Cuando son extremales minimos??!
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Suponer que tenemos unas curvas extremales (una familia de extremales) O\a A
las que sospechamos son minimos y .

1. para cada q, q hay un tal curva de la familia conectandolos.

Tomando q, fijado, y deja que q (x,y) se mueve. Definimos :
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Ventajas de punto de vista Lagrangiana

para la dinamica de sistemas mecanicas
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una situacion general (masas puntuales que interactian) L_ = i S/E\- t M (c] ‘7)) "J
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x mas facil escribir las ecuaciones de movimiento .

en cualquier sistema de coordenadas, . \?\
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hacer de frente con restricciones. :
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* tenemos un esquema para etablecer la fo

existencia de ciertas soluciones .
minimizar la accidn sobre un clase de curvas!
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Considera las particulas Z C\C — "\J'jj )3 gc’]) =0
q = (qq5---qp) E RN con masas m,, )
sometidos a fuerzas f = (f,,....f ), con fj = 6qu conservativa,
y sujeta a las restricciones .
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conL = T(x,x) + U(x)

Ejemplos

1. péndulo doble

El espacio de configuraciones es un toro .
1 1
(0,.0,)€ S'xS

. @ l‘.
&) eyt
o ;DL&O\"%)

L oAl T Sll (9\(?»
—_ (M\*M"y\ X\ ®\ ¥ \M2Q2 GZ _QV\\L U

2. Bilares
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