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O ALGORITMU 
Metode Runge-Kutta su razviljene početkom 19. veka  od strane dvojice nemačkih matematičara,                          

Carl Runge-a i Martin Kutta. 

 

Postoji nekoliko metoda  Runge-Kutta.  Mi ćemo u ovom radu razmatrati samo Runge-Kutta četvrtog reda,  

poznatiju kao „klasična“ Runge-Kutta metoda ili „RK4“. 

 



• Metode Runge-Kutta su važan skup implicitnih i eksplicitnih iterativnih metoda. 

 

• Metoda Runge-Kutta služi za rešavanje Košijevih problema  diferencijalnih jednačina 

    prvog ili višeg reda.   

 

• Koristi se u temporalnoj(vremenskoj) diskretizaciji 

    za aproksimaciju opstih rešenja diferencijalnih jednačina.                                                                     
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UPOTREBA 



ALGORITAM 

• Početni uslovi su nam: 𝑦̇ = f(t,y), y(t0) = y0. 

• Y je nepoznata funkcija koja zavisi od vremena t, koju želimo da aproksimiramo. 

    𝑦̇ je brzina kojom se y menja, ona zavisi od t i samog y. 

    Znamo vrednost funkcije y u početnom trenutku t0. (f, t0, y0 su poznate) 

• Sada izaberimo korak h > 0 i uvedimo sledeće definicije: 

 yn+1 = yn + 1/6(k1 + 2k2 + 2k3 + k4) 

 tn+1 = tn + h 
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Za n = 0,1,2,3… Računamo: 

• k1  = h * f(tn,yn) 

• k2 = h * f(tn + h/2, yn + k1/2) 

• k3 = h * f(tn + h/2, yn + k2/2) 

• k4 = h * f(tn + h, yn + k3) 

 

Ovde je yn+1 RK4 aproksimacija. 

• 𝑘1 je korak određen nagibom na početku intervala koristeći 𝑦̇  

• 𝑘2 je korak određen nagibom u sredini intervala koristeći  

  𝑦̇ + 1/2 ℎ𝑘1  

• 𝑘3 je korak određen nagibom u sredini intervala koristeći  

  𝑦̇ + 1/2 ℎ𝑘2  

• 𝑘4 je korak određen nagibom na kraju intervala koristeći  

  𝑦 + ℎ𝑘3 
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KORACI 



% Rešiti 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. 

yexact = 3*exp(-2*t)     % Egzaktno rešenje(Ovo suštinski nećemo znati) 

ystar = zeros(size(t));  % Prealociranje niza 

ystar(1) = y0;           % Početni uslovi dalju rešenje za t=0. 

for i=1:(length(t)-1) 

  k1 = -2*ystar(i)   

  y1 = ystar(i)+k1*h/2;  

  k2 = -2*y1  

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

  k3 = -2*y2  

  y3 = ystar(i)+k3*h; 

  k4 = -2*y3  

  ystar(i+1) = ystar(i) + (k1+2*k2+2*k3+k4)*h/6;  

end 

plot(t,yexact,t,ystar); 

legend('Exact','Approximate'); 
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MATLAB KOD 



CPU KOD 
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KERNEL KOD 
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GRAFOVI 
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HVALA NA PAŽNJI 
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