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RESUMEN

El máximo sesgo asintótico de un estimador es una medida de robustez global
del comportamiento de un estimador. El estimador basado en medianas de las
proyecciones para posición multivariada se define como

TP (F ) = arg min
ζ∈Rp

sup
a 6=0

∣∣∣∣
T (D(a′(X− ζ)))
S(D(a′(X− ζ)))

∣∣∣∣ ,

donde T y S son la mediana y la mediana de los desv́ıos absolutos respecto de la
mediana respectivamente y D(y) denota la distribución de la variable aleatoria
y. El estimador TP muestra un muy notable comportamiento respecto del sesgo
asintótico máximo en vecindades de ε− contaminación del modelo paramétrico
X = µ + U, U con distribución elipsoidal centrada en 0 en Rp. En este charla
consideramos una modificación del estimador TP que produce un nuevo esti-
mador con mejor comportamiento respecto del sesgo producido por contami-
naciones de masas puntuales, que es la peor situación en el caso del estimador
de medianas de proyecciones. Más aún la nueva propuesta alcanza la cota de
sesgo más baja posible para estimadores equivariantes para contaminaciones de
masas puntuales para un rango de niveles de contaminación (0, ε0), ε0 > 0 (ε0

depende de la distribución en el modelo central), y mejora siempre la cota de
máximo sesgo del estimador TP en (ε0, 0.5).
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