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Motivação

• Órbitas homo(hetero)clínicas podem estar associadas a
mudanças de comportamento na dinâmica do sistema.

• Num sistema tridimensional, a existência dessas órbitas,
associadas a uma relação do autovalores do ponto fixo,
implicam na existência de ferraduras de Smale, que são
manifestações de um sistema caótico (Teorema de Shilnikov)



Objetivo

• Apresentar um método geral de busca e
determinação de órbitas homo(hetero)clínicas, no
fluxo, para um sistema tridimensional linear por
partes.

• Mostrar a relação de um tipo de órbita homoclínica
com a mudança de comportamento de um tipo de
atrator caótico (Rössler) para outro (Double Scroll).
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Resistência Linear por Partes
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Sistema Adimensional
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Pontos Fixos
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Autovalores e Auto Vetores
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Órbitas Homoclínicas

 P0 

 ES(P0) 

 EU(P0) 

 U+ 

 U- 

 y 

 x 

 z 

 L0+ 



Órbitas Homoclínicas

 P0 

 P1 
 P2 

 ES(P0) 

 EU(P0) 

 U+ 

 U- 

 y 

 x 

 z 

 L0+ 



Órbitas Homoclínicas

 P0 

 d 

 P1 
 P2 

 ES(P0) 

 EU(P0) 

 U+ 

 U- 

 y 

 x 

 z 

 L0+ 

!"#$ O$ F"0#(0N0 -. *N0 ;,33:9.7 +(0P.+Q("0 -0 90(".-0-. "53+I9.7$ B$ . B%
36, ;,5+,3 5, ;705, R" . - 2 0 N.5,( -"3+S5)"0 .5+(. B% . T!"$



!"#$&%U$&a$#& V&%CDCWLCEECWUUX%?OD&a%#& V&%8D%E?C?L8CC8%O%UW&.&a'#& V&%%D%LC?CU?8LEX8XXW$



!"#$ X$ <0= YN ;(.+,A 3*>.3;0H, Y(<B")#=$ Z,3 .K+(.N,3A ),5-"H[.3 "5")"0"3 .N 0\*7
<9.(N.7/,= ]*. ),59.(#.N ;0(0 0 (.#"6, 0\*7 <9.(N.7/0= 5, 3*>.3;0H, Y(<B!=D
0N;7"0-, .N <)=$ <>= G*>.3;0H,3 .3+I9."3$

<0=

 ES(P0) 

 ES(P+) 

 ES(P-) 

 P+ 

 P- 
 U- 

 U+ 

 D+ 

 D- 

 D0 

 x 

 y 

 z 

 P0 

<>=

<)=



!"#$%&&$%!'()*+"',%-('%().+%-,//,%,%0'1"*,%2(3(456)"4,$



Atratores do Sistema
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Órbitas Homoclínicas no 
Espaço dos Parâmetros
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Conclusões
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