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Unidad 1 Métodos numericos
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e ;.COMo se “discretiza” una funcion?
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Discretizacion de una funcion
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Ejemplo

Calidad del aire en Santiago y su evolucion
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¢,como se “discretiza” una funcion?

A ., . discretizacion
Funcion continua




t=t

Discretizacion temporal

Posicion x= x(t) y es funcion continua
t=t, =2 X(t) =x(t,)
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+ I*At  1=0,1,2...

X;i=X(t)) X
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Derivadas

Las leyes de Newton: Fuerzas

Fx,x)=mx=>mx =—kx
POSICION . X
dx

velocidad : x =
dt

dx
dt

aceleracion : x =



Derivadas

Las leyes de Newton: Fuerzas

F=mx=>mx=—-kx

F(x,x) =mx = complicado

Herramientas numericas: discretizacion
del problema

i

Derivadas: Discretizacion temporal



Ejemplo

Deformacion de una barra

Escala de colores = escala de esfuerzos = fuerzas

EJEMPLOS USANDO LOS PROGRAMAS DE ELEMENTOS FINITOS: ABAQUS Y PORTAL DE
PORTICOS, Maylett Y. Uzcategui Flores
http://www.cecalc.ula.ve/documentacion/tutoriales/a baqus/ejemplos_ ABAQUS.pdf
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Derivadas

Derivada hacia adelante

r(t + h) — x(t)
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x(t,)

) = lim
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Derivadas

Derivada hacia atras At - -At
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x() =
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x(t—AOt)—x(1)
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x(t,)

0

Derivadas

Derivada centrada
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Derivada centrada es mas precisa que la
derivada hacia adelante o la derivada hacia

atras




Derivadas

Segunda derivada

Tarea

1.0btén la expresion para la segunda derivada
(ver pagina 22-23 del Apunte)
2.¢,5€e obtiene la misma expresion si se utiliza?

(x:)

Tit1 — 225 + T4
At?

:Il.lit-z_] —



de Newton

Vd

Vd

10N ecuacion

Soluc

Meétodo de Verlet
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Solucidon ecuacion de Newton

Método de Verlet
1 X 2
( l) Nt

m

e X Z2X X,

l l

| | >:<i'1 | — Xi+1. | | —f
v i i i |
><i
Intuicion:

*Si sé donde estoy 2> X

*Si conozco mi velocidad inicial 2> V5
Si conozco como mi velocidad cambia inicialmente = a,

________ X l:)(O+V0At (v, es contante al inicio y At—>0)



Solucidon ecuacion de Newton

Meétodo de Verlet

F(x.
X = 2X, =X, 05) At
m
| | >:<i'1 | : 'llxi+1. - f
Iy h i L e
Xi
Resumen

*Dados X, Vg
*Calculo x;=X,+V At
eItero desde i=1 hasta el tiempo final



Matlab

Programa que nos ayuda a
realizar calculos

Matlab esta disenado para
trabajo con matrices

Matrices - discretizacion
de una variable

Ejemplo:

una foto = seguir
trayectorias




