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L’ (absence d’) impact de I'impact :
pourquoi les évaluations d’impact
conduisent rarement a une prise de
décision politique fondée sur les faits

The (Lack of) Impact of Impact: Why Impact Evaluations
Seldom Lead to Evidence-based Policymaking

Jean-Louis Arcand*

Une question récurrente qui déroute plusieurs chercheurs et certains responsables politiques
est celle de savoir pourquoi les évaluations d’impact, qui sont devenues monnaie courante dans
le domaine du développement, ont si peu d’impact sur la prise de décision a proprement parler.
Dans cet article, j’étudie 'impact des évaluations d’impact. Je fais appel & un cadre bayésien
simple emboité dans un modeéle standard reposant sur une fonction de « contest success ». Avec
ce modele de concurrence entre des décideurs anti-évaluation, des décideurs bayésiens et des
évaluateurs fréquentistes, je montre que la probabilité d’annulation d’'un programme est une
fonction décroissante de I'impact estimé par ’évaluation et de la croyance a priori sur la base
de laquelle le programme a été initialement approuvé. En outre, la probabilité d’annulation est
une fonction décroissante de I’efficacité de 'influence exercée par les évaluateurs fréquentistes.
Dans la mesure ou il est fort probable que cette efficacité en termes de lobbying des évaluateurs
fréquentistes soit proche de zéro dans la vraie vie, la probabilité d’annulation d’un programme
qui avait été approuvé au départ, bien qu’il soit entaché d’une évaluation trés négative, est extré-
mement faible. Le modeéle fournit ainsi une explication possible de la raison pour laquelle les
évaluations d’impact ont si peu d’impact sur la prise de décision, et pourquoi elles ont si peu
contribué a la prise de décision fondée sur les faits.

Mots-clés : Evaluation d’impact, analyse bayésienne, fonction de « contest
success ».
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Classification JEL : 012, D04, D72, C11, C21, C72.

A recurring puzzle to many academics and some policymakers is why impact evaluations, which
have become something of a cottage industry in the development field, have so little impact on
actual policymaking. In this paper, I study the impact of impact evaluations. I show, in a simple
Bayesian framework embedded within a standard contest success function-based model of com-
petition amongst anti-evaluation policymakers, Bayesian policymakers, and frequentist evalua-
tors, that the likelihood of a program being cancelled is a decreasing function both of the impact
estimated by the evaluation and of the prior on whose basis the program was approved to begin
with. Moreover, the probability of cancellation is a decreasing function of the effectiveness of the
influence exerted by frequentist evaluators. Since the latter’s effectiveness in terms of lobbying
in favor of their findings in the real world is likely to be close to zero, the likelihood of cancelling
a program that was approved in the first place, despite its suffering a highly negative evaluation,
is extremely low. The model thus provides one possible explanation for why impact evaluations
have so little impact in the realm of decisionmaking, and why they have contributed so little to
evidence-based policymaking.

Key words: Impact evaluation, Bayesian analysis, contest success functions.

Tout chercheur universitaire qui a été impliqué dans des évaluations d’impact
sur le terrain peut raconter des histoires d’horreur a propos du fait que ses
résultats n’ont pas été pris en compte par les décideurs pour décider s’il faut
maintenir ou pas un programme en cours. Ma propre expérience personnelle
peut en étre une bonne illustration. Il y a plusieurs années, j’ai effectué une
évaluation d’impact pour un grand programme financé par un important do-
nateur multilatéral. Apres trois ans de travail, nous avons trouvé des effets
négatifs statistiquement significatifs du programme sur notre variable prin-
cipale. La simple logique budgétaire aurait voulu que le donateur prenne en
compte ces résultats issus d’'une évaluation d’impact rigoureuse, mais cela n’a
pas été le cas. A la fin du cycle de projet et lorsque vint le temps pour le dona-
teur de décider §’il fallait maintenir ou annuler (comme je le recommandais
vivement) le programme, il décida de ne pas annuler. Pourquoi ?

Dans cet article, j'utilise des arguments bayésiens de base et un modéle
simple de concurrence entre trois types de décideurs pour montrer qu’il est
fortement probable qu'un programme qu’un évaluateur fréquentiste aurait
recommandé d’annuler, mais qui avait été approuvé au départ, sera maintenu.
Ce résultat s’explique par les interactions stratégiques entre trois types de
décideurs qui font pression en faveur de leurs préférences en termes de résul-
tats : un évaluateur fréquentiste, un décideur politique qui, sur la base de ses
croyances, a initié le programme au départ, et un décideur bayésien qui tente
de combiner les croyances et les résultats de I’évaluation d’impact de facon
statistiquement rationnelle.

Les acteurs du développement ont toujours été conscients du manque
de prise de décision fondée sur des faits. Par exemple, I’article de 2006 du
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« Center for Global Development Evaluation Gap Working Group » intitulé
When Will We Ever Learn?, qui a conduit a la mise en place de I'Initiative
Internationale pour 1’Evaluation d’Impact (3ie, voir CGD (2006))

« a présenté ’absence d’évaluations d’impact rigoureuses comme
I’élément manquant dans ’apprentissage des efforts de développe-
ment social. Il a préconisé une nouvelle approche pour évaluer 1’aide,
approche qui apporterait de plus grandes précision et crédibilité aux
évaluations d’impact, et, par extension, aux politiques et a la pra-
tique du développement. Il a clairement souligné le défi : d’ici 10 ans
a compter de la publication du rapport, il est nécessaire que de plus
nombreuses et de plus rigoureuses évaluations d’impact soient mises
en place si nous souhaitons de solides faits a I’appui de la prise de
décision ». (ODI 2011).

Malheureusement pour la prise de décision fondée sur les faits, si plus
d’évaluations d’impact rigoureuses sont disponibles aujourd’hui par rapport a
2006, la qualité de la prise de décision a néanmoins connu tres peu, voire pas,
d’amélioration.

L’intuition sous-jacente au modéle présenté dans cet article est extréme-
ment simple. Soit 4 I'impact du programme sur la variable d’intérét mis en
évidence par 1’évaluation d’impact et, sans perte de généralité, normalisons
le cotit du programme a zéro. Afin d’étre mis en ceuvre, un programme doit
étre approuvé ; il doit donc y avoir de bonnes raisons a priori de croire que son
impact I’emportera sur son cofit. En termes statistiques, cela signifie que les
décideurs ont une croyance a priori (notée 4,) concernant le programme, et
cette croyance doit étre telle que ex ante, f est supposé étre statistiquement
plus grand que zéro (4, >0)". La théorie bayésienne nous apprend que les
croyances révisées (ngtées ,u;,) d’un décideur bayésien constituent une com-
binaison convexe de S et u,. Si la croyance a priori est élevée et positive, le
résultat # de I’évaluation d’impact doit étre suffisamment négatif pour que
la croyance a posteriori ,a; soit négative. Ainsi si la croyance a priori est suffi-
samment positive, méme une évaluation d’impact significativement négative
peut ne pas étre suffisante pour générer une croyance a posteriori négative et
statistiquement significative. Dans ce cas, il serait rationnel pour le décideur

D’un point de vue opérationnel, si I’on considére I’exemple de la Banque Mondiale,
c’est ce qui se fait en pratique dans les documents d’évaluation de projet (PAD) qui
exposent les bénéfices probables du programme (et le fait que ceux-ci excedent les
colits) afin d’obtenir ’approbation du Conseil d’administration de la Banque pour
Pinstrument de prét associé.
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bayésien de s’opposer a I’annulation du programme, méme si I’évaluateur fré-
quentiste est en faveur de ’annulation. Si nous combinons le besoin d’un ré-
sultat d’évaluation d’impact trés négatif avec 'inertie générée par le fait que
la plupart des décideurs qui ont été a I'initiative du programme et qui fondent
souvent entierement leur prise de décision sur leurs croyances a priori ont un
pouvoir de décision important, il n’est pas surprenant que ’annulation soit
relativement peu probable.

L’article s’organise comme suit : dans la section 1 je pose le cadre de
I’analyse en recourant a des termes bayésiens simples. J’établis les conditions
sous lesquelles le programme sera approuvé a la base et étudie les conditions
correspondantes sous lesquelles un chercheur-évaluateur fréquentiste et un
décideur bayésien seraient en faveur de maintenir ou de mettre fin au pro-
gramme. En partant des principes de base, je montre que ces conditions sont
données par les résultats de tests de significativité standards, a savoir les tests
de Student. Une fois que I’on a établi les préférences de chaque agent comme
une fonction des résultats de I’évaluation d’impact, la section 2 ancre le cadre
initial dans un modéle de concurrence simple exprimé en termes de « contest
success function ». Cette méthode constitue 'approche qui est typiquement
adoptée dans la littérature des sciences politiques. J’établis plusieurs résul-
tats. Premierement, la probabilité d’annulation est une fonction décroissante
de /3 et 4. Deuxiémement, la probabilité d’annulation est une fonction crois-
sante des variances de u, et de la muette indiquant I’état du traitement. Troi-
siemement, la probabilité d’annulation est une fonction décroissante de 1’effi-
cacité de l'influence exercée par les évaluateurs fréquentistes sur la prise de
décision. La section 3 conclut en faisant part de quelques réflexions en ce qui
concerne les limites inhérentes au fait de baser la prise de décision sur I’effet
moyen de traitement (EMT), ce qui revient a supposer une fonction de bien-
étre social avec neutralité vis-a-vis du risque.

1 UN MODELE BAYESIEN SIMPLE

Lorsque nous effectuons une évaluation d’impact, nous obtenons le coefficient
estimé de I'impact noté 4. Par souci de simplicité, supposons que ce coeffi-
cient découle d’un essai randomisé controlé (ERC) ou I'effet du traitement
est estimé a ’aide d’une simple régression par les moindres carrés ordinaires.
Cette régression prend la forme suivante :

Y, =Dg+U, (1)
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ou Y, est la variable d’intérét, D, est la muette indiquant ’état du traitement
(elle vaut 1 lorsque l'individu i est traité par le programme, et 0 sinon), et U,
est le terme d’erreurs qui satisfait les conditions de Gauss-Markov usuelles,
avec U, ~ N(0,0%)% La taille de ’échantillon est notée n.

1.1 Croyances conjuguées

Dans le modele bayésien linéaire standard décrit par exemple dans O’Hagan
(1994), la croyance conjuguée p( ,0'2) pour 4 et o~ est spécifiée par la loi nor-
male gamma inverse (NT') :

p(8)= pl810%)p(0) = N, 0V, ) = N1, V)

Ou, de maniére plus explicite :

(ﬂ /‘ﬁ)
W)= e e
b
b° -
I (a b) - M
’ 0_2(1+a)r(a)
Ceci donne :
b
(B.0%)= Lo _(ﬂ"”ﬂ)z baexp{_dz}
P\, - \/ﬂ O_zvﬂ 74 20_2vﬁ 0_2(1+11)r(a)

En intégrant o°, ’expression devient :

b
- 2| bexpi——
¥ 1 (6-4,) { 02}
= [———ewp{- do®
r(f) !@@ 1" 20, [ (a)

20V, |26V, + (-1, ) | r(; ¥ a]
- e @)

2 Aucun des résultats qui suivent ne dépend du fait que D, soit une variable muette :
les résultats restent valables dans le cas ot1 D, est une mesure continue de I'inten-
sité du traitement.
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Nous pouvons réécrire I’expression (2) de la fagon suivante :

20V, |26V, + (8-4,) | r(; ¥ a)
JzT (a)

1
—(1+2
2( a)

3)

——+ (1+2a) Qa

922 :
a(ﬂ_ﬂﬁ)

2a +
bVﬁ

b 1
\/a EVﬂB((LE)

A droite de ’égalité dans I’expression (3), nous avons une distribution du ¢

de Student avec une moyenne de #,, un parametre d’échelle b V, et 2 degrés
a

de liberté?. La distribution pour la croyance inconditionnelle de £, qui corres-
pond a 'information détenue par les décideurs quand ils décident de financer
le programme, implique que la moyenne et la variance que les décideurs ont
en téte ex ante facto sont données par :

E[f)= g, Var[s]= >, )

a—

1.2 Approbation préalable du programme

Pour que le programme soit approuvé, il faut que les décideurs en question
soient convaincus que son impact sera plus grand que son cotit d’un point de
vue statistique. Ceci peut étre formalisé a ’aide de 1'inégalité suivante :

E[p)-t, .\ Var|B] = u, - ,m“/%Var[ﬂ]>O

oule termet, , , représente la valeur critique du test de Student avec un inter-
valle de confiance 41—« et n —1 degrés de liberté*. Intuitivement, le décideur
approuve le programme si le zéro est strictement situé en dessous de la borne
inférieure de I'intervalle de confiance a 1-¢.

B(.,.) est la fonction béta d’Euler.
Par exemple, pour un tel test unilatéral sur échantillon infini et un intervalle de
confiance 2 97.5 %, ¢, , ~ 1.96.
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1.3 Croyances a posteriori suite a ’évaluation d’impact

Par suite, d’aprés le théoréeme de Bayes, la distribution a posteriori jointe
p(p, Oi)p(Ylﬁ,oﬁ)

[[p(8. 0*)p(Y8.0%)dpdc’

que I’évaluation d’impact a été effectuée est donnée par une distribution NT*
avec des parametres actualisés :

pouvant étre calculée une fois

p(B.o1Y)=

~ e 1
BV =g (6)
V,'+D'D

. Vﬂyﬂ+DY V‘ D'D
= ViiDD V‘1+DDﬂﬂ V,"+D'D

a’ —a+— b =b+— (,uﬁV +YY -1,V (7

En procédant comme pour I'expression (2), la distribution a posteriori
marginale de £ est donnée par un ¢ de Student de la méme forme que celui
présenté a droite de 1’égalité dans I’expression (3) :

b' .

Vs

E|f]=u; Var|p]=

1.4 Limpact de I’évaluation d’impact

Quel est I'impact de I’évaluation d’impact ?

Les évaluateurs fréquentistes

Pour la plupart des chercheurs qui ne prennent pas en compte le fait que le
DY

programme a été approuvé a la base, ce qui importe est le coefficient 4 = DD

estimé par les moindres carrés a partir de la régression (1). Si #> 0 et

B-t,. .0 DD >0

o & =——(V-Dp) (Y-Dp)=——(YY ~D'DJ) est Testimation de

n_
2 .

o par les moindres carrés, le chercheur conclura que le programme « fonc-

tionne » dans la mesure ot son impact est positif, d'un point de vue statisti-

quement significatif. En revanche, si f<0 et

pB+t,, oNDD <0

(c’est-a-dire si le zéro est situé strictement au-dessus de la borne supérieure de
I'intervalle de confiance a 1-— ), le chercheur conclura que le programme est
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un échec et qu’il faudra y mettre fin. Ainsi, en termes de valeurs critiques de
[, 'évaluateur fréquentiste préconisera I’annulation du programme lorsque :
taf n—lY'Y
: <0
Jn-1+2,_)(DD)(YY)
Mais recommandera son maintien lorsque :
7 t{l n—lY’Y
B>p == : - — >0
Jn-1+22,_)(DD)(YY)

Lorsque 4. <A</, les résultats de 'évaluation d’impact seront consi-
dérés comme peu concluants. Bien sir, ceci n’a pas de sens du point de vue du
décideur car il est raisonnable de supposer qu’au moins certains des décideurs
en question révisent leurs croyances a priori en se fondant sur les résultats de
I’évaluation d’impact®.

,3’<ﬂ*=—

Les décideurs bayésiens

En révisant leurs croyances suite a I’évaluation d’impact, quand les décideurs
choisiront-ils de mettre fin au programme ? Formellement, ceci se produira
lorsque /£, <0 et :

* b *
+1 —V, <0 10
faﬁ o,n-1 a -1 Vi ( )

ol nous travaillons désormais avec les croyances a posteriori. Bien évidem-
ment, si &, >0 et :

IU* -t : ﬁvﬁ >0 (11)

alors le décideur bayésien sera en faveur du maintien du programme.

La substitution des équations (6) et (7) implique que I'inégalité (10) peut
étre réécrite de la facon suivante :

V,DDS+t Vi

+ + —

Kot Ve “"\n—2a-2

<0 (12)
1+V,D'D

Q=2b(1+V,DD)+YY +D'D|V,(Y'Y - D'DF*) + (1, - 2B) |

5 Les problémes liés a I'incohérence temporelle dans la prise de décision vont au-
dela de la portée de cet article.
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avec une expression similaire pour (11). La Figure 1 constitue une représenta-
tion graphique standard des inégalités (8), (9), (10) et (11). Je configure les para-
metres de fagon a ce que le programme soit approuvé alabase. Pour celaet a titre
purement illustratif, je pose #, =2,V, =1.00,a =75,b=40,DD=0.2,YY =1
et n=10. L’aire située au sein de la grande ellipse correspond a des valeurs

de £ telles que ﬂ;—tak“/*b—lV; <0< p;+t, H,/*b—lV,; et pour les-
a’ - "Na' -

quelles le décideur bayésien ne peut donc pas prendre de décision concernant
la significativité statistique du coefficient estimé. L’aire située a I'intérieur de
la petite ellipse renvoie a la méme situation d’absence de significativité statis-
tique pour I’évaluateur fréquentiste.

—-—1
oNDD ,

Figure 1: Une illustration de f—t -1
’ o V5Q

B ’F_l #5* VEP PP~ to 1\, Z9q s
'B"'ta,n—lo' bD | 1+VﬂD'D el

. VﬂQ
ﬂ/)’JrV/)’DDﬂHa,n—l S ou_3

1+V,D'D

i
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Apres quelques calculs fastidieux, il peut étre démontré que les racines des
équations quadratiques en £ que I’on obtient en égalisant a zéro la partie a
gauche de I'inégalité dans les expressions (11) ou (12) sont données par :

(1+V,DD)@bV, + V,Y'Y + 1)
_/uﬂ x t(l,n—l

n(n—-2a-2)+t2,

BB = <0 (13)

V,D'D
Ceci conduit a la proposition suivante :

Proposition 1 1! est rationnel pour un décideur bayésien d’annuler le pro-
gramme lorsque [ < [_et de le maintenir lorsque [ > f3,. Lorsque S < < f3, le
décideur bayésien est indifférent entre le maintien et ’annulation du programme.

Démonstration. Il est aisé de démontrer que la partie a gauche de I'iné-
galité dans I’expression (12) est égale a zéro pour :

(1+V,DD)@bV, +V,Y'Y + 1))
_/uﬁ - t(l,n—l

n(n—-2a-2)+t

a,n-1

B=5 -

V,D'D

En outre, une simple différenciation de la partie a gauche de 'inégalité
dans (12) donne :

.~ t V.DD(u,+V,DDp
V/,,D le,_ a,n-1" 4 (/1,5‘ yj IH
V.D' DS+t Vi (n—2a-2) Vi
+ + —_— -2a-2)———
o\ “\n-2a-2 | _ T Nnzae
BV 1+V,DD 1+V,DD

ou le signe de l'inégalité découle du fait que dans cette configuration

Hy+ V/,D'D,B’ < 0. Ainsi I’expression (12) tient pour #< £ . Des arguments
similaires permettent de démontrer que I’expression (11) tient lorsque 4> £, .
Par conséquent aucune des deux inégalités ne tient lorsque £ < F </, etle
décideur bayésien sera indifférent entre ’annulation et le maintien du pro-
gramme en présence de cette configuration.

La Proposition 1 démontre qu’il est rationnel pour un décideur bayésien
d’annuler le programme lorsque £ est « suffisamment petit », alors qu’il sera
en faveur du maintien du programme lorsque £ est « suffisamment grand ».

La Figure 2 présente une illustration de la Proposition 1. Avec la méme
configuration des parametres utilisée dans la Figure 1, 'Z—ﬂ =~ 2.72 afin
|—=V
a-17
que, suivant la croyance, le programme soit approuvé sans probléme aux in-
tervalles de confiance conventionnels.
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Dans la Figure, je représente les statistiques de Student obtenues en
faisant varier le résultat f# de ’évaluation d’impact, tout en maintenant
constants les autres parametres. Pour la croyance, la statistique de test asso-
ciée est constante et égale a 2.72 pour toutes les valeurs de /. La courbe en

« S inversé » dépeint la statistique de test s associée au résultat de
DD’
I’évaluation d’impact vu par I’évaluateur fréquentiste. Lorsque la valeur de
la statistique de test dépasse la borne supérieure de I'intervalle de confiance
et se situe au-dessus d’elle (8> 4 > 0), I'évaluateur fréquentiste annoncera
le succes du programme et sera en faveur de son maintien. Lorsque la valeur
de B est telle que la statistique de test se retrouve en-dessous de la borne
inférieure de Dintervalle de confiance (4 < . < 0), I’évaluateur fréquentiste
sera en faveur de ’annulation du programme. Pour toutes les valeurs inter-
médiaires, il sera indifférent entre ’annulation et le maintien du programme.

Le méme raisonnement tient pour la statistique de test ;—ﬂ de I’éva-
Va' -1 Vﬁ

luateur bayésien. Notons que pour cette configuration du parametre, et étant

donné I'intensité de la croyance, I’évaluateur bayésien sera toujours en faveur

du maintien du programme méme lorsque le coefficient estimé /3 est juste

au-dessus de S, = —-2.2. En revanche, il ne sera en faveur de I’annulation du

programme qu’une fois que I'impact estimé du programme est en-dessous de
B ~-17.6.

Figure 2 : Une illustration de la Proposition 1

Statistique de test

sk

Décideur Bayésien

Borne supérieure de 'intervalle de confiance Croyance
\

Borne inférieure de l'intervalle de confiance

Evaluateur fréquentiste | —6L
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Notons que dans la Figure 2, # </, < /.. Dans ce cas, pour S, < L<p.,
I’évaluateur fréquentiste est en faveur de 'annulation du programme et le
décideur bayésien en faveur de son maintien. Ceci ne constitue pas une pro-
priété générale et il est parfaitement possible d’obtenir £ <f. </, avec
une configuration différente des valeurs des parameétres. Dans ce cas, lorsque

L.<f< p,, Iévaluateur fréquentiste sera indifférent entre 'annulation et
le maintien du programme, alors que le décideur bayésien sera en faveur de
son annulation.

En  passant, (comme DD=(n-1)o},YY =(n-1)oy, et
Y'Y -DDpS =(n-1)6* ) il convient de noter que :

V.DDS—t VA V.DDB+t VA

+ - —t + + —

Hg* Ve o\ —2a -2 =limlaﬂ 4 an Ny 92 -2 =,B
noe 1+V,D'D ne 1+V,D'D

Ainsi,
limfg =limg =limp, =limf# =0
n—e n—eo n—oo n—oo
Par conséquent, si I’évaluation d’impact reposait sur un échantillon de
taille infinie, on s’attendrait intuitivement a ce que son résultat détermine
entierement la décision d’annuler le programme.

2 UNE PRISE DE DECISION FONDEE SUR LES FAITS ?

Je considére une situation o, suite a 1’évaluation d’impact, trois types de
décideurs sont en concurrence pour déterminer le maintien ou I’annulation
du programme. Les trois décideurs sont :

* Les décideurs anti-évaluation : ils ont peur de I’évaluation et préferent fon-
der leur décision uniquement sur la croyance. Ils bénéficient du maintien
d’un programme qui a été approuvé par le passé®.

* Les décideurs bayésiens : ils fondent leur décision sur la croyance a poste-
riori, combinant ainsi leur croyance aux résultats de 1’évaluation d’impact.

Je cite ici un haut fonctionnaire de Scandinavie travaillant dans le domaine de
I’aide au développement, et que j’eus a interroger sur la raison pour laquelle son
agence n’évaluait pas ses programmes a travers des évaluations d’impact : « Nous
mettons en ceuvre les mémes programmes depuis 20 ans, ils doivent donc bien
fonctionner ».
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* Les (chercheurs)-évaluateurs d’impact fréquentistes : ils fondent leur déci-
sion uniquement sur les résultats de 1’évaluation d’impact.

2.1 Concurrence entre acteurs

Je suppose que le processus de prise de décision qui conduit au maintien ou a
I’annulation du programme prend la forme d’une concurrence entre les trois
décideurs. Chacun d’entre eux investit des ressources pour obtenir le résultat
qu’il préfere’. A titre illustratif, considérons des fonctions de contest success
simples et a la « forme de ratio », dont la probabilité de gagner (d’obtenir son
résultat préféré) est notée par® :

a.el

p;(e,.ep.e,) = L ,720,i=A,B,F (14)
(€a-easer) el +age, +ager 4

ou «, est l'efficacité relative de I'effort exercé par ’agent i, p, donne ainsi
la probabilité que I’agent i s’impose, et elle est fonction de l'effort exercé
(e,,ey,e,) par les trois parties impliquées.

Lors de la planification des évaluations d’impact, un parametre clé a établir est la
taille de I’échantillon 7. Comme il a été souligné dans I’article influent de Bloom
(1995), un grand n réduit I’effet minimum détectable (EMD), ce qui signifie que
la puissance statistique de ’échantillon est plus grande. Si I’on suppose, en guise
de premiére approximation, que la taille de 1’échantillon est déterminée de sorte
a ce que ’EMD soit égal a la croyance sur I'impact du programme et que ’on est
dans le cadre d’un ERC, la formule standard de I’EMD pour un échantillon équi-

M, 1 _2M,,

J_P(lP Jn

pres égal a 2.5 pour un test unilatéral avec une puissance du test de 0.80 et un
niveau de significativité de 0.05 (fixés conventionnellement). Etant donné que la

libré (P = —) est donnée par EMD =

; M, seraapeu

croyance porte sur le fait que la taille de ’effet est /u—ﬁ, cela implique que

b
—V
a-1"7

4b
la taille de I’échantillon sera donnée par n = ’QV M? , sur la base de cette
a-

n—

croyance. En revanche, un évaluateur fréquentiste préfererait augmenter la taille
de I’échantillon afin d’augmenter le poids de I’évaluation d’impact en termes de
prise de décision politique. La prise en compte de la taille de I’échantillon comme
une variable faisant 1’objet de lobbying dépasse le cadre de cet article.

Il existe une vaste littérature sur les fonctions de « contest success ». Dans une
étude récente, Jia, Skaperdas et Vaidya (2011) font un excellent tour d’horizon des
différentes formes fonctionnelles ainsi que des différentes maniéres de les déri-
ver axiomatiquement a partir de spécifications stochastiques ou de principes de
conception de mécanismes.
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En faisant I’hypothése de neutralité vis-a-vis du risque, le gain découlant
du maintien du programme pour I’agent A peut s’écrire :

B, =u, (15)

ou B, > 0 puisque le programme a été approuvé a la base. Lorsque 1’évalua-
tion d’impact implique que le programme doit étre annulé pour ’agent F

(,B<,6’* <0):
B,=-8>0 (16)

Notons que la fonction d’objectif de ’agent F fait intervenir —3 dans la
mesure ol il s’agit du gain obtenu de ’annulation du programme sans infliger
une perte moyenne de £ aux bénéficiaires (rappelons au passage que le colt
du programme a été normalisé a zéro). Une autre facon de le voir consiste
a le considérer comme le gain d’opportunité découlant de ’annulation du
programme.

Dans la suite, je considére quatre configurations possibles des résultats
de I’évaluation d’impact®. Dans tous les cas, le décideur anti-évaluation est en
faveur du maintien du programme :

. f<p < B, <f.</f :lagent B est en faveur de I’annulation, I’agent F
est en faveur de ’annulation.

« f <fB<p <B. <f :Tagent B est indifférent entre I’annulation et le
maintien du programme, I’agent F est en faveur de ’annulation.

* B <pB. <B<p <f :lagent B est en faveur du maintien, 'agent F est
en faveur de ’annulation.

s f<f <p < [ </ :lagent B est en faveur du maintien, I’agent F' est
indifférent entre I’annulation et le maintien, le programme est alors main-
tenu avec une probabilité de 1.

Dansl’autre configurationott 4, < /,,seulsdeux cas sont intéressants a considérer,
asavoir: A< B <f. < B, <[ :lesagents B et F sont en faveur de ’annulation ;
L <B<p < B. <fF :l'agent B est indifférent entre I’'annulation et le maintien
du programme, ’agent Fest en faveur de Pannulation ; £ < /. <8< B.<f

: les agents B et F' sont indifférents entre ’annulation et le maintien, et le pro-

gramme est maintenu avec une probabilité de 1; f <. </, < [ <[ :Tagent
B est en faveur du maintien, ’agent F' est indifférent entre ’annulation et le
maintien, et le programme est maintenu avec une probabilité de 1.
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2.2 Une croyance a posteriori significativement négative :
= -
B <f<f<p

Lorsque, a travers la croyance a posteriori, ’évaluation d’impact implique
I’annulation du programme pour ’agent B,on a:

By =-1;>0 amn

En supposant la configuration de résultats précédente, et comme les
agents B et F souhaitent tous deux ’annulation du programme (ce qui im-
plique p, = p, =1-p,), les gains espérés des agents sont donnés par :

U, =puuy—ce,, Uy = (1—pA)(—ﬂ;)—ceB,UF = (1—pA)(—,5’)—ceF (18)

o, par souci de transparence des résultats qui suivent, je suppose que le cofit
marginal ¢ de 'effort exercé pour atteindre son résultat préféré est constant
et identique pour toutes les parties'®. On fait ’hypothése que chaque agent
résout un probléme de maximisation standard qui conduit au niveau d’effort
optimal suivant :

e; = argmax{e | Uj st.e; 20,j= A B F
La encore, par soucis de simplicité et pour s’assurer de 1'unicité de I’équi-
libre qui en découle, supposons que y = 2! Dans ce cas, et apres quelques

calculs fastidieux, 1’équilibre de Nash des niveaux d’effort fourni par chaque
partie est donné par :

. 2a,apap i B + )

e, = — —
*2 2 2 *2 2
c[aBaF,aﬁ.,b’ tauaguy +apf J

>0 (19)

A P’équilibre, des résultats plus complexes sont obtenus lorsque la fonction de cotit
differe d’un joueur a I’autre, mais je préfere éviter ces complications et mettre
I’accent sur 'impact sur I’équilibre des caractéristiques de la croyance, les résul-
tats de I’évaluation d’impact, les variances associées a la croyance et a I’évaluation
d’impact, et I'influence relative de chaque partie.

Le parameétre y représente le caractére “informationnel” du concours. Lorsque
y — 0, le concours tend vers une randomisation ou les actions des agents n’ont
aucun effet sur le résultat, lorsque y — oo, le concours tend vers une enchére « all
pay » ou le concurrent qui fournit un niveau infinitésimalement plus grand d’ef-
fort emporte l'intégralité de la récompense. En termes d’unicité de 1’équilibre,
notons que le fait de poser y — 1/2 conduit a une paire d’équilibres (dont 1'un
s’obtient sous certaines conditions sur les parameétres) mais la qualité des résul-
tats qui suivent reste inchangée.
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- 2“A“B“§/{Zﬂ?ﬁ4

€ =~ *9 "2 2 *9, 22 2 >0 (20)
C[“Bapﬂﬁﬂ +a (o i +Q'F/B}

. 20, a0t 1

e =— AXB Pty >0 1)

- ~o 72
*2 2 2 *2 2
cl e B + oo 1) + ]

La substitution des expressions (19), (20) et (21) dans la fonction « contest
success » permet d’obtenir, & I’équilibre, la probabilité de maintien du pro-
gramme. Elle est fonction de 'impact moyen ex ante, 'impact moyen ex post,
le coefficient estimé de I’évaluation d’impact, et de l'influence exercé par
chaque agent sur le résultat :

) a, (e + apy)

A- T 2, %2 2 2 9
Aplpllghly + 0,5 + Oplly)

En y substituant I’expression pour les résultats ex post :

i 2 ~ Vo
a4t @ (14+V,DD) B+ ay(V,D DB+ 1,7 | -
Py = v

¥ = a,a, (1+V,D D)4, + ay(V,D DB+ 1, (@, 5 + @, 12})

D’oui la Proposition suivante :

Proposition 2 La probabilité d’annulation du programme, sa-
chant qu’il a été approuvé & la base et que les évaluateurs bayé-
sien et fréquentiste sont tous deux en faveur de [’annulation
(B<p < B.<f.<f), admet les statiques comparées suivantes

a(l—pl);_(/gJa(l—pZ-)w 3(1—191-)_[ v, Ja(l-l’l-)>
B i RY.j TV, DD) 3(D'D)
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Démonsl:ration. Une simple mais lourde différenciation de (22) par rap-
port a i, et 4 conduit a:
W) _ o2 Fu,(V,D DB V,D D1 +V,D D)
T__ aAaBaFﬂ,uﬁ( f ,b’+,uﬁ)>< a,V,DD1+V,DD) [ +
My ] d (1 - p;)

o5

Dans la configuration que jai retenue, £<O0, V/,D'D,B'+ dy <0
o1-p,.) o(1-p.)

et ,B—/lﬂ<0. Il s’ensuit que- o == <0. De méme,
4

al—p*_ i o o

(T;) =¥ ZaAaBO/;Vﬁ(l-i-VﬂDD)Ib"* (ﬂ_ﬂﬂ)ﬂ;(VﬁDDﬂ-i-/lﬁ) _

(LJMO

DD) 3(DD)

Comme a ce qu’on pourrait s’attendre intuitivement, la Proposition 2 in-
dique que, ceteris paribus, plus le coefficient 4 associé a I’évaluation d’impact
est élevé, moins la probabilité d’annulation du programme est importante.
Un résultat similaire et intuitivement séduisant est obtenu par rapport a la
croyance /. En outre, une hausse de la variance de la muette indiquant I’état
du traitement (D D) augmente la probabilité d’annulation du programme,
tout comme une hausse de la variance associée a la croyance.

Un autre résultat intéressant est obtenu en considérant I’effet d’'un chan-
gement de D’efficacité du lobbying par I’évaluateur bayésien ou fréquentiste.
J’exprime cela a travers la Proposition évidente suivante :

Proposition 3 Lorsque f</f < B.<p.<f, la probabilité d’annula-
tion du programme est une fonction croissante de l'influence des évaluateurs
bayésien et fréquentiste, et une fonction décroissante de l'influence du décideur
anti-évaluation. En outre, lorsque linfluence o, (o) de lévaluateur fréquen-
tiste (bayésien) est nulle, la probabilité d’annulation du programme est nulle.

Démonstration. Une différenciation triviale de (22) conduit a :

I1-p,)

. Va0, B, (VﬂD'Dﬁ’+yﬂ)2 X [aFﬁz (1 + VﬂD'D)2 +

S 2
oy (VﬁDDﬂ’+/zﬂ) }s 0
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o1-p)_ ) , - S
(aTBA) =¥2a,0%, (1+V,D D) Bu(V,DDB+u,) 20
AL-pi) =¥ 0, 0 B U (V,D DB +p,) 20
2, A0 P Hp\Vy Hs| 2

En outre, il est évident que1-p, |, ,=1-p, |, ,=0

La Proposition 3 est frappante : il suffit que I’'influence du lobbying par le
décideur fréquentiste (¢, ) ou bayésien (¢, ) devienne nulle pour que la proba-
bilité d’annulation du programme soit égale a zéro. Dans la vraie vie, et malgré
tous ces beaux discours, il est probable que I'influence réelle du lobbying par
les chercheurs-évaluateurs afin d’obtenir I’annulation de programmes dont on
a « démontré » I’échec a travers des évaluations d’impact, soit minime dans le
meilleur des cas. Le modele montre (a travers 'expression de e, dans ’équa-
tion (21)) que lorsque I'influence ¢, du lobbying entrepris par le chercheur-
évaluateur fréquentiste tend vers zéro, ce qui est probablement proche de la
situation qui prévaut dans la vraie vie, son effort en faveur de ’annulation du
programme tend vers zéro également. Ainsi, ’absence d’influence alimente
I’absence d’effort, et ’absence d’effort conduit au maintien du programme. Il
n’est peut-étre pas surprenant en tant que tel que I'influence des évaluations
d’impact dans le domaine de la prise de décision soit, dans le meilleur des cas,
limitée.

2.3 Une croyance a posteriori peu concluante :
- %
B-<P<f<fu<f
Lorsque I’évaluation d’impact débouche sur une croyance a posteriori qui est
peu concluante, ’évaluateur bayésien sera indifférent entre ’annulation et
le maintien du programme, par conséquent il ne fournira aucun effort. Le

jeu se réduit alors a sa variante a deux joueurs ol le décideur anti-évaluation
et ’évaluateur fréquentiste sont en concurrence. Les gains sont donnés par

U, =puty—ce,, Uy = (1 —PA)(—B) —cer, alors que la fonction de « contest

V4

ERTP e R s

success » se simplifiea p, = — B — . Il est alors aisé d’établir la Proposition
: e+

sulvante : A4 F

Proposition 4 La probabilité que le programme soit an-
nulé, alors qu’il avait ét¢é approuvé o la  base, lorsque
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Uévaluateur bayésien est indifférent entre le maintien et l'annulation et que
Uévaluateur fréquentiste est en faveur de Uannulation (f << . <f. <),

2
* a . .
est égale a p,, = %, et admet les statiques comparées suivantes :
apf emer
a(l—p:m) __ Hy a(l_p:w) <0 a(l_p;o) _ a(l_p:m) _
Iy ) o LAV, 9(DD)

Démonstration. En procédant comme dans la démonstration de

. 20,00, 117 . Q% il B
la Proposition 2 : e =f2+’aﬁﬂz A 52 Fﬂﬂﬂﬁf
c(apf +auuy)’ c(apff + oy, )

a, i
ce qui implique Dao = A En  différenciant

apf 2aAﬂ/2}

91 —Pay) _ 26{/4“”82/% _ _[@]a(l_—f)“‘o) <0. II est évident que
0L, (apﬂ" + a'A,U;)Z s ap

8(1—p20) a(1—pj,0)

av,  3(DD)

Comme dans le cas d’une croyance a posteriori significativement négative,
la probabilité d’annulation baisse a zéro lorsque 'influence &, du chercheur-
évaluateur fréquentiste baisse a zéro.

2.4 Une croyance a posteriori significativement positive :
- %
o<y <B<fy<p

Dans ce cas :
By =u;>0

Les agents A et B souhaitent tous deux maintenir le programme et les
gains espérés sont donnés par :

Uy =patty—cey,Up :pAﬂ;_ceB’UF = (l_pA)(_'&)_ceF

N el +el R .. .
ou p, =—=——— . D’ou la Proposition suivante :
el +eh+el
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Proposition 5 La probabilité que le programme soit an-
nulé, alors qu’il avait été approuvé a la base, lorsque [’évalua-
teur bayésien est en faveur du maintien et [’évaluateur fréquen-

tiste en faveur de Ulannulation (f <f. <f<pf. <f) est égale &
. aAaB/uﬁ2(VﬂDlDﬂ+,Uﬂ>2

Dy, = , et admet les statiques comparées suivantes :
‘{l * * *
o0 (a0 =)_ 2-r) (Y, \oli-s)
B s) B TV, DD) 3(D'D)

Démonstration. En procédant comme dans la démonstration de la Pro-
position 2, I’équilibre de Nash des niveaux d’effort fourni par chaque partie

2 3, %4 12
) . 20,0050 p iyt 17
est donné par : e, = >0

*9 A * ~ 2
o[y} B + o, 1) + o) |

)

¢ = 2aAaBaF1U;/U;3ﬁ2 50
B~ 2 . R
c[ayap iy B +a iy ay 1) +anf)]
. Qo UL
e =— Ay ektly B ~> 0, ce qui implique

¢ [“BHF/U;?/BZ + aA/UZ’(“B /U;fz + aF/B2):|

et donc

2 *2
o aA aBILIﬁ/lﬂ
Pa. = N

@ B 1y + o Jr (o f + apiy)
. aAaB/Ll;(VﬂDvD/B-Fﬂﬁ)Z
pA+ = lP

8(1 - p;+)
Op

. En différenciant, on obtient :

= —2¥ a0, 8 11,(V,D DB+ p1,) [, (1+ V,D' D)’

~ d(1- j1+
L+, (V,D DB+ /1/,)3] = —[%J% <0

Comme #<0, VﬁD'Dﬁ +4,>0 et = 4; <0 dans la configuration retenue,
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-p o(1-p,
il s’ensuit que 91-ps.) = —(ﬁ]w < 0. De méme,
oty Y

3(18_‘;;) = -2¥ @0, DD(1+V,D D)5 (B-1,)’
o v, \o(1-p,,
,a;(VﬂD D,b’+/zﬁ) = [D—%Jw >0
Au final, les Propositions 2, 4 et 5 indiquent que la probabilité d’annula-
tion d’un programme qui avait été initialement approuvé est, comme pourrait
le suggérer le bon sens, une fonction décroissante du résultat 4 de I’évalua-
tion d’impact, ceteris paribus. En outre, la Proposition 3 (et les résultats cor-
respondants qui peuvent étre établis de fagon triviale pour les configurations
retenues dans les Propositions 4 et 5) montre que la probabilité d’annulation
du programme tend vers zéro lorsque 'influence exercée par les chercheurs-
évaluateurs fréquentistes sur les décisions politiques tend vers zéro, une hy-
pothése qui est probablement satisfaite en pratique.

2.5 Faire le lien entre le tout

Afin de faire le lien entre les résultats des Propositions précédentes, une der-
niére étape est requise : il faut voir ce qui se passe au niveau de la probabi-
lité d’annulation lorsqu’on consideére les trois seuils critiques £ ,4, et £.. Je
m’attache a regarder cela dans la Proposition suivante :

Proposition 6 Aux valeurs limites 8,5, et f.,1-p, (8)<1-p,,(8),
1-p, (B.)<1-p,. (B )et1-p,, (A.)>0.

Démonstration. Au regard des résultats présentés dans les Propositions
2, 4 et 5, il est évident que :

(1= 51 (B)]-[1- i3] -- 2L YPPLIG o

et
e, (1 + VﬂD'D)2 ﬁ’zy;

-] [1- s (] DL




214 Jean-Louis Arcand
Oou:
A= (aF,BZ + aA/z;)[a'AaF (1 + V/jD'D)Z,B’Z/zj +a, (X//,D‘Dﬁwt/zﬁ)z(amﬁ’z + aA,uj)]

Il s’ensuit que 1-p, (8.)<1-p,,(B.)et 1-p,,(8.)<1-p,,(B.) Fi-
nalement, il découle naturellement de la Proposition 4 que 1-p,, (4.) > 0.
La Proposition 6 montre qu’au fur et & mesure que la valeur de £ dimi-

nue, on constate : (i) un saut vers le haut de la probabilité inconditionnelle
d’annulation p, en /. et (ii) un saut vers le basen 4. et 3 .

Figure 3 : Représentation a l’équilibre de la probabilité d’annulation
du programme comme fonction du résultat [ de I’évaluation
d’impact.

Probabilité

d'annulation

N i
TR T S T N SN TN NN TN TR SN T B | 4L)J-|}LJ|J | Jb]

2]
| H _ R B ;
- - - - 1 - o)
0 —15 —-10 -5 0 5

|
-

La Figure 3 illustre les Propositions 2, 4, 5 et 6 pour les mémes valeurs des
parameétres utilisées dans les Figures 1 et 2. Jepose o, =, =1leta, =0.01 :
je surestime probablement le poids placé sur les résultats de 1’évaluation
d’impact dans les cercles politiques, dans le sens ot je donne le méme niveau
d’influence au décideur anti-évaluation et a son homologue bayésien. Le poids
de 0.01 assigné au chercheur-évaluateur fréquentiste est défini a titre d’hypo-
these : en réalité son poids dans la prise de décision concernant I’annulation
du programme est probablement plus faible.
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Dans la Figure 3, la probabilité d’annulation, comme il a été souligné dans
les Propositions 2, 4 et 5, est toujours une fonction strictement décroissante
de £, V4 <. etégaleazéro VS > f. . Le saut établi dans la Proposition 6 se
produit aux valeurs critiques 4,5, et /., il est plus évident en £ . L’aspect le
plus frappant de la Figure 3 est la faiblesse relative de la probabilité d’annu-
lation du programme, méme lorsque le résultat 4 de ’évaluation d’impact
devient excessivement négatif. Par exemple, lorsque #~ -5 (cas ot il sera
considéré comme étant tres significatif par I’évaluateur fréquentiste), la pro-
babilité d’annulation est toujours située en-dessous de 5 %. Pour que la proba-
bilité d’annulation s’éleve a 50 %, le résultat de I’évaluation d’impact devrait
atteindre une valeur bien en-dessous de -25. Tel est le pouvoir de I'inertie
bureaucratique dans le monde de la prise de décision politique.

Une derniére représentation graphique des résultats présentés ci-dessus
est fournie par la Figure 4, laquelle illustre la Proposition 3 en représentant
la probabilité d’annulation en fonction du résultat £ de I’évaluation d’impact
et de I'influence &, du chercheur-évaluateur fréquentiste. Il est clair que la
probabilité d’annulation tend vers zéro pour toutes les valeurs de /4 lorsque
I'influence ¢, du chercheur-évaluateur fréquentiste tend vers zéro.

Figure 4 : Une illustration de la Proposition 3 : au fur et & mesure que
Uinfluence oy, du chercheur-évaluateur fréquentiste tend vers 0,
la probabilité d’annulation du programme tend vers 0 et ce pour
toutes les valeurs de /3.

1 Frobabilite
1 d'annulation
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3 CONCLUSION

Un dernier point reste a aborder avant de tirer une conclusion. La neutra-
lité vis-a-vis du risque qui caractérise fondamentalement les préférences dans
toute évaluation d’impact constitue-t-elle une hypothése raisonnable ? Ne fau-
drait-il pas tenir compte de la possibilité d’aversion au risque pour un sujet se
rapportant a un probléme de choix social ?

Au regard de notre méthodologie statistique, lorsque nous estimons 1’im-
pact d’'un programme, nos estimateurs visent a minimiser une fonction de
risque fondée sur une fonction de perte quadratique :

argming, [(5-5) f(6)ds = [6f (5)dB = u, (23)

Ceci revient a faire une hypothése de neutralité vis-a-vis du risque en
termes d’utilité. Du point de vue de la terminologie de 1’évaluation d’impact,
ceci est la raison pour laquelle on se focalise sur I’effet moyen du traitement
(EMT).

Mais du point de vue du choix social, nous devons choisir un estimateur
qui corresponde a notre critére de bien-étre social, et ’aversion au risque de-
vrait étre prise en compte. Considérons une fonction d’utilité de classe CARA :
W (5,6) =1-exp{-68} ou 8 est le coefficient d’Arrow-Pratt d’aversion abso-
lue au risque. Nous devons ainsi choisir un estimateur f qui correspond a :

argmin, [[W(5.6)-W(s, e)T f(B)dp (24)

Comme dans (23), la dérivation de cet estimateur est rendue possible par
I’existence de la quantité suivante :

[wiza)ts)as

En outre, comme il a été démontré dans cet article, la distribution appro-
priée qui doit étre utilisée pour f (/) afin de décider s’il faut approuver ou non
le programme a la base, est donnée par la distribution d’'un t de Student. En
appliquant le résultat bien connu de Geweke (2001) ou en faisant des calculs

simples, il est aisé de démontrer que I'intégrale JW(ﬁ’,ﬁ)t(ﬂ) df diverge, et

que le décideur adverse au risque ne peut donc méme pas calculer I'utilité
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espérée associée a 1’approbation d’un programme au départ'?. Le méme rai-
sonnement s’applique au décideur bayésien suite a I’évaluation d’impact,
dans la mesure ou la croyance a posteriori est également donnée par un t de
Student. Les implications de cette absence d’une fonction de bien-étre social
calculable, lorsqu’on relache I’hypothese de neutralité vis-a-vis du risque, et
lorsqu’il s’agit d’évaluer un programme soit ex ante en termes d’approbation,
soit ex post en termes bayésiens, doivent faire 1’objet d’une future recherche.

Bien sfir, il existe plusieurs arguments économétriques valides qui peuvent
conduire a recommander le maintien d’un programme malgré une évaluation
d’impact débouchant sur un EMT fréquentiste négatif et statistiquement signi-
ficatif. Par exemple, si 1'effet marginal de traitement formalisé par Heckman
et Vytlacil (1999) augmente avec les caractéristiques inobservées qui déter-
minent I’état du traitement, et si ’effet du traitement sur les traités est tres
négatif et 1'effet du traitement sur les non-traités est trés positif (avec un
EMT négatif et statistiquement significatif), alors il existe d’excellentes rai-
sons pour ne pas annuler le programme si les individus non-traités peuvent
étre traités lorsqu’il est maintenu?,

Néanmoins, un tel niveau de sophistication dans le processus de prise de
décision reste encore a voir. Malheureusement, il est fort probable que les
arguments d’inertie bureaucratique développés dans cet article sur la base
d’'un modele bayésien soient bien proches de la triste réalité. Ils expliquent
pourquoi nous « n’apprenons presque jamais rien » des évaluations d’impact
et pourquoi elles conduisent rarement a une prise de décision fondée sur les
faits.

REFERENCES

BLOOM, H. S. (1995): “Minimum Detectable Effects: A Simple Way to Report the
Statistical Power of Experimental Designs, ” Evaluation Review, 19(5), 547—556.

CGD (2006): “When Will We Ever Learn? Improving Lives through Impact Eva-
luation,” Report of the Evaluation Gap Working Group. Washington, DC: CGD
(www.cgdev.org/content/publications/detail/7973).

GEWEKE, J. (2001): “A Note on Some Limitations of CRRA Utility,” Economics
Letters, 71, 341—345.

2 Formellement, le résultat de Geweke s’applique aux fonctions d’utilité de classe
CRRA, mais il tient également pour celle de classe CARA.

13 Voir Heckman et Vytlacil (2005) pour une analyse exhaustive de 'ETM et de ses
liens avec 'EMT, l'effet du traitement sur les traités et ’effet du traitement sur
les non-traités.


http://www.cgdev.org/content/publications/detail/7973

218 Jean-Louis Arcand

HECKMAN, J. J., E. J. VYTLACIL (1999): “Local Instrumental Variables and La-
tent Variable Models for Identifying and Bounding Treatment Effects,” Procee-
dings of the National Academy of Sciences, 96(8), 4730—4734.

HECKMAN, J. J.,, E. J. VYTLACIL (2005): “Structural Equations, Treatment Ef-
fects and Econometric Policy Evaluation,” Econometrica, 73(3), 669—738.
JIA, H., S. SKAPERDAS, S. VAIDYA (2011): “Contest Functions: Theoretical
Foundations and Issues in Estimation,” Deakin University and UC Irvine.

ODI (2011): “Learning How to Learn: Eight Lessons for Impact Evaluations that
Make a Difference,” Overseas Development Institute Background Note, April
2011.

O’HAGAN, A. (1994): Bayesian Inference, vol. 2B of Kendall’s Advanced Theory of
Statistics. Arnold, London, UK.



	L'(absence

