
6 �e²toji paskaita.ARMA PROGNOZAVIMO MODELIS�ioje paskaitoje taip pat trumpai supaºindinama su autoregresiniu metodu, kuriskartu su slenkamu�ju� vidurkiu� metodu sudaro bendr¡ ARMA modeli�.Apibr
eºimas 6.1. ARIMA � tai autoregresinis integruotas slenkamu�ju� vidurkiu� metodas.Jis sujungia autoregresini� (AR) prognozavimo metod¡ su slenkamu�ju� vidurkiu� (MA)metodu.Daºnai ²is metodas vadinamas Box-Jenkins prognozavimu. ARIMA modeliai gali b	utitaikomi tik stacionariesiems procesams. Dinamikos eilut
e laikoma stacionari¡ja, jei josvidurkis ir dispersija yra pastov	us, o steb
ejimu� kovariacija nepriklauso nuo laiko.ARIMA modelio bendroji i²rai²ka:
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αiyt−i +
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βiεt−i + εt.Pirmoji modelio suma i²rei²kia autoregresij¡, t. y. atskleidºia proceso ry²ius su ankstes-niais steb
ejimais. Keliu� laikotarpiu� ankstesnieji steb
ejimai yra svarb	us prognoz
ems lemiaparametras p. Antroji suma tenka slenkamiesiems vidurkiams. �i modelio dalis rodomodelio paklaidu� i�tak¡, t. y. matome keliu� ankstesniu�ju� laikotarpiu� (laikotarpiu� skai£iusnustatomas parametru q) modelio paklaidos i�takoja proces¡ laiko momentu t.�iu� modeliu� taikym¡ sudaro kelios dalys:1) laiko eilut
es analiz
e (gra�nis atvaizdavimas),2) laiko eilut
es stacionarizavimas,3) autokoreliacin
es funkcijos (ACF) ir dalin
es koreliacijos funkcijos (PACF) analiz
e, mo-delio parametru� parinkimas,4) ARIMA modelio sudarymas,5) prognozavimas.Pirmojoje dalyje tenka nustatyti laiko eilut
es trend¡, i²tirti sezoni²kumo ir atsitiktin
eskomponen£iu� i�tak¡. Tik po ²io tyrimo pereiname prie eilut
es stacionarumo nustatymo.Atliekame anks£iau aptartus pertvrakymus, kurie leidºia nestacionarias eilutes pakeististacionariosiomis. Kartais tenka eilutes diferencijuoti ir du kartus.Tur
edami stacionaru�ji� proces¡, turime nustatyti autoregresinio prognozavimo (AR)lygties nariu� skai£iu� p ir slenkamu�ju� vidurkiu� (MA) nariu� skai£iu� q. ARIMA (p,q) ºymiARIMA modeli�, turinti� p autoregresiniu� nariu� ir q slenkamu�ju� vidurkiu� nariu�. Kaip jauºinome, bendrosios koreliacijos gra�kas (ACF) parodo koreliacijas tarp dinamikos lygiu�skirtingais laiko tarpais. Bendrosios koreliacijos koe�cientas apskai£iuojamas taip:
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.Autokoreliacijos koe�cientas yra didelis tik tam tikram laiko periodu� skai£iui.



Tuo tarpu dalin
es autokoreliacijos funkcija (PACF) parodo koreliacij¡ tik su konkre£iulaiko periodu atmetant kitu� tarpiniu� laiko periodu� i�tak¡. AR procesui b	udinga tai, kaddalin
es autokoreliacijos koe�cientas p laiko perioduose yra didelis, o likusiuose � labaineºymus. MA proceso nariu� skai£ius nustatomas nagrin
ejant autokoreliacijos koe�cien¡.�iam procesui b	udinga tai, kad autokoreliacijos koe�cientas yra didelis tik q laiko perio-duose, o likusiuose perioduose autokoreliacija yra nereik²minga.Autokoreliacijos koe�cientas ir dalin
es autokoreliacijos koe�cientas pirmuoju laikomomentu yra tarpusavyje lyg	us.Prognozuojant ARIMAmodeliais prognozuojami pirmieji skirtumai ir i� modeli� i�ra²omosne dinamikos lygiu� reik²m
es, o pirmieji skirtumai. Turint prognozuotus pirmuosius skir-tumus i² ju� apskai£iuojamos ir absoliu£iosios prognozuojamos dinamikos lygiu� reik²m
es,t. y. i²
∆yt = yt − yt−1randame
yt = yt−1 +∆yt.ARIMA(0,0) modeliuojamas baltasis triuk²mas.Bendruoju atveju ARIMA modeliai nustatomi 3 parametrais, t. y. turime ARIMA(p,d,q). Parametras d nustato diferencijavimu� skai£iu�, kuri� atliekame nestacionaru�ji� pro-ces¡ keisdami stacionariuoju. Mes nagrin
esime tik stacionarius procesus, t. y. laikysime,kad d = 0, tod
el apsiribosime tik ARMA (p,q) modeliais.


