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Ableitung der Kostenfunktion auf der Basis einer ineinandergesetzten (nested) CES-Funktion

x = C

(

m
∑

i=1

aiv
ρ
i

)h/ρ

mit vi =

(

µi
∑

k=1

bikv
τi
ik

)θi/τi

Anmerkungen:

• Die Produktionsfunktion ist homogen vom Grade h in den v i.

• Die ai lassen sich so normieren, das
∑

i ai = 1 gilt. Die entsprechende Konstante kann
aus der Klammer herausgezogen und unter C subsumiert werden.

• Wie man später sieht, ist der Ansatz nur für θ i = 1 sinnvoll.
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liefert notwendige Bedingungen für ein Optimum
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In jeder Gruppe i = 1,¼, m lässt sich ein Index i∗ ∈ {1,¼, µi} bestimmen, so dass
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Damit vereinfachen sich die Nebenbedingungen erheblich, denn
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Auch in der Zielfunktion kann nun die Zahl der Variablen erheblich reduziert werden.
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Spätestens an dieser Stelle wird deutlich, dass der Ansatz unter Berücksichtigung der konstanten
Substitutionselastizität nur sinnvoll ist, wenn man sämtliche θ i = 1 setzt.
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Nun stellt sich das Problem der Kostenminimierung in der klassischen Form dar.
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Mit Hilfe der beiden Optimumbedingungen
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lässt sich die Zielfunktion umformen in
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Basierend auf der CES-Struktur ergibt sich folgende Kostenfunktion
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Die Substitutionselastizität σ ist gegeben durch
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Die Logarithmierung liefert nun
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Unter Berücksichtigung der Substitutionselastizität resultiert dieselbe Kostenfunktion als
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Die optimalen Werte der vi können über Shephards Lemma berechnet werden
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Der Rückschluss auf die vik ergibt sich aus der optimalen Zusammensetzung der v i entsprechend
der Bedingung (*) (mit θi = 1)
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Alternativ kann man auch die Nachfrage nach dem Faktor v ii∗ über Shephards Lemma bestimmen
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Kostenanteile als Funktionen der Faktorpreise q̃
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Kostenanteile als Funktionen der Faktornachfrage (Lagrange-Funktion für den Standardfall)
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Also lautet der Kostenanteil (mit vi = vi(q̃))
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Bei einer linearhomogenen CES-Funktion (h = 1) impliziert die Nullgewinnbedingung (px =

c(q̃, x))
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Die variablen Inputkoeffizienten lauten nun entsprechend Shephards Lemma
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