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#!/usr/bin/env python

import sys

from math import *

import numpy as np

import matplotlib.pyplot as plt
from matplotlib import animation
#sila centralna=f(r)=-alfa/r"3

# funkcje pomocnicze dpo rozwiazania réwnan rézniczkowych

# dr/dt=u -F1
#du/dt=L"2/mr*3+f(r)/m -F2
#dfi/dt=L/mr"3 -F3
#z1=r

#z2=dr/dt=u

#z3=F1

def F1(z1,z2,2z3,t):
wl=z2
return wl

def F2(z1,z2,2z3,t):
w2=1*1/(m*m*z1*z1*z1)-alfa*pow(z1,-3)/m
return w2

def F3(z1,z2,2z3,t):
w3=1/(m*z1*z1)
return w3
# funkcje do policzenia x iy
def toxa(zl,z3):
return zl*cos(z3)

def toya(z1l,z3):
return zl*sin(z3)

out = open("plik.dat" , 'w")

m=1.0 ##masa

alfa=3.75# alfa

kappa=1.0/4.0 #kappa

1=pow(m*alfa/(1-kappa*kappa),0.5) # zowa skladowa momentu pedu

rp=1.0# poczatkowe r

rdp=0.0 #poczatkowe dr/dt

fip=0.0 # poczatkowe fi

fidp=1/(m*rp*rp) # poczatkowe dfi/dt
ener=m*rdp*rdp/2.0+1*1/(2.0*m*rp*rp)-alfa*pow(rp,-2.0)/2.0 # energia bedaca stata ruchu

dt=0.00005 # krok calkowania
T=40#czas symulacji

# ustalenie warunkéw poczatkowych
r=rp

rd=rdp

fi=fip

fid=fidp

t=0
# algorytm Runge-Kutta 4 rzedu
while t < T:

wrl=F1(r,rd,fi,t)*dt

wrd1=F2(r,rd,fi,t)*dt

wfil=F3(r,rd,fi,t)*dt
wr2=F1(r+wrl/2.0,rd+wrd1/2.0,fi+wfil/2.0,t+dt/2.0)*dt
wrd2=F2(r+wrl/2.0,rd+wrd1/2.0,fi+wfil/2.0,t+dt/2.0)*dt
wfi2=F3(r+wrl/2.0,rd+wrd1/2.0,fi+wfil/2.0,t+dt/2.0)*dt
wr3=F1(r+wr2/2.0,rd+wrd2/2.0,fi+wfi2/2.0,t+dt/2.0)*dt
wrd3=F2(r+wr2/2.0,rd+wrd2/2.0,fi+wfi2/2.0,t+dt/2.0)*dt
wfi3=F3(r+wr2/2.0,rd+wrd2/2.0,fi+wfi2/2.0,t+dt/2.0)*dt
wr4=F1(r+wr3, rd+wrd3, fi+wfi2, t+dt)*dt
wrd4=F2(r+wr3, rd+wrd3, fi+wfi2, t+dt)*dt
wfid=F3(r+wr3,rd+wrd3,fi+wfi2,t+dt)*dt

r=r+(1/6.0)*(Wrl+2.0*wr2+2.0*wr3+wr4)
rd=rd+(1/6.0)*(wrd1l+2.0*wrd2+2.0*wrd3+wrd4)
fi=fi+(1/6.0)*(Wfil+2.0*wfi2+2.0*wfi3+wfig)

# zapis wyniku obliczen do pliku
s = "BF\tBF\t%F\t%F\t%fF\t%f\n" % (t , toxa(r,fi), toya(r,fi), r , rd,fi )
out.write(s)
t+=dt
out.close()

data = np.loadtxt("plik.dat")

#odczyt z pliku t,x,y,r,dr/dt,fi

t, x1, y1, r1, rdl, fil = (data[:,i] for i in range(6))
#ustalenie wymiardw rysunku i grubosci toru
plt.subplot(211)

plt.plot(t,r1)

#plt.xlabel('t")

plt.ylabel('r")

plt.subplot(212)

plt.plot(t,fil)

plt.xlabel('t")



plt.ylabel('fi'")
plt.show()
plt.subplot(211)
plt.plot(t,x1)
#plt.xlabel('t")
plt.ylabel('x")
plt.subplot(212)
plt.plot(t,y1)
plt.xlabel('t")
plt.ylabel('y")
plt.show()

fig = plt.figure(figsize=[6,6])

ax = plt.axes(xlim=(-6.0, 6.0), ylim=(-7.0, 5.9))
line, = ax.plot([], [], "r-", lw=1, alpha=0.5)
punkt, = ax.plot([], [], "ro-", lw=2)

#animacja
animate_n = 320 #ustala szybkosc animacji

def animate(i):
i=i*animate_n
line.set_data(x1[:i],y1[:1i])
punkt.set_data(x1[i-1:1i], y1[i-1:i])
return 1line,punkt

frame_n=T/dt / animate_n
anim = animation.FuncAnimation(fig, animate, frames
plt.show()

int(frame_n), interval=10)



