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Sageliesinevaid vigu
Funktsioonidel tuleb panna argument sulgudesse
N: vx(t),sin(a)

Tuleb jalgida, et Mathcad 1se e1 lisaks korrutusmarke
funktsiooni nime ja argumendi vahele. Seda marki
naeb ainult vorrandi aktiivseks tegemisel (vasaku
hiireklahviga valemil)

N: vx-(t) vo1 Odesolve-(x,10) Viga!!!

Absoluutvaartuse mark tuleb valida Calculator —
nupurealt! alculator

sif cos tan In

Maatriksite nupuriba sisaldab samasuguse nl
valjandgemisega nuppu, mis arvutab ¥

maatriksi determinanti ja sellisel juhul lihtsalt | ™ ~
4
1

el arvutata vale margiga avaldist vilja !
(tekib viga)




Format Graph Trace

lubab graafikult koordinaate maarata

Katsed ;= csort(augment(aeg, temp), U)—]

¥-value | 17.5 | [ Copy ¥ ]
¥-Wallie | 2.5 | [ Copy ]
v2-Walue | | [ Copy Y2 ]
Track data points ’ Close ]

f(x) := linterp (Katsed<“> . Katsedﬁ> , X)

X = min({aeg) . min(aeg) + 0.01.. max(aeg) + 2

i Trace lub
: mille koo

A5 41
temp |
ocoo 2
f(x)
17+—
O

— 24
|__3'_|
— 4!
2,

aeg. X, X

22,

§ 10 12 14 16 (18 20 22 ||
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Lla joonisel 1
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Format - Graph Zoom

lubab graafikult I6igata piirkonna, mida naidata

¥ ¥ ¥2
win: |n | |-1.2?512 | | |
||

k:=0,002.20

Max: |3 | [4.3309

S.833 1

gl&l [ oK J[Cancel]
I

2oo
101
fk)

- 3.095

Teine voimalus on graafiku molema telje
alguses ja 10pus olevatele rajade
vaartustele kirjutada ise vajaminevad
rajad (automaatsel rajal on all méargid “

jad ( J g\K 0 10 20 30 40 50

T 0, t2 30,




Naide 5. Mittelineaarne vorrand

Auto kiirus soltub ajast jargmise valemi kohaselt
v(t) = (sint-In(t+ 1)+ 1) - 20 (meeter/sekund)
Leida ajahetk, mil auto on ldbinud 1. 5 kilomeetrit.

Vorrandite kirjutamiseks ilma arvutusteta kasutada
rasvast vordusmarki Boolean nupurealt =

Lahendamiseks vajaminevad vorrandid:

Punktmassi poolt labitud teepikkust s saab kiiruse v jargi
arvutada jargmiselt
t

s(t) = fv(t) dt

Lo
kus ty on liikumise alghetk. Kui t, = 0, siis tuleb lahendada

t
f(sin t-In(t+1)+1)-20dt = 1500m

A))

Matemaatilise modelleerimise alused, Ella Puman
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Naide 5. Lahendus

Ulesande lahendus: anname otsitavale muutujale t algvairtuse 0,
kasutame funktsiooni root ja saadud vorrandit, saame:
t0:=0 tt=0

t
tl :=root f(sin (t)'In(t+1)+1)-20dt —1500,t
t0

tl1 =76.523 sekundit

Vastuse saime sekundites, teisendame minututeks ja sekunditeks,
kasutades olemasolevaid funktsioone:

floor(x) argumendi tdisosa

mod(x,y) X /7y jagamise jaak

t1
minutid := floor (%) minutid = 1

sekundid := mod(t1,60) sekundid = 16.523

UBWINJ B[[5] ‘POSN[E SSTWLIII[[OPOWL OSI[I3BBRWIAIRIAL - F10G LO'S



MITTELINEAARSED VORRANDISUSTEEMID

Vorrandisiuisteemi lahendusskeem

Alglahendid otsitavatele muutujatele

Given

vorrand 1 (rasvase vordusmargiga)

vorrand n

(kitsendused lahenditele)

Find(muutujal, ... ,muutujan)

Matemaatilise modelleerimise alused, Ella Puman
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NAIDE 6

Leida lahendid jargmisele stisteemile

(2x+y=05—2z>
¢ y3+4z=4
. xy+z=c¢e"

Algvaartused otsitavatele:

Votmesona:

Vorrandid:
vordusmargid on =

Lahend:

Vastus:

x=1 y=12z2:=0

Given
2x+y =5— 2z
y3 +4z=4

X'y+z=e’

v := Find(x,y,z)

1.422
V= (O. 975)
0.768

Y106 10°¢
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Naide 7. Leida ringi raadius 7, kui on teada ringist viljaligatud
segmendi kaare pikkus s = 15 ja temale vastava koolu pikkus

k = 13. Eeldame, et segment moodustab mitte iile poole
esialgsest ringist

710G 10°G

Etteantud suurused s:=15 k:=13 °
Algvaartused otsitavatele:

I
@:=— r:=10
VotmesoOna Given 6
Ringi kesknurga ja raadiuse korrutis on
vastava kaare pikkusega @'r=s
Koolust ja selle otspunktidest tommatud

NQO[[OpOoW SST[T}eeMaIRIAL

raadiusest moodustuvast T
R sin = 3
vordhaardsest kolmnurgast 2 2r g
Ulesande seadest tulenevad r=0¢@e=0 =
kitsendused lahendile (raadius) : g
:= Find (T, :

Lahend nurk (r, @) :

Vastus raadius = 8.212 nurk = 104.656 deg



NAIDE 8

Leida ringjoone x? + y* = 20 ja hiiperbooli y =
|Ioikepunktid. lllustreerida joonisel.

1 2

Algvaartused otsitavatele: < = 0.1 R I |
—1 o
Votmesona Given —0.1 -1

x* +y* /=20
1
y=
Lahend
( ) = Flnd(x y)

0.224 4.467

Vastus . 4.467 . 0.224
1=\ _4467| %%\ -0.224

—0.224 —4.467

Y10C'10°G
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Naide 8. Graafik (ring, huperbool, punktid)

Joonisele argumendid: Ring ¢:=0,0.01..2x
Hiiperbooli negatiivne haru t=-5,-493..—-0.001
Huperbooli positiivnhe haru s:=0.001,0.02..5

Telgedele ringi parameetrilised vorrandid
x teljel r - sin(t), y teljel r - cos(t) V20 -sin(¢),vV20 - cos(¢)
tahelepanu muutujate jarjekorrale molemal teljel

Formatting Currently Selected X-¥ Plot

OUL SSI[IIBBWOIBIN. #1103 L0°S

5
%Y fxes | Traces | Murmber Format || Labels | Defaults
Syrnbal Symbal .
Legend label Frequency Symbaol Weight Lire
\20-cos(¢) LEikepunkid 1 © 1
— trace 2 1 1
22 trace 3 1 11— =
OO0 trace 4 1 1|—-—
i } | trace & 1 1|——
t -6 6 hace B 1 1
— trace 7 1 11— =
1 < |
S
— [THide arguments [Hide legend
) Top-left ) Top-right
() Bottom-left () Bokkom-right
(%) Below
-5

-~ 5. J20ssin(¢),Z1.t,s 4998



ANALUUTILISED TEISENDUSED

Nupuriba Calculus EM

Ig . il

Piirvaartused, vasakpoolne ja parempoolne CERT
piirvaartus  sjn(x) _ ,Lh ﬁ ﬁ
lim —— — undefined neme

x-»0 X J' E 1T

. sin(x) lim tan(x) - —o© t
lim 5 > —® ot (x) lim | lim,_ lim
x—>0~- X X% —d | +at +a-

Integraalid: maaramata ja maaratud integaal

Maaramata integraali leidmisel ei ole lahendis maaramata konstanti

C, lahend antakse juhul C = 0

1
j Sin x dx - In (tan (xT) )

. . - d .
Tuletised: esimest ja korgemat jarku " da,
] de"
d? 1 . 81 . 23
a2 A/IN(L = 9%) 3 S

5.01.2014 2.In(1 - 9-X) 2 (9-x — 1)2 4-In(1 - 9-x) 2 (9-x — 1)2

uewing e||3 ‘pasn|e asiwiia3||apowW asi|l1eewale|A|



ANALUUTILISED TEISENDUSED

Nupuriba Symbolic valikud Symbolic El
. . . . —* " — Fodifiers
simplify lihtsustamine
float rectangular  assume
X2 —1 . . solve sirnplify substitute
x—1 Slmpllfy - X+ 1 | factor | expand coeffs
collect Series I parfrac I
factor teisendab korrutiseks fourier laplace Al

invfourier invlaplace invetrans

x? —2-x-y+y?factor » (x —y)?

M7 — R v —
o sog o licit hi f
expand korrutab sulgavaldised labi SplEt - combine - confrac
renrIte

x+y)(z—5) expand - x-z—5x+y-z—5"y
parfrac osamurdudeks jagamine

2-X24+x—2 7:Xx—5 1

t, parfrac, =
31 conver parracx—>3_(xz_x+1) 3 xt 1)

5.01.2014 N o
Matemaatilise modelleerimise alused, Ella Puman



ANALUUTILISED TEISENDUSED 2

series funktsiooni rittaarendus mingi punkti iimbruses (0)

(-3  (x-%)

1
i jes,x ==,6 > 1 —
sin(x) series, x 56~ St

solve vorrandi lahendamine analutiliselt
sin(2 - f) + cos(x) + 1 solve,x —

acos(—sin(2-f) — 1) )

_ _ —acos(—sin(2-f) — 1)
collect avaldis muutuja astmetena

x+2:-y—2)% collect,x >x*+(4-y—2-2) x+(2-y—12)?

coeffs polunoomi kordajad vektorina float  rectangular assume
float avaldise vaartus reaalarvuna simplify  Jsubstitute
mt float, 10 —» 3.141592654 factor expand coeffs

| collect | | series| I parfrac I

substitute simboli asendamine avaldise

faurjgr laplace Ztrans

cos(y) substitute,y=z+1 — cos(z+ 1)
Kahe teisenduse korraga sooritamiseks valida votmesonad jarjest

substitute,y =z + 1 _ _
'y — c0s(z) * cos(1) — sin(z) - sin(1) 14
expand Matemaatilise modelleerimise alused, Ella Puman

cos(y)



Swmbolics  Window  Help

ANIMATSIOONID PEC—— .
jadamuutuja FRAME Protect Worksheet. .. — Eﬁ;: (i

* graafiku valjanagemine peab mingil viisil soltuma sellest

muutujast
e graafikud iga jadamuutuja FRAME erivaartuse korral

joonistatakse teatud ajaintervalliga lUksteise peale

Tools — Animation - Record L

— For FRAME e
. Himate
Muutuja FRAME  ~__—7 | o o |
vairtuste vahemik — * - — Carce
. oo |
sekundis ndidatavate — Save s,
kaadrite arv Frames/Sec
AP B | i e
Animate alustab FRAME= 1
Save as salvestab Select an area of your worksheet whose contents are based on
. . . % . the FRAME wanable, enter starting and ending FRAME values,
videoklipina *.avi and choose Animate.
5.01.2014 Matemaatilise modelleerimise alused, Ella Puman -




NAITED ANIMATSIOONIDEST 1

Koostada animatsioon jarve pinna lainetusest parast kivi
vetteviskamist

Koigepealt teeme 3 mootmelise graafiku, selleks:
x- ja y-telje punktide indeksid

i:=0..30 j:==0..30
punktid horisontaaltelgede suunas
i—15 j— 15
X; = 30 127 y,-:=T-12n

Funktsiooni defineerimine

FRAME 20
F(x,y) = — VX2 +y? — ) : +1
(y) = —cos ( Ty 2 ) x2+y2+0.5- FRAMEZ + 10

Maatriksi M defineerime elementide kaupa funktsiooni
vaartustest vastavas solmpunktis

M;; == F(x; ;)

Koostada 3-mootmeline joonis maatriksist M  Surface Plot

5.01.2014 Matemaatilise modelleerimise alused, Ella Puman 16



5.01.2014

Valmis animatsioon videoklipina

1l
-h
10
0=
0=

M M
3-D Plot Format
Kolmemddtmeline pind l%;'::; Lacpesrorce Juopung | e | sadlores | sl | v | quttora
maatriksist M o
Tools — Animation - Record ||| Cloanee: Ei:m
Oluline on fikseerida il T
z-telg, et graafik ei 3] Number s Weight
hakkaks animatsiooni L= e oot -
[ ok

ajal ,huippama“

Matemaatilise modelleerimise alused, Ella Puman



NAITED ANIMATSIOONIDEST 2, 3

Resource Center
QuickSheets and Reference Tables

Animations

Ff
% 3

Valmis videoklipid

s(3t) 0

¢

T,

I
-1 0 1

cosl 5t +phase ) 18

S

=
S
e ———

e i

5.01.2014 Matemaatilise modelleerimise alused, Ella Puman



NAIDE 2 ANIMATSIOONIDEST

Koostada animatsioon funktsioonist ja toususirgest
f(x) :=x-sin(x)
Funktsiooni tuletis df(x) = %f (x) I_g_:
Sirge vorrand labi punktia  y(a,x) := df(a) - (x —a) + f(a)

FRAME . .
a =1+ c a=23.412 Kui FRAME = 30,siisa=m+ 6
0 10—\ x:=00.1..41
y-teljele:
) a=1'm funktsioon f(x),
y(@.x) \/ df(a) = sirge y(a, x) ja
3 funktsiooni vairtus
107 punktis a f(a)
15

x-teljele: x, x, a

5.01.2014 . 19
"O" X,X,a 4n Matemaatilise modelleerimise alused, Ella Puman



5.01.2014

ANIMATSIOON 2 tdususirge

a=1n

df(a) = 17

Matemaatilise modelleerimise alused, Ella Puman
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e8

NAIDE 3. ANIMEERITUD KONTUURKAART

g := 2 - FRAME
a2 u+ v\? (u—5-g)%+ (v—10 — g)*
A(u,v) = sm(g) -cos( 3 ) +exp<— =0 )

401

Joonisel piirkonnad [0, 40]

20

3-D Plot Format QuickPlot Data

20

Range 1 start 0 end 40
# of Grids 40

10

0 10 20 30 40

5.01.2014 Matemaatilise modelleerimise alused, Ella Puman 21



Mathcad DV lahendamisel

Odesolve(|vektor], x, b, [punkte])

Lahendab DV antud algtingimustel
DV koige kdrgema astme muutuja peab olema lineaarsel kujul

Algtingimuste arv peab olema vordne vorrandi jarguga
(sisteemis vorrandite arvuga ka)

Votmesdna Given tekitab lahenduspiirkonna

vektor (ainult siisteemide jaoks) otsitavate funktsioonide
nimede vektor (ilma argumentideta)

Otsitavad funktsioonid on f(x) ja g(x), siis vektor (g)

Alaindekseid saab funktsiooni nimedes kasutada ainult
literaalseid (x.1)

X integreerimismuutuja (argument)
b integreerimispiirkonna Glemine raja (I0pp-punkt)

22



Mathcad DV lahendamisel
Odesolve(|vektor], x, b, [punkte])

Alguspunkt on antud algtingimustes
lahenduspiirkonna sees muutujate argumentide
algvaartusena

punkte (ei ole kohustuslik) taisarvuline
interpolatsioonipunktide arv lahendi saamiseks,
vaikimisi 1000

Odesolve annab lahenduse funktsioonina, mis
salvestab funktsiooni vaartused integreerimis-
piirkonnas 1000-s (vOi punkte) punktis ja nende
vahelistes punktides leiab kasutades interpoleerimist
funktsiooni Ispline abil

Mida rohkem on punkte, seda tapsem on lahend,
suure integreerimispiirkonna puhul tuleks kasutada
suuremat punktide arvu kui 1000

23



Diferentsiaalvorrandi lahendamine

Ctrl F7 tuletise mark (')  Ctrl = rasvane vordusmark
* Given votmesoOna

e Vorrandid =
e algtingimused =

* Odesolve(argument, [oppvaartus)

Niide 1.

Lahendada diferentsiaalvérrand e” - y' = 2x + 1

algtingimusel y(0) = 1

L_eida otsitava funktsiooni viirtus kohal x = 8
Given
eY® . y'(x)=2x + 1
y(0)=1
y2 := Odesolve(x, 8)
y2(8) = 4.314



* Leiame otsitava funktsiooni kdik vaartused I6igus [0,8]
sammuga 0.1

x:=00.1..8 y2(x) =

e Teame, et analtutiline lahend on
y(x)= In|x? + x + C|

* Kontrollime, kas leitud lahend antud |6igus on

analtutilise lahendi vastavate vaartustega vordne, kui
C = e (Uldlahendit Mathcad eileia) Y200 = in(+x+¢)

1
ln‘xz + X + 9‘ — 1.04 1.04
1.085 To8E
. . . 1.134 1'134
 Kanname funktsiooni graafikule 157 LL3s
1.244 1:244
57 1.302 300
41 1.363 1:363
1.425

y2(x) 3t 1.488 1::;2
27 1.551 1.551
1.615 et

1 ’ ’ ’ | 1.679 '
0 2 4 6 38 1.742 1'3‘7}2
1.805 1'805




Diterentsiaalvorrandite lahendamine
 Naide 2.

Lahendada diferentsiaalvérrand y"' 4+ 3y = 0
algtingimustel y(0) = 1,y'(0) = 2

Leida otsitava funktsiooni vaartus kohal x = 6

Given

y"(x) + 3y(x) =0 yi(x) =

1
— ' — 27
y(0)=1 y'(0)=2 1!\ 0.979
B 1314
y1l := Odesolve(x, 6) V(%) L\ o
0 \2/ 4 \6 -

y1(2) = —1.314 y1(6) = —1.518 _ 14 \/ \ {493
x:=0,01.6 yl1(x)= —-2- 0.078
) 1.518




DV slisteemide lahendamine

Funktsioonis Odesolve argument anda vektorina otsitavatest
muutujatest

Given

%yo(u) =8.y0(u) + 8-y1(u)

~y1(W)=30-y0(u) + y2(u) - yo(u) y2(u
d 2 (u)=yo(u)y1(u) - 2 .y2(u)
du - 3 z1:=0,0.01..10
60T
y0(0)= -1 y1(0) =0 y2(0) =1
f(z1)
30t
f B yo ] g(21)
h1(z1)

g, | = Odesolve/| y1 |,u,10,1000
hl [\ y2

. - 30~

z1



DV siisteemide lahendamine,

teine voimalus
Rkadapt(alg, a, b, n, D)
vOi rkfixed, Bulstoer, Radau
ei kasutata Given votmesona
vorrandististeem antakse ette maatriksina D,
kus u on funktsiooni argument ja

maatriksis D on vorrandite paremad pooled, kui
vasakule jaab vastava funktsiooni tuletis

Algtingimused antakse esimeses argumendis

-8-Yp+8-Y1

-1
D(u.Y) = 30-Yo+Y1—-Yp Y2 NYWQW[ 0 }

8
Yo'Y1- Y2 :

S1 := Rkadapt (0,0, 10,1000, D)

28



Lorenzi susteem

(x' =p(y — x)
y=@—-2)x-y
z' =xy — bz

A

Algtingimused:
x(0)=1,y(0) =1,
z(0)=0

Parameetrid:

p =10,b = 8/3, r = 40.

Leida otsitava funktsiooni
vaartus ajani £ = 50

Given

x'(1) = p-(y(1) —x(1))

y'(t) = (r—z(1)) -x(t) —y(t)

Z (t) = x(1)-y(t) — b-z(t)
x(0)=1 y(0) =1

x1
yl | :=Odesolve
Z1




Graafikud

e Kanda otsitavate funktsioonide vaartused
kahemoodtmelisele graafikule aja suhtes

t2:=0,0.1..50

10071

x1(t2) 501
y1(t2)

z1(t2) } .
0 4 10
t2

— 50



Graafikud

 Teha kahemootmeline graafik Ghest muutujat
ja tema tuletisest. Kasutame argumendi x

tuletise valemit: x'(t) =p- (y(t) — x(t))
x1tuletis(t2): = p - (y1(t2) — x1(t2))

x1tuletis(t2)




3-mootmeline graafik ——

x|

* Teha kolmemddtmeline graafik, selleks % g

defineerida .]E
x1(t1)
curve(tl) :=| y1(t1)
z1(t1)

S := CreateSpace(curve, 0,50,4000)

3 mootmelise graafiku tegemiseks

valida graafikute nupuribalt
3D Scatter tuupi graafik ja
alumisele tuhjale kastile kirjutada S.




3-mootmelise graafiku kujundus
* Topeltklops graafikul voi parema hiireklahviga

Properties
Appearance vaheleht
Varviliseks
Colormap nupuga
Punktide Ghendamine
Lines

3-D Plot Format

==

| General | Axes” Appearance uighting | Title | Backplanes | Special | Advanced I QuickPlot Da13|

Plot 1 |

Fill Options
Fill Surface
Fill Contours
@) No Fil
Alternate Mesh
Smooth Shading

Color Options

Colormap
(@ Solid Calor

—

Line Options
@) Lines

COTTLOur Lines
I Mo Lines
Hide Lines
1 | Weight
Color Options

@ Colormap

1 Solid Color |

Point Options
Draw Points

Symbol

all .

Color Options

@ Colormap
(1 Solid Color -

oK ] [ Loobu ] Rakenda
_ Cut
Copy

Paste

 Windows 7 korral voib juhtuda, et graafikut | |

ei ole naha, siis tuleb parema hiireklahviga

vajutades graafikule markeruut Border
sOna eest valja lulitada

Fog
Lighting
Egual Scales
Perspective

Box
ES
A1

Hide Arguments

Disable Evaluation




e Keha visatakse algkiirusega 100 meetrit sekundis
horisondi suhtes Ules

* algnurga all 30 kraadi

(radiaanides 301 /180)
e Kehamassonm = 50 g

P

. takistustegur R = 0.2 Bl

* Algtingimused:
— keha algasukoht on punktis(0, 0)
algtingimused x(0) =0,y(0) =0

— algkiirus ja algnurk on kiiruste algvaartused:
vx(0) = algkiirus - cos(algnurk),
vy(0) = algkiirus - sin(algnurk)



R-vx(t) - |vx(t)|

=50 R:=0.2 v0:=100 algnurk :=30-1m/180

P

(24

R-vy(t) - |[vy(t)]

Given
x'(t) = vx(t)
y' (1) = vy(t)
vx'(t) = —
vy'(t) = —9.8 —

x(0)=0 y(0)=0 vx(0)=
vy(0) =vO0 - sin(algnurk)

x1

yl
vx1
vyl

: = Odesolve

X

y
VX

L \VY

m

v0 - cos(algnurk)

,t,10




Tulemused

 Kasutades saadud lahendeid, leiame

a) kui kaua keha on 6hus?

Leida kasutades funktsiooni root(f(x), x), andes enne
algvaartuse otsitavale, naiteks £3: = 7 ja arvestades, et
keha jduab maapinnani siis, kuiy =0

t4:=7 maas :=root(y1l(t4),t4) maas = 8.48

b) kui kaugel keha alla kukub?
Leida x koordinaat ajahetke jaoks, mil keha kukub maha

x1(maas) = 342.643



c) millise maksimaalse korguse keha saavutab? Sellele
kisimusele vastamiseks peame koigepealt leidma
ajahetke, mil keha kiirus saab vaartuse 0 ehk leidma
funktsiooni root abil vy = 0 ajahetk

t5 := 3 Kiirusnull := root(vy1(t5),t5)
Kiirusnull = 3.992

Maksimaalne kdrgus on y vaartus vastaval ajahetkel
y1(kiirusnull) = 87.912

Saime vastused kdigile klisimustele:

a) Keha on ohus 8.48 sek

b) Keha kukub maapinnale 342.643 m

c) Keha saavutas maksimaalse kdrguse 87.912 m




Graaftik

* Teha graafik keha liikumisest, kus aeg muutub
alates 0 kuni keha mahakukkumise ajani
(maas)

t2 :=0,0.1.. maas
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Animatsioon kivi viskamisest

* Animeerida graafik, jadamuutuja FRAME on antud aja
I 6 p pva a rt use kS Formatting Currently Selected X-Y Plot @1

XY Axes | Traces |Number Format I Labels I Defaultsl

t20:=0,0.1..0.1 - FRAME — — :
Legend label Fre;Tuneﬁc'_f Symbal Wwe-rilgl'ﬂd Line We?gl'd Color | T
t21 := 0.1 - FRAME — 1 T 1HE
trace 2 1| & 3 1 po
Enne animeerimist tuleks
fikseerida vaartused x ja y T
teljel, et valtida graafiku 801
,huplemist” video ajal yi(20) 60
(iga FRAME vaartuse korral yl(t21)
] ] 000 40
joonistab Mathcad uue
graafiku ja seoses sellega voib 1
ka telgede rajad dara muuta) " 0 o - 200
Teine joon tahistab kivi (keha) mis liigub, x1(t20) ,x1(t21)

selleparast on see vormindatud simbolina ja ilma jooneta




Valmis animatsioon
Tools — Animation — Record avab animeerimise akna
Jadamuutuja FRAME muutub animeerides kuni
vaartuseni 84 (rohkem ei ole vaja muuta)
Enne Animate nupu vajutamist tuleks margistada
uuesti animeeritav graafik (NB! Margistamisel peab
jaama graafiku iGmber vaba ruumi)
Avanevas uues aknas saab videot vaadata

Save as salvestab videoklipi faili (*.avi), mille

vaatamiseks sobivad kdik vastavd programmid (Windows
Media Player)
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x1(£20) ,x1(£21)



