5 Penktoji paskaita. PROGNOZAVIMAS

Dinamikos eilutés sisteminei komponentei be pagrindinés trendo komponentés jtaka gali
turéti ir kitos komponenteés, tokios kaip:

e sezoniSkumas — atspindi reguliarius nukrypimus nuo trendo,

e cikliSkumas — matomi nukrypimai nuo trendo, kurie pasikartoja tam tikrais laiko
intervalais,

e atsitiktinumas — nenuspéjami laiko eiluc¢iy pokyciai.

Tokiu budu bendrasis dinamikos eiluc¢iy modelis galéty buti uzrasomas taip:

Yy = (I)(f(t)v S(t)v C(t)v 5@))7

¢ia f(t) — pagrindiné (trendo) komponenté, s(t) — sezoniné komponenté, ¢(t) — cikliskumo
komponenté, €(t) — atsitiktiniai nuokrypiai.

Paprastai turima dinamikos eiluté iSskaidoma j trendo, sezoniSkumo, cikliSkumo ir
atsitiktine komponentes. Turédami visas modelio komponentes galime gana tiksliai prog-
nozuoti mus dominancio dydzio kitima netolimoje ateityje.

Kaip jau minéjome, sezoniskumas suprantamas kaip reguliarus nuokrypiai nuo trendo.
Norédami nustatyti, ar duomenys yra jtakojami sezoniSkumo komponentés galime na-
grineéti skirtumus tarp trendo ir laiko eilutés reikSmiy. Pastebeéje, kad skirtumy svyravimai
yra reguliarus, galime teigti, kad sezoniskumas turi jtakos stebimiems duomenims.

Tais atvejais, kai skirtumai tarp trendo ir laiko eilutés reikSmiy yra beveik vienodi,
sakome, kad turime adityvyjj sezoniskumo modelj. Adityvusis dinamikos eiluc¢iy modelis
uzrasomas taip:

y = f(t)+s(t) + c(t) + ().

Jei skirtumai turi tendencija dideéti arba mazeti, tai kalbame apie multiplikatyvyji se-
zoniskumo modelj, kurio bendroji iSraiska yra tokia:

y=f(t)-st)-c(t)-£(t).

Turédami sezoninius svyravimus, galime jvertinti rysio tarp besikartojanciy duomeny
stipruma, t. y. apskaic¢iuoti autokoreliacija. Autokoreliacijos funkcija nustato rysj tarp
duomeny visais laiko intervalais. Didziausios autokoreliacijos koeficiento reikSmeés parodo,
kurie laiko intervalai yra stipriausiai susije. Sezoniskumo indeksas rodo vidutinj sezoninj
duomeny nuokrypj nuo slenkamyjy vidurkiy kreives.

Tuo atveju, kai proceso vidurkis ir autokoreliacijos funkcija kintant laikui nesikeicia,
sakoma, kad turime stacionaryji procesa. Stacionarusis procesas i$ nestacionariojo gali
buti gautas diferencijavimo metodu, t. y. panaikinus trenda. Vienas is budy tai padaryti:
i§ kiekvieno sekos nario atimti atitinkama trendo reiksme. Kitas budas gauti stacionaryji
procesa yra apskaiciuoti pirmuosius skirtumus ir nagrinéti pirmyjy skirtumy seka. Jei po
sio diferencijavimo dar negaunamas stacionarusis procesas, tai galima pereiti prie antyjy
skirtumuy ir t. t.

Kaip jau esame miné¢je, stacionariyjy eiluciy atveju prognozuoti galima ir slenkamuyjy
vidurkiy metodu.



Gan placiai prognozéms taikomas ir eksponentinio glodinimo metodas, kai prognozuo-
jama reikSmeé apskai¢iuojama pagal formule:

Ui = (Vi1 — Yiz1) + i1,

¢ia glodinimo konstanta 0 < a < 1, o 9o = y;. Pradine reikSme eksponentiniam
glodinimui taip pat galima parinkti lygia visy dinamikos eilutés reikSmiy vidurkiui. Kai
glodinimo konstanta artima 1, tai turime nedidelj duomeny glodinima, o kai ji artima 0,
tai glodinimas yra labai stiprus.

Kad ir kokj prognozavimo metodg taikytume visuomet turime vertinti prognozes pak-
laida, t. y. skirtuma tarp laiko eilutes reikSmeés ir prognozuotos reikSmes. Tokiy skirtumy
kvadraty vidutiné reikSme isreiskia prognozeés kvadratine paklaidg. Kuo mazesné paklaida,
tuo geresnés prognozes.



