Gearova metoda

Numericka analiza
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“*Rjesavanje sustava obicnih diferencijalnih
jednadzbi

“*Promjenjiv korak integracije
“* Aproksimacija rjesenja sustava

“* Kruti sustavi
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“*Gear-ova metoda se odvija u dva koraka:

“* Prediktorski:
- aproksimacija vrijednosti

“* Korektorski:

- korekcija vrijednosti dobivenih u
prediktorskom dijelu
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Vrijednosti se racunaju na temelju g
prethodnih koraka

a,B,y,0 — konstante ovisne o metodi
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“*Zajedno se pojavljuju Y, iVY, , pa
jednadzbu treba rijesiti iterativno

“*Jednadzbu zapisujemo:

PRV =Yi7) = —g, (v vz i)

in *"2n 1"

“*Pronalazenje nula pomocu Newtonove
metode
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“*Potreba za pracenjem povijesti rjesenja
“*Ne pisu se stvarne vrijednosti Y. Yz Vg
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< Vektor aprok5|maC|Ja vremenskih

derivacija
“*Predikcija trenutnog vektora se vrsi

mnozenjem sa gornjotrokutastom
Pascalovom matricom:
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< Iterativnim putem se izracuna korektor:

Y, —Y°
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“* Korekcija vektora aproksimacija
vremenskih derivacija:

Zin =z£‘f,!1 +Cin "k
“*Konstante koje ovise o metodi i njenom

redu: /. (k=0...9)
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Ovisno o metodi raspolozive su tablice
izracunatih konstanti

g=] 1 2 3 4 5 6

Iy 1 2/3 6/11 24/50 | 120/274 | 720/1764
! 1 1 1 1 1 1

l, 173 6/11 35/50 | 225/274 | 1624/1764
/, 1711 10/50 85/274 | 735/1764
1, 1/50 15/274 | 175/1764
I, 1274 | 21/1764
2 1/1764




- L

“*Sadrzi algoritam za automatsku promjenu
velicine koraka i reda metode

“*Smanjenje vremena potrebnog za
rjeSavanje sistema obicnih diferencijalnih
jednadzbi

“*Qvisi o krutosti sistema

“*U prva dva, tri koraka se reducira u
Eulerovu metodu prvog reda s vrlo malim
koracima, te se kasnije pokusava povecati
korak i red metode



~— L

<*Javljanje gresaka zbog preskakanja
mogucih integracija unutar preskocenog
vremenskog intervala

“*Procjena greske odbacivanja za i-tu
zavisnu varijablu:

C hq+1y{q+1} (hq+2)

g+1
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<*Racunanje korekcije n-tog koraka
konvergira, ako je zadovoljeno:
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“ ¢,1 €, su relativna i apsolutna dozvoljena
greska

“*Za male vrijednosti .. koristi se
apsolutna, a za vece relativna

“*U slucaju da uvjet konvergencije nije
zadovoljen ponavlja se korak ali s manjim
vremenskim intervalom:

N . . D 2(g+1)
gde je: pi-td(2)
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“* Ako se mijenja red metode, mijenja se i
greska odbacivanija

“*Smanjenje reda: chiy! +0(h")

Z.

+ Uvjet: 0,-(%2] <&,

€

" Faktor promjene koraka: P1=1-3(%J2q
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“Za viSi red metode: c, h7?? +0o(hi?)

“Drugi ¢lan se zanemaruje, a prvi
aproksimira

2
. C.. —C,
“ Uvjet: DE=[ E.WJ < E,
1

. _ D, )249+2)
“*Faktor promjene koraka: pS:M(E_B}
3
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“*Bira se najmanja vrijednost od tri faktora
pl, p2 i p3 za dijeljenje korakah,:
" p1 - red metode se smanjuje
" p3 2 red metode se povecava
" p2 - red se ne mijenja

< Ako je faktor povecanja korak manji od
1.1 onda se povecanje ne ostvaruje jer ce
greska nastala prilikom povecanja sasvim
prebrisati djelovanje ubrzanja integracije

“*Nakon promjene koraka integracije, q+2
koraka se ne dozvoljava nova promjena



“*Kod krutih sistema:
= Sistemi kemijskih reakcija
" Automatika
" Mehanika



“*Puno brze rjesavanje sustava
diferencijalnih jednadzbi od analiticke
metode

“*Mogucnost automatskog mijenjanja
integracijskog koraka

“* Prediktor-korektorska metoda
“* Potrebni pocCetni uvijeti

“*Odvaja podsustave ovisno o vremenskim
promjenama

“*Gotovo zanemarive greske
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