INTRODUZIONE. -

Neglie wltumi annd 84 s0n0 fatte moltl proghesss nell'analisd do metodd
multistep A-stabili pen L trhattamento numerico di sistemd di equaziond dig
gernenziall do tipo "sELLE".

E' noto che pern tali sistemi £ metodi classicl alle differnenze, per essene
efpiclents, richiedono una Limitazione thoppo onorosa sul passc di discretiz
zazione. Muovendosi invece, nell'ambito della teornia di stabilita alla Liapu
hov 54 sono otenutl notevoll sviluppl sia con L'introduzione di metodi multl
sTep esplicall A-sLabili non Linearndt (ved. pern es. [4],[5],[6]) sda con £'ana
Lisi pii approfondita di metodi Lineari multistep impliciti A-stabili. (E' noto
che un metodo Lineare A-stabile non pud essene esplicito (ved. (711

In un Lavoro del 1978 Dalquist prova che La G-stabilitd ¢ equivalente alla
A-stabilita (ved.[2]).

Alla Luce di ftale risultato in questa noia 54 dimostra che, considerando una
cLasse die metodd Linearnd hk-step A-stablli applicata a un sistema differenzia-
bAille auwtonomo monotono,sL pud costrulire una matiice G di orndine hk simmetri-

ca ¢ deginida positiva e quindi una noama, rispetto alla quale, Fﬂ=(5l,£1+],
T T : ,
""6n+k~7] ¢ decnrescente Lungo La s0luzione numerica.

Successavamente utilizzando quesita proprietd s4 costruisce una classe di meto
di  G-sftabilli di ondine massimo e AL dimostra che L'insieme ded punti di equidd-
brio ¢ globalmente stabile Ain R° o nel caso di stretta monofonia L punto di
equilibrio @ globalmente asintoticamente stabile in R,



