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% Simulation: Oregonator-Reaktion,
% siehe Deuflhard/Bornemann: Numerische Mathematik II, S11

% Reaktionskonstanten kl ... k5

k =11.34; 1.6e9; 8e3; 4e7; 1.0];

% Rechte Seite der Reaktions-QODE

f =@(t,y) £ oreg(y,k);

% Anfangskonzentrationen c¢l, ... ¢5
¢ = [.6e-1; .33e-6; .501le-10; .3e-1;
% Zeitintervall [t0 ... tn]

tspan = [0,200];

% Numerische Integration mit steifem Integrator
opts = odeset( AbsTol',le-14);

[T,Y] = odel5s(£,tspan,c,opts);

24e-7];
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Evlerverfahen for  Lotka- Volkerra- AWP -

LV system: Explicit Euler on [0,3.2], 18 steps
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$ Langzeitintegration des LV systems mit der
$ expliziten Mittelpunktsregel

% Rechte Seite der Lotka-Volterra Dgl.

fn = @(x) [x(1)*(x(2)=-2);x%x(2)*(1-x(1))];

$ Definition des Anfangswertproblems

y = [0.3;2]; T = 200;

% Parameter fuer explizite Mittelpunktregel

N = 500; h = T/N; % Anzahl der Zeitschritte/Schrittweite

for k=1:N
yc = y(:,end); v = [y, yc + h*fn(yc+0.5*h*fn(yc))];
end

% Graphische Ausgabe

figure('name’', 'lvemp');

plot((0:N)*T/N,y(1,:), 'r-',(0:N)*T/N,y(2,:), 'b-");
xlabel (' {\bf t}'); ylabel( ' {\bf v}');

legend('u =y 1','v =y 2',"location’', 'best’');
title( 'LV system, explicit midpoint rule, T=500");
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