
- Modelo econométrico –   Notación matricial  :
Y=β0+β1⋅X1+β2⋅X2+...+βk⋅Xk+u ⇔ y=X⋅β+u

- Criterio de Mínimos cadraticos: minimo
β0 ,β1 , ... ,βk

∑ û2

   Forma matricial minimo  
β0,β1 , ... ,βk

ût û=minimo
β0,β1, ... ,βk

( y− ŷ)t ( y− ŷ)=minimo
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( y−X β̂)
t
(y−X β̂)

- Varianza dos parámetros: 

Var (β̂ )=σ
2 (X t X )

−1

- Estimación da varianza dos parámetros: 

V̂ar (β̂ )=σ̂
2 (X t X )

−1

Distribucións dos estimadores (poboacional: Se coñecésemos σ2)

u ~ N(0, σ2In)                  β̂∼N [β ,σ2
(X t X )

−1 ]               ŷ=X β̂∼N [ Xβ ,X σ
2
(X t X )

−1 X t ]

σ̂
2
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σ2
∼χn−k−1

2            β̂ j e σ̂
2  son independentes

Inferencia: contraste sobre un único coeficiente (Non coñecemos σ2)
β̂ j−β j

0

Ŝ
β̂ j

∼t n−k−1=t graos de liberdade

Inferencia: contraste significación global 

H 0:β1=β2=...=βk=0
H 1:∃ j t.q.β j≠0

  H0 : modelo restrinxido (MR)
H1 :modelo sen restrinxir (MSR)

Bondade de axuste 
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Matrices XtX e Xty
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