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Se 1n particolare f soddisfa alla condizione di stretta monotonia
1.3 (f(u) = f(v) , u-v)<-ulp- sz con u > 0
e per ogni wu,v € RS, f & bigettiva e bicontinua e 1'insieme
Q ={yeR : fly) =0}
s1 riduce ad un solo punto.

*
Indicata con J(x) la matrice Jacobiana della funzione g(x) = f(x) + ux ,

con I 1a matrice unitaria di ordine s , per la (1.3) risulta (g(u)=-g(v),u-v) <0
#*
0

per ogni u,v € R> , € per 1] teorema 3 (J(x)u,u) = ((J(x) + ul)u,u) < e
quindi
1.4 (J(x)u,u) < -u |ju||2 ¥ x,u eR®> .

Inoltre la funzione V : R® + R definita da V(y) = (f(y),f(y)) & tale che:
a) Vy) =0 ¥yeQ ; V(y)>0 Yy ¢éQ

D) — V(Y(1)) = 2(3(¥)F(y).F(y)) < 0 Vy ¢

dove y = y(t) & una soluzione della (1.1).

Pertanto[]] 1'insieme Q@ & globalmente asintoticamente stabile in RS,

cioé il punto di equilibrio & globalmente stabile e attrattivo in R

§2. Richiami sulla A e G-stabilita.
S1 consideri la (1.1) con la condizione (1.2). Il generale metodo lineare

a k-passi pud scriversi

K K

=h .L_ B8.f

2. jgo “jyn+j Jj20 "J n+j

dove oL e Bj sono costanti ed fn+j = f(yn+j) per j = 0,..,kK.

I1 metodo (2.1) sard nel sequito indicato brevemente con (p,0) dove

k : k

= J -
o(z) jgo a5 ¢ o(z) L B. L
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Con 1'aiuto dell'operatore traslazione E , Ly la (2.1) s1 pud

n - Yl
scrivere

o (E)y, = h o(E)f,
Si richiamano ora alcune definizioni e risultati ottenuti nella teoria di

discretizzazione di Dalquist.

Definizione 1. - Un metodo (p,0) si dice A-stabile se
2.2 Re 2421 50 per |z|>]
o(z)
Definizione 2. - Siano X; € R j=0,1,.... e posto Xn = (xn,xn+],...

"’xn+k-1)T la condizione di G-stabilita si esprime dicendo che esiste
una matrice G di ordine k, simmetrica e definita positiva tale che per
tutti 1 numeri reali XqsXyseesXy si abbia

T T
2.3 Xy GXy = X, 6X < 2 o(E)x* p(E)X

0 0

2]

Teorema 1‘[ - Ogni metodo A-stabile (p,0) & G-stabile per almeno una

matrice G reale simmetrica e definita positiva.
Corollario 1. - Sia {yn}neN una arbitraria successione di vettori di

S .17 T T T
R e Yn - (yn .Yn+];---:yn+k_]) *

Se il metodo (p,0c) & A-stabile posto

k Kk
2 .
HYn G = i¥ jél gij(yn+i-1’yn+j-1)
s1 ha
2 | 2
2.4 1Yo llg = Yy llg 2 2(0(E)y,sp(E)yy)

Teorema 2.~ Un metodo lineare multistep esplicito non pubé essere A-sta-

bile. L'ordine di un metodo lineare multistep implicito A-stabiie non pud
essere maggiore di due.
La regola del trapezio & il metodo lineare multistep implicito A-stabile

con il piu piccolo coefficiente nell'errore di troncamento.



Le condizioni cui deve soddisfare un metodo k-step del secondo ordine so

no:

K

a) L a. =20
J=0 ]
K K
T Q2 = ¥

°) 3505 T iR

C) t jB —-]- I;jzf:x
j=1 "7 2 j=1" 7

§3. Alcune considergzioni sul 9-metodo ed estensione a una classe di meto-

di lineari multistep A-stabili.

La classe di metodi lineari ad un passo del primo ordine & data da

3.1 y -y = h[(1-6)f

n+1 n ’ efh]

n+1

usualmente chiamata "s-metodo".

, 3]

Tale metodo e A-stabile se e solo se ¢ < 5 5 1n particolare per 6= 0
|

s1 ritrova il metodo di Eulero, per 6 = 5 la regola del trapezio risultan

do solo in questo caso del secondo ordine.

Se la f soddisfa alla condizione (1.2) risulta:

3.2 ' (R N | Y neN

Infatti componendo scalarmente la (3.1) con fn+1 - fn s1 ha:
0 >((1-0)f j+ef oF Fn)=(20-1)(F F )-slif 1% +(1-0)[f .|
e tenuto conto che <26-1 <0 e che
)l < DI 1yl < U2+ vl 2) .y e R’

S1 ha:



