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הם: המיקומים (א)

~r1 = L1(sin �1;� cos �1)

~r2 = ~r1 + L2(sin �2;� cos �2)

(ב)

L = T�U =
m1

_~r
2

1

2
+
m2

_~r
2

2

2
�m1gy�m2gy2 =

m1
_~r
2

1

2
+
m2

_~r
2

2

2
+L1(m1+m2) cos �1+m2L2 cos �2

ונקבל מא' הביטויים של הנגזרות את נציב
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ומקבלים: אוילר־לגרנז' לפי גוזרים (ג)
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המערכת: את נקבל הלא־לינארים) האיברים (זריקת הלינאריזציה אחרי �(ד)
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ונקבל הימנית המטריצה של בהפכי נכפיל הפשטות לשם
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הם זו מטריצה של העצמיים הערכים
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.!1;2 = (��1;2)�1=2 הן העצמיות והתדירויות
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הן התנועה משוואת (ב)
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הזויתי. התנע היא זו שמורה
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 (x) = cx(1� x); 0 � x � 1

חיובי): ממשי cש כלליות הגבלת ללא (נניח הנרמול תנאי (א)
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.2 במדידה בוודאות נקבל ולכן ,2 עצמי ערך עם עצמי, מצב זהו כלומר,
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3 וכן � = 0:8 כי לב נשים לפתור. שונות דרכים ישנן .5

האות אות. נשלח T = 2 בזמן כדוה"א): מערכת של הראות (מנקודת א' דרך (א)
כלומר, �T = T � 2 בזמן החללית את ישיג ולכן ,(c = 1) האור במהירות נע
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