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Caracteristicas (promotips)

La disciplina del analisis numeérico esta
repleta deideas utiles. Parauna
comprension profunda, los lectores
necesitan aprender mucho mas que
cémo codificarelmétodo de Newton,
Runge-Kuttaylatransformadarapida
de Fourier. Deben absorberlos grandes
principios que permean el analisis
numeérico e integran susintereses de
competenciaen precisiony eficiencia.

Las siguientes son algunas de las
nuevas caracteristicas mas destacadas
en estaedicion.

1 URLcortasenelmargenlateral que
llevan alos estudiantes
directamente a contenidos
relevantes que apoyan eluso del
libro de texto. (Codigo MATLAB,
soluciones a ejercicios
seleccionados, ejemplos
adicionales).

2 Sehaagregadounadiscusion mas
detallada de varios conceptos
clave,incluyendolateoriadela
interpolacion polinomial, los
solucionadores de ecuaciones
diferenciales de varios pasos, los

problemas de valores de fronteray
la descomposicionenvalores
singulares, entre otros.

3 Sehanagregadovarias docenas de
nuevos ejerciciosy problemas
informaticos.

4 ElManual de soluciones para el
profesor contiene soluciones
detalladas alos ejercicios de
numeros imparesy respuestas alos
pares. También muestracomo usar
el software MATLAB como ayuda
pararesolverlostiposde
problemas que se presentanenlos
ejerciciosy problemas de
computadora.

Material de apoyo para docentes

> Manualde soluciones parael
profesor(eninglés).

Consulte asuAsesorde Servicios de
Aprendizaje de Pearson o escriba a
hedsoporte@pearson.com para
obtenerinformacionrespectoalos
recursosy material descargable para
docentes.



Ventajas competitivas

Paraapoyaralos estudiantes a
desarrollar sus habilidades, esta obra
integra una gama de ejercicios como
parte de suenfoque practico, loque
contribuye agenerarun balance entre
el sabery el saberhacer.

Entre las ventajas sustanciales de esta
edicion destacan:

#

La secciontitulada “Verificacion de
larealidad” proporciona ejemplos
concretos de comolos métodos
numéricos conducen a soluciones
de problemas cientificosy
tecnologicosimportantes. Estas
aplicaciones extendidas fueron
elegidas para seroportunasy
cercanas ala experiencia cotidiana
intentan profundizarlo suficiente
paramostrarcomo unatécnicao

v
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algoritmo puede aprovecharuna
peqguefa cantidad de matematicas
enun granbeneficioendisenoy
funcion tecnologica.

La cantidad de codigo MATLAB
proporcionado en eltexto se
modula cuidadosamente, debido a
que sabemos que demasiado
tiende a ser contraproducente.

El Apéndice B esun tutorial de
MATLAB que puede ser utilizado
como una primera introduccion
paralos estudiantes,o comouna
referenciaparaaquellos queya
estan familiarizados con él.

Este libro también puede utilizarse
paraun curso de unsemestre con
una eleccidnjuiciosa de temas.
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