Modelos Multivariantes

: 2 Y $11 @ Y1 Wit
1. La representacion 1t ) = < 1 %12 ) < ; ) + ( )
P ( Yai $o1 b ) \ Youou W )’

donde < Wt ) ~did (7% 912 )y =1, T, puede escribirse
Way 021 022

como Y = X3+U en donde Y es 2T x 1 y X es diagonal 27 x 2K.
Entonces, K =
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Justificacién:

., Y b11 O Yie Wit
2. La representacién ) = v ’
p (th) <¢21 ¢22)<Y2,t1)+<w2t>’

donde < Wi ) ~did( 7% 912 ). ¢ = 1,7, puede escribirse
Wy 021 022

comoY = Xg+U endonde Y = (Y] Vi) es2I'x1y X es
diagonal 27 x 2K. Entonces, 8] =

a (¢11 P12 )5
b1 P )§

¢22 )7
P12 Pao )

Justificacién:

. Y1t (ZS ¢ ) < Yl t—1 ) Wlt
3. La representacion = 1 %12 ; +
P ( Yo > < Po1 P22 Yo,1 Wy )’
donde < %m ) ~ did ZH 212 ; t =1,...,T, puede escribirse
2t 21 022

como Y = Xg+U endonde Y = (V{ Yy ) es2I'x1y X es
diagonal 27 x 2K. Entonces, Var (U) =

oulr oy .
(a) ;

ooty ooolr

o) (7072 ) o

021 022



(c) ( o - )IT;

@ ()

Justificacién:

., Y, o 0] Y1 Wit
4. La representacion 1t > = < 12 ) < : ) + ( >
p ( Yo Ga1 oo Yoi1 Wa )’
donde ( Wt ) ~did (O 912 ).y =1, ... T, puede escribirse
Woy 021 022

como Y = X3+U en donde Y es 27 x 1 y X es diagonal 27 x 2K.
Entonces, 5 debe estimarse por

MCO;

MCG;

Es indiferente por MCO o MCG;
Variables Instrumentales.

(a
(b
(c
(d

o O

Justificacién:

5. Sea Y, ~ I(1)y (Xy, Zy) ~ CI(2,1). Definir U, = X; — \Z,. Entonces,
(a) Up~I(1) y (Y2 = &U) ~ I(1);
(b) U~ 1(1) y (Yy — &U) ~ 1(0);
(c) U~ 1(0) y (Y — &U) ~ I(1);
(d) Ue~1(0) y (Yy — &UL) ~ 1(0).
Justificacion:

6. El siguiente modelo de ajuste de corto plazo: Y; = a+8 (X; + ¢X;—1 + ¢* X1+ L)+
W, puede escribirse de forma parsimoniosa como

Justificacién:




7. Considerar el siguiente modelo de ajuste de corto plazo: V; =
a+ BX; + ¢Y;_1 + W;. El modelo de correccién del equilibrio es

(a) AY; = a+ fAX, — (1 - 9) [YH - ﬁ - &Xt_l} + W
(b) AY; = BAX; — (1 - ) |:Yt—1 - 1f(bxt—l] + W3
(c) AY; = BAX; — (1 —¢) [Yil 1 ik e lf(bth] + Wi

(d) AY; = AX, — (1 —¢) [Yim1 —a— BXiq] + Wy

Justificacién:

3B
8 EnY; = 1 —09B 1 0282 X + U; el retardo medio es
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Justificacién:

9. En el siguiente modelo de retardos distribuidos Y; = 8, X; + 5 X¢—1 + W4,
donde W; es i.i.d. con media cero y varianza constante y X; es exdgena,
pero autocorrelada,

(a) El estimador MCO no es consistente
(b) No se puede estimar por MCO

(c) Las estimaciones de las varianzas de los coeficientes hay que corre-
girlas de heteroscedasticidad y autocorrelacion (correccién HAC)

(d) No es necesaria la correccion HAC

Justificacién:

10. En Cy = BCi—1 + (1 = B) Y + W4, |8] < 1, el coeficiente de Y;_3 es



11.

12.

13.

Justificacién:

Dado el siguiente modelo de retardos distribuidos,
Y = Bo Xt + B3 X3+ Uy
U = oUr—1 + Wi
;,Cuadl es el coeficiente del retardo tres en su representacién equivalente

de retardos distribuidos con estructura autorregresiva y perturbacién no
correlacionada?

(a) B3

(b) 0

(c) #B3

(d) Bo (¢ —Bs)
Justificacién:

Con datos desde 1965.1 hasta 2008.4, hemos estimado la siguiente curva
de Phillips:

Am; = 1.28 — 0.31 A1 — 0

.39 A?Tt,Q —0.21 Ut—1
(SE) (0.53) (0.09) (0.09) (0.09

)

Entonces, el multiplicador instantdneo es

Justificacidn:

Sea X el nimero de grados centigrados por debajo de cero en un cierto mes
t, vy sea Y; la tasa de variacién del precio del zumo de naranja concentrado
en el mes t. Se ha estimado el siguiente modelo con datos desde enero de
1960 hasta diciembre de 2010,

G: =—0.61 + 047X, + 0.14 X;_»
(SE) (0.23)  (0.14) (0.08)

Entonces, el multiplicador de largo plazo es



Justificacion:

14. En Y, =12 - 05X, + 0'8X;_1 — 0'3X,_35 + W4, el efecto de un impulso
en X; pasados dos perfodos es

Justificacion:

15. En el siguiente modelo de funcién de transferencia,

ByL = By L
Y =——F-"X, + Wy, <1
t 1— 6L t+ Wi 9]
el coeficiente asociado al segundo retardo de la funcién de respuesta a un
impulso es

(a) 0
(b)
(c) B

)

(d No se puede calcular

52“‘51

Justificacién:

1.2 4L 312
16. EnY; = +10 5 ;LO 3 X+ Wy, |B1] < 1, el coeficiente de X;—_; es

(a) 1.20
(b) 1.12
(c) 0.97



(d) 3.29

Justificacion:

17. Dado el proceso Y; = 8,Yi—1 + apXi—3+ W, ;Cudles son los tres primeros
coeficientes distintos de cero de la funcién de respuesta a un impulso, v(L)?

Justificacién:

18. En el siguiente modelo de retardos distribuidos Y; = 0.43X;_o+0.17X;_4+
Wy, el efecto a largo plazo (efecto total) de un impulso en X; es:

Justificacién:

19. EnY; =440.5Y; 1 +5X;_o+3X;_3+ W, el multiplicador de largo plazo
asociado a X; es:

o~
a o
S— N N
= 00
)
ot
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=
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Justificacién:

20. En el siguiente modelo de regresién dindmica

—0.0022L 1+0.293L%

T 1= 0876L +0.74922 T 1= 0.504L — 024512
el efecto total de un impulso en X; es:

Yi

Wta



Justificacién:

0.6 + 3L

= th + Wy, el multiplicador de impacto es

Justificacién:

22. Vi = ¢ Yeo1 + 09Yi_o + 5o Xt + 8, Xt—1 + W} es equivalente a un modelo

(a) de retardos distribuidos con perturbaciones autocorrelacionadas
(b) de retardos distribuidos con perturbaciones RB
(c) MA

) AR

(d

Justificacién:

L
23. EnY, =a+ %Xt + W4, el retardo medio es
(a) /31
Bo + B4
2
LR
1 2

B1 i ¢1 + 29
Bo+B1  1—¢1—
_Bot By
1—¢1— ¢y

()

(d) a+

Justificacién:



24. En Y; = (0.2L% + 0.4L% + 0.1L*) X; + W7, el retardo medio es

Justificacién:

25. En Y; = 0.6Y;_1 +0.6X; + 3X;_1 + Wy — 0.6W;_1, el retardo medio es

Justificacién:

26. En }/t = 0.6}/,5_1 — 0.5}/15_2 + O6Xt + 2Xt_1 + Wt — 0.6Wt_1 + O.5Wt_2, el
retardo medio es

a) 0.

(a) 0.6
(b) 2.6
)
)

I~

(c
(d

S w

32

Justificacién:

27. El siguiente modelo dindmico

Yy = B0 X + 81 X1 + U
U =9 U1 + pUi—o + W,

puede escribirse como
Yi=01Yi1 4+ &Yoo + 70Xt + 71 Xe—1 + 70 Xt—2 + 73 X3+ Wi
donde



Yo = B1; 71 = B1 — 92825 72 = —Bod1 + V25 13 = — B2
Yo = Bo; 711 = B1 = Bos 72 = —Bo+ 735 73 =054
Yo = B1; 71 = Bo — #1825 V2 = —B1da + 735 V3 = — B2

Justificacién:

28. EnY; = —1'2X; — 1"4X,_1 + 0'5Y;_1 + W4, el efecto de corto plazo de un
impulso en X; es

-1'2

12

—5'2

-2'5

Justificacién:

29. EnY; = —1'2X; — 1'4X,_{ + 0'5Y;_1 + W, el efecto de largo plazo de un
impulso en X; es
(a) 52
(b) 2'5
(c) —5'2
(d) —2'5

Justificacién:

30. EnY; = —1'2X; — 1"4X,_; + 0'5Y;_1 + W, el retardo medio es
13
(a) 20
@
13
(c) 2
(d) 2'5

Justificacién:




31. En el modelo
Y, =0.55(0.02X; + 0.15X; 1 +043X;_o +0.23X;_3 + 0.17X,_4) + W,

los multiplicadores de corto y largo plazo son, respectivamente,

(a) 0.011 y 0.548
(b) 0.55 y 0.011
(c) 0.011 y 0.996
(d) 0.02'y 0.011

Justificacién:

32. ;Cuél es el modelo de la respuesta a un impulso que provisionalmente se
identifica mediante la siguiente funcién de correlacién cruzada, vy x (k) =
E[Y; - E[Y]) (Xi—x — F[X])], k=0,£1,42,..., 410, entre el output y
el input preblanqueados?

k' vyx(k) SElyyx(®)] | K vyx(k) SE[yyx(k)]
0 0.01 0.15 0 0.01 0.15
1 -0.05 0.17 -1 0.05 0.17
2 0.48 0.17 -2 0.04 0.17
3 0.51 0.17 -3 0.02 0.17
4 0.43 0.18 -4 -0.07 0.18
5 -0.03 0.18 -5 0.08 0.18
6 0.02 0.18 -6 -0.01 0.18
7 0.04 0.19 -7 -0.01 0.19
8 -0.07 0.19 -8 0.04 0.19
9 0.04 0.19 -9 -0.01 0.19
10 -0.01 0.19 -10 0.05 0.19
(a) Vi= —< X, 5+ N,

(1—-46,B)
(b) Yy = (wo + w1 B+ waB?) Xy_5 + N,
(¢) V; = (wo +wi B+ wgBQ) X + N;
(wo + w1 B+ wgBQ)

(d) Y = (1—6:B) Xi—o + Ny

Justificacién: (b) &> 0= (b,s,7) = (2,2,0)

33. Dos variables Y; ~ I (1) y X; ~ I (1) estdn cointegradas si

(a) B8] (Vi —BXy) ~1(0)

10



(b) V8] (Ye—BXy) ~1(0)
(c) B8] (Vi —pXy)~1(1)
@) Vo] (Vi =BXy) ~1(1)

Justificacion:

34. SiY; ~ I(2) y estd cointegrada con X, entonces

Justificacién:

35. Si { (Vi — aXy) ~ 1(0) }, entonces Y; es

Justificacién:

36. Dos series estdn cointegradas si

(a) el componente de tendencia en ambas variables es el mismo

(b) las dos variables presentan una tendencia determinista, una creciente
y otra decreciente

(c) las dos variables siguen un proceso AR(1) con el mismo pardmetro
autorregresivo pero siempre menor que 1

(d) las dos series son I(1)

Justificacién:

11



Y;
~1(3)
37. Si { X } , entonces
)
)
)
)

(X, Zy) ~CI(2,1)
38. Si { (Vs — U,) ~ CI(1,1) }, donde U; = Xy — AZ;. Entonces,
(a) Up~1I(1) y (Yo —&U) ~1(1)
(b) Up ~1(1) y (Y = EUL) ~ I1(0)
(c) U ~1(0) y (Y = EU) ~ I(1)
(d) Ue ~1(0) y (Y — EU) ~ 1(0)
Justificacién:

39. El siguiente modelo de ajuste de corto plazo
Yi=a+B(Xi+oXi1+ "X o+ ..) + Wi

puede escribirse parsimoniosamente como

Justificacién:

40. El modelo de correccién de error entre dos series temporales

(a) solo tiene sentido si las series estédn cointegradas

(b) sélo se plantea cuando los residuos de una regresién entre ambas
series son un proceso I(1)

12



(c) s6lo se plantea cuando los residuos de una regresién entre ambas
series poseen autocorrelacién

(d) independientemente de la relacién entre ambas series el modelo de
correccién del error no tiene sentido

Justificacién:

41. Considerar el siguiente modelo de ajuste de corto plazo: Y; = a + X, +
¢Y;_1 + Wy El modelo de correccién del equilibrio es

(a) VY = a+BVX, — (1—¢) [YH - ﬁ - &XH} + W
(b) VY = BVX, — (1 - ¢) {YH - &XH] W,
(c) VY; = BVX; — (1 - ¢) [YH - ﬁ = lﬁ(bxtl] + W,

(d) VY, = BVX; — (1—¢) Vi1 —a — BX, 1]+ W,

Justificacién:

42. Una regresion entre las series temporales Y; y X; ha dado los siguientes

resultados:
Up = 1744+ 0.96x; U= —0.27 Uy
(t) (-7.48)  (205) (t)  (=8.799)

Si el valor critico del estadistico ¢ empleado para un nivel de significacién
del 1% es -2.59,

(a) la regresion original es esptirea
(b) la regresién original no posee significado alguno

(c) la regresién original representa relaciones a largo plazo entre las vari-
ables

(d) ninguna de las anteriores

Justificacién:

43. Para identificar el orden de un modelo VAR para las variables Y; y X,
se ha utilizado el criterio BIC, obteniéndose los siguientes resultados:
BIC(2) = —673.4, BIC(3) = —546.9, BIC(4) = —689.34. ;Qué modelo
identificariamos?

13



(a) VAR(2)
(b) VAR(3)
(c) VAR(4)

)

(d) No se puede identificar ningin modelo con los datos de que disponemos

Justificacidn:

44. Un VAR con 3 variables, 3 retardos, sin términos constantes, tendrd un
nimero total de coeficientes igual a

Justificacion:

45. Un VAR con 3 variables, 4 retardos, y términos constantes para cada
ecuacion tendrd un numero total de coeficientes igual a

Justificacién:

46. Un VAR con 4 variables, 5 retardos, y términos constantes para cada
ecuacién tendrd un nimero total de coeficientes igual a

1

4

05

—~ o~
=

N~ N N N
= 00 N

—
o
(0]
o
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Justificacion:

47. El siguiente modelo multivariante,

Y, =2+ 05X, o+ WY
X, =2-05Y_5+ W

(a) Estd mal especificado porque el signo de los efectos cruzados debe
ser el mismo

(b) Est& mal especificado porque los coeficientes de los efectos cruzados
deben ser reciprocos

(¢) Esta mal especificado porque faltan los efectos cruzados de Y;_; y
Xi—1

(d) Ninguna respuesta es vilida

Justificacién:

48. La representacién VAR: Y; = @ Y, 1+ W;
2x1  2X29%1  2x1

<Yi,1>:<@11 <I>1z><YH,1 >+<Wt,1)

Yo Dy Doy Y12 Wi 2

donde < %ﬁ; ) es iid con media ( 8 ) y 2= < Zi Z;z )

puede escribirse como Y = X5+ U en donde Y es 2T x 1 y X es diagonal

2T x 2K. Entonces, K =

a
b
c
d

—~ o~

—~
L O T

1
2
3
4

—

Justificacién:

49. La representacién VAR: Y; = @ Y, 1+ W;

2x1  2X29y1  2x1
Yio \ _ [ P P2 Y11 n Wia
Yio Do Do Yi_1 Wi
donde < 32; ) es itd con media ( 8 ) y = < Z;i Z;z )

15



puede escribirse como Y = X3+ U en donde Y = ( Y/ Yj )l es 2T x 1
y X es diagonal 27 x 4. Entonces, 3] =

a) (P11 P12 )
(P11 P21 )
(D21 P2 )
( 22 )

Justificacién:

50. La representacién VAR: Y; = ® Y, 1+ W,

2x1  2X29yx1  2x1
<Yt,1>_<<1>u (I)12><Ytl,1 >+<Wt,1)
Yo Dy Doy Y12 Wi 2
donde < gﬁ; ) es 11d con media ( 8 ) y 2= < Zi Z;; )

puede escribirse como Y = X3+ W endonde Y = ( Y] YJ ), es 2T x 1
y X es diagonal 2T x 4. Entonces, V [W] =

oulr o7

a

(&) < ool oolr )
011 012

b I

( ) ( 021 022 ) T
011

© (7, )

(@) ("“IT UQQIT)

Justificacién:

51. En el modelo VAR bivariante

<Yt):<q>yy ¢YX>(Y£1>+<Q>
X, Cxy Pxx X1 yn
(a) Los coeficientes @y x y P xy aportan la misma informacion (la matriz

es siempre simétrica)

(b) Los coeficientes Py x y ®xy no aportan la misma informacién (la
matriz no siempre es simétrica)

(¢) El coeficiente @y x indica la influencia de Y;_; sobre X;_;

16



(d) El coeficiente @ xy indica la influencia de X;_; sobre Y;_1

Justificacién:

52. El siguiente modelo:

Y, 0.38 0.75 0.81 Y1
X = 1.23 0.75 0.98 X1 | +
7y 412 0.59 0.12 i1
0.93 0.75 4.25 Yi_o Uis
-1.12 0.23 0.37 Xio | + | Ux
—-14 —-0.25 —-0.84 Zy_o Us;
es un
(a) VAR(L=2,K = 3)
(b) VAR(L =3,K =2)
(¢) VAR(L=2,K =2)
(d) VAR(L =3,K =3)
Justificacion:

53. Un ARMA(2,1) puede reescribirse como un VAR(1) Y; = ®Y;_; + bW, en
el vector (Y, Y;_1, W;)" donde b’ es

Justificacion:

1.54 + 3.24B
1-0.4B —0.2B2
N(0, Uz) v x; es una variable exégena. El efecto provocado sobre la vari-
able Y en el periodo t si se produce una variacién unitaria en la variable
exégena en el periodo t — 2 es

54. Considere el siguiente modelo Y; =

s + ¢; donde g4 ~

17



55.

56.

o7.

(d) 3.2400

Justificacién:

Si —Lx + e, € (0,0%), 2t = a = (1 — 0.2B)v; con
yt—(1_0.3B)t tyEt , , T = Q¢, Yt = . t

a; ~ (0,1) y vy ~ (0,1). Calcular v,,(3) = Ely; ;3]

(a) 0.3

(b) (0.3)?

(c) (0.3)°

(d) (0.3)*

Justificacion:

Al ajustar un modelo bivariante VAR, (1) a ( AIPC AIPI ) , hemos
estimado la matriz de pardmetros, entre paréntesis los errores estandar de
los estimadores (SE),

0.767  0.0012
> — (0.3) (0.2)
(SE) —0.430 0.3014

(0.01) (0.02)

Entonces,

(a) IPC predice cambios en IPI e IPI predice cambios en I PC

(b) IPC predice cambios en I PI, pero I PI no predice cambios en I PC
)
)

Justificacién:

Dado el siguiente modelo de retardos distribuidos y; = B2+ + Baxi—3 +us,
donde la perturbacion u; = ¢u;_1 + v¢, con v; ruido blanco, el coeficiente
del retardo tres en su representacion equivalente de retardos distribuidos
con estructura autorregresiva y perturbacién no correlada es

18



(a) By
(b) 0.0
(c) o8,
(d) B1(9—Ba)
Justificacién:

58. Siyr ~ I(2) y x+ ~ I(2) y se realiza la regresion y; = x+/5+u; obteniéndose
unos residuos que son I(0) entonces:

(a
(b
(c

yr y xp ~ CI(2,2)
yry o ~ CI(2,1).
(2,0).
(1,1)

Justificacidén:

1.2+ 0.4B + 0.3B2

1_06B x; + uy, el coeficiente de x;_1 sera:

59. En el modelo y;, =

Justificacion:

60. Un VAR con 4 variables, 5 retardos y términos constantes para cada
ecuacioén tendrd un total de:

a) 21 coeficientes

(a)
(b)
(¢) 105 coeficientes
(d) 81 coeficientes

84 coeficientes
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Justificacién:

61. El siguiente modelo de funcién de transferencia

(3.41 4+ 1.20B — 0.38B2) (1-0.7B)
Tpoo+ oy
(1—0.31B +0.74B2) (1-1.47B)

Yt =

siendo g, = (1= B)Y;, @y = (1= B®)zy y ay ~ (Oaﬂg)
(a
(b
(c
(d

Es estable, estacionario e invertible.
No es estable pero si es estacionario e invertible.

Es estacionario y estable pero no es invertible.

— = D

Es estable e invertible pero no es estacionario

Justificacién:

62. En el siguiente modelo de retardos distribuidos y; = 0.43x;_o+0.17x;_4+
€t, donde ¢€; es ruido blanco con media cero y varianza constante, el efecto
a largo plazo o efecto total es:

Justificacién:

63. Si dos series temporales y; y x; son I(1), entonces

(a) Es posible plantear un modelo de correccién de error si ambas series
estdn cointegradas.

(b) No tiene sentido plantear un modelo de correccién de error aunque
estén cointegradas.

(c) Sélo se puede plantear un modelo de correccién de error cuando
los residuos de una regresién entre ambas series presenten autocor-
relacion.

(d) Independientemente de la relacién entre ambas series el modelo de
correcién del error no posee sentido.

20



Justificacién:

64. Para identificar el orden de un modelo VAR para las variables y; v x;
se ha utilizado el criterio BIC, obteniéndose los siguientes resultados:
BIC(2) = —673.4, BIC(3) = —546.9, BIC(4) = —689.34. A la vista de
los resultados, identificariamos el modelo:

(a) VAR(2)
(b) VAR(3)
(¢) VAR(4)
(d) No se puede identificar ningin modelo con los datos de que disponemos

Justificacidn:

65. Siyy ~ I(2) y zy ~ I(2) y se realiza la regresion y; = x+3+u; obteniéndose
unos residuos que son I(0) entonces:

Justificacién:

66. ;Cudl de las siguientes afirmaciones no es una consecuencia de que X; e
Y} estén cointegradas?:

(a) Si X; e Y; son ambas I(1), entonces para algin 6, Y; — 0X; es I(0).
(b) X; e Y; tienen la misma tendencia estocdstica.

(¢) En la expresién Y; — 0X;, 6 se conoce como coeficiente de cointe-
gracién.

(d) La primera diferencia de X; e Y; es estacionaria.

Justificacidén:
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67. Cuantos pardmetros hay que estimar en un modelo VARj5(2) con con-
stante, donde el 5 indica la dimensién del vector de series

a) 45.

—~~ o~
o
NN
e

—

o
— N ~—
® =
S o

—
o

Justificacién:

68. Sea el modelo (B)
w
Y, = @thb + N:.

El retardo medio se calcula con la férmula:

(1) w(1)’
(© w'(1) B §'(1)
w(l)  46(1)
w(l)  w(oo)
W30 " e
Justificacién:

69. Sean Y; y X; dos procesos integrados de orden 1 que representan sendos
agregados macroeconémicos de un pais. Se dispone de datos anuales de
1940 a 2013. La regresion Y: = By + BoX: + ur arroja un R? = 0.999
y el test de raiz unitaria sobre los residuos de esta regresién, u;, lleva a

rechazar la hipétesis nula. Senala cudl de las siguientes afirmaciones es
correcta:

(a
(b

) las variables Y; y X; estdn cointegradas.
)

(¢) no existe una relacién de equilibrio a largo plazo entre YV y X.
)

la regresion de Y; sobre X; es una regresion espuria.

(d) los residuos de la regresién de Y; sobre X; son no estacionarios.

Justificacién:
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70. Un modelo de funcién de transferencia completo (funcién de transferen-
cia + modelo del ruido) con (b,s,7) = (2,1,2) y (p,q) = (1,2) puede

escribirse:
(a) _ ((,c.}()B2 + ’U)lB3> = (1 — HlB — 92B2)a
T 5B 0,82 1-¢,B)
- (w032 + w133 + ’LU2B4) (1 — ¢1B — ¢2B2)
(b) v = (1—6,B) o 1-0B) "
_ (1-6:B) (1—¢;B—¢,B?)
(©) Y = BTy B+ wa BT 1-6B) “

(1-0,B)

d) (1-0B)y; =
(@ (1= 0B) = g o

z,+ (1 —¢,B— ¢,B*)ay

Justificacién:

1. Sizy ~I(1) y y — axy ~ I(0), entonces

Justificacién:

72. En el siguiente modelo y; = 1.2—0.52;40.82;_1 —0.3z;_3+¢€; (suponiendo
que €; ~ (0,0%)), el efecto de un cambio unitario en x; sobre y; pasados
dos periodos seré:

Justificacién:

73. El modelo de correccién de error entre dos series temporales y; y x;

(a) s6lo posee sentido si las series estdn cointegradas
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(b) sélo se plantea cuando los residuos de una regresién entre ambas
series son un proceso I(1)

(c) solo se plantea cuando los residuos de una regresién entre ambas
series poseen autocorrelaciéon

(d) independientemente de la relacién entre ambas series el modelo de
correccién del error no tiene sentido

Justificacion:

74. La funcién de correlacién cruzada sirve para

(a) Identificar la funcién de respuesta al impulso y el modelo del ruido.
(b) Identificar sélo el modelo del ruido
)
)

(c

(d) Identificar la correlacién entre una serie y su pasado.

Identificar la funcién de respuesta al impulso.

Justificacidn:

75. Dado el siguiente modelo de regresién dindmica:

- —0.0022z;_1 (1+0.293L%) &,
"~ 1—0.876L +0.749L2 ' 1 — 0.504L — 0.245L2

Yt

suponiendo que &, ~ (0,02), el efecto a largo plazo (ganancia) de un
cambio unitario en z; sobre y; es:

—0.0025

(a)
(b) ninguna respuesta es valida
)
) —0.0022

Justificacidén:

76. Siay ~ I(1) y y: — azy ~ I(0), entonces

(a) ye ~ 1(2)
(b) ye ~ 1(0)
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78.

79.

(c) ye ~I(1)
(d) ye ~ 1(3)

Justificacién:

Dado el siguiente modelo de retardos distribuidos y: = a+ Szt +Boxt—1+
a; donde la perturbacién a; posee un esquema de autocorrelaciéon autor-
regresivo de orden uno (a; = ¢a;—1 + e;), con e; ruido blanco. El modelo
equivalente autorregresivo de retardos distribuidos con perturbacion in-
correlada es:

Justificacién:

Un modelo de funcién de transferencia completo (funcién de transferen-
cia + modelo del ruido) con (b,s,7) = (2,2,1) y (p,q) = (2,1) puede
escribirse:

(a) yo = (woB? + w1 B3 + w234)3§ (1-6B) "
t = t t
(1-461B) (1—¢1B—¢,B?%)
(woB? +wi B +wsBY)  (1— ¢y B — ¢,B%)
(b) Yt = Tt a¢
(1-4:B) (1-0B)
_ (1-61B) (1-¢,B—¢,B?%
(©) ¥ = G BT+ w1 B + wa B0 1-eB) “
(1-06:B)

(d) 1 —0B)y, = vt + (1= ¢,B — 6,B%)a;

(w032 + w B3 + U}QB4)

Justificacidn:

’U)OL — W1 L2
1-6L
ug, donde u; es ruido blanco, y |§| < 1. El coeficiente asociado al segundo

retardo de la funcién de respuesta al impulso es:

Dado el siguiente modelo de funcién de transferencia, y; = Ty

(a) 0.0
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(b) No es posible calcular el modelo pedido
(C) w06 — W1
(d) ’LU()(S3 — w1 (55

Justificacidén:

80. El modelo de correccién de error entre dos series temporales y; y ¢

(a) sélo posee sentido si las series estdn cointegradas

(b) sélo se plantea cuando los residuos de una regresién entre ambas
series son un proceso I(1)

(c) s6lo se plantea cuando los residuos de una regresién entre ambas
series poseen autocorrelaciéon

(d) independientemente de la relacién entre ambas series el modelo de
correccién del error no tiene sentido

Justificacidn:

81. La funcién de correlacién cruzada sirve para

(a
(b
(c
(d

Identificar la funcién de respuesta al impulso y el modelo del ruido.
Identificar sélo el modelo del ruido

Identificar la funcién de respuesta al impulso.

NN N N

Identificar la correlacién entre una serie y su pasado.

Justificacidén:

82. Sea F'DD; la variable nimero de grados centigrados por debajo de cero
en un cierto mes t y sea TV _ P, la tasa de variacién del precio del zumo
de naranja concentrado en el mes t. Se ha estimado la siguiente ecuacién
con datos desde enero de 1950 (1950:1) hasta diciembre de 2000 (2000:12)
para el estado de Florida (EEUU),

TV P, = —0.65+ 0.47FDD; + 0.14 FDD;_,.
(0.23)  (0.14) (0.08)

Entonces,

26



(a)

(b)

(¢) El multiplicador instantdneo es 0.14

(d) El multiplicador instantdneo es 0.47+0.14

El multiplicador instantédneo es -0.65

El multiplicador instantdneo es 0.47

Justificacion:

83. Sixy ~I(1) y y: — axy ~ I(0), entonces

84. Sea Y, ~ I(1) y (X4, Z;) ~ CI(2,1). Definir U, = X, — AZ,. Entonces,
(a) Up~1(1) y (Y = §U) ~ I(1);
(b) U~ 1(1) y (Yo = &UL) ~ 1(0);
(e) Ue~1(0) y (Y = &U) ~ I(1);
(d) Up~1(0) y (Y: —&EU) ~ I(0).
Justificacion:

4 Y 11 @ Yit-1 Wit
85. La representacion = v ’ +
P ( Yo ) < Po1 Do Yo Wai )7
donde < Wt ) ~ iid( o o1z >; t =1,..,T, puede escribirse
Way 021 022

comoY = X3+U en donde Y es 27 x 1 y X es diagonal 27 x 2K.
Entonces, K =

a
b

bl

~ o~ S~
/a0

o T
=W N =

Justificacion:

27





