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ccidn a la Macroeconomia Dindamica

@ Introduccién a la Macroeconomia.
@ Ecuaciones diferenciales y sistemas dinamicos.

© Un ejemplo de sistema dindmico.
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1.2. Ecuaciones diferenciales y sistemas dinamicos

@ Importancia de considerar el tiempo (t).

@ No todas las variables econémicas se mueven a la misma velocidad.
Los precios de los bienes se ajustan muy lentamente mientras que, por
ejemplo, el tipo de cambio se ajusta de manera inmediata.

@ Dos posibilidades: tiempo continuo y tiempo discreto.
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1.2. Ecuaciones diferenciales y sistemas dinamicos

DEFINICION DE MODELO:

o Concepto de modelo: Mapa, plano, ...

@ Un modelo macroeconémico puede describirse como un sistema de
ecuaciones diferenciales. Estas ecuaciones incluyen un nimero de
relaciones dindmicas entre un conjunto de variables endégenas
X: € R" y con conjunto de variables exégenas Z; € R™.

@ lgual que en un sistema fisico, excepto por una importante diferencia:
el comportamiento de la economia depende de las expectativas
generadas por el pensamiento humano.
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1.2. Ecuaciones diferenciales y sistemas dinamicos

Modelo general:

Xt = Et [F(Xt+1, Zt, Ut)]

Z = G(Zt—ly Vt)

donde X; es un vector de variables enddgenas, Z; vector de variables
exégenas, E; operador de expectativas, u; y v; son perturbaciones
aleatorias i.i.d.

F : Teoria Econdmica.
G: Regla de politica.

@ Solucién: Secuencia de distribuciones de probabilidad.

José L. Torres (Universidad de Mdlaga) Tema 1: Introduccién a la dinamica Hora 3 (29 septiembre 2011)



1.2. Ecuaciones diferenciales y sistemas dinamicos

Vamos a simplificar el modelo general.

@ Primer paso: Eliminamos la regla de politica (G = 0):

Xe = Et [F(Xt41, Zt, ut)]

@ Segundo paso: Eliminamos la existencia de incertidumbre (u; = 0):

Xe = [F(Xe41, Zt)]
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1.2. Ecuaciones diferenciales y sistemas dinamicos

Vamos a reescribir el modelo anterior en términos de un sistema de
ecuaciones diferenciales:

Xi’ — F(Xt,Zt)

donde

o dX
X, =t
P odt

Es mds facil trabajar con logaritmos:

Xt = In Xt
Asi, la derivada con respecto al tiempo es equivalente a la tasa de
crecimiento de la variable:
o dinX, %X
Xt = = = = —
dt Xi X
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1.2. Ecuaciones diferenciales y sistemas dinamicos

Definicién de equilibrio: Estado Estacionario:

)_(:>).(t:f(Xt,Zt):O:>f()_(,2t)zo (5)
Vector de ceros de dimensién n. El sistema de ecuaciones diferenciales
podemos escribirlo como:

)'(t = AXt + th (6)
donde A es una matriz n X n, B es una matriz n X my z es el vector de
variables exégenas m x 1.

Vamos a trabajar siempre con dos ecuaciones, para poder realizar
representaciones graficas. Por tanto n = 2.

[*“] — A [X“] + Bz, (7)

X0t X2t

A= [ A2 ] (8)

a1 a
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1.2. Ecuaciones diferenciales y sistemas dinamicos

Cilculo del Estado Estacionario:
- =)o
X2t 0 X2t

|:X1,t:| _ _AleZt

Xo ¢

Esta es la forma que vamos a utilizar para calcular el valor de estado

estacionario de las variables endégenas.
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1.2. Ecuaciones diferenciales y sistemas dinamicos

Concepto de Estabilidad:

Det[A—Al] =0
DetHall 312]_[
dp1 a2

A? — (a11 + axn)A + (a11a00 — apa1) =0

Tres posibles soluciones:

o >
> o
_
_
Il
o

Solucién:

Raices | Caso 1 | Caso 2 | Caso 3
A <0 <0 >0
Ao <0 >0 >0
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1.2. Ecuaciones diferenciales y sistemas dinamicos

e Caso 1 (A1 < 0,Ap < 0): Estabilidad global. Todas las trayectorias
tienden al estado estacionario.

e Caso 2 (A1 < 0,A2 > 0): Punto de silla. Hay trayectorias que
tienden al estado estacionario pero también trayectorias que se alejan
del equilibrio.

@ Caso 3 (A1 > 0,A, > 0): Inestabilidad global. Todas las trayectorias
tienden a alejarnos del estado estacionario.
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1.2. Ecuaciones diferenciales y sistemas dinamicos

Caso 1: (A1 < 0,1, <0)

o~

NS W/\\
SN s
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1.2. Ecuaciones diferenciales y sistemas dinamicos

Caso 2 (A1 < 0,42 > 0)
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1.2. Ecuaciones diferenciales y sistemas dinamicos

Caso 3: (A1 > 0,42 > 0)
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