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TEKNINEN YHTEENVETO 2 

Malliavusteinen estimointi 

Regressioestimointi 

Oletetaan lineaarinen regressiomalli (superpopulaatiomalli) 

 k k ky z       , 2( )kV y   (varianssi)  

Äärellisen perusjoukon vastineet parametreille   ja   ovat A ja B  

A ja B estimoidaan painotetulla PNS-menetelmällä (WLS) 

SRS-tilanne:  

Kulmakertoimen B estimaattori  ˆ ˆ ˆ/yz zb s s 2   

Vakioparametrin A estimaattori  â y bz    

Kokonaismäärän T regressioestimaattori: 

 )ˆ(ˆˆ))(ˆ(ˆ
zzreg tTbtzZbyNt  , missä 

yNt ˆ  on tulosmuuttujan y kokonaismäärän T  SRS-estimaattori,  

zNtz ˆ  on apumuuttujan z kokonaismäärän Tz  SRS-estimaattori  

NTZ z /   

Tarvittava lisätieto: Apumuuttujan kokonaismäärä Tz   

Asetelmavarianssi (likimääräinen) 

  ˆ( ) ( )( ) ( )SRS reg y yz
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missä zyyzyz SSS /  on muuttujien y ja z perusjoukon korrelaatio  

Varianssiestimaattori (yksi vaihtoehto) 
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Monimuuttujainen regressiomalli 

 
 0 1 1 2 2 ...k k k p pk k k ky z z z            z β  

missä  
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Estimaattorit ja varianssiestimaattorit  

 

Perusmuoto 
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GREG-muoto 
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Varianssiestimaattorit 
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Kalibrointimenetelmä (Calibration) 

 

g-painot 

 

Tulosmuuttuja y 

 

Kalibrointiestimaattori  
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Suhde-estimointi (Ratio estimation) 

Jatkuva apumuuttuja z 
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Regressioestimointi (Regression estimation) 

Jatkuva apumuuttuja z 
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Jälkiositus (Poststratification) 

 

Diskreetti apumuuttuja (luokat g = 1,…,G 
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