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第 7章 【練習問題】 解答 

 

 

問題(1)  解答 

 

この場合は、解析的にも 2x のときに )(xf は最小、最小値は 2)2( f であることが 

容易にわかります。 2)(",42)('  xfxxf なので、本文中の(7-28)式より、漸化式は以下

の通りです。 
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ここで、本文中の(7.28)式の )(xf は、ここでは 1 階の微分 )(' xf 、文中の目的関数 )(xF はこ

こでは )(xf であることに注意してください。 

上の漸化式を使って、Excelで )(xf は最小にする xを求めると、図(1)-1の通りです。 

 

図(1)-1  漸化式を使った f(x)の最小値と最小値を与える x 

 

 

)(xf は凸関数なので、初期値を任意に与えた場合（図(1)-1 ではセル A2 の 0）、1 回の繰り

返し計算で、 )(xf を最小にする xが得られます。 

 

 

問題(2)  解答 

 

 tu は条件付きで平均 0、分散
2

15.0001.0  tu の正規分布に従います。したがって、対数尤

度関数は、 
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となります。T はサンプル数です。ここでパラメータ 321 ,, ccc は以下の式で与えられます。 
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以下の図(2)-1、図(2)-2、図(2)-3、図(2)-4はパラメータ ))3(())2((,(C(1)), 321 CcCcc の初期値

を等しく 1,2,3,4とした場合の非線形最尤法（optimal algorithmは Marquardt法）による推

定結果です。使用するデータは EViewsファイル(ch7problem(2).wf1)としてアップロードし

ておきますので、ご利用ください。 

図(2)-1  非線形最尤法（optimal algorithmは Marquardt法）による推定結果 

初期値 C(1)=C(2)=C(3)=1のケース 

 

 

図(2)-2  非線形最尤法（optimal algorithmは Marquardt法）による推定結果 

初期値 C(1)=C(2)=C(3)=2のケース 
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図(2)-3  非線形最尤法（optimal algorithmは Marquardt法）による推定結果 

初期値 C(1)=C(2)=C(3)=3のケース 

 

 

図(2)-4  非線形最尤法（optimal algorithmは Marquardt法）による推定結果 

初期値 C(1)=C(2)=C(3)=4のケース 

 

 

推定結果から、初期値が 1のケースと 4のケースが安定しており、初期値 2と 3のケース

は不安定であることがわかります。 



4 

 

 次に、C(1)と C(2)は真の値（C(1)=0.001,c(2)=0.001、(7.54)式、(7.55)式参照）に近い 0.5

と固定して、C(3)のみ 1,2,3,4の場合について推定します。結果は、図(2)-5、図(2)-6、図(2)-7、

図(2)-8の通りです。 

 

図(2)-5  非線形最尤法（optimal algorithmは Marquardt法）による推定結果 

初期値 C(1)=C(2)=0.5  c(3)=1のケース 

 

 

図(2)-6  非線形最尤法（optimal algorithmは Marquardt法）による推定結果 

初期値 C(1)=C(2)=0.5  c(3)=2のケース 
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図(2)-7  非線形最尤法（optimal algorithmは Marquardt法）による推定結果 

初期値 C(1)=C(2)=0.5  c(3)=3のケース 

 

 

図(2)-8  非線形最尤法（optimal algorithmは Marquardt法）による推定結果 

初期値 C(1)=C(2)=0.5  c(3)=4のケース 
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これらの結果は興味深いものです。C(3)の真の値 0.5よりも遠い値を初期値とするほど、推

定結果が安定します。このように、初期値は真の値に近い値を想定して初期値を選択する

ことが必ずしも安定した結果が得られるとは限らないことを示しています。 

 

 

問題(3)の解答 

 

Rosenbrock関数 

222 )1()(100),( xxyyxfz   

の 1階及び 2階の偏微分は以下の通りです。 

1階の偏微分： 
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2階の偏微分： 
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したがって、ヘシアン行列Hは 
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となります。本文中の(7.36)式を参考にすると、漸化式は 
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となります。初期値 0.1,2.1 00  yx を与え、漸化式の繰り返し計算を kk yx , が収束する

まで行います。図(3)-1の通り、Excelで繰り返し計算を行った結果、6回目で )6(, kyx kk

は収束しました。したがって、 1,1 66  yx で最小となる zの値は、以下の通りです。 

0)11()11(100)1,1( 222  fz  
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図(3)-1 Excelによる漸化式の繰り返し計算 

 

 

 

問題(4)の解答 

 

  この問題は、optimization algorithmの選択が、操作変数が増えることによって影響を受け

るかどうかを検証する問題です。 

最初に操作変数として 

操作変数セット 1  [ cons(-1)/cons(-2), cons(-2)/cons(-3), r(-1) r(-2), c ] 

を選択した場合の GMM推定を行います。optimization algorithmとしては、Marquardt法

と BHHH法を選択します。 

Estimation Equationの Optionsをクリックすると、図(4)-1の画面が現れます。その画面

で、Optimization algorithm の Marquardtのところをクリックします。BHHH法については

BHHHをクリックします。使用するデータは、EViewsファイル(ch7problem(4)(5).wf1) 

としてアップロードしておきますので、ご利用ください。 

推定結果を、図(4)-2、図(4)-3で与えておきます。 

Optimization algorithm として、Marquardt法を使っても BHHH法を使っても、収束がう

まくいっている限り、結果はほとんど変わりません。 
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図(4)-1 Marquardt法の指定 

 

 

図(4)-2  GMM推定結果－Marquardt法、操作変数セット 1 

 

 

 

 

 

 

 



9 

 

図(4).3 GMM推定結果－BHHH 法、操作変数セット 1 

 

 

次に、操作変数として、cons(-3)/cons(-4)、r(-3)を加えます。操作変数として、 

操作変数セット 2 

[ cons(-1)/cons(-2),cons(-2)/cons(-3),cons(-3)/cons(-4),r(-1),r(-2),r(-3),c ] 

を選択します。その場合の Marquardt法、BHHH法の推定結果は、図(4)-4 図(4)-5の通

りです。 

 

図(4)-4 GMM推定結果－Marquardt法、操作変数セット 2 

 

図(4)-5 GMM推定結果－BHHH 法、操作変数セット 2 
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操作変数が増えたことにより、相対的危険回避度の推定値が低下し、よりもっともらし

い値に近づいています。しかし、操作変数を増やしても、収束がうまくいっている場合に

は、推定結果は、optimization algorithm として Marquardt 法、BHHH 法のどちらを採用す

るかにはほとんど影響を受けません。むしろ、推定の上では、操作変数の選択が重要です。

GMMの推定結果がうまく行っている場合には、optimization algorithmの選択は気にする必

要がないと言えるでしょう。 

 

 

問題(5)の解答 

 

 GMMのWeighting matrixに単位行列を用いる場合は、事前に単位行列を作成しておく必

要があります。ツール・バーの Objectを選択し、Object/New Object/と進み、New Object

の画面では、Matrix-Vector-Coef を選択します。行列名(Name for Object)は identityとして

おきます。OKを返しますと、図(5)-1の画面が現れます。 

操作変数が 3つの場合はモーメント条件も 3つになるので、ウェイト行列は 3行 3列の

行列になります。したがって、ここでの単位行列も図のように 3行(Rows)、3列(Columns)

と指定します。行列の Typeは Symmetric Matrixを指定してください。通常の Matrixだと

Symmetric Matrixとはみなされませんので注意してください。 

OK をクリックして、次に行列を書き込みます。Edit 機能を使って、図(5)-3 のように、

直接、数字を入力します。 

これで identityという 3行 3列の単位行列が作成されます。 
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図(5)-1 行列作成と行列名 identity  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図(5)-2 行列の指定 

 

 

図(5)-3 行列要素の入力 

 

 

Quick/Estimation Equation/Method-GMMと進み、GMM推定式の指定を、図(5)-4の通り

に行います。使用するデータは問題(4)のデータを使います。 

Estimation weighting matrixでは、User specifiedを選択し、weighting matrixのところに

identityを入力します。これで終了です。OKを返すと、以下の図(5)-5のような単位行列を

ウェイト行列とした GMM推定結果が得られます。推定結果は、相対的危険回避度が異常に

高い値を示しています。しかし、t-Statisticを見れば有意ではありません。 
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図(5)-4 Estimation Equationの指定 

 

 

図(5)-5 単位行列をウェイト行列とする GMM推定結果 

 


