RESUMEN PARCIAL 3 ESTADISTICA I

Distribuciones bivariadas Discretas:

P(I,y)ZO ZmZyp(x7y):]‘ SiAngP((x7y>€A>:ZAZAP(I7y)
Distribuciones bivariadas Continuas:

P(x,y) >0 [ [ ple,y) =1  SiACR, f((x,y) € A)= [ [, f(z,y)
Distribuciones Marginales

P.(z) = Zy p(z,y) P,(y)=>,p(x,y) Discretas

fol@) = [ flz,p)dy  fu(y) = [7o f(z,y)da Contninuas
Distribuciones Condicionales

Py (zly) = @) Py (y|z) = p@y)  Digeretas

fp(y(yg f;zzz(:c))
fx\y(x’y) = % fy|m(y|x) = ff—(xy) Continuas

Valores Esperados: h(z,y) funcién de z, yElh(z,y)] = >_, >, Mz, y)p(z,y)
Covarianza:

CovlX,y] = E[(X — po)(Y — )] = E[XY] - E[X]E[Y]

Correlacion:

p=puy=Corr[X,Y] = CovlXy]

Oz0y

TEOREMAS IMPORTANTES:

1. Cov[aX 4+ b,cY +d| = acCov[X,Y], ac#0

2. CorrlaX+b,cY+d| = Corr[X,Y], si ac>0, —Corr[X,Y] si ac<
0

3. Sean X, ..., X, unamayseay => " ¢X;, entonces:

VIV =300, GVIX] + 237 5 cicjCou[ Xy, X

4. Si X,Y son independientes, entonces Cov[X,Y] =0

Sean X,y dos v.a conjuntamente distribuidas con f.m.p.c 6 f.d.p.c se dice
que son independientes si:

p(m,y) = p$<x)py<y) py|z(y|x) = py(y) pw\y(l“]y) = px(x) Discretas
f(z,y) = fu(@) fy(y) Ty=lz) = fu(y)  fay(zly) = fo(z) Continuas

Distribuciones Muestrales Recuerde que para que X; para i = 1,..,n
sea una m.a debe cumplir que cada X; sea independiente y cada X; tenga la
misma distribucién, es decir 7,1, d

X=iXL X 8= L% (%= X)

Distribucion de la media muestral: Sea X;, .., X,, una m.a de una dis-
tribucién con media u y varianza o2, entonces:



E[X] = pu VIX] = %2 Si T, = >, X; entonces E[T,] = nu V[T,] =

n02

TEOREMA
Sea Xi,.., X, una m.a de una poblacion N (i, 0?), entonces para cualquier
muestra de tamano n X ~ N (u, %2) Tambien T, ~ N(nu,no?)

TEOREMA DEL LIMITE CENTRAL

Sea X1, ..., X, una m.a de una poblacién con media u y varianza o? < oo,
entonces si n es suficientemente grande n > 30 X ~ N (i, %3) aproximada-
mente. Ademds T, ~ N (nu,no?)

Estimadores Puntuales: Valores aproximados para un parametro pobla-
cional, queremos que represente lo mejor posible a la poblacién.
Propiedades deseables:

1. Insesgado: se dice que un estimador 0 es insesgado para un parametro
poblacional # Si E[f] = 0. En caso contrario diremos que el estimador es
sesgado y su sego estd dado por: 3 = E[f] — 0

2. Minima varianza, si dos estimadores son insesgados escogeremos aquel que
nos permita apreciar menor varianza.

3. Eficiencia: Entre dos estimadores se prefiere el que tenga un error cuadratico,
el cual se calcula como: E.C.M[0] = E[(0 — 0)%] = V[0] + >

Recuerde ademés, que el error estdndar del estimador viene dado por: 4/ V0]
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