3.

Priklady nelinearnych diferencialnych rovnic pre zadanie ¢.3

Lorentzov model turbulencie — nelinearny dynamicky systém navrhnuty pre modelovanie
turbulencie v tekutinach:

K ()= Al (1) -x (1)

%, (1) =Bx (t)—x, (t)—x (t).x(t),

%, (t) = x, (t).x, ()~ Cx, (1)

kde A, B, C st konstantné parametre s hodnotami A=20,B=40,C=8/3,T, =0,T, =20s.

Rieste numericky v jazyku Matlab pomocou globalnych premennych a predpokladajte rozne
pociato¢né podmienky.

fin

Van — der Polov oscilator s budenim — nelinearny dynamicky systém
X (t) =X (t)

X, ()= A(1=x(t)).x, (t)=x (t)+u(t)
a rozne pociatotné podmienky s nasledujucimi vstupnymi parametrami a budiacou funkciou
A=05u(t)=05T, =0,T, =30s. Vystupy rieSenia X, (t),X, (t)a x, (t)=f(x (t))vizualizujte
v tabul’ke a graficky.

, rie§te numericky pomocou globalnych premennych,

Model matematického kyvadla vyjadreny nelinearnou difererencialnou rovnicou z pred. ¢.5.
rieSte numericky v simulacnom jazyku Matlab s vyuzitim réznych solverov a vlastnej funkcie
Runge-Kutta, (vyuzit' globalne premenné a vstupy inicializovat’ podla prednasky).

Rieste numericky v Matlabe nelinearne diferencialne rovnice pri zadefinovanych pociatoénych
podmienkach s prepisom do substitu¢ného kanonického tvaru a vlastnej funkcie pre metddu
Runge-Kutta.

Vysledky riesenia ziskané pomocou solvera v Matlabe a pomocou vlastnej funkcie Runge-
Kutta porovnajte, znazornite graficky a v tabul’ke.

y(t)- ( y (t))2 '=u(t), u(t) - vstup systému, y(t)— vystup systému

¥(0)-(y(0) =y ()-y(1)=0

y(t)+siny(t)=0
y(O)-(1-y (1) y(0)+ y(t)=0
J(O)+(1-y (1) y(t)-y(1)=0
J(O)+(¥(1) +y(t)=1
y(t)-y(t)+4y'(t)=0
y(t)-2y(t)-2y(t)+y'(t)=0
§(1)+(1-y (1)) y(1)+025.y(t) =0



