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Vorausblick: M

Oft sind wir nicht an der genauen Form der Zwangskraft interessiert.

In solchen Fdllen ist es geschickter, neue "verallgemeinerte Koordinaten"

zu wdhlen, die die Zwangsbedingungen automatisch erfiillen, und eine Transformation von
Cartesischen zu verallgemeinerten Koordinaten durchzufiihren.

®
Aber: Newton 2 ist nicht "forminvariant" unter Transformation zu anderen
Koordinatensystemen. (Das ist kein Problem an sich, aber ldastig, undstetisch).

®
Wiinschenswert wdre eine alternative Formulierung der Newtonschen Bewegungsgleichungen,
die "forminvariant" unter solchen Transformationen ist.
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Satz: N2 sind dquivalent zu "Lagrange-Gl. 2. Art" (L2):

Lajraa'jz - Funketion
kinetische , potenzielle Encrl\‘e

Satz: L2 sind forminvariant: 0

fiir verallgemeinerte Koordinaten gilt:

Im folgenden:
- Newton 2 umschreiben in Lagrange 2, in Cartesischen Koordinaten, ohne ZB
- Beispiele fiir Verallgemeinerte Koordinaten und gebrauch von L2 (verallgemeinert)
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Vorteil: gilt auch fiir verallgemeinerte Koordinaten und in Gegenwart von Zwangskrdftenl!




Transformation zu Verallgemeinerten Koordinaten [L”‘

Oft ldsst sich ein Problem durch geschickte Wahl neuer Koordinaten vereinfachen. Beispiele:
- Polarkoordinaten fiir rotationssymmetrisches Problem in 2D;

- Zylinderkoordinaten fiir zylindersymmetrisches Problem in 3D;

- Kugelkoordinaten fiir rotationssymmetrisches Problem in 3D;

- falls Zwangsbedingung (ZB) vorhanden, durch Koordinaten, welche ZB automatisch erfiillen.

Wir betrachten folglich Transformation von Cartesischen zu "verallgemeinerten Koordinaten".
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