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Operação da máquina (dinâmica)

ψ : N3 −→ N3 ψ(y1, y2, q) = (ψ1, ψ2, ψ3)



Construção da dinâmica

ψ(y1, y2, q) = (ψ1, ψ2, ψ3) = (y1novo , y2novo , qnovo)

χi(x) =

{

1 se x = i

0 se x 6= i
qnovo(α, j) = qαj

ψ3(y1, q) =

p
∑

i=0

m
∑

j=1

χi(w(y1))χj (q)qαj

ψ1(y1, y2, q) e ψ2(y1, y2, q) análogos.



Dinâmica
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até que o estado de Yf = ψf
3(Y0) esteja em F (se acontecer).
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Mergulho no cont́ınuo

Ȳ = (ȳ1, ȳ2, ȳ3) ∈ R3 ψ̄ : R3 −→ R3 Ȳ 7→ ψ̄(Ȳ )

ψ̄ derivável

e se Ȳ ∈ N3 então ψ̄(Ȳ ) = ψ(Ȳ )
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śımbolo que está sendo lido α = ak = 1o algarismo de y1
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w̄(x) — combinação linear de

sen

(

2jπx

b

)

e cos

(

2jπx

b

)

j = 0, 1, . . . , b

para b = 10:

w(x) =
9

2
− 1

2
cos (π x)− cos

(π x

5

)

+

−
(

√

5 + 2
√

5
)

sen

(

π x
5

)

− cos
(

2π x
5

)

−
√

25+10
√

5
5

sen

(

2 π x
5

)

+

− cos
(

3π x
5

)

−
(

√

5− 2
√

5
)

sen

(

3π x
5

)

+

− cos
(

4π x
5

)

−
√

25−10
√

5
5

sen

(

4 π x
5

)
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Exemplo

χi(x) =

{

1 se x = i

0 se x 6= i
qnovo(α, j) = qαj

ψ3(y1, q) =

p
∑

i=0

m
∑

j=1

χi(w(y1))χj (q)qαj

Uso

Qi(x) =
∏

j 6=i

x − j

i − j



Dinâmica mergulhada no cont́ınuo

Mergulho

Ȳ = (ȳ1, ȳ2, ȳ3) ∈ R3 ψ̄ : R3 −→ R3 Ȳ 7→ ψ̄(Ȳ )

ψ̄ derivável (esquecendo as barras...)

Dinâmica
Y = (y1, y2, q) ∈ N3 ψ : N3 −→ N3 Y 7→ ψ(Y )
Dada a configuração inicial Y0

a máquina passa pelas configurações:

Y1 = ψ(Y0), Y2 = ψ(Y1) = ψ2(Y0), Y3 = ψ(Y2) = ψ3(Y0), . . .

até que o estado de Yf = ψf
3(Y0) esteja em F (se acontecer).



Equação diferencial

Suspensão da aplicação ψ(Y )

ψ : R3 −→ R3

defino ϕ : [0, 1] ×
(

[0, 1] × R3
)

−→ [0, 1] × R3 para Z = (t,Y )
Curva que vai ser a solução da equação diferencial: s 7→ ϕ(s,Z )

ϕ(s,Z ) = ϕ (s (t,Y )) = (t + s,Y )

{0}x  R  

t

I 3 {1}x  R  I 3

ϕ (s,(t,Y))

(0,Y) (1,Y)
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Suspensão da aplicação ψ(Y )

ψ : R3 −→ R3

ϕ : [0, 1] ×
(

[0, 1] × R3
)

−→ [0, 1] × R3 para Z = (t,Y )

ϕ(s,Z ) = ϕ (s (t,Y )) = (t + s,Y )

e agora com a pescadinha de rabo na boca (1,Y ) ≈ (0, ψ(Y ))

temos um fluxo ϕ(t,Z ) em uma variedade de dimensão 4
(Whitney: contida em Rn, n ≤ 8) e a equação diferencial para a
variável Z = (t,Y ) é:

dZ

dt
= v(Z ) v(Z ) =

∂ϕ

∂t

∣

∣

∣

∣

t=0
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