Teoria delle decisioni post-bayesiana
di Aldo Rustichini

1. Introduzione

ivato in forma assiomatica in

g : 19631, & il modello tradizionale
di scelta in condizioni di incertezza. Questa _teoria & conyincente _per

ituazioni relativamente semplict, ma ¢ piu difficile e
_modello appropriato del comportamento di un individuo che si trovi
_ad affrontare un problema nuovo, potenzialmente complesso, e di na-

tura incerta. Come pu _questa_individua formulare precisamente il

suo spazio degli stati, o le sue preferenze su lotterie, su atti? Per for-
nire una risposta a queste domande, i modelli a cui abbiamo accen-
nato si_basano su due assunzioni fondamentali, che esamineremo da
vicino. Si noti comunque, prima di proseguire, che queste due assun-
zioni sono mantenute in sviluppi pil recenti della teoria delle decisio-
ni in condizioni di incertezza, come per esempio nella teoria della

non-expected-xility.
La QgrimaSassunzione & che l'agente ha a disposizione una lista
—completa degli stati_del mondo che si escludono a vicenda. Per di
pil, ed & cid che & piu rilevante dal punto di vista del comportamen-
to, egli hala_certezza soggettiva che la sua lista sia completa.

a econa% assunzione & che il comportamento_sotto incertezza

sia regolato in base ad una probabilita soggettiva ‘agente formula
sopra [o spazio degli stati, per quanto complesso sia questo spazio; €
he la nuova informazione che via via si rende disponibile sia tradotta
n successive revisioni di questa_probabilita iniziale

Queste_due_assunzioni_sono_ragionevoli-se .supponiamo_che La-

ente si troyi in un ambiente la cui descrizione si puo ridurre a po-
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che componenti, e che si ripete nel tempo in modo sostanzialmenge
immutato; in altre parole, se supponiamo che I'ambiente sia senpj .
stazionario. E nostra opinione che la maggiomh;
om0 Inferessanti per un ECONOMISta NON appartenga a questa catego.
ria. Le varie ricerche che discuteremo partono dal tentativo di inde.|’
bolire questa premessa di fondo, e in particolare le due assunzion;
che abbiamo appena discusso.

2. Modelli partizionali e non partizionali g
4
4
Iniziamo da un primo tentativo in questa direzione. In un model- |
lo non_partiuigngle la_struttura informativa che & a disposizione dela-
gente non & generata da una partizione dello spazio degli stati (per
maggiori dettagli, ma anche per una illuminante discussione di questo |
modello e delle sue basi concettuali, vedi Dekel e Gul [1996]).
Questo a prima vista pud sembrare strano. L'informaziane, presu-

mibilmente, puo essere ricondotta a segnali esterni che sono ricevutt
__dall’ggﬂts. Agd-o'ﬁni segnale corrisponde_un sottoinsieme dello_spazio
_degli stati nel quale il segnale ¢ generato, e la combinazi i diver-
_si_segnali_genera una partizione dello spazio stesso. 1l punto che
modelli non partizionali vogliono catturare perd_é che il processo di
elaborazione della_informazione (cioe, del processo di elaborazioneh
gei segnali) non avvi i i, o inconsistenze,

discussione successiva, un & o) molto semplice. Abbiamo due st2-

i di natura, 4 ¢ b. Il modetioche presenteremo ha una ben nota
Interpretazione, che consiste di una storia in cui appaiono un can€
Sherlock Holmes: per i dettagli, vedi uno dei numerosi papers _“.eua
letteratura, per esempio Modica e Rustichini [1994]. Io, il decisia®
maker, posso distinguere fra i due stati in base a un segnale-che-¥ic®

Yo se e solo se 4 avviene. Ad 4 vedo il segnale, e quindi so-che 4.

successo. A b, perd, non vedo nessun segnale:. e cosl accade che J0

ﬁm‘ﬁ@&—‘mmmmmplka che.a_non pud-essere-*
~dunque considero ancora 4 e b possibili. La mia struttura inforpaity®
d

1 b3 .. & .. a.
in questo caso & non partizionale, Per riassumere in modo pid for™ ¢

Prendiamo, per illustrao punto e per introdurre la nostra

le, se T'insieme_deglT stari ide ibili in un_certo
denotato da P(1y), abbiamo:
Q= {a,b}

Pa) = {4}, P(b) = {4, b};



_che & appunto un modello non partizionale. Cosa implica questo in
termini di quello che conosco? Defintamo come di consueto K : 22

— 2% con

K(E) = {we Q:P(w) S E.)

Dunque, gli stati in K(E) sono gli stati di natura in cui io so che
J_Q!QMQ_MQ Dhchlamo questo al modelo precedente, e de-

gQ; KK {a}). Troviamo che:

KK {2} =K1 {a} =K(®) = g

_Dunque a 4 non solo non so che g & vero (dopotutto, 2 non &

vero a b), ma anche non so di_non _gap_c;g_;h;_a_ucro

Perché pensiamo che questo non sia_molto convincente? Abbia-
mo visto che:

K{p}=#
cioé che io non so mai che b & accaduto. Ma allora si trova facilmen-

te che l'insieme degli stati in cui so di non sapere 5 &

K K@) = K (@ = Q

cioé io so in ogni stato di non sapere b. Quindi io non so di non
sapere 4, ma anche so che non 30 NON 7. Ma_a_amn_a..sonn_solo_du.c
_facce della stessa_medaglia, Come & possibil :
_tncnm_a,_senza.anche_aue:em_mumela_pomhth_ddla_mucgmo-
ne? Queste osservazioni suggeriscono una condizione naturale per un
concetto ben formulato di inconsapevolezza (unawareness), €_percio
e formalmente

To sono consapevole di una proposizione se

-ﬁ-inaLL_ts__ie sono consagevole della_sua_negazione.

Siamo ora pronti per una trattazione formale del concetto di in-
consapevolezza.

3. Inconsapevolezza

Piuttosto che con i lavoreremo con pro osmom ma il lega-
me fra i due modi di dare un modello formale di conoscenza & chia-

to: Linsieme degli stati del proposizione & vera &
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) .
I'evento che _cornspondg a quella proposizione Per egen:
«elezion anticipater € I nSeTTe deplisear g mondzsegplo,_ levey,
W q g
g

elezioni anticipate.

Ora_possiamo dare ung definizione formge.

' Io non son F s

: 0_consapevole di yp

’; 0 eve

_hon so~di"non saperlo, e cosi via od 7z iy,
Ne segue anche, naturalmente, ghe fp ¢ .

evento se 0 1o s0, 0 so di non sapetlo, € cos vig, Per 4100 torn:
questo concetto € difficle da rendere in mod, formal gll,(l);u S
abbiamo appena visto, la definizione di e Rt

_ negazione richiedono una_congiunzione infinity (g ypa i
_infnita) di sentenze; quindi sarebbe necessaria ung [, ca infn .
Qui lassioma di simmetria viene in aiuto: g puo ff | dimo im
he con questo assioma se non 5o qualcoss, e non 5o di gop saper;;f é

allora gnche ogni altro passo SUCCESSIVQ sard Vero: non o di pop g
pere di non sapere... per ogni iterazione

~ Oltre ald essere intuitivamente convincente, dunque, [2ssioms g
simmetria € una condizione importante per la costruzione dell iner

teoria.

Lasciamo ora al lettore il compito, nel caso che voglia, di keggere
dettagli della teoria in Modica e Rustichini [1994; 19%]: ma vedi
anche Dekel, Lipman e Rustichini [1998], e procediamo invece adf

esaminare alcuni dei problemi, estensioni ed applicazioni.

4. Eventi imprevisti ed imprevedibili

Per come abbiamo usato il termine fino ad ora, Wﬁ i
yisto & un evento che 'agente non ha considerato, anche m?m:m:;:,
di «decidere, o esplicitare, le sue probabilitd soggene ”2}? /
10, puo succedere per due ragioni diverse, che or: vogliamo auere?;

ziare. s oreoid0 |
: - un evento €

@pp[OSSHHaZIOHC,LhM |

e cné |

Diciamo, come

se ['agente non h a0 s
Jo se egli non capisce alcunt del conce amenL ey,
o Wa come Sﬂebmﬂ. (
™ dal modo In ﬂ;h o

SCONo. | ‘ '
per esempio, essa dipende in modo ,essenﬂale = :
car o y a b compreso concet.
avrebbe capito il concetto di Arps, ma VI ;u i
di una malattia mortale che colpisce i meccan

| ' 4 s oy 5
n dgﬂlﬁfggﬁ% test per distinguere fra le due gosﬁblbtag ) 658




quello di menzionare all'agente I'evento in questione, .Se I'evento &
_imprevedibile, allora egli certamente grendgna‘ il_nostro accenno come

_un commento_incomprensibile. Al contrario, se I'evento era solo im-

_previsto il suo atteggiamento cambiera radicalmente, perché ora egli

comprende quello che gli abbiamo detto, e ripensera alla sua stima
_delle probabilita.

Naturalmente, una volta posta in questi termini, vediamo che la
discussione fino ad ora riguardava eventi zmprevedzbzlz Inoltre la di-
stinzione fra eventi imprevisti ed eventi con bassa probabilita diventa
piti vaga ed imprecisa. Purtroppo questo secondo tipo di eventi sem-
bra avere poco interesse. Lwrobabﬁtﬁ,.stué.dimJ.zem.mnon.lo.

&. E se & zero, allora l'even rilevante, e pud_essere ignorato.
ic i erd)non ¢ del tutto vera. In partico-
lare pud non esserlo se le consequenze che I'agente si trava di fronte
sono di natura del tutto diversa. Pud darsi, per esempio, che il no-
stro agente dia a fama e gloria un peso del tutto diverso, superiore in
ogni ordine, a quello che da al pane. O, dall’altro lato, pud dare alla
possibilita di andare in bancarotta un peso superiore ad ogni altra
considerazione. Una teoria delle decisioni in queste situazioni & svi-
luppata in Modica e Rustichini [1996]. Uno dei risultati piii impor-
tanti & che dal punto di vista di un osservatore esterno l'individuo si
comportera come qualcuno che ha una utilitd che dipende dalla pro-
“babilita (una forma speciale di utilita che dipende dallo stato). In
articolare, piti improbabile & I'evento, pit la sua utilita ignorera alcu-
ne delle conseguenze. Una teoria della utilita di questo tipo, che pos-
siamo chiamare belief dependent, & parte dell’analisi in Modica e Rusti-
chini [1996].

2piflemics?
5. Teoria delle decisioni in situazioni complesse

Abbiamo esaminato fin qui un modello epistemico alternativo di
conoscenza, in cui gli agenti possono_pan. consapevali_di mittQ.
Procedxamo ora ad esaminare la séconda assunzidne, e_cioé che la
scelta in condizioni di incertezza sia sempre basata su Drobabdlta sog-

ettive. Consideriamo un individuo che deve compiere una scelta fra
ﬁue possibili azioni. Dopo_che ha fatto la sua scelta_natura sceglie a

sua volta uno del possibili stati e |'individuo riceve un_pagamento

—(payofP_basato_sulla_sua.azione e sullo_stato.di natura, Se il processo
che natura usa per sc sceghere gli stati & noto all'individuo,_allora Ia teo-
__nia della utlita atiesa € una teoria “plausibile, anche_se_non una_predi

_zione perfetta, del suo comportamento.




oniama che il processo sugli stati non sia noo ay

ivi i 1ta_attesa_assegner
dividuo. Un agente che massimizza la utilita attesa assegn
probabilita soggettiva ex ante sullo. lea,Z.lQ_dLLu_t__ﬂLp_Qs&b.J,le ;
“procederebbe ad_agire e a modificare le_sue_probabilita

me abbiamo detto prima, questo modello ha delle gros

S

se liugitazio

Prima di tutto, questo_comportamento_segue -uga_pxocedu;a_jn,
credibilmente complessa. Quindi questo modello pu¢ _essere utile ¢

_me un_modello normativo, ma é meno credibile_come modello ge.
_scrittivo, Siguﬁ_abknmshe_qnmmf_____iwd_eﬂ%di tipo as

if, o che vuole dare una descrizione idealizzata della_realts; e che
uindi dovrem {_delle predizioni che esso fornisce
zemportamento, € non_circa il pro-

circa le probabilitd ' L
orta ad una seconda difficol

cesso di decision Questo

B he la_probabilita_soggetfiva.sia. nota-al.teorica,.l
—zioni_sul_compartamento_per ogni_tempa_finito (al di 4 della pred:
zione ovvia, ma debole, che I'individuo non sceglierd azioni domina-
te) sono_pochissime, Si pud anche obietta e Llinteresse in_questo

o deriva dalle predizioni asintotiche. Questo punto conduce ad
una tefza difficolpd. In una situazione relativamente semplice.un.agen-
te bayesiano il cui prior contiene il vero valore del parametro appren-

—dera il vero valore asintoticamente, e quindi asintoticamente si com-

—porterd come se conoscesse j| vero valore. Ma in un ambiente abba-
COr pill grave ¢

stanza complesso questa intuizione non & pit vera.
il fatto -Che~)I¢chd_lzxom_dc_l_f.Luur.Q,_ condizionali alla_storia osservats,

~hon _convergono alla verita.

5.1. Un modello di apprendimento

—
comln EWtﬁ@u (1996 proponiamo un modello semplice di
= portamento che cerca di superare queste difficolts. I trattamento
. es lﬁlr:ig:lhimo ¢ ancora assiomatico: ma ora, invece che direttamen-
usa per selezionare | i 4dsi .u.sul!c_procedwe o
ehoasa per lea ¢ le sue scelte. Gli 4fsiomithe proponiamo so-

; (monotonicita ¢ simmetria) richiedono semplice-

mente questo. Il {Qrimgh_che I'a isca_pa: it alti, e guin
~di&2“"%leﬂﬁ ErOﬁgsmmummﬁiqmn;j;lmemé
put_alu. I sécondy, simmetria, richiede che la_numerazione delle

- Due assiomi addizionali completano il quadro. II

S cf zgazl '.°“|e per il nostro caso della condizione

che il g



assata_non sia inferiore a quello assegnato alla evidenza resente, e
puo essere interpretato come una condizione di memoria
Dimostriamo che con queste assunzionf il comportamenta, dell

ha una semplice rappresentazione, che si_pud esprimere co

— dl R T ¥ < 0 e e SO ——n me_una
revisione di pesi assegnati alle diverse azioni. Asintoticamente viene

scelta_un‘azione ottimale, che coincide con Tazione che massimizza

una trasformazione crescente della utilit attesa. Con una versione piu

~— »

~ forte del terzo assioma si ottiene che le procedure dell’agente sono
semplicemente trasformazioni monotoniche del replicator dynamic.
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