PAGE  
6

2.4. Змішані 
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- процеси 

З метою кращого пристосування моделі до ряду спостережень інколи доцільно об’єднати в одній моделі й авторегресію,  й ковзну середню. При цьому модель має бути якомога економною, тобто давати найкращу апроксимацію за допомогою невеликої кількості параметрів. Для досягнення цієї мети застосовують змішані моделі авторегресії - ковзної середньої або 
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або, використовуючи поліноми від оператора зсуву, (2.4.1) можна записати як:


[image: image5.wmf]t

t

L

b

y

L

a

e

×

=

)

(

)

(

,                                                                              (2.4.2)

де 
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Властивості 
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-моделі є сумішшю властивостей 
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 моделей. Стаціонарність 
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 стаціонарний, якщо всі корені характеристичного рівняння 
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 стаціонарний, він за теоремою Вольда обов’язково має 
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-зображення нескінченного порядку. Разом із тим, він має й скінченне зображення 
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 може бути зручним зображенням стаціонарного процесу і, якщо можна звести процес до 
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Очевидно, що математичне сподівання стаціонарного 
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Приклад 2.4.1. Розглянемо властивості 
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або в операторному запису: 
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Умова стаціонарності має вигляд 
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Для обчислення дисперсії процесу зручно використати 
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 зображення, яке відповідає розкладенню Вольда:
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Тоді 
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Для розрахунку першої автокореляції помножимо 
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Якщо помножити 
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 і узяти математичне сподівання, одержимо: 
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 і називалися рівняннями Юла-Вокера для автокореляційної функції. Отже, починаючи із другої, автокореляції 
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-моделі поводяться точно так, як автокореляції 
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, але перші автокореляції цих процесів відрізняються.
Часткові автокореляції (ЧАК) дорівнюють:
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та є в цілому спадними. 

Результати прикладу 2.4.1 поширюються також на 
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 значень автокореляційної функції визначаються через коефіцієнти 
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Для процесу 
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де 
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[image: image75.wmf])

(

p

AR

:

 
[image: image76.wmf]0

)

(

=

k

L

a

r

,  
[image: image77.wmf]1

+

³

q

k

.                                                                            (2.4.4) 
[image: image78.wmf] 
Це означає, що для процесу 
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Якщо у (2.4.3) припустити, що 
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Розв’язуючи це рівняння разом із 
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 рівняннями (2.4.3) для 
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Царина застосування розглянутих вище параметричних лінійних моделей не обмежується лише стаціонарними процесами. Нагадаємо, що умова стаціонарності моделі (2.4.2) означає, що корені полінома 
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 перебувають в середині одиничного кола. Природним шляхом одержання нестаціонарного процесу, що також виглядає як (2.4.2), є послабшання цього обмеження. Зокрема, у багатьох випадках соціально-економічні процеси добре описуються моделями типу (2.4.2), в яких один або кілька коренів 
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Якщо узяти другу послідовну різницю, то одержимо стаціонарний процес:  
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 Наведені приклади показують, що є нестаціонарні ряди, які після взяття послідовних різниць зводяться до стаціонарних, а саме до виду 
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Розглянемо модель
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де, на відміну від (2.4.2), 
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де 
[image: image121.wmf])

(

L

a

 − стаціонарний порядку 
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Тут 
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Вона задовольняє рівнянню


[image: image131.wmf]t

t

L

b

z

L

a

e

×

=

)

(

)

(

,                                                                                (2.4.10)

тобто вже є стаціонарним оберненим процесом 
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який називають оператором підсумку (
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