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RESUMEN

En este trabajo estudiamos las dinámicas de una clase de modelos de depredación
del tipo Gause considerando una respuesta funcional no-monotónica racional de
la forma h (x) = qxm

xn+a con m, n ∈ N y n > m ≥ 1.
En Dinámica Poblacional la respuesta funcional del depredador se refiere

a la densidad de presas atacadas por unidad de tiempo por cada depredador
[9, 12]. Cuando es no-monotónica [11] representa una forma de comportamiento
antidepredatorio (APB) llamado formación de grupo de defensa [5, 10, 14, 15,
16] o representa el fenómeno de agregación (o agrupamiento).
Habiendo estudiado algunos casos particulares [1, 7, 13], estamos interesados

en determinar si los parámetros m y n tienen influencia en las propiedades de
los sistemas que describen la interacción, específicamente si tienen influencia en
la cantidad de ciclos límites rodeando un punto de equilibrio positivo.
La clase de modelos de depredación del tipo Gause estudiados son descritos

por el sistema del tipo Kolmogorov [4]:

Xµ :

{
dx
dt = r

(
1− x

K

)
x− qxm

xn+an y
dy
dt =

(
pxm

xn+an − c
)
y

(1)

donde µ = (r,K, q, a, p, c,m, n) ∈ R6+ × N2, es decir, todos los parámetros son
positivos y tienen diferentes significados ecológicos. Además, n > m ≥ 1 y por
razones ecológicas, 0 < a < K.
En el caso general que estudiamos aquí, demostramos la existencia del fenó-

meno de biestabilidad, ya que determinamos un subconjunto de parámetros para
el cual coexisten dos singularidades localmente estables.
Es bien sabido que la cantidad y posición relativa de ciclos límites redeando

un equilibrio positivo es un problema abierto [6] y también lo es en Dinámica
Poblacional [2, 3]. Uno de nuestros objetivos es la determinación del número de
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ciclos límites, que estimamos puede ser un criterio de clasificación de este tipo
de modelos depredador-presa.
En los casos particulares estudiados anteriormente hemos probado la existen-

cia de dos ciclos límites rodeando a un único punto de equilibrio positivo [7, 8, 13]
y tratamos de determinar si este número es dependiente de los parámetros m y
n.
Además, mostramos algunas simulaciones que refuerzan los resultados obtenidos.
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