6 Sestoji paskaita.
ARMA PROGNOZAVIMO MODELIS

éioje paskaitoje taip pat trumpai supazindinama su autoregresiniu metodu, kuris
kartu su slenkamuyjy vidurkiy metodu sudaro bendra ARMA modelj.

Apibrézimas 6.1. ARIMA — tai autoregresinis integruotas slenkamuyjy vidurkiy metodas.
Jis sujungia autoregresinj (AR) prognozavimo metoda su slenkamuyjy vidurkiy (MA)
metodu.

Daznai Sis metodas vadinamas Box-Jenkins prognozavimu. ARIMA modeliai gali buti
taikomi tik stacionariesiems procesams. Dinamikos eiluté laikoma stacionariaja, jei jos

vidurkis ir dispersija yra pastovus, o stebé¢jimy kovariacija nepriklauso nuo laiko.
ARIMA modelio bendroji iSraiska:
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Pirmoji modelio suma isreiskia autoregresija, t. y. atskleidzia proceso rysius su ankstes-
niais steb¢jimais. Keliy laikotarpiy ankstesnieji stebéjimai yra svarbus prognozéms lemia
parametras p. Antroji suma tenka slenkamiesiems vidurkiams. Si modelio dalis rodo
modelio paklaidy jtaka, t. y. matome keliy ankstesniyjy laikotarpiy (laikotarpiy skaic¢ius
nustatomas parametru ¢) modelio paklaidos jtakoja procesa laiko momentu ¢.

Siy modeliy taikyma sudaro kelios dalys:

1) laiko eilutés analizé (grafinis atvaizdavimas),
2) laiko eilutés stacionarizavimas,

3) autokoreliacinés funkcijos (ACF) ir dalinés koreliacijos funkcijos (PACF) analizé, mo-
delio parametry parinkimas,

4) ARIMA modelio sudarymas,
5) prognozavimas.

Pirmojoje dalyje tenka nustatyti laiko eilutés trenda, iStirti sezoniSkumo ir atsitiktines
komponenciy jtaka. Tik po Sio tyrimo pereiname prie eilutés stacionarumo nustatymo.
Atliekame anksc¢iau aptartus pertvrakymus, kurie leidzia nestacionarias eilutes pakeisti
stacionariosiomis. Kartais tenka eilutes diferencijuoti ir du kartus.

Turédami stacionaryjj procesa, turime nustatyti autoregresinio prognozavimo (AR)
lygties nariy skai¢iy p ir slenkamuyjy vidurkiy (MA) nariy skaiciy ¢. ARIMA (p,q) zymi
ARIMA modelj, turintj p autoregresiniy nariy ir ¢ slenkamyjy vidurkiy nariy. Kaip jau
zinome, bendrosios koreliacijos grafikas (ACF) parodo koreliacijas tarp dinamikos lygiy
skirtingais laiko tarpais. Bendrosios koreliacijos koeficientas apskai¢iuojamas taip:
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Autokoreliacijos koeficientas yra didelis tik tam tikram laiko periody skai¢iui.

Tk



Tuo tarpu dalinés autokoreliacijos funkcija (PACF) parodo koreliacija tik su konkreciu
laiko periodu atmetant kity tarpiniy laiko periody jtaka. AR procesui budinga tai, kad
dalinés autokoreliacijos koeficientas p laiko perioduose yra didelis, o likusiuose — labai
nezymus. MA proceso nariy skaicius nustatomas nagrinéjant autokoreliacijos koeficiena.
Siam procesui budinga tai, kad autokoreliacijos koeficientas yra didelis tik ¢ laiko perio-
duose, o likusiuose perioduose autokoreliacija yra nereikSminga.

Autokoreliacijos koeficientas ir dalinés autokoreliacijos koeficientas pirmuoju laiko
momentu yra tarpusavyje lygus.

Prognozuojant ARIMA modeliais prognozuojami pirmieji skirtumai ir j modelj jraSomos
ne dinamikos lygiy reikSmes, o pirmieji skirtumai. Turint prognozuotus pirmuosius skir-
tumus i$ jy apskaiciuojamos ir absoliuciosios prognozuojamos dinamikos lygiy reikSmes,
t. y. 18
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ARIMA(0,0) modeliuojamas baltasis triuksmas.
Bendruoju atveju ARIMA modeliai nustatomi 3 parametrais, t. y. turime ARIMA
(p,d,q). Parametras d nustato diferencijavimy skai¢iy, kurj atliekame nestacionaryjj pro-

cesy keisdami stacionariuoju. Mes nagrinésime tik stacionarius procesus, t. y. laikysime,
kad d = 0, todél apsiribosime tik ARMA (p,q) modeliais.



