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Note-se que a definicdo dos elementos constantes nas formulas é a estabelecida nas aulas

Modelo de regressao linear para dados seccionais
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Interpretacado de efeitos parciais

Y X; AX; =1- AE(Y|X) = B

() | X AX; = 1 - AE(Y|X) = 1008;%
Y | in(x) AX; = 1% — AE(Y|X) = f;/100

In(Y) | In(X;) AX; = 1% - AE(Y|X) = B;%

Variaveis dummy
Modelo tipo log-lin: efeito parcial exacto de uma dummy associada ao coeficiente §, é [exp(5,) — 1]*100%
Teste de Chow, modelo base: Y = 84 + 6.X; + -+ 0, X, + yoD + v, DX; + --- + y; DX}, + v; versdo do

(SQR—SQR4—SQ p)/(k+1) B
(SQR4+SQRp)/(N—2(k+1)) F((k+1),N—-2(k+1)

teste F especifica para este teste: F =

Modelos para variavel dependente binaria
Especificagdo: Y € {0,1}, sendo E(Y|X ) = Pr(Y = 1|X)

Previsdode Y: § = 1 se Pr(Y = 1|x) = 0.5

Modelo linear de probabilidade

e Especificagdo: Pr(Y = 1|X ) = Bo + B1 X1 + -+ + Br Xk
e Efeitos parciais: AX; = 1 = AE(Y|X) = APr(Y = 1]X) = B;



Logit e probit

e Especificagdo: Pr(Y = 1|1X) =GBy + B1X1 + -+ LrXx) onde 0 < G(.) < 1, com
7 \2
' xB 1 _(xi_ﬁ) . , exfﬁ
G =oxp)=] e dx no modelo probite G(.) = A(x;B) = 7
Tovin 1+e%iP
modelo logit. Tem-se E(Y|X ) = G(x;8) e V(Y|X ) = G(x{ﬁ)(l — G(x{ﬁ))
e Efeitos parciais:
o Regressor continuo: AX; = 1= APr(Y = 1|X) = ;g(x{p),

(<18)°

onde g(x;B) = ¢(x;B) = \/%e_ 2 no modelo probit e g(x;8) = A(x;B)
A(x;B)[1 — A(x{B)] no modelo logit

no

o Regressor discreto: quando se passade X; = cparaX; = c + 1= APr(Y = 1|X) =
G(ﬂo +Bilc+ 1)+ ) — G(ﬂo + - Bic + )
o Avaliacdo:
= média dos regressores: efeito parcial avaliado na média
= paratodos os individuos e depois feita a média: efeito parcial médio
e EBstimagdo: LL = EL {y,In[G(x{A)] + (1 — y)In[1 — G(x{B)]}
e Inferéncia: LR = 2(LL — LL,)~x?2,, para m restri¢des, W = :—j~N(O,1)
Bj

Andlise de regressdo basica com séries temporais
Modelo FDL(q): ¥ = ag + ayx; + axxpq + -+ Qg1 Xi—gq + Ug

e Modelo estatico paraa; = -+ = @g4q =0
e Multiplicador/propensao de impacto: a;
e Multiplicador/propensdo de longo prazo: a; + @, + -+ + @g4q

Hipdteses e propriedades dos estimadores OLS em pequenas amostras:

e Linearidade nos parametros; 2) auséncia de colineariedade perfeita; 3) exogeneidade estrita:
E(u|X)=0,vt » Cov(xsj,ut ) = 0Vt,s,j ; 4) Homoscedasticidade: Var(u;|X ) = 02;
5) Auséncia de autocorrelagdo: Corr(ug, us|X ) = 0,Vt # s; 6) Normalidade: u,~N (0, c%)

e 1-3: estimadores centrados; 1-5 (pressupostos de Gauss-Markov): estimadores BLUE; 1-6:
estimadores normalmente distribuidos B|X~N (B8, 02(X'X)™1) e testes t ¢ F e IC validos

Tendéncia

Modelo de tendéncia linear: y, = By + St + BoX¢q .t U At =1 Ay, = 4

Modelo de tendéncia exponencial: In(y;) = Bo + Bit + Boxp1 .+ up: At =1 = %Ay, = 100 * 1%
Modelo de tendéncia quadratica: v, = By + 1t + Sot? + f3Xeq . + Ui At =1 2 Ay, = 1 + 25t
Processo de detrending: para cada variavel do modelo: 1) Estimar o modelo w, = ay + a;t + e;; 2)
Obter: w, = w; — (&g + @4t)

Sazonalidade: Incorpora-se no modelo através de 3, 11, e 6 dummies que correspondem a esta¢des do ano,
meses, ou dias. Dessazonalizar, corresponde ao processo de “detrending”



Séries temporais estaciondrias e fracamente dependentes
Processo estocastico estacionario: processo cuja distribuicdo é sempre a mesma Vt

Processo estocastico estacionario em covariancia: para o intervalo de tempo h: E(y;) = w; V(y;) =
E(y; — 1) 2 = 02; Cov(y;, ys—p,) pode depender de h mas n3o de t

Processo fracamente dependente: requer y; e y;,, “quase” independentes para h — 0. Com
estacionaridade em covaridncia, sera assimptoticamente n&o correlacionada se Cov(y;,yY¢4p) = 0, h = o

Ruido Branco: y, = &, onde E(g,) = p., V(&) = 62, Cov(gs, &) = 0 parah # 0

2
Modelo AR(1): y; = py;_; + &, onde &,~iid(0,02), E(yy) = 0; V(y,) = 1‘_’7; Cov(ye, Ye-n) = ¥n = p" 0%;

Cor(ye, Ve—p) = % = p". Processo estacionario e fracamente dependente se |p| < 1
0

Modelo MA(1): y, = & + 0¢&,_4, |8] < 1, onde &~iid(0,02), E(y,) = 0, V(y,) = (1 + 62),

602 0
Ogiseh =1 _ -
gszeh 51’ Cor(ys, Yi—p) = {02(1+92) (1+92)S€

O0seh>1
fracamente dependente

Cov(ys, Vi—p) = { . Processo estacionario e

Processo estacionario em tendéncia: y, = 8, + Bt + u;, onde E(y;) = B, + S1t. Sendo apenas
estaciondrio em tendéncia, pode ser estimado por OLS, se u; for fracamente dependente

Hipdteses e propriedades dos estimadores OLS em termos assimptoticos:

e 1. Linearidade nos parametros, juntamente com dependéncia fraca; 2’. Auséncia de colineariedade
perfeita; 3". E(u;|x; ) = 0 exogeneidade contemporanea; 4. Homoscedasticidade: Var(u;|X ) =
Var(u,) = 02; 5. Auséncia de autocorrelagio: Corr(u,, us|X) = 0,Vt # s

e 1’-3": estimadores consistentes; 1'-5" estimadores normalmente distribuidos, € testes t, F e LM
assimptoticamente validos

Séries temporais altamente persistentes

t

o Passeio Aleatorio: y, = y,_; + &, onde E(y;) = 0, V(y,) = at, Cor(ye, Vern) = -

e Passeio Aleatorio com deslocacdo: v, = a + y;_; + &, onde E(y;) = at + y,, V(y,) =
o2t
e Ordem de integracio
o 1(0): série fracamente dependente — OLS pode ser directamente usado

o I(1): processo de raiz unitaria cuja primeira diferenga é 1(0). Um processo I(1) é estaciondrio as
diferencas

Modelo dinamicamente completo: satisfaz o pressuposto 5 de auséncia de autocorrelagdo
Autocorrelagao
Autocorrelagdo AR(1): uy = pus_1 + &, |p| <1, & ~ ruido branco

Autocorrelagdo AR(p): Uy = pyUs_q1 + PaUs—p - PpUs—p T+ &, & ~ ruido branco



Testes de autocorrelagdao: modelos auxiliares

o il =plpq t&
e H-alt de Durbin: :@i; = Sy + B1X¢1 + - BrXer + pli_1 + €
e Breusch- Godfrey Uy = Bo + Prxer + - BrXek + prlie—q1 + poll—p + -+ pplie—p + €, LM
p)Rﬁz ~Xp
Modelos FGLS:

o Cochrane-Orcutt: y; — py;_q = Bo(1 —p) + B1(xt — pxi—q1) + &
— 2. — — 2 — 2 — 2

e Prais-Winsten: {\/ 1—p2y; = Boy/1— p2 + P11 — p2x; +/1 — p2uy
Ve — PYe-1 = Bo(L = p) + B1(xt — pxe—1) +us

Heteroscedasticidade
Testes de heteroscedasticidade: modelos auxiliares
* BreuschPagan: 12 =y + y1 X1 + -+ v Xi + e

° White (k=2). ﬁz =%Yoo + )/1X1 + )/ZXZ + )/3X12 + )/4_X22 + ]/5X1X2 +e

Agregacao de dados seccionais de diferentes periodos de tempo

Formalizagdo genérica do modelo linear: y;; = Bo + BiXier + -+ LrXiex + Uir, L =1, .. N, t=1, ..

Introdugao de time-dummies e interagGes

Em dados anuais, para T anos , toma-se o primeiro ano como referéncia e consideram-se (T — 1) du
uma para cada um dos restantes anos

mmies,

* Efeito dos regressores sobre y inalterados no tempo: incluem-se essas dummies, que afectardo o

intercepto do modelo

» Efeitos parciais dos regressores alteram-se no tempo: acrescentam-se também termos de interagéo,

podendo-se usar o teste Chow para quebra de estrutura

Avaliagao do efeito de uma politica: estimador diferengas nas diferengas ou efeito médio do tratamento

¢ Amostra em dois momentos diferentes (antes e apds a implementacédo) e dois grupos de ind
(ndo afectados — grupo de controle - e afectados — grupo de tratamento)

Cont. (longe) Bo+ 11 V1= E[papos panteslcont] - 12 dif

Trat. (perto) Bo + B1 Bo+vi+B+6 Y1+6: =

=E [papos - Pantes|t7‘at] — 12 dif

Trat. — Cont. B1 B1 + 61 6, — dif in dif

ividuos



Dados de painel, T=2
Modelo com efeitos individuais: y;; = a; + X, + u;; (i=1,..N;t=1, ..,T)

o Efeitos fixos: a; e x;; correlacionados — Estimadores “pooled” OLS enviesados
e Efeitos aleatorios: ; e x;; ndo sdo correlacionados — Estimadores “pooled” OLS validos
Estimador “pooled” OLS : y;; = a + x;. B + v;;

Estimador das primeiras diferengas: Ay;; = 4x;,f + Au;;

e Se o modelo inicial incluir uma time-dummy, o modelo as diferengas tera um intercepto, que é o
coeficiente da time-dummy:

Dados de painel, T>2

Ayie = Axj B+ Auy, t =2, 3, ... 0uAy; = a + 6,;d2 + 6,d3 + Ax; B + Auy, t = 2, 3,...



