Poniedziatek, 2006.05.07

Algebra Symboliczna

Zestaw Zadan Specjalnych

Zadanie 1.

2-wymiarowe rownanie Burgersa, modelujace przeptyw
ptynu z predkoscia u i1 lepkoscia e:

a—u—iruVu:eAu

ot )

gdzie u = (uy(z,y,t), uy(x,y,t)) — pole wektora predkosci,
za pomocy transformacji Cole-Hopf’a:

u=—2¢Vinx(z,uy,t)

sprowadza si¢ do liniowego rownania rozchodzenia si¢ cie-
pta. Celem zadania jest przedstawienie zbioru nietrywialnych
(nie dajacych si¢ sprowadzi¢ do 1 wymiaru) rozwigzan row-
nania (1) dla e — 0 1 wybranych nieciagtych warunkéw po-
czatkowych. W szczeg6lnosci nalezy zbadaé jak zachowuja
si¢ rozwigzania dla ktérych w chwili ¢ = 0 pole predkosci
rotuje np:

B {(—Qy,Qx,) dla 22+ 4* > R?
t=0

u
0 dla 2*+y? < R?

oraz posiadajacych w chwili ¢ = 0 symetri¢ ,,wielokatng:

u(r,gb,t: O) :u(r,¢+2%>

we wspotrzednych biegunowych, gdzie n = 3,4,5,6. . ..

Zadanie 2.

Celem zadania jest napisanie programu dokonujacego
wizualizacji lini sit zadanego pola wektorowego w dwdch i
trzech wymiarach oraz zademonstrowanie dzialania na wy-
branych przyktadach np. pola magnetycznego pochodzacego
of wielokatnej ramki z pradem elektrycznym itp. Program
powinien dziata¢ adaptywnie, bez duzej ingerencji uzytkow-
nika dobierajac automatycznie gestoS¢ lini sit pola, ewentu-
alne kolory itp.

UWAGA! Wizualizacja za pomocq ,,strzatek” jest wyklu-
czona!

Zadanie 3.

Roéwnanie:
ou(z,t)  OFu(x,t)]
ot ox

gdzie funkcja F' jest zadana z gbry, posiada rozwigzanie
szczegoblne postaci

=0

2)

Ax + B) 3)

w(z,t) :h(C’H—D

gdzie h jest funkcja odwrotna do pochodnej funkcji F":
h(F'(z)) ==

Celem jest znalezienie przyblizonego rozwigzania zagadnie-
nia poczatkowego rownania (2) w postaci posklejanych funk-

cii (3).
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Zadanie 4.

Dziatanie relatywistycznego rotatora Staruszkiewicza ma postac:

/ Lk
- _ .« . 1 12
S / dr mvV iz + [ —(kx)2

gdzie, m — masa, [ — dlugos¢ rotatora oraz:

2(r) = [T(7), X(7),Y(7), Z(7)]

jest 4-wymiarowaq trajektorig czasoprzestrzenna, natomiast

k(7) = [Ku(7), Kao(7), Ky(7), Ko(7)]
czterowektorem zerowym:
K=K+ K]+ K.

okreslajacym potozenie osi obrotu rotatora w (czaso)przestrzeni. Celem zadania jest wyprowadzenie réwnan ruchu rotatora
z zasady najmniejszego dzialania oraz ich rozwiazanie, analityczne lub numeryczne. Czy mozna co$§ powiedzie¢ o granicy
nierelatywistycznej dla tego uktadu?

Zadanie 5. [Juz zostalo rozwiazane]

Powierzchnia 3D opisana réwnaniem:

81 (2% + 9% + 2°) — 189 (2%y + 222 + v’z + 9?2 + 2%z + 2y 126(zy + 22 +y2) —9(2* + > +2°) =9z +y+2)+1=0

zawiera w sobie 27 linii prostych. Z szystkie. Wynik pokazaé na wykresie 3D.
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