3 — cuerpos en el plano

Consideramos 3 masas puntuales, m,, m,, m, en el plano con posiciones .
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Desde P = cst., tomamos una marca conq,, = m,q, + m,q, + myq,; = 0. %
Tales configuraciones, CM , C C3, tienen dimension 4.
(CM,, es un subespacio lineal de C? parametrizado por Cz)
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Es decir, condiciones iniciales (q ,,v,) y e”(q,v,) conducen a soluciones
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Consideramos el espacio cociente . S'i solo queremos rastrear la evolucion de las configuraciones,
(CMO x Vo) /S consideramos .
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de centro de masa cero con el relacion CM,/ S
(q.0) ~(e’q,ev)
que tiene dimension 3!
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En el base ortogonal, E, = (1, —1,0), E, = (—E, — E, 1) para 2, tenemos . O, podemos escribir
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Ponemos :
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La accibén por rotaciones, g — e'’q, es lo mismo sobre los Ql.j’s :
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y entonces lo mismo en nuestro parametrizacion de 2 por C*
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Entonces, triangulos similares son parametrizadas por una esfera . \ l—' (-’i ) l = l
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Triangulos congruentes son parametrizadas por . 2 = €

(21, 2,) = (2z,-2,,22, Az, Iz1l2 — Izzlz) e R3 ((: ) ¢ >¢ .

\\

W) = |=\"H

Espacio de formas

Por convencion, cambiamos el orden en nuestro parametrizacion de triangulos congruentes

2 2 3
(lz,1® = 1z,1%, 2z, - z,,2z, A z,) €R".

Algunos puntos de referencia .

1. el triangulo de colapso total es el origen (0,0,0)

————— 2. Los triangulos colineales tienen area cero, entonces son el plano (x,y,0) _
3. colisiones binarias son presentados por 3 rayos saliendo de origen. q\ N C\ L _ ‘o v\
4. Triangulos equilaterales son el eje (0,0,z). CO\ ( \‘S,{ u\/\:Vm «;03
5. Triangulos isGsceles son presentados por planos 3

(espaneado por un rayo de colision y triangulos equilateros) .
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x% observa que este reduccion ('distancias mutuales’), no ve nada de las masas.
Alternativa manera de proceder es usando producto interior de masas .

<(qq>4y0 43)s (W1, Wy, w5) > == myqw, + myq, W, + my qy W,

para que tenemos CM, = (1,1,1 )l. Proxima uno encontre un base ortonormal

para CM , con este producto interior de masas, analogo a que usamos arriba (coordenadas de Jacobi).

Soluciones especiales
(equilibrios relativos)

. Existe soluciones del problema de 3 — cuerpos que son equilibrios’!
es decir, q para que VU (q) = 07
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Orbitas periodicas? Buscamos un tal Orbita de la forma !

q(t) = €' q, = (a,, a,, ay).

Sustituyendo en las ecuaciones de movimiento da las condiciones —
’ DW= — UL}’G\JJ[ X
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