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Abstract: Over the past decades, economic thinking has achieved levels of rigor and 

argumentation comparable to any other scientific discipline. The principles of axiomatization and 

mathematical logic are well rooted in economic theory. If the main objective is to collect the fruits of 

this scientific endeavour, the same accepted principles should be applied for solving economic 

models. 

 
 

Introducere 

Utilizarea modelelor în analiza şi prognozarea fenomenelor economice tinde să devină o 
ştiinŃă de sine stătătoare. Foarte mulŃi matematicieni şi-au canalizat cercetările spre aplicaŃii practice, 
iar domeniul economic este una din ariile, cele mai importante, de răspândire a rezultatelor obŃinute. 
Dovadă este faptul că în ultimul sfert de secol peste 30% din premiile Nobel pentru economie au fost 
decernate unor matematicieni. Matheconomia va primi, în curând, alături de psihoeconomie 
recunoaşterea oficială. 

În ceea ce priveşte modelarea economică se disting două etape importante: 
a) identificarea variabilelor pertinente şi corecta formulare a ecuaŃiilor. Această etapă 

impune utilizarea rezultatelor obŃinute prin metode statistice. 
b) aproximarea soluŃiilor şi verificarea convergenŃei şi stabilităŃii lor. În ceea ce priveşte 

aproximarea soluŃiilor o clasă de funcŃii des utilizată este cea a funcŃiilor spline care, spre 
deosebire de polinoame, au proprietăŃi de netezime superioare. 

Trebuie menŃionat că aceste două etape nu sunt singurele ce trebuiesc parcurse, dar sunt cele 
mai dificile. Până la a ajunge la prima etapă trebuie parcurs un drum destul de lung şi dificil care 
include şi o oarecare experienŃă pentru cei implicaŃi în procesul de modelare şi analiză. 

În continuare vom prezenta un model care utilizează o ecuaŃie integro-diferenŃială Volterra cu 
argument întârziat. Astfel de ecuaŃii admit soluŃii dificil de determinat cu exactitate (de fapt, în cele 
mai multe cazuri, imposibil), soluŃii ce pot fi doar aproximate. Metoda de aproximare utilizată va fi 
cea a funcŃiilor spline. 

Astfel de ecuaŃii cu argument întârziat îşi gasesc cu precădere aplicabilitatea în domeniul 
economic deoarece pot modela cu succes procesele economice dinamice care sunt bazate pe structuri 
bacward şi forward. Modelarea jocurilor strategice rezultate din aplicarea politicilor monetare sau 
utilizarea regulilor monetare poate fi un bun exemplu. 

Prezentarea metodei 

Considerăm ecuaŃia: 
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unde: f g K, ,  şi φ  sunt funcŃii date şi y  reprezintă nivelul PIB raportat la starea economiei. 

Descrierea metodei. 

EcuaŃia (1) poate fi rescrisă în forma:  
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FuncŃia g , de întârziere, este continuă pe intervalul [ ]a b∗,  şi satisface inegalitatea 

( )a g x x∗ ≤ ≤ , [ ]x a b∈ , . Vom presupune că [ )rC a aφ ∗∈ ,  unde r N∈ . 

Presupunem că 3[ ]f a b R R: , × → , ( ) ( )x u v z f x u v z, , , → , , ,  este continuă şi satisface 
condiŃia Lipschitz: 
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Vom presupune deasemenea că funcŃia 2[ ] [ ]K a b a b R R: , × , × → , este netedă şi mărginită 
şi satisface condiŃiile Lipschitz: 
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Aceste condiŃii ăsigură existenŃă şi unicitatea soluŃiei ecuaŃiei (2). 
Definim funcŃia spline de aproximare a soluŃiei astfel: 
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Fie ∆  o partiŃie uniformă a intervalului [ ]a b,  dată de: 
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Pentru orice 1[ ]

k k
x x x +∈ , , 0(1) 1k N= − , definim S∆  prin: 
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unde: 
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unde:   1 0 0 1 0( ) ( )S x y S t y− −= , = ,  
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FuncŃia spline astfel definită există şi este unică. Mai mult decât atât metoda este convergentă 

şi soluŃia stabilă. 
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