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Maximización Estática

Problema general sin restricciones
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Maximización Estática

Problema general con restricciones de igualdad

Condiciones de Primer Orden:

Condiciones de Segundo Orden:
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Maximización Estática

Problema general con restricciones de desigualdad

Condiciones de Primer Orden:

Condiciones de Segundo Orden:
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Maximización Estática

Problema general con restricciones de desigualdad y no 
negatividad

Condiciones de Primer Orden:

Condiciones de Segundo Orden:

mjxxxgas nj ,...,2,10),...,,(:.. 21 =→≥

nixxxfMax nxi
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Cálculo de variaciones

Problema general

Condiciones de Primer Orden:

Condiciones de Segundo Orden:
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Cálculo de variaciones

Condición de transversalidad

Horizonte temporal fijo:

Valor terminal fijo:
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Control Óptimo

Problema general

Condiciones de Primer Orden:

Condiciones de Segundo Orden:
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Control Óptimo

Condición de transversalidad

Horizonte temporal fijo:

Valor terminal fijo:

Curva terminal:
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Control Óptimo

Ejemplo

Condiciones de Primer Orden:
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Control Óptimo

Ejemplo

Resultado:

Condiciones de Segundo Orden:
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Programación Dinámica

Problema general

Condiciones de Primer Orden:
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Programación Dinámica

Ecuación de Euler

Asumiendo solución interna )),(()(),( 1
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Programación Dinámica

Problema general

Condiciones de Segundo Orden:
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Programación Dinámica

Principio de optimalidad
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Programación Dinámica

Ecuación de Bellman
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De Bellman

Ecuación de Benveniste y Scheinkman
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Ecuación de Euler
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De Benveniste y Scheinkman

De la CPO  de Bellman
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Programación Dinámica

Ejemplo:

Ecuación de Euler:
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Programación Dinámica

Ejemplo:

Función de Política:
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…Restricción

…Ecuación de Euler
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