Modelul Jorgenson
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restrictia de nenegativitate asupra variabilei de stare:
\K({) =0

K0)=Ky =0

hamiltonianul ajustat (fara actualizare):

H(K(1),L(D),1(1),A(t),t) = {p- Q(K(t), (1)) — w-L(t) — c-I()} + A(®)-(I() — a-K(2))
daca: Y1) = e"A(t) si H(0) = ¢ - Hyjustar(t)

ecuatia de dinamica:
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restrictii asupra variabilelor:

Imin < I(t) < Imwc
K >0

Lagrangeanul

L(L(1), K@), A1), pu(D), po(t), V0) = HL(@D), K@), X)) + p(0)- L) = Lnin) + t2(8)(nax — 1)) + U0)-K(D)
={p- QK (), L(1)) = w-L(®) = c-L()} + AD)-U(®) — a-K(®)) + (1) (L(0) = Lnin) + (O Lnax = 1(D)) + V0)-K(2)

Sistemul de conditii Kuhn-Tucker

%0@: —c+ YD) + i (t) - (D) = 0
%If')(t)zp.a%f)(t)—w=0
si:

Wi () A1) — Imin) =0
Mz(t)' (Imax - I(t)) =0
v(O)-K(t) = 0

Ml(t)’ “’2(1:)’ V(t) 20

(5 ecuatii cu 5 necunoscute: I, L, [, W2 §i v, din care vom exprima variabilele de decizie I si L in
functie de variabila de stare K si de variabila adjuncte #)

Se rezolva sistemul, se exprima variabilele de decizie I si L 1n functie de variabila de stare K si de
variabila adjuncte ¥si se ajunge la sistemul de ecuatii diferentiale:



=0 - S 0 = i+ ar 0 - p 220 (1) v
cu valoarea initiala K(0) = Xy si conditia de transversalitate :
lim H1) = finit

t—00

{f((t)l(t)—a -K(t)
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