Estimacion de un modelo de equilibrio general dinamico y
estocastico

e El modelo DSGE:

Max}Eoiﬁt[lnct—yht]at
t=0

{Ct!ht'kt+1
sujeto a:  O.k*h™ =c, +k,_, —(1-38)k,
k, dado

donde a, y 6, 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).



Condiciones del equilibrio
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Estado estacionario
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Log-linealizacion
Sea X. =In(x. /x.), x=y,ck,i,h,a,6

Y, = ét +oc|2t +(1—oc)ﬁt,
9t — pet—l T8,

[(1/B)-1+8]9, =[(L/B)-1+5-ad |€, +ad,,

=(1- 6)k +8|

K...
C.+h =Y,
(1/

é‘t = paat—l +<;t

+h =
B)&, +(1/B)E —(1/B)Eu +[(1/B)~1+6](E Js —Kuu )~ (1/B) Ed s (6)

(1)
(2)
(3)
(4)
()

(7)



e Transformando el modelo en una representacion en espacio de
los estados

- Ecuaciones contemporaneas
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- Ecuaciones dinamicas (excepto los shocks estructurales)
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De (8) y (9) tenemos que:

Es , =Ks’ +L3,, (10)

t+1

donde K =(D+FA’B) (G+HA'B)

L
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Suponemos que K admite la descomposicion de Jordan:
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El sistema de ecuaciones (10) puede ser expresado como sigue:
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- Condicion de estabilidad (resolviendo la segunda ecuacion de (Q)
hacia adelante, aplicando la ley de expectativas iteradas)
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- Ecuacion de estado (sustituyendo la condicion de estabilidad en la
primera ecuacion de (Q2))
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- Representacion en el espacio de los estados
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Ademas,
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e Filtro de Kalman

Sistema general en espacio de los estados:
&= F & +U v, ecuacion de estado
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Equivalencias con nuestro modelo tedrico:
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Derivacion del filtro:

Sean étﬂjt =E (‘im | Qt) by = E {(‘im EDHJJt )(‘gm ‘imjt )l}

donde Q E(yt’1 yt_1’1"'1 yllixtl’xt—ll""’xll)

Condiciones iniciales:

& = E(§) =0
Media incondicional: E(E, ;) = FE(E,) (I, -F)E(E,)=0 =
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P =E {[z;l ~E(&)] & - E(gl)]'} — vec(Py) =[|r2 ~(F® F)—l}vec(UQU ).

Nétese que = =E(&,&.,)= E[(th +Uv,,)(FE, +Uum)’} — FE(&&])F '+..
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Calculando &,
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e Estimacidn

- - e . - . T -
Si el estado inicial (&) y las innovaciones {w,, v} _ son gaussianas

multivariantes, entonces &, Y Y, calculadas a través del filtro de

Kalman, son optimas y la distribucion de y, condicional sobre (xt,Qt_l)
es gaussiana:
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Por tanto,
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fYt|(xt’Qt-1) = (Zn)_nlz ‘H 'Ptlt—lH +R X
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Asi, el logaritmo de la verosimilitud muestral es:

T
Ifv = Z In fYtl(Xt,Qt_l)
t=1

El objetivo sera encontrar los valores de los parametros estructurales del
modelo tedrico que maximice el logaritmo de la verosimilitud muestral:

I\{/Ii}n —Ifv, donde ® es el vector que contiene los parametros estructurales.
®



e Descomposicion de la varianza

Sea el modelo empirico:

S..; = As, + Be,_,, (1)
d, =Cs,, (2)
V = E(e_,&,,,), diagonal, (3)
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De (1): (1 -AL)s,, =Be, =s =) AlBeg_,
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error de prevision
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varianza del error
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= BVB'+ ABVB'A'+ A’BVB'( A’ ) Fot A“BVB'(AH)' |
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K—o0

~A®A] vec(BVB)

size(s;)



De (2): 2(kd) = Et |:(dt+k o Etdt+k )(dt+k o Etdt+k )’:|

= Et [C (St+k - Etst+k )(St+k - EtSt+k ) C,:|
=Cz)C’
Ademés, =@ =Ilimz{® =Cz®C’
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