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ÖZET

Bu çalışmada parametre tahmininde geçerli olabilecek ağırlıklı bir parametre tahmin süreci oluşturulmuş ve bu sürecin bir takım uygulamaları verilmiştir.
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THE USE OF WEIGHTED ITERATIVE PROCESS FOR PARAMETER ESTIMATION

ABSTRACT

In this study, a parameter estimation process which can be used in regression analysis is proposed and some practices of this process are given.
Keywords: Regression Model, Parameter Estimation, Gauss-Newton Algorithm, Iterative Process.
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1. GİRİŞ 
Genel olarak regresyon denklemi reel uzayda gözlemlenmiş veri noktalarına en yakın şekilde geçebilecek bir yüzeyin analitik ifadesini vermekte-dir. Bu analitik ifade bir düzlem olabileceği gibi şayet veri noktalarının düzleme daha yakın olması isteniyorsa düzlemin sürekliliğini bozmadan veri noktaları civarında sürekli bir deformasyonuyla bir yüzey şeklini de alabilir. Regresyon denklemini kurmaya başlamadan önce incelemeye kolaylık sağ-laması açısından veri noktaları reel uzaya yerleştiri-lerek yüzeyin hangi noktalar arasından geçeceği önceden saptanabilir. Bu yolla, ancak veri noktaları düzlemsel bir platform üzerinde dağılıyorsa incele-meye lineer bir form olan düzlem yapısıyla başlana-bilir. Eğer bir kısım veriler lineerlik yapısını bozacak şekilde düzlemsel bir platform üzerinden belli bir noktaya doğru kayma göstermişse, düzle-minde o noktaya doğru deforme edilmesi gerekmek-tedir. Bu deforme işlemi adım adım yapılacağından, her adımda düzlem bozularak veri noktalarına biraz daha yaklaşacaktır. Bu noktada esas problem; defor-me işleminin her adımda nasıl gerçekleşeceği ve hangi düzlem üzerinden işe başlanırsa daha kısa sürede sonuca ulaşılabileceğidir.


Pek çok araştırmacı diferansiyel geometri-nin esaslarına dayanarak, bu işlem için çeşitli ardışık hesaplama yöntemi geliştirmiştir. Bu yöntemlerden pratikte en çok kullanılanı Gauss-Newton ardışık hesaplama yöntemidir. Bu  yöntemde de ardışık he-saplamaya başlangıç olarak, kesin olmamakla birlik-te, lineer model önerilmektedir.

Veri yapısına bağlı olarak Gauss-Newton yönteminin de her zaman istenilen sonucu verme-mesi doğaldır. Bu nedenle veri yapısına bağlı olarak ardışık hesaplamanın geliştirildiği bir çok yöntem oluşturulmakla birlikte, bu yöntemler için ortak bir nokta benimsenememiştir. Veri yapısına bağlı ola-rak ortaya çıkan bu kaosu kaldırabilmek için; bu araştırmada veri yapısından ve istatistiksel  analiz-den bağımsız olarak  kuramsal bir süreç tanımlan-mış ve belli koşullar altında, bu sürecin Gauss- Newton yöntemine nasıl indirgeneceği, sürecin bir uygulaması olarak gösterilmiştir.

2. AĞIRLIKLI İTERATİF SÜREÇ

Parametre vektörü 
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eşitliği ile 
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 pozitif tam sayısı bulunabileceği açıktır. Öyle ki;
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eşitliğini tanımlayabiliriz. [1]. Bu eşitlikte 
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olarak seçildiğinde (2) eşitliğinin sağ tarafında top-lama giren terimler 
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 terimi yer alacaktır. Analize bağlı olarak 
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 fonksiyonunun değişik seçimleriyle (2) eşitliği farklı iteratif süreçleri verecektir. Şimdi; Örnek:1’de (2) eşitliğinin Gauss- Newton yöntemi-ne nasıl indirgendiğini örnek olarak gösterelim.

ÖRNEK:1 Model denklemi 
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 civarında Taylor seri-sine açacak olursak:
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eşitliğini elde ederiz. Burada ;
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eşitliklerini göz önü-ne alırsak model denklemini
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 formunda yazabiliriz. Doğal olarak bu form, bize 
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 şeklinde lineer regresyon modeli verir. Bu model için parametre tahmini 
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olup, burada 
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 parametre değeri (4) eşitliğinde yerine yazılarak aynı işlemler bir kez daha uygula-nır. Bu şekilde devam ederek 
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formunda seçersek (2) eşitliği ile verilen süreç, Gauss-Newton ardışık hesaplama yöntemine indir-genmiş olacaktır.
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eşitliğini sağlayan ve 
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 ardışık hesaplama süreci oluşturulabilir. Bu konuyla ilgili detaylı bilgi Cheney (1986)’in incelemelerinde yer almaktadır. [2] Bununla birlikte 
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Şimdi 
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 özel hali için (2) eşitliği ile verilen sürecin, literatürde en çok kullanılan örnek-lerini verelim.

ÖRNEK:2 
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 olarak seçilsin. [3] Bu Deslawiers’in dyadic iteratif süreci olup regresyonda uygulanması parametreler için anlamlı bir sonuç vermemekle birlikte sürecin yapı-sına bağlı olarak bir takım özel modeller için kulla-nılabilir.

ÖRNEK:3 
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Lagrange polinomları olup, bu süreç literatürde Lagrange iteratif süreci olarak adlandırılır.[4]
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