
ÒÎÈÌ

Óïðàæíåíèå 1

Çàäà÷à 1. Äàäåíà å ôóíêöèÿòà r(t) = (t cos t, t sin t, t)T . Ñêèöèðàéòå êðèâà-
òà, îïðåäåëåíà îò r(t), çà äîñòàòú÷íî ãîëÿì èíòåðâàë çà t òàêà, ÷å äà ñå âèäè
ÿñíî ïîâåäåíèåòî �è è ïðåñìåòíåòå r′(t). Âèçóàëèçèðàéòå êðèâàòà çàåäíî ñ
ðàäèóñ-âåêòîðà r(t), äîïèðàòåëíèÿ âåêòîð r′(t) è åäèíè÷íèÿ äîïèðàòåëåí
âåêòîð T(t). Èçïîëçâàéòå âãðàäåíàòà ôóíêöèÿ Manipulate.

Çàäà÷à 2. Êðèâèòå íà Áåçèå ñà ïîëèíîìèàëíè êðèâè, êîèòî ÷åñòî ñå èç-
ïîëçâàò â êîìïþòúðíàòà ãðàôèêà, àíèìàöèÿ, ìîäåëèðàíå íà äâèæåíèåòî íà
äàäåí îáåêò è ò.í. Êðèâàòà íà Áåçèå îò òðåòà ñòåïåí èìà ñëåäíèÿ âèä:

B(t) = P0(1− t)3 + 3P1(1− t)2t+ 3P2(1− t)t2 +P3t
3, t ∈ [0, 1], (1)

êúäåòî P0,P1,P2,P3 ñà òàêà íàðå÷åíèòå êîíòðîëíè òî÷êè.

(a) Íà÷åðòàéòå êðèâàòà íà Áåçèå îò òðåòà ñòåïåí çà êîíòðîëíèòå òî÷êè
P0 = (1, 1), P1 = (2, 2), P2 = (3, 2), P3 = (4, 1), çàåäíî ñ îòñå÷êèòå
P0P1, P1P2 è P2P3;

(á) Äîêàæåòå êîëèíåàðíîñòòà íà âåêòîðèòå
#          »

P0P1 è
#          »

P2P3 ñúîòâåòíî ñ äî-
ïèðàòåëíèòå âåêòîðè B′(0) è B′(1).

(â) Èçáåðåòå ÷åòèðèòå êîíòðîëíè òî÷êè òàêà, ÷å äà îáðàçóâàòå áóêâàòà
"Ñ".

(ã) Ïîñòðîéòå äâå êðèâè íà Áåçèå òàêà, ÷å çàåäíî ñ êîíòðîëíèòå ñè òî÷êè
äà îáðàçóâàò áóêâàòà "S". Çà äà ñå ñâúðæàò äâåòå êðèâè ãëàäêî, ïîñòà-
âåòå óñëîâèå çà êîëèíåàðíîñò íà äîïèðàòåëíèòå âåêòîðè êúì êðèâèòå
â òî÷êàòà èì íà ñâúðçâàíå.

Çàäà÷à 3. Äà ñå ðåøè ñèñòåìàòà
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(2)

è äà ñå âèçóàëèçèðà u(s) = (r(s), z(s))T , êàòî ñå èçïîëçâàò ñëåäíèòå ïàðà-
ìåòðè: 1

b = 10
13 , εg = −1, B = 2.4.
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Çàáåëåæêà: Âåëè÷èíèòå â çàäà÷àòà ñà ñêàëèðàíè òàêà, ÷å ðàäèóñúò íà
êàïèëÿðà, îò êîéòî ñå êàïâà êàïêàòà, å 1. Äà ñå âèçóàëèçèðà êðèâàòà äî
äîñòèãàíå íà ðàäèóñà íà êàïèëÿðà, ò.å. äî r(s) = 1.

Çàäà÷à 4. Äà ñå íàìåðè âåêòîðíàòà ôóíêöèÿ u(t) = (N(t), P (t))T , êîÿòî å
ðåøåíèå íà ñèñòåìàòà:
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,
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aN

b+N
,

N(0) = N0, P (0) = P0 (2)

ñúîòâåòíî ñ ïàðàìåòðè:

(i) r = 1, K = 10, b = 1, a = 3, λ = 1, c = 2, P0 = 3, N0 = 5;

(ii) r = 1, K = 3, b = 1, a = 3, λ = 1, c = 2, P0 = 3, N0 = 5.

Çà òàçè öåë:

(a) âèçóàëèçèðàéòå ðåøåíèåòî çà âñÿêà åäíà îò íåèçâåñòíèòå ñêàëàðíè
ôóíêöèè P (t) è N(t) ïî îòíîøåíèå íà âðåìåòî t;

(á) âèçóàëèçèðàéòå ïàðàìåòðè÷íàòà êðèâà r(t) = (N(t), P (t))T .

Çàáåëåæêà: Ñèñòåìàòà (2) ìîæå äà áúäå çàïèñàíà âúâ âèäà
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