
Y1(ti) =
Y1(ti−1) + ∆t.k1.Y2(ti−1)

(1 + ∆.t. (k1.Y2(ti−1) + k2.Y3(ti−1)))
(1)

Y2(ti) =
U1(ti)

1 + M1
U4(ti)

(a.12 .k1.Y1(ti) + b.12 .k4.Y3(ti−1)
) (2)

Y3(ti) =
U2(ti)

1 + M2
U4(ti)

(a.k2.Y1(ti) + b.k4.Y2(ti))
(3)

Y4(ti) = U3 +
M3

M2
(U2(ti) − Y3(ti)) (4)

1


