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LightStone

Stataで簡単に試せる DSGEモデル

DSGEモデルの推定 2

DSGEモデルのコマンド構文

本セクションでは dsgeコマンドを利用して DSGEモデルを推定するためのコマンドの用法を具体的に説

明します. 1DSGEモデルは連立方程式の形で記述し, その際に利用する変数を大きく分けて 3種類に区別し
ますので, その事に留意して以下の内容を読み進めてください.

intro 2の構成は次の通りです.

• dsgeコマンド構文の概略

• 連立方程式の記述

• 制御変数

• 状態変数とショック

• 制御変数の将来の期待値

• 置換表現を用いてパラメータを推定する

dsgeコマンド構文の概略

初回の DSGE入門 (intro 1)をまだ読んでいない方は, 先にそちらに目を通してください. 特に後半に示し
た“DSGEモデルの構造形と誘導形”の項目は重要ですので, ご一読ください. ここでは例として次に示すよ
うに連立方程式が誘導形として与えられていることを前提として話を進めます.

pt = β Et (pt+1) + κyt

yt = Et (yt+1) − (rt − Et (pt+1) − ρzt)

βrt = pt + βut

zt+1 = ρzt + ϵt+1

ut+1 = δut + ξt+1

このモデルは次のように入力します.

. dsge (p = {beta}*E(F.p) + {kappa}*y) ///

(y = E(F.y) -(r - E(F.p) - {rho}*z), unobserved) ///

({beta}*r = p + {beta}*u) ///

(F.z = {rho}*z, state) ///

(F.u = {delta}*u, state)
1Stata 15 の DSGE マニュアル intro 2 の要約です。
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数式とコマンドを比べてみると, 直感的に数式と同じだと簡単に分かります. したがって, ここからはユー
ザが実際に自分の数式を記述するときに気をつけるべき事柄を説明します.

intro 1ではDSGEモデルで利用する変数を制御 (control)2変数 (観測可能な変数), 状態変数 (観測不可能な
変数), ショックの 3つに分けました. したがって, この 3つの種類の変数の記述方法を具体的に解説します.

連立方程式の記述

DSGEモデルでは各制御変数と各状態変数について, それぞれ対応する方程式を記述します. その式は約
束事としてカッコで囲みます. ここでは dsgeコマンドの基本的な書き方は次のようになります.

. dsge (eq1 ) ///
(eq2 ) ///
...,...

ここで eq1 と eq2 にはモデルを構成する推定式を入力します. もちろん, 推定式として 3つ以上の式を利
用できます.
推定式は基本的にカッコで囲みます.

term = term [ + term [ + term [: : : ]]]

termとある所には変数名を入力します. 変数名の前にはパラメータ, または, パラメータの非線形な組み
合わせを記述します. 適切な記述例を次に示します.

(y = {kappa}*z)
または,

(y = {kappa}*z + {kappa}*{beta}*x)
または,

(1/{beta}*y = {gamma}*z + x)

記述方法に関する詳細は後述します. 直感的にも分かるように DSGEモデルでの推定式の記述方法は普

通の数式とほぼ同じような形式となっています. ただし, パラメータだけは大カッコ {}で囲みます. Stata
の他のコマンドで推定式を入力する場合とは, 若干, 構文が異なりますので注意してください. dsgeコマン
ドの場合, 他のコマンドに比べ, 特殊な形式で推定式を入力します.
dsgeコマンドによる推定式の記述方法を説明する前に, ここでは各種変数の記述方法を解説します.

制御変数

制御変数は他の制御変数, 制御変数の将来の値の期待値, 状態変数の関数としてモデル化します. ただし,
制御変数を表現する式でショックは利用できません.
先のセクションで示したように基本的な dsgeコマンドの書式は次の通りです.

. dsge (eq1 ) ///
(eq2 ) ///
...,...

2control variableを intro 1ではコントロール変数と訳しましたが、これは経済学でいう所のコントロール変数とは異なりますの
で、今回から制御変数と呼び方を変えます。



3

eq1として観測可能な制御変数 yを ztと xtの関数としてモデル化する場合, dsgeコマンドは次のように
なります.

. dsge (y=pexp*z+pexp*x) ///
(eq2 ) ///
...,...

ここで pexp にはパラメータの非線形式を利用することも可能です.
制御変数には観測できない変数も利用できます. この例のようにオプションなしで記述した場合, yは観

測可能であることになります. yが観測できない変数である場合は次に示すようにオプション unobserved

を追加します.

(y=pexp*z+pexp*x,unobserved)

モデルで利用する制御変数は, 必ず一度は左辺に誘導形の被説明変数として記述する必要があります.

状態変数とショック

状態変数をモデル化する場合, 左辺には状態変数の 1期先の変数を被説明変数として記述します. そして
右辺には状態変数, 制御変数, 制御変数の将来の期待値, そしてショックを利用します.
状態変数を表現する式ではオプション stateを利用します.
先の例を用いて, eq2 で状態変数 xを利用する場合, xt+1 を xt の関数として表現します. dsgeコマンド

は次のようになります.

. dsge (y=pexp*z+pexp*x) ///
(F.x=pexp*x,state) ///
...,...

xの一期先を示す変数を表現する場合はリードオペレータ F.を利用して F.xとします. オペレータの詳
細は [U] 11.4.4 Time series varlistsを参照してください. ただし, 時系列の演算子がすべて DSGEモデルで

利用できる訳ではありませんので, ご注意ください. リード項として推定式で利用できるのは一期先の値ま
でです. したがって, F.xのところを F2.xのように変更することはできません. しかし, この制約によって,
表現する推定式に限界があると考えるのは誤りです. 詳細は [DSGE] intro 4cを参照してください.
デフォルトでは, 状態変数の推定式は観測できないショックを含みます. もちろん, 状態変数にショック

が必須であるという訳ではありません. DSGEモデルの連立式において, ショックの数と, 観測可能な制御
変数の数は一致させる必要があります. 例えば, xt+1の式でショックを利用したくない時は次に示すように

noshockオプションを利用します.

(F.x = pexp*x, state noshock)

先にも触れましたが, 状態変数の 1期先の変数を被説明変数とする式を, 状態変数の個数分だけ記述する
必要があります.

制御変数の将来の期待値

制御変数の一期先の値を示すリード項の期待値は制御変数の式, または, 状態変数の式で利用可能です. t

時点での期待値を Et ()で表現することにします. そうすると, t時点の yt+1の期待値は Et (yt+1)と表現で
きます. dsgeのコマンド文では E(F.y)となります. もちろん, E()は F.yの期待値であり, これは yのリー
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ド項の期待値を意味します. リードを伴う E()による期待値は通常の変数と同じ要領でモデルで利用でき

ます.
例えば, yt が Et (yt+1) , zt, xt の関数である場合, 先の dsgeコマンドは次のようになります.

. dsge (y=pexp*E(F.y)+pexp*z+pexp*x) ///
(F.x=pexp*x,state) ///
...,...

厳密に言えば, E()による期待値は制御変数の一期先の予測値になります. しかし, t + 2による 2期先の
期待値を E(F2.y)として表現することはできません. しかし, 実際のモデルでは他の方法を用いて, 二期以
上先の期待値も利用できます. 2期先以上の制御変数の期待値の記述方法に関する詳細は [DSGE] intro 4d

を参照してください.

置換表現を用いてパラメータを指定する

DSGEモデルで利用する変数の種類と記述方法についておわかりいただけたでしょうか. ここでは推定し
たいパラメータを設定する方法を説明します.
ここでもう一度, 推定式の基本的なモデルを示しておきます.

term = term [ + term [ + term [: : : ]]]

ここで term には変数名を用います. 変数名の前にはパラメータや非線形式を記述することができます.
また, 右辺の term にはパラメータに関する仕様を追記できます.
観測可能な制御変数は既にデータセットに用意されています. 一方, 観測できない制御変数や状態変数は

データセットには存在していないはずです.
ここで, term にスカラー置換表現という特殊な置換表現を利用します. スカラー置換表現は大カッコ { }

でパラメータを囲みます. そして, モデルを線形または, 非線形の形で入力します. ただし, term には一つ
の変数だけを利用します. そして各 term は各式でスカラー置換表現を伴って線形に結合しなければなりま
せん.
仮に, yが次のような式に従うとします.

yt = β Et (yt+1) + κzt + γxt

この時, dsgeコマンドは次のようになります.

. dsge (y={beta}*E(F.y)+{kappa}*z+{gamma}*x) ///
(F.x=pexp*x,state) ///
...,...

yの式においてパラメータと線形関係を維持する必要はありません. 例えば, 次のようなモデルも推定可
能です.

yt = (1/β) Et (yt+1) + κzt + (γ/β)xt

コマンドは次のようになります.

. dsge (y=1/{beta}*E(F.y)+{kappa}*z+({gamma}/{beta})*x) ///
(F.x=pexp*x,state) ///
...,...
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パラメータを左辺に利用することもできます. 例えば, yについて次のような式を考えます.

(1/β) yt = Et (yt+1) + κzt + (γ/β)xt

dsgeコマンドは次のようになります.

. dsge ((1/{beta})*y=E(F.y)+{kappa}*z+({gamma}/{beta})*x) ///
(F.x=pexp*x,state) ///
...,...

最後に推定式を記述する上で便利な機能を紹介しておきます. 線形モデルにおける共通の係数は, 次に示
すようにカッコの外に共通項として記述することもできます.

yt = (1/β) Et (yt+1) + (γ/β) xt + κzt

これは,
yt = (1/β) {Et (yt+1) + γxt} + κzt

これを dsgeコマンドで記述すると次のようになります.

(y = (1/{beta}) * (E(F.y) + {gamma}*x) + {kappa}*z)
dsgeコマンドの基本的な文法はここに説明したとおりです.
以上の文法を利用した古典的な DSGEモデルの推定例は [DSGE] intro 3で紹介します. 制御変数の推定

式でショックや, 状態変数のラグ項を利用する場合は [DSGE] intro 4を参照してください. これらのモデル
を記述するためには若干のテクニックが必要です.
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