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Sistema Não Autônomo

1

)(cos

1

,var

)(cos

2
0

2
0

=

−−=

=

=
=→=

=++

z

xyzm
Fy

yx

obtemos

xy

ztz

zyiáveisasdoIntroduzin

tm
Fxxx

&

&

&

&

&

&&&

ωγω

ωωγ

Sistema autônomo



Ponto Fixo
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Estabilidade do Ponto Fixo
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Estabilidade Estrutural
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Ponto de Sela



Ponto Fixo  Repulsor



Auto Valores Imaginários



Ponto Atrator Ponto Repulsor



Mapa Logístico
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Estabilidade de Pontos Fixos
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Pontos periódicos
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Mapa Logístico
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Mapa de Hénon

Hénon (Comm. Math. 50, 69, 1976)  introduziu o mapa 

controle  de  parâmetros : b  a,

  x)y, bx-a()y,(x f)y,x( 2
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(Alligood et al.
Chaos...)

Atratores, Repulsores e Pontos de Sela



5 - Mapas Lineares
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Matriz Jacobiana
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Ciclos Limite
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Bifurcações de Ciclos Limites

Sistemas bidimensionais



Estabilidade Estrutural

• Estabilidade da solução depende dos 

parâmetros de controle.

• Mudança qualitativa na solução, com a 

alteração de um parâmetro, caracteriza uma 

bifurcação.



Chaos
Alligood et al.

Bifurcação
Sela-Nó
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Dobramento de Período
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Bifurcação de Hopf
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Chaos
Alligood et al.

Ilustração da Bifurcação de Hopf
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Bifurcação de Hopf Sub-Crítica
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Chaos
Alligood et al.

Bifurcação de Hopf Sub-Crítica nas Equações de Lorenz


