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OBJETIVO(S):
Objetivos Generales:

Que al final del curso el alumno sea capaz de:

geométrica cualitativa de los sistemas dinimicos.

algunos de sus aspectos mis cualitatives.

CONTENIDO SINTETICO:
1. Sistemas dinémicos discretos.

- Definicién de zistemas dindmicos discretos, conjuntos bagicos.

Yy elipticos.

ejemplos tales como la ecuacidn de Duffing, ecuacién del péndulo

conexiones heteroclinicas.
- Mapeo de Poincaré vy perturbaciones periédicas en el tiempo.
numérico de las estructuras due se preservan.
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1. Comprender y manejar los concéptos Y herramientas basicos de 1a teoria

2. Entender los contenidos e implicaciones de los teoremas que se enuncien.

3. Aplicar los conceptos y técnicas bisicos de gistemas dinimicos para
profundizar en 1la comprensién y el mejoramiento de diversos modelos que
involucran ecuacioneg diferenciales lineales Y mo lineales, asi como

- Transitividad. Sensitividad con respecto a condiciones iniciales.
Recurrencia y dinamica simb6lica, matriz de Cransicién. Puntos hiperbélicos

2. Ecuaciones diferenciales Y sistemas dindmicos continuos. - Comparacién de
las ecuaciones diferenciales con los sistemas dindmicos discretos mediante

Y otras

ecuaciones diferenciales que presenten puntos elipticog, hiperbélicos vy

Estudio

3. Introduccién a 1la teoria general de sistemas dindmicos, Consideraciones
N
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1 higtéricas., E1 trabajo de Poincars. Algunas definiciones generales. El
programa de Smale,

MODALIDADES DE CONDUCCION DEL PROCESO DE ENSEﬁANZA-APRENDIZAJE:
S8e recomienda:

Exponer la teoria e introducir los conceptos mediante ejemplos tomadog de
problemas, tanto matemiticos como de otras disciplinas, resaltando 1log
aspectos conceptuales en forma intuitiva.

Solicitar tareas tipo proyecto en las cuales se desarrollen las ideas tanto
rigurosas como précticas en 1la construccion de modelos cuya solucidn
involucre la aplicacién de las técnicas formalesz de log sistemas dinamicos.

Constituir en el aula una cultura de enseflanza-aprendizaje que valore la
argumentacién, la elaboracién Y prueba de modelos y 1la exploracién de los
conceptos matemidticos del curse, asi como su relevancia en la respuesta a
problemas pricticos en ciencias naturales e ingenieria.

Disefio de experiencias de aprendizaje por problemas tanto tedricos como de
aplicacién en donde el profesor conduce el Proceso vy los alumnos pParticipan
activamente, fomentando el trabajo en equipo. -

Sostener reuniones periddicas de los profesores de los diversos grupos de

éste curso a 1lo largo del trimestre, con el fin de discutir el desarrolio
del curso, evaluando y mejorando el broceso de conduccidn del aprendizaje,
concebir los ejemplos Y ejercicios presentados, asi ceme elaborar lag tareas
Y notas de clase, las evaluaciones periddicas y la evaluacién terminal.

MODALIDADES DE EVALUACION:
Evaluacién Global:
Se ponderardn las siquientes actividades a criterio del profezor:
- Entrega de ejercicios o proyectes.
- Evaluaciones periédicas escritas de los temas del curso.
- Participacién en log procesos de planteamiento y solucidn de problemas

tanto en las sesiones tedricas como en las préacticas.
- Evaluacién terminal., : J

| UNIVERSIDAD AUTONOMA METROPOLITANA

" ADECUACION
'PRESENTADA AL COLEGIO ACADEMICO
EN SU SESION




NOMBRE DEL PLAN LICENCIATURA EN MATEMATICAS APLICADAS 3/ 4

CLAVE 4601007 SISTEMAS DINAMICOS

A

-

Evaluacién de Recuperacién:

- El alumno debers presentar una evaluacién critica gue contemple todos los
contenidos de la unidad de ensefianza-aprendizaje.
- No requiere inscripcién Previa a la UEA.

10.

11.

12.
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13. Robinson, C., An introductien to dynamical systems; Prentice Hall, Usa,
2004.

14. Wiggings, S., Introduction to applied nonlinear dynamical systemg and
chaos; Springer Verlag, Alemania, 2003. )
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