
Apuntes de Estadística. I.T. Telemática. Universidad de Jaén. 133

Demostración. Como X̄ =
PN
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En el caso en que las variables sean incorreladas,

V ar [X] =
NX
i=1

NX
j=1

αi · αj ·Cov (Xi,Xj) =
NX
i=1

α2i · V ar [Xi] ,

ya que

Cov [X,Y ] =

 0 si i 6= j
V ar [Xi] si i = j

.

Dado un vector de N−variables, X = (X1, ...,XN)
0 , se define su vector

de medias como

µX =


E [X1]
...

E [XN ]

 ,
y su matriz de varianzas-covarianzas como

CX = (Ci,j)i,j=1,...,N ,

donde

Ci,j =

 V ar (Xi) si i = j

Cov (Xi,Xj) si i 6= j
.

Esta matriz contiene las varianzas de cada variable del vector en la diagonal

y en el elemento (i, j) la covarianza entre la i−ésima y la j−ésima variable.


