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TEKNINEN YHTEENVETO 2
Malliavusteinen estimointi

Regressioestimointi

Oletetaan lineaarinen regressiomalli (superpopulaatiomalli)

Y, =a+ Pz, +e ,V(y,)=0c’ (varianssi)
Adrellisen perusjoukon vastineet parametreille « ja B ovat A ja B
A ja B estimoidaan painotetulla PNS-menetelmallad (WLS)
SRS-tilanne:

~

Kulmakertoimen B estimaattori b=3§_/§?

yz ' Yz

Vakioparametrin A estimaattori a=y-bz
Kokonaismaaran T regressioestimaattori:
£ . =N(y+b(Z -2))=F{+b(T, -f,), missa

reg

t = Ny on tulosmuuttujan y kokonaismaaran T SRS-estimaattori,

~

t, = Nz on apumuuttujan z kokonaismaaran T, SRS-estimaattori
Z=T,IN
Tarvittava lisatieto: Apumuuttujan kokonaismaira T,

Asetelmavarianssi (likim&aréinen)
o 2 n, 1 .. 2
VSRS (treg) =N (1_W)(H)Sy (1_ pyz) 1

missa p,, =S,,/S,S, on muuttujieny ja z perusjoukon korrelaatio

Varianssiestimaattori (yksi vaihtoehto)

A n n, 1 . A
Vsrs (treg )=N*(1- W)(H)Si (1- /sz)

1
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Monimuuttujainen regressiomalli

Yo = By + Bty + Boly +o+ B2y + & =z p+s,
missa
Zk :(1, Zlk,...,Zpk)'

B:(ﬂO’ﬂl’“"ﬂp),

Estimaattorit ja varianssiestimaattorit

Perusmuoto
teg =t +00(T, —1, ) +b,(T, _f22)+"'+bp(sz ~t

PROC SURVEYREG-muoto

z

fg = BN +BT, +b,T, +..+b,T,

GREG-muoto

n

N
treg = Z S\/k + Zwk(yk B 9k)
k=1 k=1

- . ~ ] ~
missa Y. =2,b

Kalibrointiestimaattori
~ n *
treg = Z Wk yk
k=1

missa w, = g, W, ja g, on g-paino alkiolle k

p

)

(1)

(2)

(3)

(4)
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Varianssiestimaattorit

~

J(E,,) = N2(L—n/N)@/n)§’

reg

n

missi & =) (6 —€)’/(n-1)

k=1
missa i X
€ = Y« — Yk
€=>é/n
k=1 _
Y, =z,b
V() =N*@-n/N)@/n)(n-1)/(n— p)8.

missa

§.=>(6 -8 /(n-1)
k=1

& = 0,6, (g-painotetut jaannckset) ja 8" = & /n

~

I(.,) = N*(L-n/N)A/n)§’(L-R?)

reg

missa

R? on yhteiskorrelaatiokertoimen neli6

=35, -7 -1

()

(6)

(7)
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Kalibrointimenetelma (Calibration)

g-painot
Tulosmuuttuja y

Kalibrointiestimaattori
n
= ZWk Yi
k=1
missa W, = g, W,, g, on g-paino alkiolle k ja w, =1/ 7,

n N
jolle patee t. => wz, => 7, =T, (kalibrointiominaisuus)

k=1 k=1

Suhde-estimointi (Ratio estimation)
Jatkuva apumuuttuja z
TZ
Oy = f
Regressioestimointi (Regression estimation)
Jatkuva apumuuttuja 4

=A(1

Z -
(n-Ds, 1)

n

— (z -7))

Jalkiositus (Poststratification)

Diskreetti apumuuttuja (luokatg =1,...,G

Pdg
—~, 0=1...,G
Ng

ggk::

~ g
missa N, = Zng on jalkiositteen g estimoitu koko



