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СТОХАСТИЧНА МОДЕЛЬ ОДНОПРОДУКТОВОЇ
МАКРОЕКОНОМІКИ ЗРОСТАННЯ ІЗ НЕЛІНІЙНИМ
КРИТЕРІЄМ, ЗАПІЗНЕННЯМ І ВІНЕРІВСЬКИМ
І ПУАССОНІВСЬКИМ ПРОЦЕСАМИ
АНОТАЦІЯ. Запропоновано стохастичну модель однопродуктової мак-
роекономіки зростання із інвестиційним запізненням і вінерівським і пуа-
ссонівським процесами, проведено її дослідження та на модельному при-
кладі проведено числове моделювання.

КЛЮЧОВІ СЛОВА: стохастична модель, вінерівський і пуассонівський
процеси, магістральне керування, праве керування, стохастична та се-
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редня магістраль, стохастична та середня права траєкторія, правий
момент перемикання керування.

АННОТАЦИЯ. Предложенная стохастическая модель однопродуктовой
макроэкономики роста с инвестиционным запаздыванием и винеровским
и пуассоновским процессами, проведено ее исследование и на модельном
примере проведено численное моделирование.

ABSTRACT. A stochastic model of a single-component macroeconomy of
growth with nonlinear criterion, delay, Wiener and Poisson processes was
proposed and analyzed and an example was used to carry out numerical
modeling.

Постановка проблеми. Актуальним є як у теоретичному, так
і практичному плані дослідження стохастичних моделей одно-
продуктової макроекономіки зростання із інвестиційним запіз-
ненням, вінерівським і пуассонівським процесами і нелінійним
критерієм мети.

Аналіз останніх досліджень і публікацій. У роботі [1] прове-
дено дослідження стохастичної моделі однопродуктової макро-
економіки зростання без інвестиційного запізнення при лінійно-
му за невиробничим споживанням критерієм мети, а в [2] —
стохастичної моделі однопродуктової макроекономіки зростання
з вінерівським процесом, з інвестиційним запізненням і лінійним
за невиробничим споживанням критерієм мети без урахування
таких основних показників як виробниче споживання та валова
продукція — немає повного циклу однопродуктової макроеконо-
міки зростання [3]. Для дослідження стохастичних моделей вико-
ристовувались стохастичні достатні умови оптимальності.

Постановка завдання. Провести дослідження стохастичної
моделі однопродуктової макроекономіки зростання із нелінійним
критерієм мети, інвестиційним запізненням і вінерівським і пуас-
сонівським процесами при однорідній степеня )2;0(∈v  макро-
виробничій функції.

Виклад основного матеріалу. Спершу сформулюємо припу-
щення для побудови детермінованої повного циклу моделі одно-
продуктової макроекономіки зростання із інвестиційним запіз-
ненням, а потім на її основі формалізуємо стохастичну модель.
Детермінована модель. Сформулюємо припущення для побу-

дови детермінованої моделі.
1. Валова продукція X у момент часу t – τ (t — часова змінна, τ

— інвестиційне запізнення) є сумою кінцевої продукції Y(t – τ) і
виробничого споживання W(t – τ)

],[  ),()()( 0 TtttWtYtX ∈τ−+τ−=τ− . (1)
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Нехай виробниче споживання W(t – τ) прямо пропорційне ва-
ловій продукції X(t – τ) з коефіцієнтом a = const > 0, )1;0(∈a

)()( τ−=τ− taXtW , ],[ 0 Ttt∈ .
Тоді кінцевий випуск рівний

)()1()( τ−−=τ− tXatY , ],[ 0 Ttt∈ . (2)
2. Кінцевий випуск продукції Y(t – τ) складається з валових ін-

вестицій I(t – τ), невиробничого споживання C(t – τ), урядових за-
трат Ur(t – τ), оподаткування Op(t – τ), витрат, виділених на боро-
тьбу із забрудненням навколишнього середовища Z(t – τ) і витрат
на сальдо (експорт мінус імпорт) Sa(t – τ)

)()()()()()()( τ−+τ−+τ−+τ−+τ−+τ−=τ− tStZtOtUtCtItY apr ,
],[ 0 Ttt∈ .

Нехай сумарні величини урядових затрат Ur, оподаткування Op,
витрат на боротьбу із забрудненням Z і витрат на сальдо Sa скла-
дають частину w = const > 0, )1;0(∈w  від кінцевого випуску Y

)()()()()( τ−=τ−+τ−+τ−+τ− twYtStZtOtU apr , ],[ 0 Ttt∈ .

Тоді сумарні валові інвестиції I(t – τ) та невиробниче спожи-
вання C(t – τ) дорівнюють

)()1()()( τ−−=τ−+τ− tYwtCtI , ],[ 0 Ttt∈ .
Припустимо, що невиробниче споживання C(t – τ) є частиною

від (1 – w)Y(t – τ) з коефіцієнтом ]1;0[∈s

)()()1)(1()()1)(()( τ−τ−−−=τ−−τ−=τ− tXtsawtYwtstC ,
],[ 0 Ttt∈ , (3)

де s — норма споживання.
Тоді валові інвестиції I(t – τ) дорівнюють

)())(1)(1)(1()())(1)(1()( τ−τ−−−−=τ−τ−−−=τ− tXtsawtYtswtI ,
],[ 0 Ttt∈ . (4)

3. На валову продукцію X(t – τ) накладається обмеження [3]
))(),(()(0 τ−τ−≤τ−≤ tLtKFtX , ],[ 0 Ttt∈ . (5)

Виробнича функція F(K, L), K ≥ 0, L ≥ 0 залежить від розмірів
капіталу К і робочої сили L і має такі властивості [3]: двічі непе-
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рервно-диференційовна, монотонно зростаюча, увігнута по кож-
ній змінній при K > 0, L > 0 та однорідна степеня )2;0(∈ν  [3]:

( ) )(1,),( kfLL
KFLLKF νν == ,

де L
Kk =  — фондомісткість, f(k ≥ 0) — питома виробнича фун-

кція з властивостями: двічі неперервно-диференційовна, моно-
тонно зростаюча та вгнута при k ≥ 0 [3].

Слід зауважити, що питома виробнича функція f може бути не-
перервною, кусково-лінійною, монотонно зростаючою та вгнутою.

4. Робоча сила L(t – τ) підпорядкована експоненціальному за-
кону )(

0
0)( ttneLtL −τ−=τ−  з відомими початковим станом робочої

сили L0 = const > 0 та темпом зростання n = const, ],[ 0 Ttt∈ .
5. Амортизаційні відрахування A(t) прямо пропорційні капіта-

лу K(t)
)()( tKtA µ= , ],[ 0 Ttt∈ , (6)

де )1;0(∈µ  — норма амортизації.

6. Сумарні чистий прибуток )()( tKtJ &=  ⎟
⎠
⎞⎜

⎝
⎛ ≡ dt

tdKtK )()(&  та

амортизаційні відрахування A(t) складають валові інвестиції
I(t – τ) [3]:

)()()( τ−=µ+ tItKtK& , ],[ 0 Ttt∈ . (7)
Введемо питомі показники: LXx = , LKk = .
З використанням рівності

nk
L
K

L
K

L
L

L
K

L
Kk −=−=⎟
⎠
⎞

⎜
⎝
⎛=

• &&&
&

співвідношення (1)–(7) набувають вигляду

. ],[  )),(()(0  ,1)(0

,)()1)(1)]((1[)()()(

0
)()1(1

0
0 TtttkfeLtxts

etxwatstkntk
ttn

n

∈τ−≤τ−≤≤τ−≤

τ−−−τ−−=+µ+
τ−−−ν−ν

τ−&
 (8)

Співвідношення (8) описують детерміновану модель однопро-
дуктової макроекономіки зростання із інвестиційним запізненням
у питомих показниках.
Стохастична модель. Нехай на ймовірнісному просторі
,{Ω  ℱ, }P  з потоком σ -алгебр {ℱt, ],[ 0 Ttt∈ } σ⊂  та з множиною
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елементарних подій Ω  і з мірою (ймовірностями) Р задано випа-
дковий процес }),,()({ Ω∈ωω≡ tktk , який описується стохастич-
ним диференціальним рівнянням у формі Іто вигляду [4]

],,[  ,1)(0 
 )),(())(,(0

),()()()())(,(

)](1)[1)(1()()()(

0

)()1(1
0

0

Tttts
tkfeLtktx

ttttetktx

tswatkntk

ttnvv

n

∈≤τ−≤
τ−≤τ−τ−≤

ηβ+ξα+τ−τ−×

×τ−−−−=+µ+

τ−−−−

τ− &&

&

∈ϕΘϕ=Θ   ),()(k  ℱ TkTktt ≥τ−∈ΘΘ )(  ],,[  , 00 , (9)

де ⊂Ω∈ωωξ≡ξ }),,()({ tt  IR — ℱt — вимірний стандартний віне-
рівський процес на ],[ 0 Tt , ϕ  — кусково-неперервна функція на
[t0 – τ, t0] і характеризує передісторію руху системи, α і β — кус-
ково-неперервні на ],[ 0 Tt ; ⊂Ω∈ωωη≡η }),,()({ tt  IR — ℱt — ви-
мірний пуассонівський процес із математичним сподіванням

)()( 0tttM −λ=η , const≡λ ; IR — множина дійсних чисел.
До моделі (9) випишемо критерій мети

xs

tt

ttnT

t
t

dtetx

etswaLUM

,

)(

)(
0,

max)),(

)()1)(1((

0

0

→ψτ−×

×τ−−−∫

−δ−

τ−−
ψ

, (10)

де ψ,tM  — умовне математичне сподівання, яке обчислюється
при умові, що траєкторія )( τ−yk  збігається з деякою кусково-
неперервною функцією )(yψ  при ty ≤ , тобто )()( ttk ψ≡τ− ,

))(,()( τ−τ−≡τ− tktxtx , ],[ 0 Ttt∈ ; 0)0( ≥≥CU  — функція ко-
рисностей із властивостями: двічі неперервно-диференційована,
монотонно зростаюча, вгнута та 0)0( =U  [3].

Задача оптимального керування полягає в тому, щоб із мно-
жини допустимих керувань системи (9) вибрати керування за но-
рмою споживання s і за валовою продукцією x, які б надавали
скалярному функціоналу (10) максимального значення.
Дослідження математичної моделі. За стохастичними доста-

тніми умовами оптимальності [5] треба розв’язати рівняння Бел-
лмана ))()(( τ−≡ψ tkt
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}
.0)(  ,0))(,,(

,0))1)(1((

)],,(),,([)(5.0

])1)(1)(1()([inf),,,,(inf

)(
0

)(

2

2
2

,,

00

≥ψ∀=ψ
=−−−

−ψ−ψβ+λ+
∂
∂

α+
∂
∂

×

×
⎩
⎨
⎧ −−−++µ−+
∂
∂

≡ψ

τ−−−δ−

τ−

TTkTV
sxewaLUe

ktVktVV
k

tV
k

xeswaknV
t

VsktR

T

ttntt

n

xsxs

 (11)

При пошуку найменшого значення (11) по s можливі випадки:
I) якщо 0<∂∂ sR , то s = 1, оскільки функція R — монотонно

спадна за s і найменшого значення на [0; 1] приймає при s = 1;
II) якщо 0>∂∂ sR , то s = 0, функція R — монотонно зростаю-

ча та найменшого значення приймає при s = 0;
III) якщо 0=∂∂ sR , то s довільне з [0; 1] та виконується необ-

хідна умова оптимальності:
. ],[  ,0))1)(1(( 0

)(
0

))((
0

00 TttsxewaLUeLkV ttnttn ∈=−−′+∂∂ τ−−−δ−  (12)
Конкретизуємо ці випадки.
Випадок І. У цьому випадку s = 1 — відсутнє накопичення ка-

піталу. Для визначення магістрального керування sM і відповідної
магістралі kM маємо два рівняння, одне із яких є рівнянням руху
капіталу системи (9), а друге — s = 1, а невідомих дві s і k. Сту-
пінь вільності дорівнює (2 – 2 = 0) нулеві. Тому магістральним
керуванням є sM(t – τ) = 1, ],[ 0 Ttt∈ . Тоді з (11) маємо задачу оп-
тимізації за змінною x

)),(()(0

,)1)(1()()},({inf

)()1(1
0

)(
0

0

0

τ−≤τ−≤

−−=τ−−

τ−−−−

τ−−

tkfeLtx

xewaLtCCU

ttnvv

ttn

x

розв’язком якої при монотонно зростаючій функції )0( ≥CU  є
магістральне керування за валовою продукцією

],[  )),(()( 0
)()1(1

0
0 TtttkfeLtx ttnvv

маг ∈τ−=τ− τ−−−− . (13)

Випадок ІІ. Тут s = 0 — споживання відсутнє.
Використовуючи рівність 0)0( =U  і необхідну умову оптима-

льності (12) при s = 0 (нерівність 0<∂∂ kV ), для частинної похі-
дної xR ∂∂  при s = 0 одержимо нерівність

0)1)(1( <∂∂−−=∂∂ τ− kVewaxR n ,
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яка дозволяє стверджувати, що функція R — монотонно спадна і
найменшого значення приймає при магxx =  за формулою (13).
Випадок ІІІ. Для цього випадку 0=∂∂ sR , s  довільне з [0; 1] і

виконується рівність (12). За змінною x  виділимо задачу оптимі-
зації

( ) ( ) ( )ψ≤≤

−σ−τ−
τ−−−ν−ν

→−
∂
∂

−−−
feLx

ttn
ttn

CUex
k
Vewas

011
0

0

0

)( inf)()1)(1)(1( .

Із використанням рівності (12) похідна xR ∂∂  є від’ємною,
відповідно R — монотонно спадна по x і найменшого значення R
отримує при магxx =  за формулою (13). Підставимо (13) у рів-
няння Беллмана (11) і (12).

Система (9) має одне рівняння руху капіталу, а невідомих —
дві s і k. Ступінь вільності дорівнює (2 – 1 = 1) одиниці, який бу-
демо заповнювати однією з двох оптимізаційних величин s~  і k~ .
Це оправдано тим, що оптимізаційні величини s~  і k~  є рівнопра-
вними та середніми інтегральними. Тому можливих є два підви-
падки.

Спершу визначимо ці оптимізаційні величини. Для цього не-
відому функцію V будемо шукати у вигляді

T
tTnttn kleLtlkeLktV ))((

0
))((

0
00 )(),,( −δ−−δ− −=ψ , ],[ 0 Ttt∈ , (14)

де довільна стала l < 0 оскільки 0<∂∂ kV . Вибір сталої l буде
наведено нижче.

Підставимо (14) у рівняння (11) і (12). Отримаємо систему не-
лінійних алгебраїчних рівнянь для визначення оптимізаційних
величин s~  і k~ :

. ],[  ,0)))(()(

)1)(1(())]((

))(1)(1)(1()()([

,0)))(()()1)(1((

0
)(

0
)(1

0

)()1(1
0

)(
0

0

0

0

0

Ttttkfets

waLUeLltkf

eLtswatkl

tkfetswaLUl

ttvn

vttn

nttnvv

ttvnv

∈=τ−τ−×

×−−−βλ+τ−

×τ−−−−+δ+µ−

=τ−τ−−−′+

τ−−

−−−

τ−τ−−−−

τ−−

 (15)

Оскільки 0<l , 0)0( ≥≥CU , 0)0( >>′ CU , 0)0( <>′′ CU  і
0)0( ≥≥kf , 0)0( >>′ kf , 0)0( <>′′ kf , то система рівнянь (15)

має неперервно-диференційовний розв’язок )(~ τ−ts  і )(~ tk ,
],[ 0 Ttt∈ , який можна знайти сумісним використанням методу
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кроків [6] та одного з чисельних методів розв’язування системи
нелінійних алгебраїчних рівнянь [7]. Вибором сталої l можна до-
могтися того, щоб ]1;0[∈s .

Розглянемо підвипадки.
Підвипадок ІІІ-1. Ступінь вільності заповнимо оптимізацій-

ною величиною s~ . Тоді магістральне керування за нормою спо-
живання )(~)( τ−=τ− tstsмаг , ],[ 0 Ttt∈ .
Підвипадок ІІІ-2. Ступінь вільності заповнимо оптимізацій-

ною величиною k~ . Тоді за k~  із рівняння руху капіталу системи
(9) і виконанні рівностей для стандартного вінерівського ξ  і пуа-
ссонівського η  процесів [4]:

],[  ,))(()(  ,0))(()( 0 TtttMtMtMtM ∈λ=η=η=ξ=ξ •• &&  (16)
визначаємо керування за нормою споживання

)),(~()1()1(

)]()(~)()(~[1)(
1)()1(1

0
11 0 τ−−−×

×βλ−+µ+−=τ−
−τ−−−−−−

∗

tkfeLwa

tltkntkts
ttnvv

&

],[ 0 Ttt∈ . Тоді магістральне керування за нормою споживання
обчислюється за формулою:

)}1;0(  при  )(  ,1  при  1  ,0  при  0{)( ∈τ−≥≤=τ− ∗∗∗∗ stssstsмаг ,
],[ 0 Ttt∈ .

За визначеними магістральними керуваннями за нормою спо-
живання магs  і за валовою продукцією магx  системи (9) знахо-
димо відповідну стохастичну магістраль )(tkмаг , ],[ 0 Ttt∈ . А се-
редня — при 0)( =α t , λ=η )(t& , ],[ 0 Ttt∈ , що випливає з рівності
(16) і початковій умові )()( 0 Θϕ=Θ Mk , ],[ 00 tt τ−∈Θ . Але

0)0( ≥≥kf , 0)0( >>′ kf , 0)0( <>′′ kf , α і β — кусково-
неперервні, магs  — кусково-неперервна на ],[ 0 Tt , а 0ϕ  — куско-
во-неперервна на ],[ 00 tt τ− . Тому система (9) має єдиний куско-
во-диференційовний розв’язок магk  у сенсі стохастичної еквіва-
лентності [8,9], який можна визначити одним із чисельних
методів [9,10].

Таким чином, задача керування (9)-(10) без обмеження на кін-
цевий стан системи має чотири магістральних процеси

)({ τ−tsмаг , )( τ−txмаг , )(tkмаг , ]},[ 0 Ttt∈ . Це означає, що систе-
ма (9)—(10) має чотири економічних режими для вибору пріори-
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тетного процесу на магістральному періоді серед процесів спо-
живання та накопичення капіталу.

При виконанні нерівності для кінцевого стану середньої магіст-
ралі Tмаг kTMk ≥)(  магістральні керування за нормою споживання
магs  і за валовою продукцією магx  та відповідна стохастична і се-

редня магістраль за капіталом магk  є оптимальними, тобто скла-
дають оптимальний процес. У випадку виконання нерівності

Tмаг kTMk <)(  необхідно проводити побудову правого керування
за нормою споживання ПРs , відповідної правої траєкторії за капі-
талом ПРk  і правого моменту перемикання керування ПРζ .
Праве керування за нормою споживання. Для вибраного еко-

номічного режиму середня права траєкторія повинна монотонно
зростати, а для цього необхідне виконання нерівності

].,[  ,0)())(1))(((
)1)(1()()(

0

)()1(1
0

0

Tttttstkf
eLwatkn nttnvv

∈>λβ+τ−−τ−×
×−−++µ− τ−τ−−−−

 (17)

Із нерівності (17), обмежень на керування за нормою спожи-
вання і стан системи сформуємо задачу нелінійного програму-
вання для визначення кусково-неперервного правого керування
за нормою споживання ПРs

,  ,)()(,1)()(  ,0
  ),(0  ,)())(1))(((

)1)(1()()(  )),(max(

0

)()1(1
0

0

TttktktMktytsy
tsttstkf

eLwatknty

Tмаг

nttnvv

≤≤≤≤=+τ−≥
τ−≤ε≥λβ+τ−−τ−×

×−−++µ−− τ−τ−−−−

 (18)

де 0>ε  — задане досить мале число. Слід зауважити, що задачу
(18) методом кроків [6] можна звести до задачі лінійного програ-
мування на кожному кроці та розв’язати, яку можна одним із чи-
сельних методів [11]. Крім того, при розв’язуванні задачі (18)
можна визначити правий момент перемикання ПРζ , але з можли-
вою великою похибкою.
Права траєкторія та правий момент перемикання керування.

Середня права траєкторія за капіталом )(c
ПРk  і правий момент пе-

ремикання керування ПРζ  визначаються з такої задачі за правим
керуванням ПРs

],,[  ),()](1))[((
)1)(1()()()( )()1(1

0
0

Ttttstkf
eLwatkntk

ПРПР

nttnvv

ζ∈λβ+τ−−τ−×
×−−++µ−= τ−τ−−−−&
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],,[  ,)( τ+∈Θ=Θ TTkk T
∈=∈ζ ε kDk ПР {)(

0
IR

]},[  ,)()()(| 000 TtttMktktMk магмаг ∈ε+≤≤ε− ,
де 00 >ε  — досить мале задане число. Причому, стохастична
початкова задача має єдиний неперервно-диференційовний
розв’язок )(tkПР , ],[ Tt ПРζ∈  у сенсі стохастичної еквівалентнос-
ті [8, 9], оскільки виробнича функція )0( ≥kf  — двічі непере-
рвно-диференційовна, монотонно зростаюча та вгнута, α і β —
кусково-неперервні, ПРs  — кусково-неперервна на ],[ 0 Tt  і
розв’язок ПРk  можна знайти одним із чисельних методів [9,10].
Таким чином, визначено магістральний процес )({ τ−tsПР ,

)()( τ−=τ− txtx магПР , )(tkПР , ]},[ Tt ПРζ∈ .
Оптимальний процес. Згідно з результатами [5] стохастичний

і середній оптимальний процес )({ τ−tsOП , )( τ−txOП , )(tkOП ,
]},[ 0 Ttt∈  є „склейкою” у момент перемикання керування ПРζ

стохастичних і середніх магістрального )({ τ−tsмаг , )( τ−txмаг ,
)(tkмаг , ]},[ 0 ПРtt ζ∈  і правого )({ τ−tsПР , )( τ−txПР , )(tkПР ,

]},[ Tt ПРζ∈  процесів. Крім того, оптимальна траєкторія за капі-
талом ОПk  та оптимальне керування за валовою продукцією ОПx
є кусково-диференційованими функціями, а оптимальне керуван-
ня за нормою споживання ОПs  — кусково-неперервною функці-
єю на ],[ 0 Tt .

Алгоритм розрахунку оптимального процесу.
1. Вибрати необхідний економічний режим (серед режимів І–ІІІ).
2. Перевірити, чи всі режими перебрані. Якщо так, то вихід із

алгоритму, інакше перейти на наступний режим і на блок 3.
3. Знайти магістральне керування за нормою споживання магs .
4. Обчислити стохастичну та середню магістраль за капіталом

магk .
5. Перевірити виконання нерівності для середнього кінцевого

стану магістралі Tмаг kTMk ≥)( . Якщо так, то магістральний про-
цес є оптимальним. Вихід із алгоритму. При ні (виконання нерів-
ності Tмаг kTMk <)( ) — перехід на блок 6.

6. Перевірити існування правого керування за нормою спожи-
вання ПРs  як розв’язку задачі нелінійного програмування (18).
При не існуванні правого керування ПРs  — перехід на послідую-
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чий економічний режим і на блок 2. Якщо існує праве керування
ПРs , то знайти його та перейти на блок 7.

7. За правим керуванням ПРs  провести розрахунок правого
моменту перемикання керування ПРζ  і відповідної стохастичної
та середньої правої траєкторії ПРk .

8. Обчислити стохастичний і середній оптимальний процес.
Вихід із алгоритму.
Модельний приклад. Числове моделювання проведено при та-

ких даних: 6.02)( kkf = , 1.1=ν , 04.0=µ , 08.0=δ , 06.0=n ,
30 =L , 1=τ , 00 =t , 20=T , 30.0=a , 20.0=w , 200)( =Θϕ ,

]0,1[−∈Θ , 750=Tk , 5)( =α t , 0)( =β t , ]20,0[∈t , 5.03)( CCU = .
Вибрано режим ІІІ-1. У результаті розрахунку одержали деякі

числові значення середньої оптимальної траєкторії за капіталом
)(с

ОПk  та оптимального керування за нормою споживання ОПs , які
наведені в табл.1.

Таблиця 1
ЧИСЛОВІ ЗНАЧЕННЯ СЕРЕДНЬОГО ОПТИМАЛЬНОГО ПРОЦЕСУ

t 0 2 4 6 8

)()( tk с
ОП 200 295,312 374,583 436,735 476,549

)( τ−tsОП 0,298 0,292 0,286 0,280 0,274

Продовження табл. 1

t 10 12 14 16 18 20

)()( tk с
ОП 511,867 542,618 568,723 615,397 695,673 750

)( τ−tsОП 0,269 0,262 0,257 0,184 0,095 —

Правий момент перемикання керування 213.14=ζПР .
Економічне тлумачення отриманих результатів таке. Економі-

чна система рухається до моменту перемикання 213.14=ζПР  по
магістралі, а дальше аж до кінця горизонту планування 20=T  —
по правій траєкторії. На відрізку часу ]20;213.14[  велика частина
інвестицій (у середньому 86 %) припадає на накопичення капіта-
лу, а на споживання — мала (у середньому 14 %).
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Висновки.
1. Праве і магістральне керування та правий момент переми-

кання керування носять детермінований характер, а магістраль і
права траєкторія — стохастичний.

2. Стохастична модель макроекономіки зростання з неліній-
ним критерієм мети (9) і (10) має чотири економічні режими для
вибору пріоритетного процесу на магістральному періоді серед
процесів споживання та накопичення капіталу.
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