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Clase auxiliar # 8

Series de tiempo: estabilidad y modelos dindmicos
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Estabilidad

e AR(1): |p1] < 1.
e AR(p): |\;| < 1Vj, donde A; son los valores propios de la matriz P.

Estacionariedad

e Fuerte: f(Y;g, ...,Yt_k) = f(}/t_j, ~~7}/t—k—j> \V//{Z,j €7
e Débil: E(Y;|t), V(Yi|t) y Couv(Y:, Yi_k|t) no son funciones de ¢ Vi, k.

Estacionalidad: existencia de patrones estacionales (repetitivos) en los datos observados.

Impactos en modelos dinamicos:

. . . E —1yee-
e Horizonte finito o corto plazo: ;]:0 %.
—J

. oo E(wtlwe,me—a,..)
e Impactos permanentes: > 7 o Omy;

1. Demostraciones

Demuestre que en un modelo AR(1) estable donde el coeficiente asociado al primer rezago es p; y los
errores son ruidos blancos no autocorrelacionados de varianza o2 se cumplen las siguientes propiedades:
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Dado que los errores no estan correlacionados Cov(U;, U;) = 0 Vi # j, la varianza de la suma es |a
suma de las varianzas.
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3. Demuestre que en un modelo AR(1) (y; = Bzy+u;) la autocorrelacion de los errores (u; = puy_1+¢;)
equivale a una especificacién dindmica incompleta (omisién de rezagos de x e y).

Yr = B + uy
= Y = Pr + pup1 + &
=y = B+ p(Yr—1 — Bri1) + &
= Y = Br + pYi1 — pPT1 + &

2. Estabilidad en AR(2)
Considere el proceso AR(2) de la forma Y; = 5Y;_; — 6Y; o + U,.

1. Escriba dicho proceso de forma matricial

Queremos escribir el proceso de la forma ), = V,_1 + U;. La matriz P y los vectores V;, Vi_1 y Uy
estan dados por:
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Finalmente, la expresiéon matricial del modelo es:

Vi) _ (5 =6 (Yin), (U
Y;5_1 1 0 Y;t—z Ut—l
. Encuentre los valores y vectores propios de la matriz P.

Primero obtendremos los valores propios.

]P—)\I\:|<5I>\ 0__6)\>‘:—)\(5—)\)—(—6):A2—5/\+6:(>\—3)()\—2)

Luego, los valores propios los Ay = 3 y Ay = 2. Por lo tanto, la matriz diagonal de valores propios

A es:
30
2= (5 2)

Ahora obtendremos los vectores propios. Hay que encontrar los vectores v; que satisfacen
(P — X\il)v; = 0. Légicamente, tendremos tantos vectores como valores propios.

Caso A\ =3

)

(P = MD)vr = (O)

- 2 —6 V11 _ 0
1 -3 V12 N 0
Esto equivale al siguiente sistema de ecuaciones:

L] 21]11 — 61)12 =0

LI —3U12 =0



= V11 = 3’()12

Cualquier (v11,v12) que satisfaga esta relacién puede definir a primer vector propio. Consideremos:

»= ()

Caso \; =2

o

(P — AoT)vs = (O>

= (32 ()= (0)

Esto equivale al siguiente sistema de ecuaciones:

L] 31)11 — 6’012 =0

= vy — 2012 =0

= Ugl = 2U22

Cualquier (va1, v22) que satisfaga esta relacion puede definir a primer vector propio. Consideremos:

()

Luego, la matriz V', cuyas columnas son los vectores propios de P es:

()

. Muestre cémo seria la descomposicion espectral de la matriz P.

-1
o (3 2)(3 0\ (3 2
pevav= (1) (0 5) (1 1)

. Senale si el proceso es o no estable y explique por qué.

Un modelo AR(p) es estable < |);| < 1VA;, donde A; son los valores propios de la matriz P =
VAV-L

De esta manera Y; = ;’OZO PjUt_j + im0 Pth_j seria finito.

En este caso, se tiene que:
M| =1B3=3>1A|N]=2|=2>1

Por lo tanto, el modelo no es estable.



3. Modelo dinamico

Para este problema utilizaremos la base de datos contenida en el archivo Auxiliar 08 - BD Modelo
Dinamico.x1sx y consideraremos el siguiente modelo:

Yt = P1Yi—1 T P2li—2 + QoTy + Q11 + Uy

1. Estime este modelo mediante Stata.

Ver archivo Auxiliar 08 - Cédigo.do.

reg ¥ 1.y 12.v x l.x, noconstant

Source b=3=1 df M3 Number of obs = 458
Fi4, 454) > 933335 00
Model 38,26785997 4 5 Beg97452 Prob > F = 0,0000
Besidusl ,020078568 434 000040645 BE-sgquared = 0,3335
2dj R-sguared = 0,5535
Total 38,2873783 438 07688345 Boot MSE = ,00638
¥ Coef. Std. Err. t Bx|t| [35% Conf. Interwall]

¥
Ll. 4056445 0262441 15,61 0,000 ,358081 4612088
LZ. 1153166 ,01&231%8 7.10 0,000 , 0834247 1472084

b4
- , 2035142 0003122 223,11 0,000 ,2017215 2053064
Ll. , 0424878 ,0053586 7,93 0,000 ,0315554 0830163

2. Utilizando operadores de rezago, calcule el impacto del aumento permanente de la variable = sobre
el valor esperado de la variable y.

Yt = P1Yi—1 T P2li—2 + QoTy + Q11 + Uy

= vy = p1Ly; + paLys + aozs + ume g + uy

= yi(1 — p1L — poL?) = apzs + anze 1 + g

El rezago de una constante es la misma constante...

QT + Q1 T_1 + U
L—p1—p2

= Y =

QT + Q1T

= E(y) = = 1o
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Queremos calcular Y . Notemos que:

j:() 6:1715_]'
1_;0_” st 3=20
OE
W) _ ) e oo
8xt—j P1—pP2
0 st g >1
>0 0,2035 + 0,0425
. Z Y Qo + aq ~

_ ~ ~ 0,5178
0r; 1—pi—py  1—0,4096 — 0,1153
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