
Modelul Jorgenson 
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-  restricŃie asupra variabilei de comandă 
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restricŃia de nenegativitate asupra variabilei de stare: 

K(t) ≥ 0  

K(0) = K0 ≥ 0  

 

hamiltonianul ajustat (fără actualizare): 

 

H(K(t),L(t),I(t),λ(t),t) = {p·Q(K(t), L(t)) – w·L(t) – c·I(t)} + λ(t)·(I(t) – a·K(t))  

 

daca: Ψ(t) = e
it
·λ(t) si H(t) = e

-it
 · Hajustat(t) 

  

ecuaŃia de dinamică: 
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restricŃii asupra variabilelor: 

 

Imin ≤ I(t) ≤ Imax 

K(t) ≥ 0 

 

Lagrangeanul 
 

L(L(t), K(t), λ(t), µ1(t), µ2(t), ν(t)) = H(L(t), K(t), λ(t)) + µ1(t)·(I(t) – Imin) + µ2(t)·(Imax – I(t)) + ν(t)·K(t) 

={p·Q(K(t), L(t)) – w·L(t) – c·I(t)} + λ(t)·(I(t) – a·K(t)) + µ1(t)·(I(t) – Imin) + µ2(t)·(Imax – I(t)) + ν(t)·K(t) 

 

Sistemul de condiŃii Kuhn-Tucker 
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şi: 

 

µ1(t)· (I(t) – Imin) = 0  

µ2(t)· (Imax – I(t)) = 0  

ν(t)·K(t) = 0  

µ1(t), µ2(t), ν(t) ≥ 0  

 

(5 ecuaŃii cu 5 necunoscute: I, L, µ1, µ2 şi ν, din care vom exprima variabilele de decizie I şi L în 

funcŃie de variabila de stare K şi de variabila adjuncte Ψ) 

Se rezolva sistemul, se exprima variabilele de decizie I şi L în funcŃie de variabila de stare K şi de 

variabila adjuncte Ψ şi se ajunge la sistemul de ecuaŃii diferenŃiale: 
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cu valoarea iniŃială K(0) = X0 şi condiŃia de transversalitate : 

∞→t
lim Ψ(t) = finit  
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