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OBJETIVO (S) : | !

Objétivos Generales: ‘ "'h |

Que'al final del curso el alumno sea c¢apaz de:

1. Cmmprender Yy manejar los canceptcsi y herramientas béasicos de la teoria
geametrlca cualitativa de los sistdmas dinamicos.

2, Entender los contenidos e 1mp11c301ones de los teoremag que s8e enuncien.

3. Apllcar los conceptos Yy técnicas Dbasicos de sistemas dindmicos para
prufundlzar en la comprensidn y el mejoramiento de diversos modelos que
1nvalucran ecuaciones dlferenc1aﬂes| lineales y no lineales, asi como

alguncs de sus aspectos més cualitativos.
{

| | I. . i

{CONTENIDO SINTETICO: .l |

: i | |

1. Sistemas dinémicos discretes.

- DEflﬂlClOﬂ de sistemas dindmicoes ‘discretos, conjuntos basicos.

- Tran51t1v1dad Sensitividad con respecto a condicicones iniciales.

Recurrencia y dindmica simbdlica, |matrlz de transicién. Puntos hiperbdlicos
v lelipticos. "
1 .

2. BEcuaciones diferenciales ¥y sistemas dindmicos continuos. - Comparacién de
ﬂas ecuaciones dlferenC1a1es COon los sistemas dinamicos discretos mediante
EJemplos tales como la ecuacién’ de Eufflng, ecuaciédn del péndulc y otras
ecuaciones diferenciales due presenten puntos elipticos, hiperbdlicos ¥y
cmnex1nnes heteroclinicas. | ;

- Mapea de Poincaré vy perturbaC1Gnes peridédicas en el tiempo. Estudio
HHMEIICO de las estructuras que se; preservan

3. Dntrmduccién a la teoria general de sistemas din&micos. Consideraciones
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histOricas. El trabajo de Poincaré. Algunas definiciones generales. El

|programa de Smale. |
| S
. MODALIDADES DE CONDUCCION DEL PRDCE%O DE ENSENANZA-APRENDIZAJE:

Se recomienda: '
| | e b
Exponer la teoria e introducir . 1los conceptos mediante ejemplos tomados de

problemas tanto matemdticos como de | otras disciplinas, resaltando los
aspectns conceptuales en forma intuitiva. |

j S
Sollc1tar tareas tipo proyectc en las cuales se desarrcllen las ideas tanto
rlgurasas como- practicas en la construccidn de modelos cuya solucidn
1nvolucre la aplicacidn de las tecnlcas formales de los sistemas dinamicos.
|‘ | g
Constituir en el aula una cultura de ensefianza-aprendizaje que valore la
arg?mentaciﬁn, la elaboracién y .prueba de modelos y la exploracidn de los
conceptos matematicos del curso, 351 como su relevancia en la respuesta a

proTlemas practicos en ciencias natgrﬁleg e ingenieria.
L | ’

Dlseno de experiencias de aprendizaje por problemas tanto tedricos como de
apllcaCan en donde el profesor conduce el proceso y los alumnos participan
actlvamente, fomentando el trabajo en“equlpo

Snstener reuniones periddicas de los profesores de los diversos grupos de
este curso a lo largo del trimestre, con el fin de discutir el desarrollo
del curso, evaluando y mejorando el proceso de conduccidn del aprendizaje,
conceblr los ejemplos y e;erc1c1asﬁpreséntadms, asi como elaborar las tareas
v notas de clase, las evaluaciones perlodlcas y la evaluacidn terminal.

i | : E

[MODALIDADES DE EVALUACION: - o+ | |

Evaluacidén Global: i i

Se punderarén las siguientes actividﬁd?s|a criterio del profesor:
_ mabeatdl

- Entrega de ejercicios o proyectos.

- EJaluaC1Gnes periddicas escritas de los temas del curso.

- P%ItlﬂlpaCan ernn 1los pProcesos “planteamlentu y solucidn de problemas
tanto en las sesicnes tedricas como en!las practicas.

- Emaluac1on terminal .
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Evaluacién de Recuperacidn:

| 4 - ©of
- El alumno deberad presentar una evaluacidn critica gque contemple todos los
cmntenldms de la unidad de ensefianza-aprendizaije.

- Nm requiere inscripcidn previa a la|UEA

! |
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