SIMNON
SIMULATOR PENTRU SISTEME
CONTINUE SI DISCRETE (iI)

ing.Marina Meild-Predoviciu

Institutul Politehnic Bucuresti

3. Descrierea sistemelor de ecuatii cu diferente

Descricrea, ca si simularea sistemclor de ecuatii cu
difcrente se face intr-un mod analog cu cazul sistcmelor
de ccuatii diferentiale.

Vom prezenta intii un exemplu, apoi vom formula
regulile generale.

3.1. Exemplu

Fie urmiatoarca ccuatie, ce descric dinamica unci

populatii
XKk+1= Xk +r1 XK(1-XK) (3.1.)

unde X reprezintd numdirul de indivizi la momentul K
la 0 scard normalizata, iar r reprezintd rata dinamicii.
Pentru valoarca dc echilibru X=1, populatia rimine
constantd; pentru Xk <1 populatia va creste, iar pentru
XK > 1vadescreste. Pentru a examina mai indeaproape
evolutiasistcmului functie der gi Xo, s&-1 descriem, apoi
sd-1 simulam in SIMNON.

DISCRETE SYSTEM popdyn "Antet
"Model al dinamicii unei populatii

STATEX "Declaratii
NEW nx

TIMEK

TSAMP ts _

nx = x+r *x (1-x) "Atribuiri variabile
ts=K+1 "Variabilda TSAMP
X:05 "Yaulori initialesi
r:02 "parametri
END

3.2. Sintaxa

Descrierea incepe cu antetul
DISCRETE SYSTEM < nume sistem discret >
< nume sistem discret > este si numele fisierului text
ce contine descrierea, deci trebuie 4 fie un nume valid
de fisier (vezi 2.2)

anumﬁ cd restul liniei reprezintd un comentariu.
Ca si sistemele de ecuatii diferentiale, sistemele de
ecuatii cu diferente trebuie aduse 1a o forma standard
(eventual prin introducere de noi variabile), astfel incit
sd fie formate numai din ccuatii de ordin I, iar valoarca
la momentul K+1 a fiecirei variabile s fie datZ de o
formuld explicit4 in: valorile variabilelor la momentul
K, valorile anterior calculate i parametri.
Variabilele, care depind explicit de valorile altor
Variabile la ra6meRtul anterior, se numesc variabile de
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stare. Peniru fiecare variabiil de stare sc declard o
percchc de variabile: variabila de stare propriu-zisg,
intr-o declaratic STATE si valoarca ¢i 1a momentu
urmitor, intr-o declaratie NEW:

STATE <var. starc 1>, <var. starc 2>,

NEW <val. nouZ vs.1>, <val. noui vs .2>,
Ficcireivariabile destara din lisia STATE, iseasociazi
valoarca noud, avind aceeasi pozitic din lista NEW
(Perechile STATE-NEW sint analoage perechilor
STATE-DER de la sistemele continue).

Declararea variabilel timp nu mai este oplionals:

TIME <variabild timp>
De asemenea, s¢ introduce o0 noud va
reprezintd mementul urmiter de csam?onaret

TSAMP <variabilll TSAI u?':-

Dup4 sectiunea de declaratii poate urma, ca si in cazul
sistemelor continue, o scctivne de calcui de valori
initiale pentru variabile de stare, auxiliare 5i TSAMP,
delimitats de cuvinicic cheie I\I?"” AL si SORT. Zona
de atribuiri contine calcule de variabile auxiliare,
vdriabile de stare, atribuirea vanab lei TSAMP,
atribuiri de valori iniiizle §i parametri,

3.3. Simularea sistemeijor discrete

Simularea sistemcior discrete se face analog cu cea a
sistcmelor continue.
Pentru sistemul pepdyn din exempiul de mai sus seva
executa succesiunea de comenzi

SYST popdyn

— activarea sistemului de studiat

SPLIT31;

- comanda SPLIT m pn dicteazd Impdrtirea

5

ecranuiui grafic in m x n ferestre graficg;

AXESHOSOV O 2Z:

~ stabileste limitele graficului: pe axa orizontald {H)
intre 0 5i 80 si pe axa verticall (V) intre 0si 2

PLOTX

— declard variabila (variabilele) ce s¢ vor
reprezenta grafic;

SIMUOQ 80

- odatd pregatirile cfectuate, se face simularea
sistemului’ mtrc momentele de timp O si 80.
Rezultatul este cel din fig 3.1 (a)
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Fig. 3.1. (2) Evolutia sistemului discret
Xk+1 = Xg+1X(1-Xx) pentrur=0,2




Pentru simularea cu parametrul r modificat se introduc care genereaz graficele din fig. 3.1 (b), (c).
comenzile: Se observi ci aspectul solutiei variazd puternic, functic

AXES de parametrul r.
PAR :2.70
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Fig. 3.1. Evolutia sistemului discret Xk+1= XK+T Xk(1-Xx)pentru (b) r=2,70 (¢} 1=2,85




