Sissejuhatus

Käesoleva kursusetöö eesmärgiks on lihatoodangu (eluskaalus) tootmistasemete ökonomeetriline intervallprognoosimine 1965 - 1982 aasta andmetel.

Antud aegridade silumiseks on kasutatud seitset erinevat mudelit. Nendeks mudeliteks on:

1) Aegrea tasandamine lineaarfunktsiooniga;

2) aegrea tasandamine ruutparabooliga;

3) aegrea tasandamine astmefunktsiooniga;

4) aegrea tasandamine eksponentfunktsiooniga;

5) aegrea tasandamine modifitseeritud eksponentfunktsiooniga;

6) aegrea tasanadamine Törnquisti funktsiooniga;

7) aegrea tasandamine Gompertzi funktsioonga.

Funktsioonide jaoks leitakse järgmised näitajad: 

· ajafunktsiooni parameetrite väärtused, 

· jääkliikmed, 

· Durbin - Watsoni koefitsendi empiiriline väärtus, 

· jääkstandardhälve, 

· Fisheri kriteerium, 

· tasandatud aegrida ning 

· ekstrapolatsioon lineaarfunktsiooniga

kuni aastani 1998. Parima protsessi kirjeldava mudeli valikul lähtun jääkstandardhälbe minimaalsuse kriteeriumist.

1. Aegrea tasandamise mudelid

Järgnevalt annan lühikirjelduse eelpool mainitud  aegrea tasandamise mudelitest.

1.1 Lineaarfunktsioon

Lineaarfunktsiooni korral toimub aegrea tasandamine sirgega, mille abil saame prognoosida tuleviku väärtusi aegreale. 

Lineaarne funktsioon omab järgmist kuju:

Y1t =  a0 + a1t 
, kus
Y1t

- majanduslik näitarv;

t

- ajamomendi järjestusnumber, (t =1, 2, ..., n);

 a0 , a1

- funktsiooni parameetrite väärtused.

A0 ja a1 leitakse vähimruutude meetodil, neist esimene on võrdne aegreas toodud väärtuste keskmisega ning teine näitab kui palju muutus või muutub prognoosimisel uuritava nähtuse väärtus ühe perioodi jooksul.

Tegelike Yt ja mudeli Y1t järgsete näitarvude vahede ruutude summa peab olema vähim, s.t.

S = ( (Yt - Yt1)2  = ( (Yt - a0 - a1t)2

     min

Miinimumi tingimuseks on, et selle summa osatuletised muutujate a0 ja a1 järgi oleksid võrdsed nulliga. Seejärel viies tuletiste järgsed võrrandid normaalvõrrandite süsteemi kujule ning lahendades selle süsteemi saame:
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Valides nüüd järjestusnumbrid nii, et nende summa oleks null, siis saame järgmised parameetrid:
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2. Ruutparabool

Ruutparabooliga tasandamise tulemusel tekib kõver, mis võib nähtust kirjeldada kui pidevalt süvenevat protsessi.

Ruutparabooli kuju on järgmine:

Y2t = a0 + a1t + a2 t2 
, kus

Y2t

- majandusliku näitaja suurus;

t

- ajamomentide järjestusnumber;

a0, a1, a2
- leitavad parameetrite väärtused.

Parameetrite a0, a1, a2  leidmine on analoogiline lineaarfunktsiooni kirjelduses toodule. Seega lõpptulemusena kujuneb
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1.3 Astmefunktsioon

Antud mudeliga prognoosimine põhineb astmefunktsiooni omadustel.

Astmefunktsioonil on järgmine kuju:

Y3t = a1 ta2  

, kus

Y3t

- Näitaja väärtus;

t

- ajamomentide järjestusnumber (t = 1, 2, ..., n);

a1, a2

- parameetrid, leitakse vähimruutude meetodil.

Samas, et leida parameetrid a1, a2, tuleb logaritmida võrrandit Y3t = a1 ta2.

 ln Y3t = ln a1 + a2 ln t

S =  ( (ln Y3t - ln a1 - a2 ln t)2 

        min
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a2 kujutab endast elastsust, järjekorranumbri muutumisel ühe võrra muutub näitaja Y2t a2 %.

 1.4 Eksponentfunktsioon

Antud mudeli korral kasutatakse prognoosimisel eksponentfunktsiooni.

Eksponentfunktsioon omab järgmist kuju:

Y4t = a1 a2t .
Parameetrite väärtusi määratakse vähimruutude meetodiga. Sellele eelneb eksponentfunktsiooni logaritmimine:

ln Y4t = ln a1 + t ln a2 . 

Parameetrid leitakse jällegi analoogselt astmefunktsiooni kirjelduses toodud moel. Lõpuks saame kuju:
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Seega
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1.5 Modifitseeritud eksponentfunktsioon

Modifitseeritud eksponentfunktsiooni korral tuuakse sisse vabaliige, millest on lahutatud tavaline eksponentfunktsioon.

Modifitseeritud eksponentfunktsioonil on järgmine kuju:

Y5t = a0 - a1a2 t-1 
, kus

Y5t

- näitaja tase;

a0, a1, a2 
- määratavad parameetrid.

Antud funktsiooni parameetrite leidmiseks ei saa kasutada vähimruutude meetodit. Nende leidmiseks jaotatakse aegrida kolme võrdsesse ossa ning leitakse neis osasummad vastavalt S1, S2 ja S3. Parameetrite leidmiseks on antud järgmised valemid:
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- liikmete arv osasummas.

1.6 Törnquisti funktsioon

Funktsiooni kuju on järgmine:
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Valemi teisendamisel saame:

1          1        a2 

      =         +

Y6t      a1         a1 t
ehk Y6T = A + BT
, kus

  1

Y6T = 


  Y6t 


1

A = 


a1 

 
a2
B = 


a1 


1

T = 


t 

Siin parameetrid A ja B saab juba leida vähimruutude meetodil.
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Asendades leitud võrrandites A ja B saame vastavalt a1 ja a2 järgmiselt:
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1.7 Gompertzi funktsioon

Funktsioon omab järgmist kuju:






Y7t = a0 a1 a2 

Parameetrite leidmisel leitakse kõigepealt aegrea tasemete naturaallogaritmid ln Yt ning saadud naturaallogaritmide rida jaotatakse kolme võrdsesse ossa. 

Osasummad omavad k liiget.
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Siin d1 = S2 - S1 ning d2 = S3 - S2.

2. Lihatoodangu määramise ökonomeetrilised mudelid

2.1 Tasandusfunktsioonid

Järgnevalt on välja arvutatud lihatoodangu (eluskaalus) tootmistasemeid kirjeldavad ökonomeetrilised tasandusfunktsioonid:

Y1t = 154,56 + 2,60 t

Y2t  = 156,62 + 2,60 t – 0,019 t 2

Y3t =  97,04 * t 0,2217
Y4t = 109,62 * 1,035 t 

Y5t =  -93,77 + 200,575 * 1,022 t-1

Y6t = 171,56 * t / (0,767 + t)

Y7t = 3359,66 * 0,033 0,989

Aastad
Y^1t
Y^2t
Y^3t
Y^4t
Y^5t
Y^6t
Y^7t

1965
110,3655
106,9018
97,0409
113,4515
106,8080
97,0844
111,3783

1966
115,5650
113,3237
113,1635
117,4182
111,2301
123,9983
115,7842

1967
120,7645
119,5929
123,8093
121,5236
115,7496
136,6233
120,3111

1968
125,9639
125,7093
131,9647
125,7726
120,3688
143,9515
124,9605

1969
131,1634
131,6728
138,6586
130,1701
125,0899
148,7384
129,7335

1970
136,3629
137,4835
144,3793
134,7213
129,9150
152,1105
134,6313

1971
141,5624
143,1415
149,3998
139,4317
134,8465
154,6143
139,6551

1972
146,7619
148,6466
153,8896
144,3068
139,8867
156,5470
144,8059

1973
151,9614
153,9989
157,9618
149,3523
145,0381
158,0838
150,0848

1974
157,1609
159,1983
161,6957
154,5743
150,3030
159,3352
155,4928

1975
162,3603
164,2450
165,1494
159,9788
155,6840
160,3740
161,0306

1976
167,5598
169,1389
168,3668
165,5723
161,1836
161,2500
166,6992

1977
172,7593
173,8799
171,3818
171,3613
166,8045
161,9987
172,4994

1978
177,9588
178,4682
174,2214
177,3528
172,5493
162,6460
178,4319

1979
183,1583
182,9036
176,9072
183,5538
178,4208
163,2112
184,4974

1980
188,3578
187,1862
179,4572
189,9715
184,4217
163,7090
190,6965

1981
193,5572
191,3160
181,8859
196,6137
190,5549
164,1508
197,0296

1982
198,7567
195,2930
184,2059
203,4881
196,8233
164,5455
203,4974

SYtn
8,9262
8,9982
11,4287
9,7607
11,3364
19,6498
9,8149

DW
1,2042
1,2061
0,7045
1,0863
0,8344
0,2845
1,1217

Tabelist selgub, et jääkstandardhälve SYtn on kõige väiksem lineaarfunktsiooni puhul. Seega intervallprognoos on koostatud lineaarfunktsiooni baasil.

2.2 Ekstrapolatsioon lineaarfunktsiooniga

Aastad
Y1t
SYtn
SYtn * KL
SYtn * KL * t
max
min
SYtn*KL*t / Y1t

1983
203,9562
8,9262
9,9472
20,8890
224,8453
183,0672
10,24%

1984
209,1557
8,9262
10,1111
21,2334
230,3891
187,9223
10,15%

1985
214,3552
8,9262
10,2885
21,6058
235,9610
192,7493
10,08%

1986
219,5547
8,9262
10,4786
22,0050
241,5596
197,5497
10,02%

1987
224,7541
8,9262
10,6806
22,4293
247,1835
202,3248
9,98%

1988
229,9536
8,9262
10,8941
22,8775
252,8312
207,0761
9,95%

1989
235,1531
8,9262
11,1182
23,3482
258,5013
211,8049
9,93%

1990
240,3526
8,9262
11,3524
23,8400
264,1926
216,5126
9,92%

1991
245,5521
8,9262
11,5960
24,3517
269,9038
221,2004
9,92%

1992
250,7516
8,9262
11,8486
24,8820
275,6335
225,8696
9,92%

1993
255,9510
8,9262
12,1094
25,4297
281,3808
230,5213
9,94%

1994
261,1505
8,9262
12,3780
25,9939
287,1444
235,1567
9,95%

1995
266,3500
8,9262
12,6540
26,5733
292,9233
239,7767
9,98%

1996
271,5495
8,9262
12,9367
27,1671
298,7166
244,3824
10,00%

1997
276,7490
8,9262
13,2259
27,7743
304,5233
248,9747
10,04%

1998
281,9485
8,9262
13,5210
28,3941
310,3426
253,5544
10,07%
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