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Resumo  

  

 

 Pontos de equilíbrio assintoticamente estáveis de sistemas dinâmicos autônomos 

não lineares não são, em geral, globalmente estáveis. Na maioria dos casos, existe um 

subconjunto de condições iniciais, chamado de região de estabilidade, cujas trajetórias, 

iniciando dentro deste conjunto, tendem para o ponto de equilíbrio assintoticamente 

estável quando o tempo tende ao infinito. O problema de determinar a região de 

estabilidade de um ponto de equilíbrio assintoticamente estável para um sistema 

dinâmico autônomo não linear é relevante em diversas aplicações no campo da 

engenharia, incluindo problemas de estabilidade em sistemas elétricos de potência, 

(GUEDES; ALBERTO; BRETAS, 2005), análise dinâmica em reatores químicos (E. NOLDUS J. 

SPRIET; CAUWENBERGHE, 1974), técnicas de otimização global via sistemas dinâmicos 

(LEE; CHIANG, 2000) e em outras áreas tais como ecologia (MAY, 1973; GATTO; RINALDI, 

1975) e economia (ARROW; HAHN, 1971). Alguns métodos recentes exploram a 

caracterização topológica da fronteira da região de estabilidade para obter estimativas 

não conservadoras da região de estabilidade (CHIANG; WU; VARAIYA, 1987). 

As caracterizações existentes da fronteira da região de estabilidade são fornecidas sob a 

suposição fundamental de que todos os pontos de equilíbrio na fronteira sejam 

hiperbólicos (CHIANG; HIRSCH; WU, 1988). Generalizamos esta caracterização 

considerando a presença de pontos de equilíbrio quase-hiperbólicos na fronteira da região 

de estabilidade. A fronteira da região de estabilidade de um ponto de equilíbrio 

assintoticamente estável pode ser decomposta em termos das variedades estáveis dos 

pontos de equilíbrio hiperbólicos na fronteira e das variedades estáveis, centro-estáveis e 

centrais dos pontos de equilíbrio quase-hiperbólicos na fronteira. 
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