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Maximizacion Estatica

< Problema general sin restricciones

Max f(x,X,...,X,) — i=12..,n
X

Condiciones de Primer Orden:

af(Xl,Xz,--an):O - |:1,2n
ox; -

Condiciones de Segundo Orden:

HLE (%, X0 %) ]

=
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Maximizacion Estatica

+ Problema general con restricciones de igualdad
Max f(x,%,..,%,) — i=12..n
%

sa: g;(%,%,.»%)=0 — j=12..m

m
Condiciones de Primer Orden:  L=f(x)+> 4;9;(x)
=1

oL of (x) m{ 89,-(&)} .
—— = A —"1=0 - |=l2,...,n
%  0x ; boox

oL .
ﬁ=g](xllx2|!xn)=0 - J=1'2"m

J

Condiciones de Segundo Orden:
H I 04 %0 %) ] e

H{G04, X e %) e

]
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Maximizacion Estatica

< Problema general con restricciones de desigualdad
Max f(x,X%,...X,) — i=12..n
%

sa.: gj(xl,xz,...,xn)zo - j=12..m

Condiciones de Primer Orden:

al‘—0 - i=12..,n
0%

L= 100+ 24,6, (%)
=

220 %50 2%_0 5 j-12..m
o, o,

]

Condiciones de Segundo Orden:

HIE 04 %0 %) ] e
%y ] [C )
yasy ] ;
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Maximizacion Estatica

“ Problema general con restricciones de desigualdad y no
negatividad

Max f(x,X%,,...%,) — i=12..,n

X;
sa: g;(%,%,.,%)20 — [j=12..m
x=20 — i=12..,n

Condiciones de Primer Orden:

L=HM+§%%M)

JaL oL _ .
>0 <0 -— =12,...,
X; 8>q X; E))g - 1=] n
aL aL .

Condiciones de Segundo Orden:

HF (X X0 X)), e
PN H[G(X, %o %) |,
yasy]
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Calculo de variaciones

+ Problema general

.
MaxV = [ f(t, y;, ¥;)ot
0

sa.: y(0) =y,
y(T)=yr

Condiciones de Primer Orden:

Condiciones de Segundo Orden:

HIf(t,y,, yt)](y*,y*)

]
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Calculo de variaciones

< Condicion de transversalidad
[ty ] ayr +[f -y 1] AT=0

Horizonte temporal fijo:

lny(:T =0

Valor terminal fijo:

lf -y fS/LT =0

Curva terminal:

lnyl:T g'(l')+[f -y nyt=T =0

4” o ':"sf
yasy ]
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Control Optimo

< Problema general N
MaxV =If(t,yt,ut)at
0

sa.: V= a(t, yt’ut)

Y(O)= Yo
y(T)=yr
Condiciones de Primer Orden: H( Y u) = £ YL u) + 49, v uy)
MaxH (t, y,,u;)
H
Mg
Y,
MH_
g

Condiciones de Segundo Orden: Hes|H (t, yt,ut)](y*,u*,

Sl
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Control Optimo

< Condicion de transversalidad

[H]r AT - 28y, =0

Horizonte temporal fijo:

Valor terminal fijo:

[H ]t:T =0

Curva terminal:

[H]t:T - TgI(T) =0

Ayl
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Control Optimo

< Ejemplo .
MaxV = I Ln cot
0
sa.. §=rs-—¢
s0)=s
S(T)=s;
Condiciones de Primer Orden: H(t,s,c)=Lnc +A(rs—-c)
1
MaxH —» —-1=0
G Ct /21
oH ; :
w R > A=
oH . )
. EY — $-G=%
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Control Optimo

< Ejemplo

—rT
Resultado: S = 5e" _(SO__SI_Te]teft

_[(so-sre )
(a5

T e—rt
S-S

Condiciones de Segundo Orden:

A

0O O
HeS[H (t, yt’ut)](y*,u*) =10 _i
2
G
Fa ':"sf
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Programacion Dinamica

.
+ Problema general MaxV, =" f,(y,,U) +Z(Yr,1)
t=0

sa:l Yo <0(y.u) Vt=01..T
¥(0) =Y,

y(T+)= Yra
u,y, 20

T T
Condiciones de Primer Orden: L= f(¥,,u)+Z(Yr.)+ > A9 (¥ U) = Vi)
t=0 t=0

aL L

—<0 u =0 u-—=0
au, au,
JdL oL
<0 >0 —=0
ayHl y1+1 yt+1 ayHl
JL oL
2, —<0 >0 —=0

Aty .
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Programacion Dinamica

« Ecuacion de Euler
T T
Asumiendo solucién interna L= f (¥, u)+Z(Yr.)+ D A9 (Vi U) — Vi)
t=0 t=0
of, of
aL aL _of, ., g, ETY =
—_— —_—=— —_—= O — u au o+
oy, ou, du, A o, =>4 =- agi A== agt i
aul aut+1
oL oL of,, ag of ag
- = — ++/71+ t+1_ﬂtzo_> ﬂt:iﬁl_’»ﬂw t+1
ayt+1 ayt+1 ayt+l ' ayt+l ayt+1 ' ayt+1
aL aL
ﬂ— -> ﬁzgt(yﬂut)_ywlzo
of s
Reemplazando en la i+% ofs 90 Oy _0
PN primera condicién U, 0U | 0¥,y 0¥ Y
::5{3‘)}” Teoria Macrodinamica — Ronald Cuela aut”

Programacion Dinamica

+ Problema general

-0

sa.:
y(0) =Y,

YT +D =y,
u,y, =0

Condiciones de Segundo Orden:
Hesl f, (¥, U]y )
Hes(g, (Yo, U Ly

Ayl
'.’5,{:‘}\\ Teoria Macrodinamica — Ronald Cuela

.
MaxV, = z £ (Yo U) + Z(Yr1)

Vi S gt(yt’ut)

vt=01..,T




Programacion Dinamica

« Principio de optimalidad

Uy, Uy,

*

Ups Uigoees Upy, Up

T
Max V, = Z fl(yt’ul) + Z(yT+1)
t=0

T
MaX\/t = Z fr(yf’ur) + Z(yT+1)

7=t
sa: Y,,<09,.(y,u,)
y, dado
Yr,, dado

sa.: yl+1Sgt(ytvu() Vtzo,l,,T
Yy, dado
Yr., dado
Fan
yastl ) o
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Programacion Dinamica

< Ecuacion de Bellman

]
MaxV, =" f.(y,.u,)+Z(Yy.,)
=t

sal Y,.<9,(y,.u,)
y, dado
Yr,, dado

Vr=tt+1,..

Vi) = Max( i (v, U) +Via (Vo))

T sa: Yo <0(You)

Yy, dado

¥r., dado

% Ecuacién de Benveniste y

De Bellman

Funcién de politica

Scheinkman

Teorema de la envolvente

o, , Vi, g,
U, 9y, oy,
Yia = gt(yt 'ut)

u, = h(y,)

> V(%) = (YY) +Vera (G (Yo NV

Vr=tt+1..T

Vi=01..,T

N _ 3, N 8

">
’5 s\ll

R
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Programacion Dinamica

< Ecuacion de Euler

De Benveniste y Scheinkman

N _ 0 Moy 98y Mg _ s, Moy 99y

Y, 9 W N, Nt Mo Wez Wen

En la CPO

i +% aft+1 _ agt+:l. %
ou, 0u, |9y, Y 00,1

aft +1

My

. {:}\ Teoria Macrodinamica — Ronald Cuela

De la CPO de Bellman i of
af[ th 1 agt a\/t+1 _ aut a\/t+2 _ aqu
L4 S0 —p =- —> ==
u, Ay, ou, New 99 Nz 99

U, o,y

Programacion Dinamica

< Ejemplo:

Teoria Macrodinamica — Ronald Cuela

Sa.:

;
MaxV, =) f'Lng,
t=0

s(0) =5
S, libre

€82
of

Ecuacion de Euler: o, +agt My 90 Iy
aut aul ayt+1 ay1+1 ang

My

ﬂHl

$+r)

0

%—(lﬂ) 0+(1+ r)ﬁ =0

Sa<@+r)(s-c)

vt=01..,T

Ca =BG




Programacion Dinamica

Funcién de Politica: ¢, =h(s)

En T: Sy =@+r)(s—¢;)=0

En T-1: S =(@+r)(Sr—Cry)

% Ejemplo: Sa=@+r)(s-¢) . Restriccion

Gy = BA+1)C ...Ecuacioén de Euler

=5

G = 1+ r)(sl'—l - CT—l)

¢, = AA+1)C,

En T-2: S =@Hr)(Sr,—Cr )

Cry = pA+1)C,
En T-i: . = St .
7 B N Ry Sy i
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