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El objetivo de esta charla es generalizar el método de los descriptores Lagrangianos, [3]. Estudiaremos
su uso en el caso de sistemas dinámicos discretos autónonomos y no autónomos en el que se preserva el
área, [2]. Dicho método consistirá en la evaluación de la distancia de distintas normas p de la órbita de un
punto. Probamos en ejemplos concretos que esta construcción permite conocer y localizar las variedades
estable e inestable de un punto hiperbólico. Desde el punto de vista computacional aplicaremos este método
para calcular el conjunto hiperbólico invariante para la versión autónoma y no autónoma de dos ejemplos
de funciones conocidas; las funciones Hénon y Lozi definidas como

H : R2 −→ R2 , L : R2 −→ R2

(x, y) 7−→ (A + By − x2, x) (x, y) 7−→ (1 + y + a|x|, bx)

Además, como continuación a mi trabajo de fin de master, se presenta la siguiente función F (x, y) =
(x(4−x−y), xy), la cual ha sido ampliamente estudiada y de la que se conoce perfectamente su dinámica,
[1], en el interior del triángulo ∆ determinado por los vértices (0, 0), (4, 0) y (0, 4).
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