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Introducción a la Solución Numérica de Ecuaciones Diferenciales

1. Introducción

Una ecuación diferencial (ED) es aquella en que la incógnita es una fun-
ción, y en que además la igualdad involucra la o las derivadas de la función
incógnita. Las ED surgen, por ejemplo, como consecuencia de aplicar las leyes
de conservación de la masa, del momemtum, y de la enerǵıa.

Una ED Ordinaria (EDO) es aquella en que la función incógnita depende
sólo de una variable, y por lo tanto una EDO involucra sólo derivadas ordinarias.
Por ejemplo, para la función incógnita P (t)

dP

dt
= kP.

Una ED Parcial (EDP) es aquella en que la función incógnita depende de
dos o más variables, y por lo tanto una EDP involucra derivadas parciales. Por
ejemplo, para la función incógnita T (x, y)

Txx + Tyy = f.

Existen tres grandes familias de técnicas para resolver una ED:

1. Soluciones Anaĺıticas: una técnica de resolución se dice anaĺıtica o exac-
ta si permite obtener una expresión algebraica expĺıcita para la función
incógnita.

2. Soluciones Numéricas: una técnica de resolución se dice numérica si per-
mite obtener una aproximación (en algún sentido) para la función incógni-
ta.

3. Soluciones Cualitativas: una técnica de resolución se dice cualitativa si
permite obtener información de la solución a partir de la ED en śı misma.

Respecto de la Solución Numérica de una ED en este curso se presentarán
métodos para EDO y para EDP. En efecto, para EDO veremos algunos métodos
de un paso, tales como Euler, Taylor y Runge-Kutta. Para EDP se expondrán los
fundamentos del método de Diferencias Finitas para EDP eĺıpticas y parabólicas.
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2. Solución Numérica de EDO

Considere el pvi

y′ = f(x, y)

y(x0) = y0,

para el cual supondremos, en todo lo que sigue, que está bien definido, esto es,
posee solución, esta es única, y además es estable (depende continuamente de
las condiciones iniciales).

En todo lo que sigue se considera una partición del intervalo [x0, xM ], esto
es,

x0, x1, ..., xi, xi+1, ..., xM ,

denotando
h = xi+1 − xi,

para i = 0, 1, 2, ...,M − 1. Por otro lado, si y(x), x ∈ [x0, xM ] denota la solución
exacta del pvi, entonces, utilizaremos yi para denotar la aproximación de y(xi),
esto es,

yi ≈ y(xi),

con i = 1, 2, ...,M . Note que para i = 0 se tiene una igualdad: y0 = y(x0), esto
es, la condición inicial.

2.1. Método de Euler

Por definición se sabe que

y′ = ĺım
h→∞

y(x+ h)− y(x)

h
.

A partir de lo anterior se puede utilizar la razón

y(x+ h)− y(x)

h

como una aproximación de y′. Luego, podemos plantear la siguiente aproxi-
mación

y(x+ h)− y(x)

h
≈ f(x, y),

o sea,
y(x+ h) ≈ y(x) + hf(x, y).

Esta última aproximación motiva la definición del método de Euler como

yi+1 = yi + hf(xi, yi),

con i = 0, 1, ...,M − 1.
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2.2. Método de Taylor

Asumiendo que la solución del pvi es suficientemente diferenciable se puede
utilizar un polinomio de Taylor. Para presentar la técnica se utilizará un poli-
nomio de Taylor de segundo grado:

y(x+ h) = y(x) +
h1

1!
y(1)(x) +

h2

2!
y(2)(x) +

h3

3!
y(2+1)(ϵ),

con ϵ entre x y x+ h. En esta última igualdad note que y′ = f . Por otro lado,
y′′ se puede calcular como

y′′ = (y′)′ =
d

dx
f(x, y) = fx · 1 + fy · y′ = fx + fyf.

Por lo tanto, es posible plantear la siguiente aproximación

y(x+ h) ≈ y(x) + hf(x, y) +
h2

2
(fx(x, y) + fy(x, y)f(x, y)),

la cual motiva la definición del método de Taylor de orden 2

yi+1 = yi + hf(xi, yi) +
h2

2
(fx(xi, yi) + fy(xi, yi)f(xi, yi)),

para i = 0, 1, 2, ...,M − 1.
De manera análoga se puede puede definir un método de Taylor de orden 3,

4, o superior.

2.3. Métodos de Runge-Kutta

Carl David Tolmé Runge, 1856-1927.
Martin Wilhelm Kutta, 1867-1944.

El ahora denominado método de Runge-Kutta fue parte de la tesis doctoral
del Profesor Kutta, en la Universidad de Munich, la cual finalizó en 1900, y
publicó en 1901. (http://www-history.mcs.st-andrews.ac.uk/).

Tal como se puede apreciar en la deducción del método de Taylor la principal
dificultad surge al calcular las derivadas y(n), n = 3, 4, ..., a partir de y′ =
f(x, y). En efecto, este enfoque conduce a un número excesivo de evaluaciones
funcionales (f , fx, fy, fxx, fyy,...) al momento de ejecutar el respectivo código
computacional. Por ejemplo, se puede demostrar que para la derivada de tercer
orden y(3):

y(3) = fxx + fxyf + f(fyx + fyyf) + fy(fx + fyf).

En base a esto, se puede aseverar que la motivación básica de los aśı llamados
métodos de Runge-Kutta consiste en alcanzar exactitudes de un método de
Taylor de orden 4 ó 5, por ejemplo, pero sin calcular derivadas adicionales, esto
es, sólo evaluando la función dato f(x, y).

Los métodos de Runge-Kutta se pueden motivar como una generalización de
la expresión que define el método de Euler, esto es,

yi+1 = yi + hf(xi, yi),
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a través de una relación más general del tipo

yi+1 = yi + hϕ(xi, yi, h),

en donde ϕ es una función incremento y se interpreta como una pendiente
generalizada sobre el respectivo intervalo de solución. Espećıficamente,se define
como una combinación lineal de las pendientes calculadas en diversos puntos
vecinos, esto es,

ϕ = a1k1 + ...+ ankn,

con ai constantes, y ki definida como

k1 = f(xi, yi)

k2 = f(xi + p1h, yi + q11k1h)

k3 = f(xi + p2h, yi + q21k1h+ q22k2h)

kn = f(xi + pn−1h, yi + qn−1,1k1h+ qn−1,2k2h+ ...+ qn−1,n−1kn−1h),

siendo pi, y qi constantes adecuadas. Por ejemplo,

1. Runge-Kutta de orden 1. Para n = 1: ϕ = a1k1, k1 = f(xi, yi), con lo
cual,

yi+1 = yi + a1f(xi, yi)h.

Note que si se elige a1 = 1 se obtiene el método de Euler.

2. Runge-Kutta de orden 2. Para n = 2: ϕ = a1k1 + a2k2, k1 = f(xi, yi),
y k2 = f(xi + p1h, yi + q11k1h), con lo cual,

yi+1 = yi + ϕ(xi, yi, h)h = yi + (a1k1 + a2k2)h.

El problema consiste en determinar las constantes a1, a2, p1, y q11. Para
tal efecto recordemos que el desarrollo en serie de Taylor para una función
en dos variables, está dado por

g(x+ r, y + s) = g(x, y) + rgx(x, y) + sgy(x, y) + ...,

en donde se han mencionado expĺıcitamente sólo los términos lineales.
Aplicando este último desarrollo a la función en dos variables k2 podemos
escribir

k2 = f(xi + p1h, yi + q11k1h) = f(xi, yi) + (p1h)fx + (q11k1h)fy + ...,

con lo cual la expresión de Runge-Kutta se puede escribir como

yi+1 = yi + (a1 + a2)fh+ 2(a2p1fx + a2q11fyf)
h2

2
+ ...

Finalmente, comparando esta última expresión con la definición del méto-
do de Taylor de orden 2, esto es,

yi+1 = yi + fh+ (fx + fyf)
h2

2
,
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se obtiene el siguiente sistema de 3 ecuaciones con 4 incógnitas (y que por
lo tanto, posee infinitas soluciones)

a1 + a2 = 1

2a2p1 = 1

2a2q11 = 1.

En particular, si se hace a2 = 1/2, se obtiene que a1 = 1/2, p1 = 1, y
q11 = 1, con lo cual se obtiene un método de Runge-Kutta de orden 2
(para i = 0, 1, 2, 3, ...,M − 1):

yi+1 = yi + (
k1 + k2

2
)h

k1 = f(xi, yi)

k2 = f(xi + h, yi + k1h)

3. Runge-Kutta de orden 4-Clásico. Siguiendo una argumentación sim-
ilar al ejemplo anterior se obtiene el método clásico de Runge-Kutta de
orden 4:

yi+1 = yi + (
k1 + 2k2 + 2k3 + k4

6
)h

k1 = f(xi, yi)

k2 = f(xi + h/2, yi + k1h/2)

k3 = f(xi + h/2, yi + k2h/2)

k4 = f(xi + h, yi + k3h),

para i = 0, 1, 2, 3, ...,M − 1.
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2.4. EJERCICIOS

1. Para cada uno de los pvi dados a continuación se pide:
(i) calcular la solución exacta o anaĺıtica,
(ii) escribir la expresión algebraica que define los métodos de Euler, Taylor
(orden 2, 3 y 4), y RK-4 clásico,
(iii) a partir de la condición inicial dada ejecute, con calculadora, al menos
dos pasos con h = 1/100.

a) y′ = cos 2x, y(0) = 1.

b) y′ tanx = y, y(π2 ) =
π
2 .

c) (x2 + 1)y′ + 3x3y = 6xe−3x2/2, y(0) = 1.

d) (x2 + 4)y′ + 3xy = x, y(0) = 1.

e) ydx+ x(lnx− ln y − 1)dy = 0, y(1) = e.

f ) (x+ yey/x)dx− xey/xdy = 0, y(1) = 0.

2. Un modelo matemático para el área A que ocupa una colonia de bacterias
está dado por

dA

dt
= A(2,128− 0,0432A).

Suponga que el área inicial es de 0,24cm2. Se dispone del siguiente conjunto
de datos experimentales, en donde el tiempo t se observó en d́ıas:

t 1 2 3 4 5
A 2.78 13.53 36.30 47.50 49.40

Se pide:
(i) calcular la solución exacta,
(ii) graficar simultáneamente los datos y la curva solución en [0, 5],
(iii) construya una tabla con las soluciones numéricas (use h = 1): Euler,
Taylor de orden 2, y RK-4 clásico, y que incluya además, los datos experi-
mentales y los valores numéricos calculados a partir de la solución exacta.
Compare y comente.

3. Considere un tanque cónico invertido con un orificio circular en su vértice
basal de radio r = 1

10 [pie] por el cual puede fluir un cierto ĺıquido contenido
en el tanque. Se sabe que si x denota la altura del nivel del ĺıquido medido
desde el vértice, entonces se satisface:

A(x)
dx

dt
= −0, 6πr2

√
2gx,

en donde, A(x) es el área de la sección transversal del tanque a una altura
x y g = 32, 1[pie/s2]. Sabiendo que el tanque tiene una altura inicial de
ĺıquido igual a 10[pie], y un volumen inicial de 512

3 π[pie3], se pide:
(i) calcular la solución exacta x(t),
(ii) aproximar la altura x cuando han transcurrido 20[s] utilizando el
método de Taylor de orden 3, con tamaño de paso ∆t = 10[s],
(iii) comparar la altura exacta y aproximada, calculando el error absoluto.
Ayuda: el volumen de un cono de radio basal R y altura H está dado por
V = 1

3πR
2H.
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4. Un cultivo de bacterias tiene P0 > 0 bacterias inicialmente. Al cabo de
una hora se determina que el número de bacterias P (t) ha aumentado a
3
2P0. Si la tasa de crecimiento es directamente proporcional al número de
bacterias en ese instante, esto es,

dP (t)

dt
= kP (t), k > 0

se pide:
(i) resolver la ecuación diferencial dada para demostrar que P (t) = P0e

kt,
con k = ln(3/2),
(ii) calcular el tiempo que debe transcurrir para que el número de bacterias
de triplique,
(iii) aproximar el número de bacterias al cabo de dos horas, utilizando el
método de Taylor de orden 4, con ∆t = 1[hr] y P0 = 100[bacterias],
(iv) comparar la aproximación obtenida en el punto anterior con el valor
exacto. Comentar.

5. En el instante en que se saca un pastel del horno su temperatura es igual
a 300◦F . Tres minutos después su temperatura es igual a 200◦F . Si T (t)
denota la temperatura (en ◦F ) del pastel t[min] después de haber sido
sacado del horno, la ley de enfriamiento de Newton permite aseverar que
existe una constante k > 0 tal que dT

dt = k(T − 70). Se pide:
(i) demostrar que la función T (t) está dada por T (t) = 70+230e−kt; t ≥ 0,
en donde, k = (1/3) ln(13/23), resolviendo la edo dada,
(ii) aproxime (con ∆t = 1[min]) la temperatura del pastel cuendo han
transcurrido dos minutos usando el método de Euler (Taylor de Orden 1),
(iii) aproxime (con ∆t = 1[min]) la temperatura del pastel cuando han
transcurrido dos minutos usando el método de Taylor de Orden 3,
(iv) calcule el error relativo de las aproximaciones obtenidas en los puntos
(ii) y (iii). Comente sus resultados.

6. Considere el PVI

y′ =
ty − y2

t2

y(1) = 2,

cuya Solución Exacta está dada por la función

y(t) =
t

ln t+ 1
2

, t > 0.

Se pide,

a) Graficar la Solución Exacta y(t) = t
ln t+ 1

2

en el intervalo [1, 4].

Solución: construya el correspondiente file.m. Luego use fplot.

b) Construir una partición del intervalo [a, b] = [1, 4] que posea N = 10
subintervalos, esto es, que posea N +1 = 11 puntos, los cuales hemos
denotado como: t0, t1, ..., t9, t10. Recuerde que tm = t0 +m · h,m =
0, 1, ..., N, con h := (b− a)/N.

Solución:
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>> h=(4-1)/10

h =

0.3000

>> tt=1:h:4;

>> t=tt’

t =

1.0000

1.3000

1.6000

1.9000

2.2000

2.5000

2.8000

3.1000

3.4000

3.7000

4.0000

>>

c) Evalúe la Solución Exacta en los 11 puntos de la partición anterior.
Grafique el conjunto {(ti, y(ti)), i = 0, 1, ..., 10}.

Solución: previamente debe construir el archivo fun.m dado por:

function y=fun(t) y=t./(log(t)+0.5);

>> t

t =

1.0000

1.3000

1.6000

1.9000

2.2000

2.5000

2.8000

3.1000

3.4000

3.7000

4.0000

>> y=fun(t)

y =
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2.0000

1.7052

1.6495

1.6640

1.7075

1.7652

1.8305

1.9002

1.9724

2.0461

2.1206

>> plot(t,y,’o’)

>> grid on

d) Construya la aproximación de Euler de los puntos (ti, y(ti)), i =
0, 1, ..., 10, definidos previamente.

Solución: recuerde que el método de Euler está definido como,

w0 = α

wi+1 = wi + h · f(ti, wi), i = 0, 1, 2, ..,9.

function A=euler(a,b,alfa,N)

h=(b-a)/N;

tt=a:h:b;

t=tt’;

w(1)=alfa;

for i=1:N

w(i+1)=w(i)+h*gf(t(i),w(i));

end

w=w’;

A(:,1)=t;

A(:,2)=w;

%

% Funcion Auxiliar

function u=gf(t,y) u=(t*y-y^2)/t^2;

e) Taylor de Orden 2

function A=taylor2(a,b,alfa,N)

h=(b-a)/N;

tt=a:h:b;

t=tt’;

w(1)=alfa;

for i=1:N

aux=(1/2)*(h^2)*(ft(t(i),w(i))+fy(t(i),w(i))*f(t(i),w(i)));
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w(i+1)=w(i)+h*f(t(i),w(i))+aux;

end

w=w’;

A(:,1)=t;

A(:,2)=w;

%

% Funcion Auxiliar

function u=f(t,y)

u=(t*y-y^2)/(t^2);

function u=ft(t,y)

u=(2*(y^2)-t*y)/(t^3);

function u=fy(t,y)

u=(2*y+t)/(t^2);

7. Método de Runge-Kutta Clásico de Orden 4.
Considere el PVI

y′ =
ty − y2

t2

y(1) = 2,

cuya solución exacta está dada por la función

y(t) =
t

ln t+ 1
2

.

a) Escriba el sgte. programa en un file.m:
function A=RK4(a,b,M,yo)
h=(b-a)/M;
xo=a;
Y(1,1)=yo;
X(1,1)=xo;
x=xo;
y=yo;
Exac(1,1)=x/(log(x)+0.5);
for i=2:1:M+1
K1=fun2D(x,y);
K2=fun2D(x+h/2,y+h*K1/2);
K3=fun2D(x+h/2,y+h*K2/2);
K4=fun2D(x+h,y+K3*h);
Y(i,1)=Y(i-1,1)+(h/6)*(K1+2*K2+2*K3+K4);
X(i,1)=X(i-1,1)+h;
x=X(i,1);
y=Y(i,1);
Exac(i,1)=x/(log(x)+0.5);
end
A(:,1)=X;
A(:,2)=Y;
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A(:,3)=Exac;
function z=fun2D(x,y)
z=(x*y-y*y)/(x*x);

b) Corra el programa anterior con a = 1, b = 3, yo = 2, M =
2, 4, 8, 10, 20, 100, 200, 300.

c) Para cada valor de M , ubique en un mismo gráfico, las soluciones
exacta y aproximada. Compare y comente.

d) Para cada valor de M , grafique el error definido como: Error=Valor
Exacto-Valor Aproximado.

e) Repita los 3 puntos anteriores con b = 100, esto es, en el intervalo
[1, 100]. ¿Cuál es el efecto de ampliar la longitud del intervalo?.

f ) Modifique el programa RK4.m dado de modo tal que el tamaño de
paso h quede en el input, en vez del número de intervalos, esto es,
M .

8. Resuelva numéricamente la ecuación de van der Pol

dy2

dx2
− µ(1− y2)

dy

dx
+ y = 0,

para µ > 0, utilizando el comando ode45 de Matlab, en el intervalo [0, 20].
Solución:

a) La edo dada puede ser transformada en el sgte. sistema

y′1 = y2

y′2 = µ(1− y21)y2 − y1.

b) Construya el archivo vdp1.m con el sgte. contenido (µ = 1):
function dydt = vdp1(t, y)
dydt = [y(2); (1− y(1)2) ∗ y(2)− y(1)];

c) En la ĺınea de comandos ejecute las siguientes instrucciones:
> inter = [0, 20]′;
> ci = [2, 0]′;
> [t, y] = ode45(′vdp1′, inter, ci);

d) Ejecute la siguiente instrucción para graficar la solución obtenida:
> plot(t, y);

9. Resuelva numéricamente el sistema depredador-presa

dx

dt
= 1,2x− 0,6xy

dy

dt
= −0,8y + 0,3xy,

en el intervalo [0,20] y con condiciones iniciales x(0) = 2, y(0) = 1.
Grafique la solución obtenida.

10. Considere el sgte. sistema de ecuaciones diferenciales ordinarias, el cual
surge al realizar un balance de masa sobre cada reactor en un sistema
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interconectado. Se pide resolver numéricamente y determinar las concen-
traciones alcanzadas en estado estacionario.

dc1
dt

= −0,12c1 + 0,02c3 + 1

dc2
dt

= 0,15c1 − 0,15c2

dc3
dt

= 0,025c2 − 0,225c3 + 4

dc4
dt

= 0,1c3 − 0,1375c4 + 0,025c5

dc5
dt

= 0,03c1 + 0,01c2 − 0,04c5,

Grafique la solución obtenida.

Indicación: haga >help ode45 para obtener más información sobre éste y
otros comandos de Matlab que permiten resolver numéricamente sistemas
de ecuaciones diferenciales ordinarias.
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3. Método de Diferencias Finitas

La mayor parte de esta sección está basada en el texto: Análisis Numérico
II, M.C.Bustos, M.Campos, G.Gatica, Universidad de Concepción, 1995.

El Método de Diferencias Finitas es una técnica de aproximación que se uti-
liza transversalmente para resolver todo tipo de ecuaciones diferenciales, lo cual
se explica en parte por la idea base que le dá origen la cual consiste simplemente
en aproximar directamente la(s) derivada(s) presente(s) en la ecuación diferen-
cial, luego de lo cual se obtiene un sistemas algebraico de ecuaciones lineales
o no lineales, dependiendo de si la ecuación diferencial original es lineal o no
lineal.

En el caso de las Ecuaciones en Derivadas Parciales se distinguen tres grandes
familias de técnicas de resolución numérica:
(i) Método de Diferencias Finitas,
(ii) Método de Elementos Finitos,
(iii) Método de Volúmenes Finitos.

El objetivo de esta sección es presentar las ideas fundamentales del método
de diferencias finitas con aplicación a un problema con valores de contorno (pvc)
consistente en una ecuación diferencial ordinaria de segundo orden lineal.

3.1. Aproximando la Derivada

Sea m = 1, 2, ..., un número natural, sea ϕ ∈ Cm[a, b] una función, y sea x ∈
]a, b[ un número real. El desarrollo en serie de Taylor de la función ϕ, alrededor
de x, está dado por

ϕ(y) = ϕ(x) +
ϕ(1)(x)

1!
(y − x)1 +

ϕ(2)(x)

2!
(y − x)2 + ...+

ϕ(m)(ϵ)

m!
(y − x)m,

con ϵ entre x e y. En particular, si m = 2

ϕ(y) = ϕ(x) +
ϕ(1)(x)

1!
(y − x)1 +

ϕ(2)(ϵ)

2!
(y − x)2.

3.1.1. Caso 1: Forward Difference para ϕ′.

Haciendo y = x+ h, h > 0, se obtiene

ϕ(x+ h) = ϕ(x) + hϕ′(x) +
h2

2
ϕ(2)(ϵ1),

con ϵ1 entre x y x+ h. Despejando ϕ′ se obtiene

ϕ′(x) =
ϕ(x+ h)− ϕ(x)

h
− h

2
ϕ(2)(ϵ1),

ó

ϕ′(x) =
ϕ(x+ h)− ϕ(x)

h
+O(h).
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3.1.2. Caso 2: Backward Difference para ϕ′.

Haciendo y = x− h, h > 0, se obtiene

ϕ(x− h) = ϕ(x)− hϕ′(x) +
h2

2
ϕ(2)(ϵ2),

con ϵ2 entre x− h y x. Despejando ϕ′ se obtiene

ϕ′(x) =
ϕ(x)− ϕ(x− h)

h
+

h

2
ϕ(2)(ϵ2),

ó

ϕ′(x) =
ϕ(x)− ϕ(x− h)

h
+O(h).

3.1.3. Caso 3: Central Difference para ϕ′.

Para ϕ ∈ C3[a, b] consideramos

ϕ(y) = ϕ(x) + ϕ′(x)(y − x) +
ϕ(2)(x)

2
(y − x)2 +

ϕ(3)(ϵ)

6
(y − x)3,

con ϵ entre x e y. Evaluando en y = x+ h, y en y = x− h se obtienen

ϕ(x+ h) = ϕ(x) + ϕ′(x)h+
ϕ(2)(x)

2
h2 +

ϕ(3)(ϵ1)

6
h3,

y

ϕ(x− h) = ϕ(x)− ϕ′(x)h+
ϕ(2)(x)

2
h2 − ϕ(3)(ϵ2)

6
h3,

con ϵ1 entre x y x + h, y con ϵ2 entre x − h y x. Restando estas últimas dos
expresiones y despejando ϕ′ se obtiene

ϕ′(x) =
ϕ(x+ h)− ϕ(x− h)

2h
+O(h2).

3.1.4. Caso 4: Central Difference para ϕ′′.

Para ϕ ∈ C4[a, b] consideramos

ϕ(y) = ϕ(x)+ϕ′(x)(y−x)+
ϕ(2)(x)

2
(y−x)2+

ϕ(3)(ϵ)

6
(y−x)3+

ϕ(4)(ϵ)

24
(y−x)4

con ϵ entre x e y. Evaluando en y = x+ h, y en y = x− h se obtienen

ϕ(x+ h) = ϕ(x) + ϕ′(x)h+
ϕ(2)(x)

2
h2 +

ϕ(3)(ϵ)

6
h3 +

ϕ(4)(ϵ1)

24
h4,

y

ϕ(x− h) = ϕ(x)− ϕ′(x)h+
ϕ(2)(x)

2
h2 − ϕ(3)(ϵ)

6
h3 +

ϕ(4)(ϵ2)

24
h4,

con ϵ1 entre x y x + h, y con ϵ2 entre x − h y x. Sumando estas últimas dos
expresiones y despejando ϕ(2) se obtiene

ϕ(2)(x) =
ϕ(x+ h)− 2ϕ(x) + ϕ(x− h)

h2
+O(h2).
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3.1.5. Derivadas Parciales Aproximadas.

Las fórmulas anteriores se pueden aplicar directamente a las derivadas par-
ciales de primer y segundo orden:

∂u

∂x
(x, y) =

u(x+∆x, y)− u(x, y)

∆x
+O(∆x)

∂u

∂x
(x, y) =

u(x, y)− u(x−∆x, y)

∆x
+O(∆x)

∂u

∂x
(x, y) =

u(x+∆x, y)− u(x−∆x, y)

2∆x
+O(∆x2)

ó
∂u

∂y
(x, y) =

u(x, y +∆y)− u(x, y)

∆y
+O(∆y)

∂u

∂y
(x, y) =

u(x, y)− u(x, y −∆y)

∆y
+O(∆y)

∂u

∂y
(x, y) =

u(x, y +∆y)− u(x, y −∆y)

2∆y
+O(∆y2)

ó
∂2u

∂x2
(x, y) =

u(x+∆x, y)− 2u(x, y) + u(x−∆x, y)

∆x2
+O(∆x2)

∂2u

∂y2
(x, y) =

u(x, y +∆y)− 2u(x, y) + u(x, y −∆y)

∆y2
+O(∆y2)

3.2. Aplicación a un Problema de Contorno

Sean p(x), q(x), r(x), funciones continuas en el intervalo [a, b]. Asumimos que
p es estrictamente positiva o negativa sobre ]a, b[, y que existe una constante
Q > 0, tal que q(x) ≥ Q > 0. Se considera el problema con valores en la frontera
o contorno (pvc)

u′′ = p(x)u′ + q(x)u+ r(x), x ∈]a, b[
u(a) = α

u(b) = β

Sea n = 1, 2, ..., un número natural. Se define la partición del intervalo [a, b]:
x0 = a, xj = a + jh, h = (b − a)/n, para j = 1, ..., n. La idea base del método
de diferencias finitas es reemplazar las derivadas u′ y u′′ por aproximaciones
construidas a partir del polinomio de Taylor. Espećıficamente, utilizaremos

u′(x) =
u(x+ h)− u(x− h)

2h
− h2

6
u(3)(ϵ1)

y

u′′(x) =
u(x+ h)− 2u(x) + u(x− h)

h2
− h2

12
u(4)(ϵ2).
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Remplazando las expresiones anteriores en la ecuación se obtiene luego de reor-
denar

u(x+ h)− 2u(x) + u(x− h)

h2
− p(x)

u(x+ h)− u(x− h)

2h
− q(x)u(x)

+ p(x)
h2

6
u(3)(ϵ1)−

h2

12
u(4)(ϵ2) = r(x)

ó
L(u)(x) = Lh(u)(x)− τ(x, h) = r(x),

con

Lh(u)(x) :=
u(x+ h)− 2u(x) + u(x− h)

h2
− p(x)

u(x+ h)− u(x− h)

2h
− q(x)u(x)

τ(x, h) := −p(x)
h2

6
u(3)(ϵ1) +

h2

12
u(4)(ϵ2),

y L definido como L := Lh − τ.

El operador Lh se denomina Operador de Diferencias Finitas, mientras
que τ es el Error de Truncación de la Discretización de L por Lh.

Se define como la aproximación por diferencias finitas de la función u, solu-
ción del pvc dado, a la función U , que satisface

Lh(U)(xj) = r(xj); j = 1, 2, ..., n− 1.

O sea para j = 1, 2, ..., n− 1,

U(xj+1)− 2U(xj) + U(xj−1)

h2
−p(xj)

U(xj+1)− U(xj−1)

2h
−q(xj)U(xj) = r(xj).

Denotando Uj := U(xj), pj := p(xj), qj := q(xj), rj := r(xj), y reordenando
términos se obtiene

−1

2
(1 +

pjh

2
)Uj−1 + (1 +

qjh
2

2
)Uj −

1

2
(1− pjh

2
)Uj+1 = −h2

2
rj ,

o equivalentemente para j = 1, 2, ..., n− 1,

−bjUj−1 + ajUj − cjUj+1 = −h2

2
rj ,

con aj := 1 +
qjh

2

2 , bj :=
1
2 (1 +

pjh
2 ), cj :=

1
2 (1−

pjh
2 ), U0 = u(a), Un = u(b).

A modo de ilustración suponga n = 4, esto es, se tienen 3 nodos interiores:
x1, x2, y x3, a los cuales se asocian las incógnitas U1, U2, y U3, respectivamente.
Note que para j = 0 y j = 4, los valores de U0 y U4 son conocidos por las
condiciones de contorno o de borde. Evaluando y reordenando se obtiene que
el vector incógnita U = [U1, U2, U3]

′ debe satisfacer el sistema de ecuaciones
lineales a1 −c1 0

−b2 a2 −c2
0 −b3 a3

 ·

 U1

U2

U3

 = −h2

2
·

 r1
r2
r3

+

 b1α
0
c3β

 .

Tal como se puede apreciar este esquema aplicado a este pvc conduce a una
matriz de coeficientes principales tridiagonal.
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3.3. Teorema Base del Método de DF

Sea U = (U(xj))(n−1)×1 el vector solución aproximada por diferencias fini-
tas, y sea u = (u(xj))(n−1)×1 el vector solución exacta, a partir de los cuales se
define el vector error global e, como e = U−u. Se puede mostrar que el vector
error global e satisface la ecuación Lh(e)(xj) = −τj , para j = 1, 2, ..., n − 1, o
equivalentemente

−bjej−1 + ajej − cjej+1 =
h2

2
τj ,

para j = 1, 2, ..., n− 1. Matricialmente, con τ = (τj)(n−1)×1,

Ae =
h2

2
τ

ó

e =
h2

2
A−1τ.

Tomando norma en esta última igualdad,

||e|| ≤ ||h
2

2
A−1|| · ||τ ||.

A partir de esta última desigualdad se definen los tres conceptos fundamentales
respecto del estudio teórico del método de diferencias finitas:

1. Estabilidad: el esquema de discretización se dice estable ssi existe una
constante C > 0, que no depende de h, tal que

||h
2

2
A−1|| ≤ C.

2. Consistencia: el esquema de discretización se dice consistente ssi

ĺım
h→0

||τ(x, h)|| = 0.

3. Convergencia: el esquema de discretización se dice convergente ssi

ĺım
h→0

||e(h)|| = 0.

Tal como puede apreciarse para que el esquema de discretización basado en el
método de diferencias finitas sea convergente, es suficiente, que sea estable y con-
sistente. Esta es la aseveración principal del aśı llamado Teorema Fundamental
del Método de Diferencias Finitas.
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3.4. Ejercicios:

1. Considere el pvc definido para x ∈ [0, 1] por

u′′ − (x2 + 1)u′ − (x+ 1)u = x(6− 3x− x2 − 4x3), x ∈]0, 1[
u(0) = 0

u(1) = 1.

Se pide resolver numéricamente utilizando un esquema de DF de orden
O(h2), con h = 0,25. Se pide, además, comparar los resultados numéricos
obtenidos con la solución exacta u(x) = x3.

2. Considere el pvc definido para x ∈ [0, 2] por

u′′ + 6u′ − u = 2, x ∈]0, 2[
u(0) = 10

u(2) = 1.

Se pide resolver numéricamente utilizando un esquema de DF de orden
O(h2), con h = 0,1. Se pide, además, comparar los resultados numéricos
obtenidos con la solución exacta.

3. Considere el pvc definido para x ∈ [0, 10] por

T ′′ = −f(x), x ∈]0, 10[
T (0) = 40

T (10) = 200.

Se pide resolver numéricamente utilizando un esquema de DF de orden
O(h2), con h = 2. Se pide, además, comparar los resultados numéricos
obtenidos con la solución exacta. Este pvc (Ecuación de Poisson) modela
una barra caliente con una fuente de calor uniforme dada por f(x) = 25.
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