
Estimación de un modelo de equilibrio general dinámico y 
estocástico 

 
• El modelo DSGE: 
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donde  y  son dos shocks estructurales, el primero es un shock en 
preferencias (que llamaremos shock de demanda) y el otro es un shock 
en la productividad total de los factores (que llamaremos shock de 
oferta). 
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Condiciones del equilibrio 
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Estado estacionario 
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Log-linealización 
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• Transformando el modelo en una representación en espacio de 
los estados 

 
- Ecuaciones contemporáneas 
 

N
N N

0

0

0 0 0 1 0 1

1 0 1 0ˆ 1 0ˆ ˆ1 1ˆ1 0 0 1 0 0
ˆˆˆ 0 0

1 0 1 0 1

 ,         (8)

tt

t

t
tt

t
tt

t s
Cf

A B

t t t t t t

y
ki

ac
h

Af Bs C f A Bs A C

ϑ

− −

⎡ ⎤ ⎡ ⎤α − α⎡ ⎤ ⎡ ⎤⎢ ⎥ ⎢ ⎥ ⎡ ⎤ ⎡ ⎤⎢ ⎥ θ⎢ ⎥⎢ ⎥ ⎢ ⎥− + δ −αδ = − + δ−αδ + ⇒⎢ ⎥ ⎢ ⎥⎢ ⎥ ⎢ ⎥β β⎢ ⎥ ⎢ ⎥ ⎣ ⎦⎣ ⎦⎢ ⎥ ⎢ ⎥⎣ ⎦⎢ ⎥ ⎢ ⎥⎣ ⎦−⎣ ⎦ ⎣ ⎦

= + ϑ ⇒ = + ϑ

�	

�����	����
 ����	���


 



 
 

Sea 
0

0 a

P
ρ⎡ ⎤

= ⎢ ⎥ρ⎣ ⎦
; entonces t1t tE P+ϑ = ϑ  

  



- Ecuaciones dinámicas (excepto los shocks estructurales) 
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De (8) y (9) tenemos que: 
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Suponemos que Κ admite la descomposición de Jordan: 
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El sistema de ecuaciones (10) puede ser expresado como sigue: 
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- Condición de estabilidad (resolviendo la segunda ecuación de (Ω) 

hacia adelante, aplicando la ley de expectativas iteradas) 
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- Ecuación de estado (sustituyendo la condición de estabilidad en la 

primera ecuación de (Ω)) 
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- Representación en el espacio de los estados 
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Además, 
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• Filtro de Kalman 
 
Sistema general en espacio de los estados: 
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Equivalencias con nuestro modelo teórico: 
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Derivación del filtro: 

( ) ( )( )

( )
1| 1 1| 1 1| 1 1|

1 1 1 1

ˆ ˆ ˆˆ ˆSean | , ,

donde  , ,..., , , ,...,

t t t t t t t t t t t t

t t t t t

E P E

y y y x x x

+ + + + + + +

− −

⎡ ⎤′ξ ≡ ξ Ω ≡ ξ −ξ ξ − ξ⎢ ⎥
⎣ ⎦

′′ ′ ′ ′ ′ ′Ω ≡

 

 

Condiciones iniciales: 
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• Estimación 
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Por tanto,
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El objetivo será encontrar los valores de los parámetros estructurales del 
modelo teórico que maximice el logaritmo de la verosimilitud muestral: 
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• Descomposición de la varianza 
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