Algoritmus pre rie$enie pohybovych rovnic by mal spiiiat’ nasledujuce body:

1. Mal by byt rychly.

2. Mal by umoznit’ pouzit’ dlhy c¢asovy krok ot.

3. Mal by ¢o najlepsie reprodukovat’ skuto¢nt drahu.

4. Mal by zabezpecit’ zakon zachovania energie a hybnosti a byt’ casovo reverzibilny.

5. Mal by byt jednoduchy a mal by sa dat’ 'ahko naprogramovat.

Jednym z vhodnych algoritmov je Verletov algoritmus a jeho modifikacie ,,leap frog” a

,velocity Verlet”. V pripade origindlneho Verletovho algoritmu vypocitame nové pozicie Castic
nasledovne

r(t + 6t) = 2r(t) — r(t — 6t) + 5t%a(t) (4-18)

Pre vypocet trajektorii jednotlivych Castic nie je nutné pocitat’ aj ich rychlosti. V pripade, Ze
potrebujeme urcit’ aj kinetickt energiu, rychlosti vieme dopogitat’ pomocou vzt'ahu
r(t + 6t) —r(t — 6t)

26t

Tento algoritmus je Casovo-reverzibilny a vel'mi dobre zachovava hybnost a energiu aj
pri dlhych &asovych krokoch. Problémom je pripo¢itavanie malej hodnoty ¢lena s 672 k rozdielu
velkych hodnot, ¢o vedie k numerickej nepresnosti.

Jednou z modifikacii je schéma ,leap frog®, ktora ma obmedzit' prave spomenuty
nedostatok originalneho Verletovho algoritmu. Vyzera nasledovne

v(t) = (4-19)

v (t + %61:) =v (t - %&) + Sta(t) (4-20)
r(t + 8t) = r(t) + 6tv (t + %&) (4-21)

aktualnu rychlost’ vypocitame ako
1 1 1
== = - = 4-22
v(t) 2{v(t+26t>+v(t 2&)} (4-22)

V tomto pripade uz nenadobudame malt hodnotu ako rozdiel dvoch velkych, ¢im zmensime
numerickt chybu. Problémom je, Ze musime ukladat’ polohu, zrychlenie a rychlost’ v r6znych
casovych okamihoch.

Algoritmus, ktory uchovava poziciu, rychlost’ aj zrychlenie v rovnakom case t a ktory
minimalizuje chybu pri zaokrihl'ovani sa nazyva ,,velocity Verlet”. Ma tvar

r(t+6t) = r(t) + stv(t) + %&Za(t) (4-23)

v(t+6t) = v(t) + %St[a(t) + a(t + 6t)] (4-24)

Jednoduchost’, pohodlnost’ a numerickd stabilita zarad’uju tento algoritmus medzi jeden
Z najpouZzivanejSich.



