
بسیاری از موارد، استفاده از این روش های حاکم بر مکانیک کلاسیک، روش لاگرانژی است. در یکی از دیدگاه مقدمه.

خواهیم این روش را برای یک سیستم خاص به کار در این مسئله می تر از روش نیوتنی است.تر و کاربردیساده

 ببندیم.

با  ها راآن د؛ وندهمختصات مکانی سیستم را نشان می که تشکیل شده است هر سیستم از چند پارامتر حالت

𝑞1 . 𝑞2 . 𝑞3 . . 𝑞1̇ آهنگ تغییر این پارامترها را نیز دهیم.نشان می … 𝑞2̇ . 𝑞3̇ . به صورت  را 𝐿 پارامتر .نامیممی …

 کنیم:زیر تعریف می

𝐿 = 𝑇 − 𝑉 

 باشد.سیستم می کل انرژی پتانسیل 𝑉انرژی جنبشی و  𝑇که در آن  

توانیم آن پارامتر حالت را ی زیر برای هر یک از پارامترهای حالت، میبا حل معادلهکند که روش لاگرانژی بیان می

 بدست آوریم.
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که  𝑀جرم  به جسم دیگری به 𝑙نخی به طول  توسط 𝑚به جرم  سیستم زیر را در نظر بگیرید. جسم کوچکیحال 

 تواند در راستای افقی حرکت کند، متصل شده است.می

 

 

 

 



نرژی جنبشی و ی ابا محاسبه بنامید. 𝑞2و  𝑞1ها را آن سیستم انتخاب کنید و برای امتر حالت مناسبپار لف( دوا

 نمره( 3)                                     .ها بدست آوریدرا برحسب آن 𝐿لاگرانژی کل سیستم  ،انرژی پتانسیل سیستم

 .ها، بنویسیدهای زمانی آن، شامل پارامترهای حالت و مشتقدیفرانسیل یدو معادله ⊛ی با استفاده از رابطه( م

 نمره( 3)                                             بازنویسی کنید. 𝑚های جرم ها را با فرض کوچک بودن نوسانسپس آن

 نمره( 3)آورید.                 را بدست  𝑞2و  𝑞1ی قسمت قبل و راهنمایی داده شده، فرم کلی ی( با استفاده از نتیجه

𝐶د( اگر  =  نمره( 1، حرکت هر دو جسم را تحلیل کنید.                                                               )باشد 0

 

 های کلی دو معادله دیفرانسیل  توابعی از زمان باشند؛ جواب 𝑠و  𝑢 ،𝑣اگر راهنمایی: 

𝑣̈ + 𝐴𝑢̈ = 0                    𝑠̈ + 𝜔2𝑠 = 0 

 به ترتیب، به صورت  

𝑣 = −𝐴𝑢 + 𝐵𝑡                    𝑠 = 𝐶 cos(𝜔𝑡 + 𝜙) 

 مقادیر ثابتی هستند. 𝜙و  𝐴 ،𝐵 ،𝐶 ،𝜔ها د. که درآنباشمی

 

 


