Exercices programmation — Matlab 4 +corr

Intégration

Calculez par la méthode des trapezes (cumtrapz) I'intégrale yc d'un sinus dans l'intervalle x= 0
a 2*pi. La taille du pas est un parametre stepSz initialement a pi/3.

stepSz=pi/3;

X = ..
f = Q(x) .
y = £(x)

yc= cumtrapz(...)

Calculez symboliquement sInt, I'intégrale (int) d'un sinus. Puis I’évaluer dans l'intervalle xx= 0
a 2*pi. Pour cela convertir le résultat de 'intégration symbolique en une fonction af anonyme
matlab avec (matlabFunction) et évaluer cette fonction pour 'intervalle xx.

Syms xx
ff = sin(xx)

sInt = ..
af matlabFunction(...)
y2 = ..

Afficher les deux courbes et comparer. Faites varier la taille du pas pour voir son influence.

Plot(..)
stepSz=pi/3; 2 .
X= 0Q:stepSz:2xpi ; sl o
f=@(X) sin(x) : B / \\\u“»
d ,/// \\\‘
yl= f(x); “r N X
yc=cumtrapz(x,yl); 12} i/ \:
Syms Xx oal
ff= sin(xx); 7 \
SymInt=int (ff) T Y
af=matlabFunction(SymInt) o2k /' Y
y2=af(x)-af(x(1)); A : ‘ ‘ : AN

plot(x,yc,'-rx',x,y2,"':b.")



Dérivation - Billard
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Les vecteurs X et Y représentent les coordonnées XY (en pixels) d'une boule de billard en
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mouvement. Cette boule touche les 4 bords du billard.

Déterminer la valeur de ces quatre boards

Xmin= ..
Xmax= ..
Ymin= ..
Ymax= ..

Afficher ces bords
Afficher la trace de la boule

Calculer la distance parcourue par la balle (en pixels)
Dist=..

Xmax=max(X); Xmin=min(X);
Ymax=max(Y); Ymin=min(Y);

Xframe=[Xmin Xmax Xmax Xmin Xmin];
Yframe=[Ymin Ymin Ymax Ymax Ymin];

plot(Xframe,Yframe, 'b-");

% Compute distances between pts
D=sqrt((diff(X).xdiff(X))+(diff(Y).xdiff(Y)));

% Compute the ball distance, i.e. the sum of all segments

Dist=sum(D)

plot(X,Y, 'MarkerFaceColor',[1 0 1], "..
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MarkerEdgeColor',[1 @ 1], 'MarkerSize',5, 'Marker',"'.
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Simulation d’un pendule

Exemple tiré du cours 2¢, simulation d’'un pendule sans frottement.
La longueur du bras L est de 1m.

Le modele a intégrer a 2 états : theta et dtheta -> x(1) et x(2)
avec

% Définir le modele a intégrer comme une @ function
dxdt @(t,x) [x(2); -g*sin(x(1l))/L];

Conditions initiales 1

Le pendule est a I'’horizontale (pi/2), vitesse = 0
% cond

x0 [pi/2 0];

Temps de simulation de 0 a 50 secondes.
ts 0; tf 50;

3

[t x]= oded45(dxdt,[ts tf],x0);% integration

plot(t,x);
legend( 'theta (ra

afflchage

d)', 'dtheta (rad/s)')
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Conditions initiales 2
Le pendule est a la verticale (pi), vitesse = 0
x0 [pi 0];

Refaire la simulation avec les nouvelles conditions initiales. Le
pendule devrait rester en position verticale (instable), mais
I'accumulation des erreurs numériques suffi a perturber la
simulation.

—theta(rad)
——— dthetafradts)
AN

La simulation peut-étre améliorée en spécifiant les tolérances aux erreurs relatives et absolues

via odeset()

odeopt odeset('RelTol',1le-10, 'AbsTol',1le-10);

Refaire la simulation avec ces options

[t x] oded5(dxdt,[ts tf],x0,odeopt);

——theta(rad)
— dtheta(radls)
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