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Departamento de Matemática/UNESP, Ilha Solteira, SP

1 Introdução

No presente trabalho são abordadas equações diferenciais com argumento constante por partes
do tipo generalizado. Tais equações diferenciais foram estudadas, por exemplo, em [1], [2] e [3].
Estuda-se aqui a existência de soluções absolutamente cont́ınuas. Observa-se que a literatura carece
de resultados relativos a soluções absolutamente cont́ınuas.

No que se segue, N denota o conjunto dos números naturais e R+ denota o conjunto dos números
reais não negativos, ou seja, N = {0, 1, 2, . . . } e R+ = [0,∞). Além disso, a norma euclidiana em
Rn, n ∈ N, será denotada por ‖.‖. Seja {θi}i∈N uma dada sequência de números reais de modo que
0 = θ0 < θ1 < · · · < θi < · · · e θi →∞ quando i→∞. A classe de equações diferenciais estudada
aqui é dada na equação (1)

ẋ(t) = f(t, x(t), x(β(t))) (1)

onde x ∈ Rn, t ∈ R+ e β(t) = θi se t ∈ [θi, θi+1), i ∈ N. A equação (1) foi considerada em [3] para
o estudo da estabilidade. Entretanto, soluções absolutamente cont́ınuas não foram consideradas
para a equação (1) na literatura.

Diz-se que uma função absolutamente cont́ınua x(t) é uma solução da equação (1) em R+, se
x(t) satisfaz a equação (1) para quase todo ponto t ∈ [θi, θi+1), i ∈ N. A terminologia “para quase
todo ponto”utilizada aqui diz respeito à medida de Lebesgue.

2 Resultado Principal

A existência de soluções absolutamente cont́ınuas para a equação (1) encontra-se enunciada no
teorema 2.1.

Teorema 2.1. Suponha que a função f : R+ × Rn × Rn → Rn satisfaz as seguintes hipóteses:

(i) f(., x, y) é Lebesgue mensurável para cada (x, y) ∈ Rn × Rn;

(ii) para cada i ∈ N existe uma função ki : [θi, θi+1]→ [0,∞) Lebesgue integrável de modo que

‖f(t, x1, y)− f(t, x2, y)‖ ≤ ki(t)‖x1 − x2‖

para todo x1, x2, y ∈ Rn e para quase todo ponto t ∈ [θi, θi+1].
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Então, para cada x0 ∈ Rn existe uma única solução absolutamente cont́ınua x(t) para a equação
(1) de modo que x(0) = x0.

O teorema 2.1 pode ser obtido a partir do corolário [ [4], Corollary 2.4.5] da seguinte forma.
Se x0 ∈ Rn, do corolário [ [4], Corollary 2.4.5] existe uma única solução y0(·) para a equação (1)
em [θ0, θ1] com y0(0) = x0. Se y0(θ1) = w1, segue do corolário [ [4], Corollary 2.4.5] que existe
uma única solução y1(·) para a equação (1) em [θ1, θ2] com y1(θ1) = w1. Usando o corolário [ [4],
Corollary 2.4.5] e indução matemática, obtemos uma sequência {yi}i∈N de soluções yi : [θi, θi+1]→
Rn para a equação (1) em [θi, θi+1] com yi(θi) = wi e w0 = x0. A função x : [0,∞)→ Rn definida
por

x(t) = yi(t)

para todo t ∈ [θi, θi+1) e para cada i ∈ N, é a única solução para a equação (1) em R+ com
x(0) = x0.

Referências

[1] Akhmet, M. U. Integral manifolds of differential equations with piecewise constant argument
of generalized type, Nonlinear Anal., 66:367–383, 2007. DOI:10.1016/j.na.2005.11.032.

[2] Akhmet, M. U. Almost periodic solutions of differential equations with piecewise cons-
tant argument of generalized type, Nonlinear Anal.: Hybrid Syst., 2:456–467, 2008.
DOI:10.1016/j.nahs.2006.09.002.
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