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1 Introdução

Em [1], os autores consideraram a seguinte famı́lia de equações diferenciais parciais:

mt + umx + buxm, b 6= 0. (1)

Em (1), u = u(x, t) e m = u−uxx. Tal equação é usualmente conhecida como b-equation ou
equação de Holm-Staley devido ao trabalho de D. Holm e M. Staley acerca desta equação,
veja [1].

A famı́lia (1) possui várias propriedades interessantes: possui dois membros completa-
mente integráveis (b = 2 e b = 3), admite ondas solitárias fracas da forma

u(x, t) = ce−|x−ct|, (2)

e com comportamento solitônico, uma vez que admite uma espécie de superposição de
soluções do tipo (2). Tais resultados foram provados em [1] e referências correlatadas
citadas no trabalho.

Um caso particularmente interessante da equação (1) ocorre quando b = 0, ou seja, a
equação

mt = umx, (3)

onde utilizamos a transformação t 7→ −t em (1). Para este caso, em [2] foi provado que
(1) admite um outro tipo de onda solitária fraca, chamada kink, a qual também admite
superposições de soluções do mesmo tipo. Para maiores detalhes, veja [2].

Neste trabalho estudamos a seguinte generalização da equação (4):
mt = vbmx,

nt = ubnx,
(4)

onde b é um parâmetro cont́ınuo.
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2 Resultados principais

Teorema 1. Uma base para as simetrias de Lie do sistema (4) é dada pelos seguintes
operadores diferenciais:

X1 =
∂

∂x
, X2 =

∂

∂t
, Db = −bt ∂

∂t
+ u

∂

∂u
+ v

∂

∂v
(5)

para qualquer b. Se b = 1, em adição aos operadores (5) há um quarto gerador, dado por

X3 = −t ∂

∂x
+

∂

∂u
+

∂

∂v
. (6)

Nosso próximo resultado é o seguinte:

Teorema 2. O par de funções (u, v) dado por

u =
N∑
i=1

cisign(x− pi)(e
−|x−pi| − 1), v =

M∑
i=1

c̃isign(x− qi)(e
−|x−qi| − 1), (7)

em que (c1, . . . , cN ) e (c̃1, . . . , c̃M ) são constantes, é uma solução multi-kink do sistema
(4) se, e somente se, as funções pi e qi satisfazem o sistema

p′i = −

 M∑
j=1

c̃jsign(pi − qj)(e
−|pi−qj | − 1)

b

, i = 1, . . . , N, (8)

q′i = −

 N∑
j=1

cjsign(qi − pj)(e
−|qi−pj | − 1)

b

, i = 1, . . . ,M.
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