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Funcién de Autocorrelacién Parcial

» La funcién de autocorrelacién parcial entrega informacion
relevante sobre la estructura de dependencia de un proceso
estacionario. La funcién de autocorrelacién parcial a(k)
corresponde a la correlacién entre los residuos en los tiempos 1
y k + 1 dada intervencién de Ya,..., Y,. Esta idea se precisa
en la siguiente definicidn,
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» Definicién: Sea «f.) definido como,

a(l) = Corr(Ya, Y1)
alk) = Corr(Yks1 — PuYki1, Y1 — PuY1), k>2

donde M = [{Ya,..., Yx}]



Funcién de Autocorrelacién Parcial

» Ejemplo: AR(1) : Y; = ¢Yi—1 + €;. Demuestre que la FACP
de un proceso AR(1) es igual a 0 para kK > 1. (En general, la
FACP de un AR(p) = 0 para k > p).



Funcién de Autocorrelacién Parcial

» Una definicién equivalente de la funcién de autocorrelacion
parcial es la siguiente. Sea {Y:} un proceso estacionario con
funcién de autocovarianza (.) y suponga que los coeficientes
duj J=1,2,...,k,k =1,2,... son los coeficientes en la
representacion

Piva,vi Ye+1 = Ok Y + dk2 Y1 + .. + ok Y1

Se puede mostrar que (k) = ¢uk, para k > 2.



Funcién de Autocorrelacién Parcial

> Método de Determinantes: Recuerde que ¢y, se obtienen a
partir del sistema de ecuaciones:

:>F<~;5::y

donde ¢ = (Gk10k2 - - - Prk)- El sistema se puede resolver
usando la Regla de Cramer, de manera que,

| Pyl
Prk = 5
| Pl
donde k =1,2,3,..., P es la matriz de correlaciones y P es

la matriz de correlacién corregida, donde la dltima columna es
sustituida por el vector de autocorrelaciones.



Funcién de Autocorrelacién Parcial

» Método de Determinantes: Para k = 1,2,3 tenemos que,
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Funcién de Autocorrelacién Parcial

» Ejemplo: Use el método de determinantes para verificar el
resultado obtenido para la FACP de un proceso AR(1).
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» Los enfoques anteriores requieren encontrar la solucién de un
sistema de n ecuaciones lineales, que para un n grande puede
ser muy costoso en términos de tiempo.
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> Alternativamente, se puede simplificar el calculo del predictor a
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como base el partir del predictor a un paso Y,, basados en las
n — 1 observaciones previas.
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> Alternativamente, se puede simplificar el calculo del predictor a
un paso \A/,,+1 basados en las n observaciones previas, usaando
como base el partir del predictor a un paso Y,, basados en las
n — 1 observaciones previas.

> Los algoritmos que siguen este enfoque, se llaman recursivos.
Existen dos importantes ejemplos, el algoritmo de
Durbin-Levinson y el algoritmo de Innovaciones.
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Algoritmo de Durbin Levinson

» lInicializacién: ¢11 = v(1)/v(0), vo =(0) y

Vi =W [1 = g[)%l}

» Algoritmo:

¢nn
¢n1

¢n,n—1

Vn

n—1
v(n) — Zd)nfl,ﬂ(" -] vk
L Jj=1
[ pn-11 ®n—1,n-1
0 - ¢nn .
| Pn—1,n-1 Gn-1,1

Vn—1 [1 - %m]



Algoritmo de Innovaciones

» Sea Jpi1 = Zle Onjen+1—j €l MPL de y,41, donde epy1_; es
la innovacién (o error de prediccién) a 1 paso definida por
€nt1—j = Ynti—j — Ynt1—j. Los coeficientes Op1,...,0n, se
pueden obtener a partir del Algoritmo de Innovaciones.



Algoritmo de Innovaciones

» Sea Jpi1 = Zle Onjen+1—j €l MPL de y,41, donde epy1_; es
la innovacién (o error de prediccién) a 1 paso definida por
€nt1—j = Ynti—j — Ynt1—j. Los coeficientes Op1,...,0n, se
pueden obtener a partir del Algoritmo de Innovaciones.

Algoritmo de Innovaciones




Algoritmo de Innovaciones

» Sea Jpi1 = Zle Onjen+1—j €l MPL de y,41, donde epy1_; es
la innovacién (o error de prediccién) a 1 paso definida por
€nt1—j = Ynti—j — Ynt1—j. Los coeficientes Op1,...,0n, se
pueden obtener a partir del Algoritmo de Innovaciones.

Algoritmo de Innovaciones

» Inicializacion: 6;; = (1)/7(0) y vo = 7(0).




Algoritmo de Innovaciones

» Sea Jpi1 = Zle Onjen+1—j €l MPL de y,41, donde epy1_; es
la innovacién (o error de prediccién) a 1 paso definida por
€nt1—j = Ynti—j — Ynt1—j. Los coeficientes Op1,...,0n, se
pueden obtener a partir del Algoritmo de Innovaciones.

Algoritmo de Innovaciones

» Inicializacion: 6;; = (1)/7(0) y vo = 7(0).

» Algoritmo:
an,n = [’Y(n)] Yo
Onnk = |v(n—k)— Zek,k_jen,n_,-vj vl 1<k<n

Vp = 29,1”]



Algoritmo de Innovaciones

> Nota: Mientras que el algoritmo de Durbin-Levinson da los
coeficientes @n1,. .., Gnn de yn, ..., y1 en la representacion
Ynt1 = Z}’Zl ®nj¥n+1—j- El algoritmo de innovaciones, en
cambio, da los coeficientes 0,1, ...,0,, de
(Yn— 9n)s---,(y1 — ¥1) en la representacion
A~ _ n 9 A~
Yny1 = Zj:l nj()’n—i-l—j - )’n-l—l—j)-
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Algoritmo de Innovaciones

> Nota: Mientras que el algoritmo de Durbin-Levinson da los
coeficientes @n1,. .., Gnn de yn, ..., y1 en la representacion
Ynt1 = Z}’Zl ®nj¥n+1—j- El algoritmo de innovaciones, en
cambio, da los coeficientes 0,1, ...,0,, de
(Yn— 9n)s---,(y1 — ¥1) en la representacion
Vny1 = Ejr]zl 9nj(Yn+1—j - yn-l—l—j)-

» El algoritmo de innovaciones generalmente es mas eficiente,
debido a que se basa en las innovaciones que no estan
correlacionadas.

» Debido a la estructura de correlaciones de los procesos MA(q),
el algoritmo de innovaciones es particularmente atil para
predecir estos procesos.
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