10 Dinaminiai ekonominiai modeliai aprasomi
diferencialinémis lygtimis

10.1 Diferencialinés lygties pusiausvyros taskai ir jy stabilumas

Laikydami, kad tam tikras nagrinéjamas ekonominis procesas yra diskretusis, taikéme
skirtumines lygtis. Dabar laikysime, kad procesai yra tolydieji ir mes apie juos galime ka
nors pasakyti bet kuriuo laiko momentu. Tare, kad Zinome tam tikro dydzio x; kitimo
greit] @, turime diferencialine lygtj:

Jf:t - f(t7 L, at)'

Uzrasytoji lygtis yra pirmosios eilés diferencialiné lygtis, kurioje x; — nezinoma funkcija,
o a; — parametry rinkinys. Bendrai imant parametrai gali buti ir laiko funkcijos. Mes
apsiribosime pirmosios eilés tiesine diferencialine lygtimi

Ty = ax; + b,

¢ia a, b — parametrai, nepriklausantys nuo laiko. Suprantama, kad egzistuoja ir aukstesniyjy
eiliy diferencialinés lygtys. Pavyzdziui, tiesiné atrosios eilés diferencialiné lygtis gali buti
uzraSyta taip:

Ty = axy + bxy + c,

¢ia a, b ir ¢ — parametrai, nepriklausantys nuo laiko.
Grizkime prie pirmosios eilés tiesinés diferencialinés lygties analizes.

10.1 Apibrézimas. Taskai, kuriuose pirmosios eilés tiesinés diferencialinés lygties 2; = 0,
yra vadinami pusiausvyros taskais.

Matome, kad pirmosios eilés tiesinés diferencialinés lygties
Ty = ary +b
pusiausvyros taskas yra

b
xy=——, a#0.

a
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Ty =a(xy —a"),

Perrasome diferencialine lygtj taip:

arba
Cla 2" — puslausvyros taskas.

Sioje israiskoje matome, kad x; kitimo greitis 2; priklauso tik nuo konstantos a zenklo.
1. Kaia <0:

e jei xg > ¥, tai z; < 0,

e jel xp < ¥, tai 2y > 0.



2. Kaia>0:

® jei xg > ¥, tai z; > 0,

e jei xy < x*, tai 2; < 0.

Pirmuoju atveju abu judéjimai yra nukreipti | pusiausvyros taSka, todél Siuo atveju
pusiausvyros taskas yra vadinamas stabiliuoju.

Antruoju atveju abu judéjimai yra nukreipti tolyn nuo pusiausvyros tasko ir $iuo atveju
pusiausvyros taskas yra vadinamas nestabiliuoju.

10.2 Solovo diferencialiné lygtis

Prisiminkime Kobo — Duglaso produkcijos kiekio nustatymo formule
Q = F(K(t), L(t)).

Sioje formuléje paklausa (produkcijos kiekis) @ priklauso nuo kapitalo K (¢) ir nuo darbo
L(t). Tare, kad produkcijos funkcija:

1) yra du kartus diferencijuojama abiejy kintamuyjy (K ir L) atzvilgiu ir Fj, > 0, F] > 0,
o Fiip <0ir F/, <0,

2) yra homogeniné pirmojo laipsnio funkcija abieju kintamyjy (K ir L) atzvilgiu, t. y.
FONK,\L) = \F(K, L),

o tuomet

F(K, L) = %F(AK, AL)

gauname, kad
AQ = F(AK,\L).

Gautaja israiska perrasome taip:

Pazymime £ = £, o % = q, f(k) = F(k,1). Tare, kad kapitalo ir darbo santykio (k)
kitimo greitis kiekvienu laiko momentu yra lygus investicijy ir nuvertéjimo skirtumui,

gauname diferencialine lygtj

dk
% - Sf(k) - 5k7

¢ia 0 < s < 1 — investicijy koeficientas, o 6 — nuvertéjimo koeficientas.

Sudarytoji diferencialiné lygtis vadinama Solovo (amerikie¢iy ekonomistas Robert Solow)
diferencialine lygtimi. Sios diferencialinés lygties pusiausvyros tasSkas yra nustatomas
sprendziant lygt]

sf(k)—dk =0.

Prisiminkime Kobo — Duglaso produkcijos funkcija, kurig nagrinéjome analizuodami
imones veikla:
Q=AK°L'"™™ 0<a<1.



Siuo atveju gauname, kad funkcija f(k) = Ak® ir tokiu budu Solovo diferencialiné lygtis

turi pavidala:
dk
— = sAk® — k.
it~ °

Skaitytojui siulome nustatyti gautosios diferencialinés lygties pusiausvyros taskus ir istirti
ju stabiluma. Taip pat rekomenduojame atlikti kapitalo ir darbo santykio kitimo greicio
funkcijos tyrima.



