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VLT7: Kapitel 3.1: Die Hamilton-Funktion und die
Hamiltonschen Gleichungen

Essei L:R* - R,

L = L((h(t),"',Qf(t),ql<t>,"',Qf(t)) = L(q(t)’q(t)) <1)

die Lagrange-Funktion eines mechanischen Systems. Im 2. Kapitel haben wir gesehen, dass
die Dynamik des Systems beschrieben wird durch die Euler-Lagrange-Gleichungen

2 2 0 VWi=1,--,f. (2)

Die Euler-Lagrange-Gleichungen sind ein System von f Differentialgleichungen 2. Ordnung
fir die f Funktionen ¢;(t),---,qs(t). Man kann sie umschreiben zu einem System von 2f
Differentialgleichungen erster Ordnung. Das geht mit Hilfe des Hamilton-Formalismus. Wir
beginnen mit der folgenden

Definition 3.1.1: Die Grossen

oL
pj = a4, (3)

heissen die verallgemeinerten Impulse des Systems.

Beispiel 1) Wir betrachten ein N-Teilchensystem in kartesischen Koordinaten mit Lagrange-
Funktion

N
L = L(Z, - @y, 20, ,Ty) = Zm@? — V(#, -, Ex) (4)

i=1
Dann sind die verallgemeinerten Impulse gegeben durch
pi = VL = m z; (5)

und stimmen mit den iiblichen Impulsen tiberein.

Beispiel 2) Wir betrachten die kréftefreie Bewegung eines Teilchens in der (z,y)-Ebene in
Polarkoordinaten x = r cos ¢, y = rsinp. Die Lagrange-Funktionist L=7T—-V =T-0=T
mit der kinetischen Energie, das hatten wir auf dem 2. Ubungsblatt gemacht,

T = 2{? + %) (6)



Wir erhalten also die folgenden verallgemeinerten Impulse:

pr = % = mr (7)
T ®)

Wir machen mit den Beispielen dann spater weiter. W

Mit der Definition 3.1.1 konnen wir die Euler-Lagrange-Gleichungen dann auch folgender-
massen schreiben:

. % Def 3.1.1 ia_L Euler—Lagrange 8_L (9)

Wir wollen jetzt folgendes machen: Wir mochten L, oder eine geeignete Transformation
davon (das wird dann die Hamilton-Funktion H sein), als Funktion von den ¢, --- , ¢ und
den py,---ps (anstatt der ¢i,--- ,¢r) auffassen, und dann ein DGL-System erster Ordnung
herleiten, fiir die 2f Funktionen ¢,---,qf und pi,---py . f Gleichungen erster Ordnung
haben wir schon gefunden, das sind die Gleichungen (9). Wir brauchen noch einen zweiten Set
von f Gleichungen. Dazu schreiben wir uns noch einmal die Definition der verallgemeinerten
Impulse hin,

oL
= i e (O 10
p] aq] (Q17 7qf7 q1, 7Qf) ( )

Wir wollen jetzt also die
q = (¢, ,q)
p = (pi,-,py)

als die unabhéngigen Variablen oder als unabhangige Funktionen auffassen und miissen dann
also die

¢ = (¢, ,4qr)
durch die ¢ und p ausdriicken. Das konnten wir einfach dadurch machen, dass wir die f

Gleichungen (10) nach den ¢y, - - - , ¢; auflosen,

q.1 - (11<QI7"' ydfyP1y 7pf> - QI(Q7p>

(11)

gr = qr(q,-- 95,1, ,0f) = dr(¢,p)

Es ist natiirlich nicht klar, ob man das immer explizit mit konkreten analytischen Formeln
wird machen konnen, im allgemeinen nicht, aber man braucht hier nur, dass das im Prinzip
moglich ware, ohne da jetzt eine explizite Formel zu haben. Bei den beiden Beispielen von
oben konnen wir das mit expliziten analytischen Formeln machen, fiir Beispiel 1 bekommen
wir

7 = I (12)
und fiir Beispiel 2 ergibt sich
P (13



Bei Gleichung (14) konnen wir sehen, dass die ¢; nicht nur von den p; abhéngen, sondern
durchaus auch von den ¢; abhidngen konnen, da ist ja ein 72 im Nenner und das r wére ja ein
q; oder ein g vielleicht.

Die Gleichungen (9) und (11), schreiben wir sie hier nochmal hin,

p; = g—qu (q, (j(q,p)) Euler-Lagrange-Gleichungen (15)
¢ = 4q;i(q,p) Auflésen von (10) nach ¢ (16)

sind dann ein System von 2f Differentialgleichungen erster Ordnung fiir die 2f Funktionen
¢, -+ ,q¢ und py,--- ,py. Es gilt nun das folgende

Theorem 3.1.2: Das System (15,16) ist dquivalent zum folgenden System

) OH
q; = 3_])] (17)
. OH
P = - EvR (18)

Dabei ist die Hamilton-Funktion

H = H(q17"'7Qf7p17"'7pf)

gegeben durch!

H = H(q,p) = ij g;(a,p) — L(¢,d(q.p)) (19)

Beweis: Es gelte das System (15,16). Wir betrachten ¢ und p als die unabhéngigen Vari-
ablen. Ein % bedeutet, dass nach samtlichen ¢’s abgeleitet wird, die in der Formel irgendwo

auftauchen, wohingegen etwa ein g—g(q, Q(q,p)) das L nur nach dem ¢ in dem ersten Argu-
ment ableiten tut, nach dem ¢ in dem ¢(g,p) wird also nicht abgeleitet. Wir kénnen dann
also schreiben:

f
8_H dH d {Zpk%qp) - L(q q(q, p)) }

0q; dg; dg;

f .
Odr(g.p) _ d o
= Y m—o = — ——L(q.d(g,
e 4, @)

f .
5] , 8L 0L 0q
Zpk dx(q.p) (g,9) Z Qk 4, D)

k=1 04 g 9
f . b .
(10,15) 04x(q,p) . 94x(q,p)
= ka - P — Pk T o0
k=1 qj k=1 4
= — pj

ldas ist dieselbe Definition, die wir auch schon in Def. 2.3.3 in dem week6.pdf angegeben hatten



und

OH  dH d
oa._al — L
o " dp]{ Zpk dr(q,p) (¢,4(q,p)) }
! .
. 94r(q,p) d .
= q¢i(¢,p) + Y p——" — —L(q,4(q,p)
J ; apj dpj ( )
!
aq 0L 0q
_ q(qp+2p QkQP Za qu'P
k=1 Qk ]
! . f .
(10) . dqk(q,p) 94k (q,p)
= G4lgp) + D pr—pt = Y P
k=1 Op; k=1 Op;
= 4;(q,p)

Umkehrung: Es gelte (17,18). Aus der Definition (19) von H bekommen wir

f
L = L(gq = ij(q,d) i; — H(q.p(q,4))

Wir miissen zeigen, dass die Euler-Lagrange-Gleichungen erfiillt sind. Wir betrachten ¢ und
¢ als die unabhéngigen Variablen und p = p(q, ¢) als Funktion von ¢ und ¢. Wir kénnen dann
schreiben:

f
) d d
—L(¢.4) = —L(g,q) = — o
P (4,9) 0 (¢,4) 0 { ;pk q.4) dr (¢:p(q,4)) }
f
apk( ) ) d )
= — —H(q,p(q,9)
; o0, i ( )
_ zfzapk(%@ 0 — OH ZOH Ipr(a, 4)
p 9q; ope  0g;
f f
71 0 0
1719 3 pg(q G + By — Zq pqu
k=1
_ ., _ 4doL
- BT @y
denn
!
OL d d
a. _L ) ] - e ) 1) Q. — H ) ) ]
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Damit ist das Theorem bewiesen. Wl



Schauen wir uns an, wie das konkret fiir die beiden Beispiele von oben aussieht:

Beispiel 1) Wir hatten

L = L<fla 7'1_':]\771;:1"" 7fN) - ZMI_'? - V(fl, 7fN)

i=1

und
D, = V;iL = m;T;
Also,
N =2
L =Y & — V(#, &)
=1
und damit
N
T S

Die Hamiltonschen Gleichungen lauten dann also

¥ = VsH = B

Pi = —VzH = —ViV
und sind offensichtlich dquivalent zur Bewegungsgleichung

Beispiel 2) Wir hatten
L=T-V =T = 202+ 2%

mit den verallgemeinerten Impulsen

pr = 5 = mr
_ oL __ 2 .
P, = 2 mr-p
Also,
o= b
m
. o Py
Y = 2
2 2 2 2 2
—  pr mrs Py _ P Py
L = 2m + 2 m2rt T 2m + 2mr?

und wir bekommen die Hamilton-Funktion

(20)

(21)



H = pr+p,o — L

— 1’_72‘ + P i _ ﬁ + P %20 }
m mr2 2m 2mr?
2 2
— Pr Py
~ 2m + 2mr? (29)

mit den Hamiltonschen Gleichungen

r= 5 = (30)
o = gTh; = Lg (31)
und
2
S (32)
pp = —G5 =0 (33)

Die ersten beiden Gleichungen (30) und (31) sind &quivalent zu den Definitionen der verall-

gemeinerten Impulse (27) und (28) und die letzten beiden Gleichungen (32) und (33) sollten

dann aquivalent zu den Bewegungsgleichungen sein. Die Bewegungsgleichungen in Polarko-
ordinaten hatten wir ebenfalls auf dem Ubungsblatt 2 hergeleitet, sie lauteten

iP—r¢® = 0 (34)

2ro +rg = 0 (35)

wobei wir die letzte Gleichung auch schreiben konnten als
4{rtp} =0 (36)
Gleichung (33) ist offensichtlich &quivalent zu (36) und aus Gleichung (32) erhalten wir

Py _ (7”7“29@)2 — mrch (37)

mrs mr3

mr =

und das ist offensichtlich &quivalent zu (34). W

Zum Abschluss dieses Kapitels wollen wir noch die Tatsache, dass H typischerweise durch die
Gesamtenergie eines mechanischen Systems gegeben ist, in einem Satz zusammenfassen. Der
Beweis dazu ist sehr kompakt und den machen wir auf dem neuen Ubungsblatt.

Theorem 3.1.3: Essei L =T — V die Lagrange-Funktion eines mechanischen Systems
und die kinetische Energie 7" und die potentielle Energie V' seien von der Form?

f
T =1T(qq) = Z 4;dr tik(q) (38)

J,k=1

mit ¢;:(q) = tx;(¢) und die potentielle Energie hinge nur von den ¢’s ab, aber nicht von den
g. Also

Vo= Vi = Vig. - .q) (39)
Dann gilt: Die Hamilton-Funktion H ist gegeben durch die Gesamtenergie, es ist
H =T+V. (40)

2auf diese Form waren wir in dem week4.pdf in Gleichung (20) gekommen



