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	0. 本報告は筆者に与えられた最終講義，統計的推論―基礎と資源解析から―，の再録である。
	1. 論理と解釈―統計の基礎から―
	初等統計学を教えていて，時々"教えにくいなあ"と思うところがある。歴史的にはそれらがどのように考えられてきた のか，少し紹介したい。
	まず区間推定から。 を正規母集団 からのランダムサンプルとし， は簡単のため既知としよ う。
	（１）
	から， の信頼係数９５％の信頼区間は
	（２）
	で与えられる。この時 なる観測値を（２）に"代入"して作られた区間
	（３）
	は を含んでいるのだろうか？
	　歴史的には，Fisher と　Neymanの間で，ここでの区間推定や，次に紹介する"仮説検定"に関して論争があった。Neyman は確率の頻度説の下...
	　FisherとNeymanは確率の理解に違いがあったが，それをのぞいても，上記の問題は"数学の理論を応用するにあたっ ては，数学的な論理で押...
	仮説検定は歴史的には最初有意性検定として現れた。それは，"データと整合的でない（帰無）仮説を（一定の水準で） 棄却する"ことを目的としたものである。データと仮説の非整合性は 値，
	（４）
	で測る。一定の水準としてFisherは５％を用いた。有意性検定は，対立仮説が不要でありデータに基づく判断であるが， 検定（統計量）の選...
	この後Neymanの資源解析に関した研究を紹介し，また私自身の数理統計学の研究についてこれも簡単に紹介した。
	2. 不完全データの持つ情報―資源解析から―
	水産資源の変動様式はその生残，成長，再生産を通して記述される。資源解析の研究を難しくしている最大の原因は資源 量の観測値がとれな...
	上に述べた観測の難しさから，"不完全なデータ"でもって資源解析はなされる場合が多い事になる。
	若い時から，"不完全データはどのような情報をどのくらい失っているのか，逆にどのくらいの情報は所持しているのか "という問題には関心...
	資源解析にとって資源の直接推定は漁業データに依存せず，また資源変動のモデルをも用いないで資源量を推定すると言 う点で，また比較的...
	各観測ステーションにおける魚（卵，貝）の数 は負の二項分布 にしたがうとし，平均 を推定する問 題を考えよう。 の時，サンプリング法がＣＳの時は，観測される は二項分布
	（５）
	に従うとする。一方 ＰＡＳによる観測 は値１＝存在，０＝いない　を取り，
	（６）
	を満たすとする。
	　観測モデル（５），（６）を， の推論に関して比較するために，サンプラーの性能を揃えておく必要がある：
	（７）
	を仮定する。この時
	（Ａ）各サンプリング法に基づく観測１個が， に関して持っている平均情報量は，Fisher情報量で測ると
	（８）
	が成立し，予想どおりＣＳの方がＰＡＳより多くの情報を含む。
	しかし，ＰＡＳの方がＣＳより観測費用が安いので，ＰＡＳの観測ステーション数を増して推測精度を高めうることが 期待される。全部 個の観測ステーションがあり，そのうち 個はＰＡＳの 個はＣＳに当てられるとしよう。す ると，
	（Ｂ） をみたす（ただひとつの） が存在し， なるすべての に対して
	（９）
	が成立し，このを具体的に書き下す事が出来る。（９）で は平均2乗誤差， は 個のＰＡＳによる観測に基 づくの最尤推定量を表す。
	　一方観測費用に関する考察をすると別の知見が得られる。 はそれぞれＰＡＳ，ＣＳを１標本抽出単位実施するの にかかる費用とし， とする。観測のための総予算 は を満たすとする。 のそれぞれのサンプ リング法からの最尤推定量の観測個数による重み付き平均
	　　　　
	のＭＳＥを最小にする は
	　　　　　
	で与えられ，この値が より大きいための必要十分条件は である。
	　以上はすべて条件（７）の下でのものである。この条件をはずせばいろいろなことが考えられるが，それは省略する。
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	GLONASS（Global Navigation Satellite System）はソ連軍が開発して，ロシア軍が運用している衛星測位ステムである。こ れはGPSよりやや...
	(2)Galileo

	Galileoは欧州連合で独自に開発・運用を目指す衛星測位システムを持つべく1999年頃から準備を開始した。2005年12 月28日にはロシアのバイ...
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	(4)準天頂衛星測位システム(QZSS)
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	以上紹介してきた様に衛星測位システムは位置情報を共有し，安心安全な社会を維持するために必須のアイテムとして世 界的に開発整備が進められており，受信技術の開発のみならず，多くのアプリケーションの開発も推し進められています。
	思い起こせば，制御核融合は私が研究を始めた40年前から，10年後には実用化が可能と言いつづけて，今日まで来てい ます。数年前から世界...
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