Nagyon jo otlet most megallni és ,lefagyasztani” az architekturat 'y
Az alabbi 6sszefoglalo kifejezetten arra készult, hogy par nap mulva gyorsan vissza tud;
kapcsolodni.

Nem implementacios részletek, hanem struktura + tervezési dontések + indoklas.

FO VONAL

assemble_operator
!
SystemMatrix (lehet nxm)
!
blokk-06sszeallitdas [A B'; B C]
!
solveMultiFields(K, F; supports=...)

Cél:
e egymez04s eset valtozatlan marad
o tbbbmezGbs természetes kiterjesztés
e nincs fix u,p
o tetszbleges szamu mez6

¢ nincs redundans informéacio

assemble_operator
Filozéfia
Az operator mar most is két mez6 kozott épul:

assemble_operator(Prow, Pcol, Op_row, Op_col; coefficient=

Ez természetesen nxm matrixot ad.



Mit kell mostantdl tudnia a visszatéré SystemMatrix-nak?
A visszaadott SystemMatrix tartalmazza:

e A::SparseMatrixCscC

e row_problem::Problem

e col_problem::Problem

Egymezds esetben:

row_problem = col_problem = P

Kereszt operatornal:

row_problem Pp
col_problem = Pu

Ez kulcsfontossagu, mert a blokk-6sszeallitas innen tudja,
melyik mez6 melyikhez kapcsolodik.

SystemMatrix kibovitett koncepcioé

A jelenlegi:
SystemMatrix(A, model
Jovbbeli (logikai szerkezet):

SystemMatrix
A
row_problem
col _problem
problems # csak blokk esetben
offsets # csak blokk esetben

Egymez6s kompatibilitas



Ha row_problem == col_problem:

problems = [model]
offsets = [0]

Semmi nem torik.

Blokk-O0sszeallitas
Ceél:

K = SystemMatrix([A B'
B C

ahol:
e A: (Pu, Pu)
e B: (Pp, Pu)

« C:(Pp, Pp)

Mit csinal a blokk-konstruktor?
1. Végigmegy minden blokkon
2. Osszegydijti az 6sszes unique Problem-et
3. Meghatarozza a sorrendet (first appearance rule)

4. Offseteket szamol:

offset[i] = sum(ndofs(problems[1:i-1]))

5. Osszerakja a nagy sparse matrixot

6. Tarolja:



K.problems
K.offsets

Eredmény

A solver mar nem talélgat.
A blokkstruktuara az assembly-bdl jon.
Nincs redundans Pu/Pp megadas.

solveMultiFields

Cél
A mostani solveField logikajanak tobbmezdss kiterjesztése.

Most:

K ff uf = f_f - K fc u_c

Ez marad.

Globalis miik6dés
Legyen:

e K::SystemMatrix

e F::Vector (globalis rhs)
Solver:

1. végigmegy K.problems -en

2. minden mezéhoz:

o constrainedDoFs

o prescribed values



3. globalis fixed és free DOF lista
4. redukalt solve

A jelenlegi eliminacios modszer teljesen megfeleld.

supports struktura

Jelenlegi elképzelés:

solveMultiFields(K, F
supports = Pu suppl, supp2
Pp supp3

Ez m(ikodik, de kicsit kényelmetlen.

Elegansabb megoldas: field a
BoundaryCondition-ben

Most a BC igy néz ki:

BoundaryCondition("left", ux=0, uy=0
Javasolt bévités:

BoundaryCondition("left", ux=0; field=Pu
vagy

BoundaryCondition("left", ux=0; field=:u

Ez nem kotelez6.



Elény

A solver egyszer(en:

for bc in supports
P = bc.field == nothing ? single problem : bc.field

Nincs kuloén supports struktura.
Nincs mez6-lista vacakolas.

Ez nagyon tiszta lenne.

Teljes folyamat példa

Pu = Problem(...)
Pp = Problem(...)
A = assemble_operator(Pu, Pu, ...)
B = assemble_operator(Pp, Pu, ...)
C = assemble_operator(Pp, Pp, ...)

K = SystemMatrix([A B';
B C])

F=1...]
u = solveMultiFields(K, F;
supports = [
BoundaryCondition("left", ux=0, uy=0; field=Pu),

BoundaryCondition("p_node", p=0; field=Pp)
1)

Mi marad valtozatlan?

e egymez0bs solveField
e constrainedDoFs

o freeDoFs



o applyBoundaryConditions!

e sparse solve logika

Stabilitasi szempontok
Monolit blokk:

[A B';
B C]

robusztus

saddle-point kompatibilis

BC eliminacié mikodik

Schur komplement opcionalis késébb

Jovoallosag
Ez a struktlra természetesen tAmogatja:
o Stokes
e Navier—Stokes
e BM
e thermo-mechanika
¢ u—p hyperelastic
e 3-4-5 mezG6s multiphysics

Nincs fix u,p.

FO tervezési dontések (6sszefoglalva)



assemble_operator mindig tudja a row/col mez6t
SystemMatrix tarolja a mez6-metaadatot
blokk-tsszeallitas automatikus

solver nem talalgat

BC opcionalisan tud mezét

egymez06s kod valtozatlan

A teljes architektura egy mondatban

Az operatorok tudjak, mely mez6k kozott hatnak.

A blokk-konstruktor ebb6l automatikusan felépiti a globalis rendszert.
A solver a SystemMatrix metaadataibdl dolgozik.

A BC opcionalisan mez6-specifikus.

Nincs duplikalt informacio.
Nincs fix u,p.
Nincs kézi sorrend.

Ha par nap mulva visszatérsz, ez a gondolati térkép lesz az alap.

Ha akkor akarod, le tudjuk konkretizalni:

a pontos adattipust

a blokk-konstruktor algoritmust

a solveMultiFields implementaciojat

a BC mez6-bbvitését

Most viszont teljesen jo6 itt megalini.
Ez az architektira mar nagyon érett gondolat.



