metody estymacji:

- MNK – metoda najmniejszych kwadratów,

- MNW – metoda największej wiarogodności,

- MM – metoda momentów.

4.1.1 MNK

Metodę MNK zapoczątkowali Legendre oraz Gauss (XVIII).

Liniowy jednorównaniowy model postaci

Y = (0+(1 X1+...+(kXk+(




(4.1)

na podstawie znanych n wartości każdej ze zmiennych Y, X1, X2,...,Xk 

y = 
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X = 
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przy czym n ( k+1 oraz rz(X) = k+1

CEL: wyznaczyć estymator 
[image: image5.wmf]a
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 nieznanych parametrów ( równania (4.1) na podstawie informacji zawartych (jedynie) w badanej próbie.

SŁOWNIK:

- wartości 
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t

y

 zmiennej Y otrzymane przy ocenach 
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 nazywa się wartościami teoretycznymi Y:
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x1t+...+
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t = 1, 2,...,n
(4.2)

- reszty dla okresu t 

et = yt - 
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t = 1, 2,...,n
(4.3)

Zapis macierzowy:
y=X(+(,
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Y

 = X
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oraz

e = y - 
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ISTOTA MNK: wyznaczyć taki estymator 
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 wektora parametrów (, dla którego funkcja H(
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) wyrażającą sumę kwadratów reszt:

H(
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) = (y-X
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)T(y-X
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(4.4)
osiąga minimum względem wektora 
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Stąd:
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-2XTy+2TXTX
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(4.5)

gdzie XTX jest nieosobliwa, gdyż r(X)=k+1(n.

Ponieważ 
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jest dodatnio określona ( osiąga minimum w (4.4) dla (4.5)

DEFINICJA

Estymatorem MNK wektora parametrów ( równania (4.1) nazywa się estymator 
[image: image29.wmf]a
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 we wzorze (4.5).

4.1.2 Założenia klasycznej MNK (KMNK)

I) zmienne objaśniające Xj są nielosowe, niezależne między sobą i nieskorelowane ze składnikiem losowym (,

II) rz(X)=k+1 ( n,

III) E(()=0,

IV) E(((T)=(2I przy czym (2< (,

Dodatkowo:

V) (t: N(0, (2) t=1,2,...,n.

KMNK - (Z1) - (Z4)

Macierz kowariancji estymatora 
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 - korzystając z własności nieobciążenia estymatora 
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 i założenia IV) mamy:

D2(
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) = E[(( - 
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)(( - 
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)T] = E[(XTX)-1XT ( (T X (XTX)-1] = ... = (2 (XTX)-1.

Podstawiając

( (T = (2I
mamy

D2(
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) = (2 (XTX)-1.




(4.6)

TWIERDZENIE (Gaussa-Markowa)

Estymator 
[image: image36.wmf]a
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 wyznaczony KMNK jest estymatorem: liniowym, nieobciążonym, zgodnym i najefektywniejszym w klasie liniowych nieobciążonych estymatorów wektora parametrów ( modelu (3.2).
Pd

Y - roczna pensja (tysiące zł),

X1 - lata nauki po zakończeniu studiów,

X2 - staż pracy w przedsiębiorstwie

Y

X1

X2
30

4

10

20

3

8

36

6

11

24

4

9

40

8

12

Szacowany model:
Y = a0 + a1X1 + a2X2 + e

Oszacowanie modelu:
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4.2 MNW 

Podstawy teoretyczne MNW pochodzą od Gaussa, dopracowane przez Fishera (lata 20-te XX w).

Niech X – badana cecha populacji o rozkładzie zależnym od nieznanych parametrów (. Rozważamy przypadek dyskretnej zmiennej losowej X o funkcji prawdopodobieństwa

P{X=xi}=p(xi,().

(X1, X2, ... , Xn) – n-elementowa próba prosta,

(x1, x2, ... , xn) –realizacja n-elementowej próby.

DEFINICJA 

Funkcją wiarogodności próby prostej (x1, x2, ... , xn) nazywa się funkcję L(x1, x2, ... , xn, () postaci

L(x1, x2, ... , xn, ()=
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IDEA:

Wiarogodność próby – łączne prawdopodobieństwo uzyskania tych wyników, które znalazły się w próbie.

Naturalna intuicja: wylosowana próba - realizacją zdarzenia losowego o największym p-stwie.
Dla ustalonych wyników próby x1, x2, ... ,xn wiarogodność L(x1,x2,...,xn, () - funkcją parametru (
(
uzasadnione założenie: za nieznany parametr można przyjąć taką wartość, przy której wiarogodność L(x1, x2, ... ,xn , () jest największa.

DEFINICJA

Estymatorem MNW parametru ( nazywa się estymator 
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, dla wartości którego wiarogodność (4.7) próby (x1, x2, ...,xn) jest największa.

P-d

Zmienna losowa X~0-1 zależy od parametru (
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Wiarogodność L((,():

- próby (1,1,1), czyli L(1,1,1,()= (3

- próby (1,0,0), czyli L(1,0,0,()= ((1-()2 itd.

P-d

(x1, x2,...,xn) – ustalona próba z rozkładu 0-1 z parametrem (((0,1).

Funkcja wiarogodności 

L(x1, x2,...,xn, () = 
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Modyfikacja: 

ln L((, () = 
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Po przyrównaniu pochodnej ln L((, () względem ( do 0:
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( postać estymatora
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4.3 Koincydencja i kataliza
X, Y


- dane wystandaryzowane,
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X

n

R

T

1

0

=


estymatory:





[image: image48.wmf]^

a

= R-1R0,

współczynnik determinacji:

R2 = R0TR-1R0.

4.3.1 Własność koincydencji

Model koincydentny – dla każdej zm. ob-cej modelu spełniony warunek
sgn ri = sgn 
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(4.8)
Para korelacyjna:



(R,R0)
Regularna para korelacyjna:
(R,R0)
jeśli





0 < r1 ( r2 ( ... ( rk.
4.3.2 Kataliza
Kataliza – zjawisko w modelu ekonometrycznym.

Konsekwencje: wysoki R2, jednak siła i charakter powiązań pomiędzy zm. ob-cymi, a zm. ob-ną na to nie wskazuje.
Xi z pary (Xi,Xj) i<j – katalizator jeśli:

rij<0 lub 
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Natężenie katalizy - (
(=R2-H





(4.9)
R2 – współczynnik korelacji
H – pojemność integralna
Względne natężenie efektu katalizy
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(4.10)






7 EKONOMETRIA_WD_2

_1190325521.unknown

_1190326097.unknown

_1221301147.unknown

_1221301153.unknown

_1221309072.unknown

_1221309076.unknown

_1221301832.unknown

_1221303024.unknown

_1221301157.unknown

_1221301149.unknown

_1190326577.unknown

_1221301139.unknown

_1221301144.unknown

_1221298065.unknown

_1221301136.unknown

_1190326890.unknown

_1190326135.unknown

_1190326033.unknown

_1190324682.unknown

_1190325471.unknown

_1190325497.unknown

_1190324973.unknown

_1190325255.unknown

_1190324621.unknown

