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马尔可夫预测是一种基于马尔可夫过程的预测方法，通常用于时间序列数据的

建模和预测。其位于 SPSSAU-》综合评价-》马尔可夫预测。 
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SPSSAU操作 

 
将数据粘贴（或编辑）到数据框，然后‘开始分析’即可。SPSSAU中涉及两项

参数，分别是‘数据格式’和‘收敛条件’。 

数据格式：SPSSAU 支持两种数据格式，分别是‘状态转移矩阵’和‘状态数据’。 

✓ ‘状态转移矩阵’要求提供‘初始概率值’和‘状态转移矩阵’；  

✓ ‘状态数据’则需要提供‘初始概率值’和‘原始状态数据’，系统会结合‘原始

状态数据’自动计算出‘状态转移矩阵’，进而进行模型预测。关于‘原始状

态数据’：其指类似‘121313113’的状态数据。比如数字 123分别代表 A、B

和 C，121313113指：A->B->A->C->A->C->A->A->C,来回这样的转移，

系统会结合这样的转移计算出 3种状态（A、B或 C）的‘状态转移矩阵’。 

收敛条件：迭代的停止条件，SPSSAU默认是 0.001，即误差小于千分之 1

（即来回变化不会高于千分之 1时），此时模型停止计算，可选为 0.0001，

0.00001或 0.01。 
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SPSSAU数据格式 

 
上图为默认的‘状态转移矩阵’格式数据，上图中数据为 3个状态，则需要提

供 3个初始概率值，并且提供 3*3的状态转移矩阵。 

如果是‘状态数据’，则需要选择对应的分析数据，系统会自动根据分析数据

识别出不同的状态，研究者还需要输入状态对应的初始概率值即可。 

 

算法 

 

1. 准备数据 

首先定义系统的状态，列出所有可能的状态。收集数据，记录系统在不同时间

点的状态变化，以便构建转移概率矩阵。 

2. 构建转移概率矩阵 

根据历史数据，计算状态之间的转移概率。转移概率矩阵𝑃定义为： 

𝑃 = [

𝑃11 𝑃12 … 𝑃1𝑛
𝑃21 𝑃22 … 𝑃2𝑛
⋮ ⋮ ⋱ ⋮

𝑃𝑛1 𝑃𝑛2 … 𝑃𝑛𝑛

] 

图中共有𝑛个状态，其中𝑃𝑖𝑗表示从状态𝑖转移到状态𝑗的概率。 

3. 初始状态矩阵 

设定初始状态向量𝜋(0)，表示在初始时刻各状态的概率，即初始状态矩阵： 

𝜋(0) = [

𝜋1(0)

𝜋2(0)
⋮

𝜋𝑛(0)

] 

4. 迭代计算 

使用转移概率矩阵𝑃计算未来状态向量𝜋(𝑡)，公式为：𝜋(𝑡) = 𝜋(0)𝑃𝑡，其中𝑃𝑡

表示转移概率矩阵𝑃的𝑡次幂，计算𝜋(𝑡)与𝜋(𝑡 − 1)的差值，并且进行迭代循环，直

至差值小于收敛条件标准值，并且记录的𝜋(𝑡)和𝜋(𝑡 + 1)，𝜋(𝑡 + 1)用于进一步验

证迭代是否达到收敛标准。 
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