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Attention : Ce sujet comprend deux partie, une partie théorique (questions 1,2,3) et
une partie numérique. La partie théorique est indépendante, que vous pouvez terminer
ultérieurement. Après une bonne lecture de celle-ci, vous êtes recommandés à consacrer
votre séance à la partie numérique.
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% créer un fichier exemple.m en mettant dedans le code ci dessous

A = 1; % chiffre a incrementer
B = incremente(A); % appeler la fonction incremente en passant A comme argument

% et stocker le resultat dans B
B % afficher B (B devrait afficher 2)

% créer un fichier incremente.m en mettant dedans le code ci-dessous
% ici, une fonction «incremente» est definie.

function [v1] = incremente(v0) % entete du fichier pour créer une fonction
% v0 est l’entrant, v1 est le sortant

v1 = v0 + 1 ; % definir ici l’operation de votre fonction

%--------------------------------------------------------
% ODE d'ordre 1
%--------------------------------------------------------
clc;
clear all;

dt = 0.1; % time step pour l’integration explicite

t = 0:dt:5; % maillage selon x pour la discretisation en temps
y = zeros(1,length(t)); % initialiser le tableau pour recevoir la solution y

y(1) = 0.8; % condition initiale

% Definir l'equation a resoudre, ici l'equation y' = sin(t)^2 *y,
% Fonction fsin a implementer dans un autre fichier 'fsin.m'

for i=1:length(t)-1
k1 = fsin( t(i) , y(i) );
k2 = fsin( t(i) + 0.5*dt , y(i) + 0.5*dt*k1 );
k3 = fsin( t(i) + 0.5*dt , y(i) + 0.5*dt*k2 );
k4 = fsin( t(i) + dt , y(i) + k3*dt );
y(i+1) = y(i) + (1/6)*(k1 + 2*k2 + 2*k3 + k4)*dt;

end

figure % Tracer la solution
plot(t,y,'-o')
title('Solution of equation dydt = y*sin(t)^2 using Runge–Kutta method (RK4)');
xlabel('Time t');
ylabel('Solution y');
legend('y')

% -----------------------------------------------
% fonction fsin
% Cette fonction est sauvegardee dans un fichier fsin.m separe

function [dydt] = fsin(t,y)
% fonction: dydt = sin(t)^2*y;
dydt = sin(t)^2*y;
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%--------------------------------------------------------
% ODE d'ordre 2
%--------------------------------------------------------
clear all
clc

dx = 0.05; % time step pour l’integration explicite
x = 0:dx:20; % maillage selon x pour la discretisation en temps
y = zeros(2,length(x)); % initialiser le tableau pour recevoir la solution y

y(1,1) = 2; % conditions initiales sur y1
y(2,1) = 0; % conditions initiales sur y2

% Definir les equations a resoudre. ici definies dans le
% fichier fonction 'fvdp.m' qui implemente les equations van der Pol:
% y' = [ y1' ] = [ y2 ]
% [ y2' ] [ (1 - y1^2)*y2 -y1 ]

for i=1:length(x)-1
k1 = fvdp ( x(i) , y(:,i) );
k2 = fvdp ( x(i) + 0.5*dx , y(:,i) + 0.5*dx*k1 );
k3 = fvdp ( x(i) + 0.5*dx , y(:,i) + 0.5*dx*k2 );
k4 = fvdp ( x(i) + dx , y(:,i) + dx*k3 );
y(:,i+1) = y(:,i) + (1/6)*(k1 + 2*k2 + 2*k3 + k4)*dx;

end

figure
plot(x,y(1,:),'-o', x,y(2,:),'-o')
title('Solution of van der Pol Equation (\mu = 1) using Runge–Kutta method (RK4)');
xlabel('Time t');
ylabel('Solution y');
legend('y_1','y_2')

% fonction fvdp ------------------------------------------------

function [dydt] = fvdp(t,y)
% Definir les equations a resoudre, ici :
% y' = [ y1' ] = [ y2 ]
% [ y2' ] [ (1 - y1^2)*y2 -y1 ]
dydt = [ y(2);

(1-y(1)^2)*y(2) - y(1)];
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%--------------------------------------------------------
% Resolution systeme OED double pendule
%--------------------------------------------------------
clear all
clc

… …
Code à réaliser.
… …

% les coordonnees du point A (m1) peuvent etre calculees par
x1 = L1*sin(y(1,:)) ;
y1 = -L1*cos(y(1,:)) ;

% les coordonnees du point B (m2) peuvent etre calculees par
x2 = L1*sin(y(1,:)) + L2*sin(y(3,:));
y2 = -L1*cos(y(1,:)) - L2*cos(y(3,:));

% =========================================================
% Les codes ci-dessous sont les outils vous permettant de post
% traiter les resultats et tracer les trajectoires et animation
%
% OUTILS DE VISUALISATION
%
% =========================================================

% tracer trajectoires des deux masses
figure(1)
hold on
FG1 = plot(x1,y1); FG2 = plot(x2,y2);
LB1 = 'Point A (m1)'; LB2 = 'Point B (m2)';
legend([FG1,FG2], LB1, LB2);
xlabel('X ','fontSize',12);
ylabel('Y ','fontSize',12);
title('Trajectoires des deux masses','fontsize',12)

% creer animation de la simulation
figure(2)
nfr=0;
for i =1:size(y2,2)
plot(0, 0,'.','markersize',25); % point O
hold on
plot(x1(i),y1(i),'.','markersize',25); % point A
plot(x2(i),y2(i),'.','markersize',25); % point B
hold off
axis([ -(L1+L2) L1+L2 ...

-(L1+L2) L1+L2 ]); % cadrage figure
line([0 x1(i)], [0 y1(i)],'Linewidth',2); % tige OA
line([x1(i) x2(i)], [y1(i) y2(i)],'linewidth',2); % tige AB
xlabel('X'); ylabel('Y');
title('Animation de la cinematique modele')
fh = figure(2);
set(fh, 'color', 'white');
ff=getframe;
nfr=nfr+1;

end


