Correzioni alla prima edizione di
Introduzione alla Matematica Applicata e Computazionale
di Giuseppe Rodriguez e Sebastiano Seatzu

* pag. 18, linea -13: “attendibile”
* pag. 45, linea 8: “A ¢ invertibile se e solo se”

* pag. 50, fine Esempio 2.9:

La matrice
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ha gli autovalori A = 1 (doppio) e A = 2. All'autovalore A = 1 corrispondono i due auto-
vettori x; = (2, 1,0)T e Xy = (1,2,0)T, mentre a A = 2 corrisponde il solo autovettore
x3 = (0,0,1)T.

* pag. 56, Esercizio 2.5:
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* pag. 69, Esercizio 9:
Per ciascuna matrice singolare dell’esercizio precedente, determinare due vettori b e ¢
in modo tale che Ax = b abbia soluzione e Ax = ¢ non abbia soluzione.
* pag. 77, Esempio 3.2:
Determinare la soluzione del sistema lineare
X1 —2xp4+x3 = —1
2x1+x2+x3 =4
X1 +8xp —2x3 =12
mediante il metodo di Gauss.
Per iniziare, al fine di eliminare la variabile x; dalle ultime due equazioni, sottraiamo la

prima equazione dalla seconda (dopo averla moltiplicata per 2) e dalla terza

X1 —2xp4+x3 = —1
5x2—x3 =6
1OJC2—3X3 =13



Eliminiamo, quindi, la variabile x; dalla terza equazione, sottraendo da essa la seconda
equazione moltiplicata per 2

X1 —2xp+x3=—1
SXZ—X3:6
—x3:1

Risolvendo il sistema triangolare superiore, mediante I'algoritmo di sostituzione all’indie-
tro descritto nella Sezione 3.2, si ottiene la soluzione x = (2,1, —1)T.

pag. 104, linea 7:

dove ¥ & una funzione continua e x(0) & il vettore iniziale, prefissato a priori.

pag. 123, Esempio 5.4:
Si consideri il problema di Cauchy lineare

{y’(x) =a(x)y+b(x), x¢€lab],
y(x0) = Yo,

con a(x) continua in [a, b]. In questo caso la f & globalmente Lipschitziana in quanto,
qualunque siano y1, 2 € R,

|f(x,y1) — f(x,y2)| = |a(x)| - [y1 — vl < Lly1 —yal,

con L = max,¢, 5 |a(x)|. Esiste quindi una ed una sola soluzione, ottenibile nel modo
seguente.

Indicata con a(x) = [ a(t)dt una primitiva di a(x), moltiplicando il primo e il secondo
membro dell’equazione differenziale per e~ (%) gj ottiene 'equazione

efu((x)y/ o e’”‘(")a(x)y _ efoc(x)b(x),
esprimibile nella forma piu compatta
!/
()" = e b(a),

da cui segue immediatamente, per integrazione, che
X
e ¥y :/ e *Op(t)dt +c,
X0

con ¢ costante arbitraria, e dunque

X
y = et ( [ e by ar + c> .
X

0

La costante c resta univocamente determinata imponendo la condizione iniziale

y(xo) = e*™c =y,



pag. 124, Esempio 5.5:

0, x <2
y(x) = {(X—Z)Z, x>2

pag. 145, poco prima dellEsempio 5.13:

e si osserva quanti termini della serie, ordinata secondo le potenze crescenti di /, sono

identicamente nulli.

pag. 155, linea -12:

In particolare, se by = 0sihapy = |ax| e 6y =006, = 71, 2 seconda chesiaa, > 00
ar < 0. Se invece a; = 0, si ottiene p, = |bi| e 6 = Z 0 6 = 37, a seconda che sia

by <0ob, > 0.
pag. 156, linea 1:
Il successo delle funzioni trigonometriche in molti settori delle scienze

pag. 163, Esempio 6.4:

mentre i seguenti sono

T 7T 1
akzl/ xzcoskxdle/ xzdsmkx
) n TJ)on k
1 [ ,sinkx]™ 1 47 cos kx
= - 2xd— "=
T [x K } * n/_ X4
1 coskx ” coskx 4 k
T [ * ] / ax = k2( )
pag. 170, Esempio 6.7:
2 _ —_h—
limh 0:0, limuzl.
h—0+t h h—0+t —h

pag. 178, linea 6:

ek — coskwx +1isin kwx, perk =+1,42,...,
elfkwr — 1, perk =0,

pag. 186, linea 6:

Se il periodo & T, i coefficienti di Fourier di fr sono

1 [z ,
o= [ frie ™ a, k=0,£1,42,...,
-2

dove w = 2% Di conseguenza si pud scrivere

Z Ckeikwx: [ / fT _lktdt] ik 2T xAk
k*—oo -2

k=—c0



pag. 186, linea -8:
Il cambio di variabile conduce a

fr = o Y. [ ° fr(ne

k=—oc0

e**As

e, passando al limite, la somma precedente diventa un’integrale rispetto a s, ossia risulta

flx) = % /j:o [/o:of(t)e_i“ dt] el** ds.

Naturalmente, qualora tornasse comodo, I'ordine delle due integrazioni potrebbe essere
invertito, dato che sia t che s variano sullintera retta. Inoltre le variabili di integrazione
possono essere indicate con qualsiasi lettera, senza che si debbano introdurre altre
modifiche (in particolare s pud essere sostituita da k e t da x). Generalmente, la variabile
per l'integrazione interna viene indicata con x oppure con t e quella esterna con k oppure
con w.

pag. 187, linea 4:

pag. 189, ultima linea:

0 ) 0 ) (a—ik)x 0
F(k) = [m ee kx gy = lm eld =¥ gy — [eﬂ = ] = _1 T

pag. 196, linea 1:

Seinvece a < 0, essendo a = —|a|,

F{flax)} = / e " f(ax)dx = 1L_mei'§tf(t) dt

= L ta= e (G):

pag. 196, linea 8:

}"{e_“H(x)} = ]-"{e_4xH(4x)} = L

1
14+ik  4+ik

NG

pag. 197, linea 1:

la quale & derivabile con continuita per ogni k reale. Derivando, dopo avere osservato
che fe " = —ixe ¥ ¢ integrando per parti si ottiene

pag. 207, linea 2:

f_ll e Vdy, x< -1, £ *3673, x < -1,
ya(x) =S [le¥dy, —1<x<1, =57 1<x<]1,
0, x>1, 0, x> 1.




pag. 207, ultima linea:
1 4x
—se™, x <0,
y(x)=4,2,
e, x>0.

pag. 214, Esempio 8.5:
Per ognia € R e per ogni s > a,

pag. 215, Esempio 8.7:

Qualunque sianoa € Re s > a,

pag. 215, Esempio 8.8:

Per ogni prefissato a € R e per s > max(a, —a),

pag. 215, Esempio 8.9:

Sea € Res > max(a, —a),

pag. 221, Teorema 8.6:

Sia L {f} = F(s). Allora, qualunque sia il numero positivo a,

pag. 225, linea 6:
L{fa} = [ e flar)dt
1 [* s, 1
:7/0 e« f(T)dT:fF(§>.

a a a

pag. 240, Teorema 8.13:

Se F(s) = L{f}, allora vale la relazione



