
5 Penktoji paskaita. PROGNOZAVIMASDinamikos eilut
es sisteminei komponentei be pagrindin
es trendo komponent
es i�tak¡ galitur
eti ir kitos komponent
es, tokios kaip:
• sezoni²kumas � atspindi reguliarius nukrypimus nuo trendo,
• cikli²kumas � matomi nukrypimai nuo trendo, kurie pasikartoja tam tikrais laikointervalais,
• atsitiktinumas � nenusp
ejami laiko eilu£iu� poky£iai.Tokiu b	udu bendrasis dinamikos eilu£iu� modelis gal
etu� b	uti uºra²omas taip:

y = Φ(f(t), s(t), c(t), ε(t)),£ia f(t) � pagrindin
e (trendo) komponent
e, s(t) � sezonin
e komponent
e, c(t) � cikli²kumokomponent
e, ε(t) � atsitiktiniai nuokrypiai.Paprastai turima dinamikos eilut
e i²skaidoma i� trendo, sezoni²kumo, cikli²kumo iratsitiktin¦ komponentes. Tur
edami visas modelio komponentes galime gana tiksliai prog-nozuoti mus dominan£io dydºio kitim¡ netolimoje ateityje.Kaip jau min
ejome, sezoni²kumas suprantamas kaip reguliar	us nuokrypiai nuo trendo.Nor
edami nustatyti, ar duomenys yra i�takojami sezoni²kumo komponent
es galime na-grin
eti skirtumus tarp trendo ir laiko eilut
es reik²miu�. Pasteb
ej¦, kad skirtumu� svyravimaiyra reguliar	us, galime teigti, kad sezoni²kumas turi i�takos stebimiems duomenims.Tais atvejais, kai skirtumai tarp trendo ir laiko eilut
es reik²miu� yra beveik vienodi,sakome, kad turime adityvu�ji� sezoni²kumo modeli�. Adityvusis dinamikos eilu£iu� modelisuºra²omas taip:
y = f(t) + s(t) + c(t) + ε(t).Jei skirtumai turi tendencij¡ did
eti arba maº
eti, tai kalbame apie multiplikatyvu�ji� se-zoni²kumo modeli�, kurio bendroji i²rai²ka yra tokia:
y = f(t) · s(t) · c(t) · ε(t).Tur
edami sezoninius svyravimus, galime i�vertinti ry²io tarp besikartojan£iu� duomenu�stiprum¡, t. y. apskai£iuoti autokoreliacij¡. Autokoreliacijos funkcija nustato ry²i� tarpduomenu� visais laiko intervalais. Didºiausios autokoreliacijos koe�ciento reik²m
es parodo,kurie laiko intervalai yra stipriausiai susij¦. Sezoni²kumo indeksas rodo vidutini� sezonini�duomenu� nuokrypi� nuo slenkamu�ju� vidurkiu� kreiv
es.Tuo atveju, kai proceso vidurkis ir autokoreliacijos funkcija kintant laikui nesikei£ia,sakoma, kad turime stacionaru�ji� proces¡. Stacionarusis procesas i² nestacionariojo galib	uti gautas diferencijavimo metodu, t. y. panaikinus trend¡. Vienas i² b	udu� tai padaryti:i² kiekvieno sekos nario atimti atitinkam¡ trendo reik²m¦. Kitas b	udas gauti stacionaru�ji�proces¡ yra apskai£iuoti pirmuosius skirtumus ir nagrin
eti pirmu�ju� skirtumu� sek¡. Jei po²io diferencijavimo dar negaunamas stacionarusis procesas, tai galima pereiti prie antu�ju�skirtumu� ir t. t.Kaip jau esame min
ej¦, stacionariu�ju� eilu£iu� atveju prognozuoti galima ir slenkamu�ju�vidurkiu� metodu.



Gan pla£iai prognoz
ems taikomas ir eksponentinio glodinimo metodas, kai prognozuo-jama reik²m
e apskai£iuojama pagal formul¦:
ŷi = α(yi−1 − ŷi−1) + ŷi−1,£ia glodinimo konstanta 0 < α < 1, o ŷ2 = y1. Pradin¦ reik²m¦ eksponentiniamglodinimui taip pat galima parinkti lygi¡ visu� dinamikos eilut
es reik²miu� vidurkiui. Kaiglodinimo konstanta artima 1, tai turime nedideli� duomenu� glodinim¡, o kai ji artima 0,tai glodinimas yra labai stiprus.Kad ir koki� prognozavimo metod¡ taikytume visuomet turime vertinti prognoz
es pak-laid¡, t. y. skirtum¡ tarp laiko eilut
es reik²m
es ir prognozuotos reik²m
es. Tokiu� skirtumu�kvadratu� vidutin
e reik²m
e i²rei²kia prognoz
es kvadratin¦ paklaid¡. Kuo maºesn
e paklaida,tuo geresn
es prognoz
es.


