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1 Uvod

Ahoj milf orgové. Blizi se pulnoc, deadline, a ja brutdlné nestihdm, tak budte prosim
alespon trochu shovivavi — ale pdf jsem napsal! Tak tedy, hurd na to...

2 Princip
Princip mé implementace je velmi jednoduchy: kazdy krok provadim nasledovné:

1. Spocitam vyslednici sil od vSech planet.
To provedu tak, ze projdu vechny planety cyklem (foreach).

(a) Pro kazdou spoctu velikost gravitacni sily, kterou na mé tato planeta pusobi
(dle vztahu v zadani). Pro tyto tcely jsem implementoval metodu Vector.dist (self,
second), ktera vraci vzdalenost self a libovolného vektoru second. Tuto hod-
notu pouzivam jako r. Tim jsem ziskal velikost gravitacni sily.

(b) Smér gravitacni sily ziskdm z pozice planety vuci raketé. To provedu pomoci
vekotorového rozdilu planet.position - self.rocket.position. Vyjadiim
si uhel, ktery tento vektor svird s osou x do proménné alpha.

(¢) Nyni mam k dispozici velikost i smér sily, kterou pusobi dand planeta na ra-
ketu, vyrobim tedy vektor této sily a tento vektor prictu k vyslednici (pomoci
vektorového souctu).

(d) Stejny postup opakuji pro kazdou planetu, nakonec je ve vyslednici opravdu
vysledna sila (plyne z principu sklddani sil).

2. Z vyslednice vypoctu zrychleni.
A to podle vztahu @ = % F' je vyslednice sil, kterou jsem spocital v predchozim
kroku a hmotnost rakety m je znama. Zrychleni opét ziskam jako vektor.

3. Ze zrychleni vypoctu zménu rychlosti.
A to podle vztahu Av = dAt. At je konstanta timeIncrement.

4. Zménu rychlosti pripoc¢tu k aktualni rychlost.
Tim jsem tspésné implementovat setrvacnost.



5. Vypocétu novou polohu.
A to opét dle vztahu v zadani: s = s,q + AS; AS = vAL.

Tot vse. Implementace zbyvajicich metod je o¢ividna.

Snad jen doddm, ze pro zrychleni béhu programu si v metodé isDestinationReached
zapamatuji planetu, do které jsem narazil a tu pak v metodé planetReached(self)
vratim v konstantnim ¢ase. To si muzu dovolit, protoze zadani specifikuje, ze pred za-
volanim metody planetReached (self) musi byt nutné volana metoda isDestinationReached.

3 Zamysleni

Ptesnost této metody ovliviuje predevsim velikost konstanty timeIncrement, proto je na
modelovani pohybu, kde pusobi intenzivni sily pro kratky c¢as, tato simulace nevhodna.
Vysoka velikost casového intervalu nas omezuje v tom sméru, ze muzeme postihnout jen
ty sily, které pusobi dlouhodobéji. Jak jsem tikal, pro kratké intenzivni sily je vhodné cely
prubéh pohybu analyzovat spise diferencialné.
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