Software di Calcolo

Per calcolatrici TI-89 / TI-92+
Indicazioni:

1) Nella visualizzazione di un passaggio intermedio, “(nomeVariabile)” o “( -> nomeVariabile)”, indica che ciò che compare appena sotto nel display è stato memorizzato nella variabile con quel nome.

2) Il menù a tendina dei programmi viene attivato digitando menu() (+ invio). Successivamente può essere disattivato premendo Custom (2nd + 3)

Risoluzione Equazioni

Per studiare la convergenza dei metodi:

Metconv()

Mostra se, per un certo metodo, esiste un intervallo in cui esso sia convergente.

Interpretazione: dopo aver riempito la finestra di input, mostra l’ambiente grafico, contenente, oltre alla funzione f(x) (quella di f(x)=0), un’altra a scalini. Se, in corrispondenza degli zeri della funzione f(x), lo scalino “è su”, il metodo è convergente, altrimenti non lo è. Nel caso che lo sia, per trovare un intervallo di convergenza per un particolare zero, bisogna restringersi intorno allo zero stesso ed individuare (col Trace)  un intorno in cui lo scalino sia su.

NOTA: non c’è possibilità che uno zero della funzione sia fuori dalla finestra grafica, perché il programma individua gli zeri precedentemente e dimensiona la finestra in maniera da individuarli tutti.

Appross()

Si occupa dell’approssimazione della radice di un’equazione mediante un metodo la cui convergenza sia già stata appurata. Ovvero: dato un certo metodo ed una certa equazione, per trovare le radici con quel metodo bisogna prima usare metconv() per vedere se è convergente e, nel caso in cui lo sia, per individuare un intervallo (intorno ad una radice) di convergenza. A questo punto, utilizzare appross() per determinare la radice con la precisione desiderata. “fi” (x) è il metodo, xinf e xsup sono gli estremi dell’intervallo, Err è l’errore con cui si vuole determinare la radice (Es. Err = 10^ -2).

Per approssimare una radice col metodo di Newton:

Newton()

Approssima una radice di un’equazione col metodo di Newton, dopo averne controllato le ipotesi.

Vengono richieste la funzione, xinf, xsup e Appr. 

Attenzione: se l’approssimazione richiesta è, ad es. 10^ -2, bisogna metterci –2 e basta, non 10^-2.

Sturm:

Supponiamo di voler trovare le radici di

f(x)=0

con Sturm. Bisogna usare, in successione, polsturm  e sturm
Polsturm(f(x))

Genera la successione dei polinomi di Sturm. Fa vedere i passaggi della divisione tra polinomi: la matrice con x^n x^n-1…x sulla prima riga è il corpo della divisione. Dopo aver mostrato i passaggi,  mette tutti i polinomi in un vettore, che sarà, poi, utilizzato da sturm().

Sturm()

Richiede la matrice dei polinomi (quella generata da polsturm, che è, se non è stata cambiata, pols) e la lista dei punti ( formato: {x0,x1, …, x2} ). Dopodiché dice dove ha messo (in che matrice) la tabella.

Algebra Lineare

Autoval(matrice)

Restituisce gli autovalori della matrice (e basta)

Autovalp(matrice)

Restituisce una matrice contenente: autovalori, molteplicità algebrica, molteplicità geometrica, p che sarebbe l’ordine dei blocchi di Jordan. (p serve a jordan e a polmin)

NB è lentissimo!!!!

Autovett()

Calcola gli autovettori (con passaggi)

Car()

Calcola la caratteristica (o rango) della matrice

Cholesky(matrice)

Fa la fattorizzazione della matrice nella forma LLT
ConvSist()

Studia la convergenza dei sistemi iterativi (generici, Jacobi, Gauss-Seidel) per la risoluzione dei sistemi lineari.

Crout(matrice)

Fa la fattorizzazione LR secondo Crout. La matrice R è chiamata U

Determ(matrice)

Calcola il determinante (con i passaggi) utilizzando lo sviluppo per cofattori.

Il programma sceglie da solo la riga o la colonna più conveniente (con più zeri) per lo sviluppo. 

NB: Non interrompere l’esecuzione!!! (Dissemina la dir. di variabili temporanee)
Divpol()

Effettua la divisione tra polinomi.

Doolittl(matrice)

Fa la fattorizzazione LR secondo Doolittle. Al solito: R = U.

Gauss(matrice)

Nella prima parte riduce la matrice in forma triangolare superiore con elementi diagonali diversi da 1.

Nella seconda parte (a cui si accede rispondendo SI’ alla domanda “Jordan?”), riduce la matrice in forma diagonale con elementi diagonali diversi da 1.

Gaussj(matrice)

Nella prima parte riduce la matrice in forma triangolare superiore con elementi diagonali uguali ad 1.

Nella seconda parte (a cui si accede rispondendo SI’ alla domanda “Jordan?”), riduce la matrice in forma diagonale con elementi diagonali uguali ad 1.

Serve per

1) Risolvere i sistemi lineari (in questo caso la matrice è la matrice aggiunta del sistema)

2) Trovare l’inversa di una matrice (in questo caso la matrice è l’unione tra la matrice di cui vuoi determinare l’inversa e la matrice identità di un opportuno ordine).

Es. per trovare l’inversa della matrice A di ordine 4, fare

Gaussj(augment(a,identity(4)))

NOTA: quest’ultima istruzione viene fatta automaticamente da inversa(.)
Herm(matrice)

Restituisce l’hermitiana della matrice

Inversa(matrice)

 Restituisce l’inversa di matrice (con passaggi).

Jordan(matrice, tabella restituita da autovalp)

Restituisce la forma canonica di Jordan della matrice.

NB: è lento!

Molt(matrice1,matrice2)

Esegue, con passaggi, matrice1 * matrice2.

Norma1(matrice o vettore)

Calcola || ||1

Norma2(matrice o vettore)

Calcola || ||2

Normai(matrice o vettore)

Calcola || || infinito

Normaf(matrice o vettore)

Calcola || ||  di Frobenius

Polcar(matrice)

Calcola il polinomio caratteristico della matrice, con passaggi.

NB: E’ lento!

Polmin(matrice o tabella restituita da autovalp)

Restituisce il polinomio minimo della matrice

NB se si passa la matrice è lento!

Potenza(matrice)

Approssima l’autovalore di massimo modulo e il corrispondente autovettore.

Propr(matrice)

Restituisce le caratteristiche di quella matrice.

Rango(matrice)

Calcola il rango (o caratteristica) della matrice.

Riduci(matrice)

Verifica se la matrice sia, o no, riducibile, e, nel caso in cui lo sia, restituisce la matrice di permutazione P e la matrice simile a quella di partenza in forma diagonale a blocchi con blocchi diagonali quadrati. (Attenzione: è possibile che i blocchi diagonali siano ancora da ridurre, ovvero, la matrice NON è nella sua forma RIDOTTA)

Rspettr(matrice)

Calcola il raggio spettrale della matrice.

Seidefp(matrice)

Restituisce vero o falso a seconda che la matrice sia, o no, definita positiva.

Seiherm(matrice)

Restituisce vero o falso a seconda che la matrice sia, o no, hermitiana.

Seipdd(matrice)

Restituisce vero o falso a seconda che la matrice sia, o no, a predominanza diagonale debole.

Seipdf(matrice)

Restituisce vero o falso a seconda che la matrice sia, o no, a predominanza diagonale forte.

Seireals(matrice)

Restituisce vero o falso a seconda che la matrice sia, o no, realsimmetrica.

Sistema(matrice aggiunta di un sistema lineare)

Restituisce (senza passaggi) le soluzioni di un sistema lineare, sotto forma di un vettore del tipo

[x1=..  x2=…  x3=x2+x1 …. ]

Una o più incognite possono essere in funzione delle altre se il sistema è sottodeterminato.

Trasp(matrice)

Calcola matriceT.

Attenzione: l'operatore 'T' della TI-92 fa, in realtà, l'hermitiana della matrice, non la trasposta.

Interpolazione

Interph()

Costruisce il polinomio di interpolazione di Hermite, con passaggi. Il formato della tabella dei valori (che deve contenere anche le derivate prime), è indicato nella finestra della richiesta di input che compare appena si avvia il programma.

Interpn()

Costruisce la tabella delle differenze divise e da questa il polinomio di interpolazione di Newton (con passaggi). In input viene chiesta:

· la tabella dei valori, il cui formato è: matrice di due righe di cui la prima contiene i valori della x, la seconda i corrispondenti valori f(x)

· l’ordine del polinomio: di default, utilizza tutti i punti della tabella per costruire il polinomio di grado massimo, altrimenti si ferma al grado indicato, utilizzando meno punti.

Interpl()

Costruisce il polinomio di interpolazione di Lagrange. Il formato della tabella dei valori è lo stesso di Interpn()

Minquadr()

· Data l’equazione di una curva che deve interpolare una certa tabella, trova i coefficienti incogniti nell’equazione della curva stessa.

Nella finestra di input viene chiesta:

· la tabella dei valori (che ha lo stesso formato di interpn())

· il vettore funzione, che ha il seguente formato:

supponiamo che la funzione sia 
f(x) = c0 + c1*x + c2*x^2 

il corrispondente vettore funzione è 

 [[1][x][x^2]].

Se, invece, la funzione è 

g(x) = c0 + c1*sin(x) + c2*cos(x)

 il vettore funzione è 

[[1][sin(x)][cos(x)]].

Pspline()

Costruisce le splines cubiche normali e vincolate. La tabella dei valori è la stessa di interpn(), h è la distanza tra xi e xi+1 (che deve essere costante).

