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Metode Runge-Kutta su razviljene pocetkom 19. veka od strane dvojice nemackih matematicara,
Carl Runge-a i Martin Kutta.

Postoji nekoliko metoda Runge-Kutta. Mi cemo u ovom radu razmatrati samo Runge-Kutta cetvrtog reda,
poznatiju kao ,,klasicna‘“ Runge-Kutta metoda ili ,,RK4“.
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 Metode Runge-Kutta su vazan skup implicitnih i eksplicitnih iterativnih metoda.

* Metoda Runge-Kutta sluzi za resavanje Kosijevih problema diferencijalnih jednacina

prvog ili viseg reda.

» Koristi se u temporalnoj(vremenskoj) diskretizaciji

za aproksimaciju opstih resenja diferencijalnih jednacina.
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* Pocetni uslovi su nam: y = {(t,y), y(t) = Ve.
* Y je nepoznata funkcija koja zavisi od vremena t, koju Zelimo da aproksimiramo.
y je brzina kojom se y menja, ona zavisi od t 1 samog Y.
Znamo vrednost funkcije y u pocetnom trenutku t.. (f, t,, yo su poznate)
* Sada izaberimo korak h > 0 1 uvedimo sledece definicije:
Ven = Y= + 1/6(k: + 2k. + 2k: + k)

tn+1 — tn + h
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Zan=0,1,2,3... Racunamo:

* ki =h*{(t,,yn)

* ke=h*{(t.+ h/2,y. + k/2)
e ks=h*{(t.+ h/2,y. + ko/2)
* ke=h*{(t.+ h,y. + ki)

Ovde je y~.~ RK4 aproksimacija.
* k1 je korak odreden nagibom na pocetku intervala koristeci y
* k2 je korak odreden nagibom u sredini intervala koristeci
y + 1/2 hk:
* k3 je korak odreden nagibom u sredini intervala koristeci
y + 1/2 hk-
* k4 je korak odreden nagibom na kraju intervala koristeci

y + hks
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% Resiti y'(t)=-2y(t) sa y0=3, 4. red Runge Kutta

y0 = 3; % Inicijalni uslovi
h=0.2; % Vremenski korak

t = 0:h:2; % t je u intervalu 0 do 2 seconds. Exact and Approximate Solution, h varies
o T T T T T T

yexact = 3*exp(-2*t) % Egzaktno reSenje(Ovo sustinski ne¢emo znati)
ystar = zeros(size(t)); % Prealociranje niza
ystar(l) = yO0; % Pocetni uslovi dalju reSenje za t=0.
for i=1:(length(t)-1)
kl = -2*ystar(i)
yl = ystar(i)+kl1*h/2;
k2 = -2%yl

y2 = ystar(i)+k2*h/2

k3 = -2*y2
1 1 |
y3 = ystar(i)+k3*h; 0 0.2 i 0.6 0.8 1
Time (S)
k4 = -2*y3

ystar(i+1) = ystar(i) + (k1+2*k2+2*k3+k4)*h/6;
end
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plot(t,yexact,t,ystar);

legend('Exact','Approximate');



CPUCode/MovingAverageSimpleCpuCode.c

=~ Undo d £+ Settings

#include "Maxfiles.h™
#include <MaxSLiCInterface.h>»

k[16]
vI[16] i
_autaut[lc] =
float expected y_output[l6

a‘tlo"l(r oat =, r 1 3 int size){
3 J++){
‘,'[:'] + 2.8;

CPUCode/MaovingAverageSimpleCpuCode.c

£ Settings

float k[], int size,
float y_output[]}{

*dy_m;

calc_derivation(x_h, y_-

for{int j
y_t[3]
dy_m[3]

1

main()
printf{"Running DFE Fourth Order Runge Kutta Method

Mow 1rga:E|age5 mple(size, h, x;

calc_ crdE|4 rurge kLttagy, k, size, o pect _y_DJtht],

for(int ] B; ]
{
1f(y_output[j] != expected_y_output[j]) {
fprintf(stderr, "@ point %d: output y 1s %1.8g;
, y_output[i], expected_y nLtht[j );
telse {
fprin Zf\..dﬂ"r '® point ¥d: output y is ¥1.8g;

j, y_output[j], expected_y DLtht[] );

ed output v is %1.3g. no error. \
ed output v 15 %l.8g. no error. \n",

return @;

ed output vy is %1.8g. small 7th decimal

errar.

\n",




EngineCode/src/movingaveragesimple/MovingAverageSimpleKernel.maxj

gesimple;
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