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PREFATA

Cartea de fata este inclusa in proiectul POSDRU/56/1.2/S/32768, ” For-
marea cadrelor didactice universitare si a studentilor in domeniul utilizarii
unor instrumente moderne de predare- invatare-evaluare pentru disciplinele
matematice, in vederea crearii de competente performante si practice pentru
piata muncii’ . Realizarea manuscrisului, discutiile privitoare la imbunatatirea
tematicii si selectarea problemelor se datoreaza urmatorului grup de profe-
sori: coordonator- Constantin Udriste; membrii- Sorin Comsa, Gloria Coso-
vict, Marian Craciun, Jenica Cringanu, Narcisa Dumitriu, Pavel Matei, IToan
Rosca, Octavian Stanasila, Antonela Toma.

Finantat din Fondul Social European si implementat de catre Ministerul
Educatiei, Cercetarii, Tineretului si Sportului, in colaborare cu The Red Point,
Oameni si Companii, Universitatea din Bucuresti, Universitatea Tehnica de
Constructii din Bucuresti, Universitatea ”Politehnica” din Bucuresti, Univer-
sitatea din Pitegti, Universitatea Tehnica ”Gheorghe Asachi” din Iagi, Uni-
versitatea de Vest din Timigoara, Universitatea ” Dunarea de Jos” din Galati,
Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca, Universitatea ”1 Decembrie 1918” din
Alba-Tulia, proiectul contribuie in mod direct la realizarea obiectivului gen-
eral al Programului Operational Sectorial de Dezvoltare a Resurselor Umane
"POSDRU” st se inscrie in domeniul major de interventie 1.2 Calitate in
tnvatamantul superior. Proiectul are ca obiectiv adaptarea programelor de
studii ale disciplinelor matematice la cerintele pietei muncii i crearea de
mecanisme si instrumente de extindere a oportunitatilor de invatare. Evalu-
area nevoilor educationale obiective ale cadrelor didactice si studentilor, legate
de utilizarea matematicii in invatamantul superior, masterate si doctorate,
precum si analizarea eficacitatii si relevantei curriculelor actuale la nivel de
performanta si eficienta, in vederea dezvoltarii de cunostinte si competente
pentru studentii care beneficiaza de discipline matematice in universitati,
reprezinta obiective specifice de interes in cadrul proiectului. Dezvoltarea
si armonizarea curriculelor universitare ale disciplinelor matematice, conform
exigentelor de pe piata muncii, elaborarea si implementarea unui program
de formare a cadrelor didactice si a studentilor interesati din universitatile
partenere, bazat pe dezvoltarea si armonizarea de curriculum, crearea unei
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baze de resurse inovative, moderne si functionale pentru predarea-invatarea-
evaluarea in disciplinele matematice pentru invatamantul universitar sunt
obiectivele specifice care au ca raspuns si materialul de fata.

Formarea de competente cheie de matematica si informatica presupune
crearea de abilitati de care fiecare student are nevoie pentru dezvoltarea per-
sonala, incluziune sociala si insertie pe piata muncii. De aceea toate pro-
gramele disciplinelor de matematica ar trebui sa aiba in vedere identificarea si
sprijinirea elevilor si studentilor potential talentati la matematica. De altfel,
studiul matematicii a evoluat in exigente pana a ajuns sa accepte provocarea de
a folosi noile tehnologii in procesul de predare-invatare-evaluare pentru a face
matematica mai atractivi. In acest context, analiza flexibilitatii curriculei,
insotita de analiza metodelor si instrumentelor folosite pentru identificarea si
motivarea studentilor talentati la matematica ar putea raspunde deopotriva
cerintelor de masa, cat si celor de elita.

Viziunea pe termen lung a proiectului precizat anterior preconizeaza de-
terminarea unor schimbari in abordarea fenomenului matematic pe mai multe
planuri: informarea unui numar cat mai mare de membri ai societatii in
legatura cu rolul si locul matematicii in educatia de baza in instructie si
in descoperirile stiintifice menite sa iImbunatateasca calitatea vietii, inclusiv
popularizarea unor mari descoperiri tehnice si nu numai, in care matemat-
ica cea mai avansata a jucat un rol hotarator. De asemenea, se urmareste
evidentierea a noi motivatii solide pentru invatarea si studiul matematicii la
nivelele de baza si la nivel de performanta; stimularea creativitatii si formarea
la viitorii cercetatori matematicieni a unei atitudini deschise fata de insusirea
aspectelor specifice din alte stiinte, in scopul participarii cu succes in echipe
mixte de cercetare sau a abordarii unei cercetari inter si multi- disciplinare;
identificarea unor forme de pregatire adecvata de matematica pentru viitorii
studenti, beneficiari ai unor discipline matematice, in scopul utilizarii la nivel
de performanta a aparatului matematic in construirea unei cariere profesion-
ale.

Cursul de Calcul Variational include tematica ce se preda studentilor in-
gineri. Cea mai extinsa Programa Analitica a acestui curs este in functiune la
Facultatea de Stiinte Aplicate din Universitatea Politehnica Bucuresti. Dupa
ce toate capitolele au fost structurate teoretic, am introdus probleme similare
cu cele dezbatute la seminarii. Au urmat tentative si variante, pana la varianta
pe care ne-am decis sa o publicam.

Tematica cursului include: extremele functionalelor diferentiabile; principii
variationale; modele bazate pe energii; levitatie, senzori, dinamica geometrica,
misgcarea particulelor, vant; aplicatii ale calculului variational in elasticitatea
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liniara, probleme de calcul variational.

Grupul de lucru gi-a impus punctul de vedere asupra tematicii si asupra
tipurilor de rationamente ce merita sa fie oferite cititorilor de texte matema-
tizate. Am preferat un limbaj simplificat, specific matematicilor aplicate,
trimitand cititorii de matematica pura catre bibliografie. Experienta indelun-
gata ca profesori de matematica in universitati tehnice ne indrituieste sa ex-
punem idei dezbracate de formalizari excesive, cu mare impact asupra intelege-
rii de catre cititor a fenomenelor naturale intalnite in inginerie si economie.
In acest sens, modelarea matematicd trebuie si fie doar suportul stiintific de
prezentare inteligenta a lumii reale si nu hatisul de notiuni abstracte specific
matematicii pure.

Problemele de noutate au fost definitivate in urma unor discutii repetate
cu profesorii implicati in proiect si cu alti colegi interesati de domeniul abor-
dat, carora le aducem multumiri cu cununita. Suntem deschisi la orice fel
de observatii sau critici ce aduc beneficii stiintifice pentru teoriile de calcul
variational.

Tanuarie 2012
Prof. univ. dr. Constantin Udriste
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Motto: ”Te invatd mama minte:

Si i-a dat un ou fierbinte ”

Tudor Arghezi - Zdreanta

CAPITOLUL 1

EXTREMELE FUNCTIONALELOR DIFERENTIABILE

Calculul variational are ca scop generalizarea constructiilor analizei clasice, pentru re-
zolvarea problemelor de extremum in spatii functionale (extreme de functii cu o infinitate
de variabile). In acest Capitol, introductiv, vom studia problema optimizarii functionalelor
(functis de functii) diferentiabile pe diverse clase de functii, dind raspuns la probleme de
urmdatorul tip: gasiti drumul cel mai scurt intre doua puncte ale unei suprafete, aflati ar-
cul de curbd pland care produce o suprafata de arie minimda la rotirea in jurul unei aze,
determinati curba de-alungul careia un punct material aluneca sub efectul gravitatiei in cel

mat scurt timp etc.

1 Functionale diferentiabile

Sa amintim mai intai definitia functiei diferentiabile din analiza clasica.
Fie o functie f : D € R® — R. Daca functia f(z) = f(z!,...,2") are

derivate partiale continue in raport cu fiecare dintre variabilele 2!, ..., 2",
atunci la cresterea argumentului cu h = (hl, ..., h™) avem
x+ h) ) +r(x, h
I Z O ()b 4 r(a ).

Primul termen din membrul drept con‘gine diferentiala functiei f in punctul x
si reprezinta o forma liniara de cresterea argumentului, vectorul h; cel de-al
doilea termen este abaterea de la aproximarea liniara si este mic in raport cu
h, in sensul ca
r(x,h)
o |[A]

= 0.

Definitia precedenta se poate extinde imediat la cazul functiilor intre spatii
vectoriale normate. Fie U,V spatii vectoriale normate si f: D C U — V.

Definitia 1 Functia f este diferentiabila in punctul x € D daca exista
un operator liniar gi continuu L(x,-) $i o functie continud r(x,-) astfel incat
pentru orice vector h € U sa avem

1 fle+h) = f(z) = L(x, h) + r(z, h),



2 Extremele functionalelor diferentiabile

r(z,h)
h—0 ||A|

20 =0.

Operatorul liniar si continuu L(x, -) este derivata functiei f in punctul z.
Pentru un vector h € U, fixat si t > 0, vectorul

d(x,h) = lim flz+th) = f(z)

t—0 t

€V,

daca limita exista, se numeste variatia functiei f in punctul x dupa directia h.
O functie, de variabile reale, diferentiabila are derivate dupa orice directie.
Proprietatea se pastreaza si pentru functii intre spatii vectoriale normate. Mai
exact are loc urmatoarea
Propozitie Daca functia f : D C U — V este diferentiabila in punctul
x € D, atunci pentru orice vector h € U functia f(x + th), de variabila reald
t >0, este deriwabila in raport cu t, pentrut =0 si
df

%( + th)|t:O = 5f(xa h) = L(x7 h)

Demonstratie Derivata cautata este evident 6 f(z, h) si atunci

of - .. flx+th) - f(x)
(@ th)|i=o = 6f (¢, h) = lim t
= lim L(z,th) + r(z,th) _ lim tL(z, h) + r(z,th)
t—0 4 =0 !
r(x,th)
lzal

Exemple 1 Orice operator liniar si continuu 7' : U — V este, evident, o
functie diferentiabila in orice punct x si 67 (x,h) = L(x, h) = T'(h) deoarece

= L(,h) + lim bl = L(z, h).

T(z+h) — T(z) = T(h).

In continuare ne vom ocupa numai de functionale, adica V = R, definite prin
integrale.
2 Sa consideram functionala

I = [ Lt ae)

definita pe spatiul C[a, b] al functiilor continue pe segmentul [a, b], inzestrat cu
norma convergentei uniforme. Lagrangianul functionalei, functia L(t,x), este



CALCUL VARIATIONAL 3

presupus continuu si cu derivate partiale de ordinul intai continue in domeniul
a<t<b, —oo<z<+oo. Sadeterminam variatia functionalei J(z(-)) cand
argumentul z(t) creste cu h(t):

b
AJ(x()) = J(z+h) — J(z) = / [L(t, x(t) + h(t)) — L(t, z(t))]dt.
Deoarece functia L este diferentiabila avem

L(t,z+h) — L(t,x) = g—Lh +r(t,z,h),
T

unde h
lim "BER)
h—0 h
De aceea
b oL
60J(xz,h) = %(t,x(t)) h(t)dt.

Altfel, conform propozitiei precedente si formulei de derivare a integralelor cu
parametru, avem

47 d b
5 (2, h) = 2o+ £h) oz = £/ L(t, () + eh(t))dt|e—o =

b oL
= | 5 (ta®) byt

3 Sa consideram functionala

b
Ja() = [ Lit.a().o' @),

definitsd pe spatiul C'[a,b] al functiilor cu derivatd continua pe segmentul
[a, b], Inzestrat cu norma convergentei uniforme a derivatelor. Lagrangianul
functionalei, functia L(t,x), este presupus continuu si cu derivate partiale de
ordinul intai continue in domeniul a <t <b, —oc0 < x < 400.
Aplicand formula de derivare a integralelor cu parametru obtinem
dJ

6J(z,h) = %(w +eh)|e=0

= d% /bL(t,m(t) + eh(t), 2’ (t) + eh/(t))dt|.—0 =

b
- / [g—i(t,x(t),x’(t))h(t)—k%(t,x(t)awl(t))h/(t) dt.



4 Extremele functionalelor diferentiabile

In mod analog, putem extinde rezultatul la functionala

:fumm@mwwwww,

definita pe spatiul C™[a, b] al functiilor cu derivate continue pana la ordinul
m inclusiv, pe segmentul [a, b]. Astfel avem

OL OL

5J(m,h):/a Bﬁ h(E) + 5 W) + o 5o

R (1)) dt.

4 Putem sa consideram si functionale care depind de mai multe variabile
functii, de exemplu

b
J(x (), ..., z"()) :/a L(t,x (1), ..., x™(t), £ (t), ..., 2" (t))dt,

definita pe spatiul (C[a, b])™, ale cirui elemente sunt functiile vectoriale z(t) =
(x1(t),...,a™(t)),t € [a,b], cu norma convergentei uniforme a derivatelor

]l = m[a>b<][|93 O - J" @ 12 D), ..o, [2"(B)]].

Presupunand ca Lagrangianul L are derivate partiale continue, notand h(t) =
(R1(t),...,h™(t)), obtinem pentru variatia functionalei .J,

5J(x,h):/a [gjlhl() +%h”() thl() %h”() dt.

5 In final, sa consideram functionale ale caror argumente sunt functii de
mai multe variabile reale. Ca exemplu vom lua, mai intai, functionala integrala
dubla

Jw) = [ Ly wy)we,y), w(e,y) dedy,
unde am notat pentru prescurtare

v _w
ox’ wy_ﬁy'

wx:

Functionala este definitd pe spatiul C1(Q) al functiilor cu derivate partiale
continue pe domeniul compact 2 C R?, in acest spatiu norma fiind data prin

lwlf = max [fw(z,y)l, fwe(@, y)l, wy(z, y)| ]
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Presupunand ca Lagrangianul L are derivate partiale continue, variatia functionalei
J la cregterea argumentului w cu h(z,y) este

dJ
6.0 (2, 1) = == (& + £h) o

d
= / L(z,y,w + eh,wy + chy, wy + €hy) dx dy|.—o
Q

oL OL L
_ 4;<éz;hﬁ-gﬁz;hx+-éagf@> dx dy .

Un alt exemplu il constituie functionala integrala curbilinie (in)dependenta
de drum

Tw) = [ [La(,y,wle, ), y), w(e,y) dot

+L2(x7 Y, w(a:,y), wx(xa y),wy(x,y)) dy]?

unde I este o curbi de clasi C! pe portiuni care uneste dous puncte fixate
intr-un domeniu compact Q C R?.

In mod analog, la cregterea argumentului functie cu h(z, y), variatia functiona-
lei este

Cr (oL, oLy, oL 0L, 0L, 0L
&Mwa__A;<awip+8 mh$+é%%/@>dx+(éhuh4—awmhx+émwh%)dy.

2 Extremele functionalelor diferentiabile

Fie o functionala J : D C U — R, definita pe o submultime D a spatiului
vectorial normat U.

Prin definitie, functionala J are un minim (relativ) in punctul g din D,
daca exista o vecinatate V', a punctului xg, astfel incat

J(xo) < J(x), Ve e VN D.
Daca punctul x are o vecinatate V', in care are loc inegalitatea contrara
J(xog) > J(x), Ye e VND,

spunem ca xg este punct de maxim (local) pentru functionala J. Punctele de
minim sau de maxim se numesc puncte de extrem (relativ).

In analiza clasici, punctele de extrem ale unei functii diferentiabile se
gasesc printre punctele critice, adica printre punctele care anuleaza derivatele



6 Extremele functionalelor diferentiabile

de primul ordin. O proprietate asemanatoare are loc si in cazul functionalelor
pe spatii vectoriale normate.

Propozitie Daca z este un punct de extrem pentru functionala .J, interior
multimii D si daca J este diferentiabila in acest punct, atunci 6J(x,h) = 0
pentru orice crestere h.

Demonstratie Fie h o crestere a argumentulu x; deoarece x este punct
interior al multimii D, functia J(x + th) de variabila reala t este definita pe
intreg intervalul [-1, 1]. Aceasta functie are in ¢ = 0 un punct de extrem si
este derivabila in acest punct. Atunci derivata ei se anuleaza in t = 0. Rezulta

_ dJ(z +th)
- dt

Orice punct x in care variatia dJ(z, h) a functionalei J se anuleaza identic
in raport cu h se numeste punct stationar sau punct critic al functionalei.

Deci, pentru stabilirea punctelor de extrem ale unei functionale trebuie
exprimata variatia §J(z, h), determinate punctele critice (cele in care variatia
se anuleaza identic in raport cu h) si apoi alese dintre acestea punctele de
maxim si/sau de minim.

Comentariu Variatia 6J(x, h) a functionalei J este o functionala liniara
si continua pe spatiul vectorial normat U pe care este definita J. Multimea
U* a tuturor functionalelor liniare si continue pe U se numeste spatiul dual.
Astfel evaluarea variatiei unei functionale impune existenta unor teoreme de
reprezentare pentru spatiul dual.

De exemplu, pentru orice functionala liniara L : R™ — R exista un vector
a=(ay,..,a,) € R" asfel incat

5.7 (z, h) li—o = 0.

L(h) = a1h! + ... + aph™ = a;h', Yh € R".

De asemenea, orice functionala liniara si continua L : Cfa,b] — R, pe
spatiul functiilor continue, se poate scrie sub forma

o) = [ he)dgute),

unde g7, este o functie cu variatie marginita i continua la dreapta (F. Riesz).
Pentru continuarea programului de determinare a punctelor de extrem,
anularea identica a variatiei intaia, avem nevoie de urmatorul rezultat.
Lema fundamentala a calculului variational Daca x este o functie
continud pe intervalul [a,b] $i dacd pentru orice functie continud h este adevara-
ta egalitatea
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atunci x(t) =0, Vt € [a, b].

Demonstratie O prima demonstratie, elementara dar complet neintere-
santa pentru cele ce urmeaza, se obtine utilizand metodele produsului scalar:
luam h = x si obtinem f;(x(t))2dt = 0, ceea ce pentru functia continua x
implica x(t) = 0, Vt € [a, b).

Expunem acum o alta demonstratie, constructiva si foarte utila pentru
consideratile ulterioare. S& presupunem ca ar exista un punct ty € [a,b] In
care x(tg) # 0. Fie x(tg) > 0. Atunci exista o vecinatate V = (tg — €,tg + €),
a lui ¢y in care x(t) > 0. Sa consideram o functie continua h, strict pozitiva in
vecinatatea V' gi nula in afara acesteia (de exemplu, h(t) = (t—to+e)(to+e—t)
pentru t € V). Atunci

b to+e
/ c(t)h(t)dt = / c(O)h(t)dt > 0,
a to—e
ceea ce contrazice ipoteza si incheie demonstratia lemei.

Observatii 1 Multimea de functii h pentru care trebuie verificata egali-
tatea din lema poate fi deseori redusa. Dupa cum se vede din demonstratia
lemei fundamentale, functiilor h le putem impune conditii de derivabilitate de
orice ordin, anularea spre capetele intervalului etc. Esential este ca pentru
orice t € [a,b] si orice ¢ > 0 sa existe iIn multimea functiilor test o functie
strict pozitiva in intervalul (top — €, t9 + €) si nula in rest.

2 Intr-o formulare asemanitoare si cu modificari evidente ale demonstratjiei,
lema fundamentala a calculului variational se mentine in vigoare si pentru
functii de mai multe variabile.

3 De asemenea, putem observa ca in constructiile precedente este suficient
ca functionala J sa fie definita pe o varietate liniara sau cel putin pe o multime
convexa: odata cu doua puncte x si z + h sa se afle in multimea de definitie
si toate punctele de forma x + th pentru orice t € R sau macar ¢t € [—1,1].

Exercitiu Fie z o functie de clasid C* pe intervalul [a,b]. Daca pentru
orice h € C*[a, b] este adevirats egalitatea

/ ") A (0t = 0.

atunci x este un polinom de grad < k — 1.

Solutie Proprietatea ”x este un polinom de grad < k — 1”7 este echiva-
lentd cu 7zk) = 0, pentru orice t € [a,b]”. Ne inspiram din demonstratia
lemei fundamentale. S& presupunem ca ar exista un punct ty € [a, b] in care
) (tg) # 0. Fie z(*)(ty) > 0. Atunci existi o veciniitate V = (tg — &, + €),
a lui ¢y in care z®) > 0. Si considerfm functia h € C* [a, b] definita prin
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h(t) = (t —to +€)*(tg + & — x)¥, pentru ¢t € V si nuld in rest. Presupunand ca
V C (a,b), functia h, impreuna cu primele k — 1 derivate, este nula in a si b.
Integrand de £ ori prin parti se obtine

b b
/ 2(OR® ) dt = 2RV ()]0 — / LOR () dt = .

a

= (0 [ @par= (-0 [ O on@a £ o,
a to—e

(> 0 sau < 0 dupa cum k este par sau impar) ceea ce contrazice ipoteza.

Sa examinam depistarea punctelor critice pentru functionalele ale caror
variatii au fost determinate in sectiunea precedenta.

1. Evident, o functionala liniara si continua 7' : U — R, nenula, nu are
puncte critice.

2. Pentru functionalele de tipul

I = [ L aw)

variatia este data de formula (1). Atunci, aplicaind lema fundamentala obtinem
ecuatia

OL
%(t,x(t)) =0. (7)

Ecuatia de mai sus se poate rezolva, conform teoremei functiilor implicite,
obtinandu-se solutii x = x(t), in jurul punctelor (zg,yo) in care

oL . 0’L
%(to,xo) =0 S w(ﬁo,xo) 75 0.

3. Un loc aparte, generic in calculul variational, il au functionalele de tipul

b
Ta() = [ Lt (), @)
Variatia acesteia este data de formula (2):

b
{%(t’x(t),x’(t))h(t) 0L G e, ()] dt

0J(w,h) = / Ox ox!

a

Integrand prin parti cel de-al doilea termen, variatia capata forma

b {8L d (8_L OL
Ooxr dt

5.7 (2, h) = / ay)] h(t)de + 5 (o)

a
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Pentru ca x sa fie punct de extrem trebuie sa avem §J(xz, h) = 0, identic in
raport cu h(t). Intrucat printre variatiile h se gasesc si acelea pentru care
h(a) = h(b) = 0, uzand de observatiile la lema fundamentala, obtinem ca
functia x care realizeaza extremul trebuie sa verifice ecuatia (diferentiala de

cel mult ordinul doi)
oL d (0L
5~ i aw) =© ®)

Ecuatia de mai sus se numeste ecuatia Fuler - Lagrange; solutiile sale se
numesc extremale ale functionalei date.
Deci, functiile x care realizeaza un extrem se gasesc printre extremalele
functionalei.
Ecuatia (8) se scrie explicit
%L 0’L , 0’L oL

7 _ve
ox'0x’ T 0xox' T otoxr’  Ox

0.

v 2 . . o . .. . .
Daca % # 0, atunci solutia generala a acestei ecuatii, de ordinul doi,

depinde de doua constante arbitrare, astfel ca pentru alegerea unei anumite
solutii trebuie sa impunem conditii suplimentare.

Ezxtremale cu capete fire. Impunem extremalelor valori date la capetele
intervalului de integrare: z(a) = x, 2(b) = x5. In acest caz avem numai
h(a) = h(b) = 0 si conditia necesara de extrem se reduce la ecuatia Euler -
Lagrange (8). Aceasta impreuna cu conditiile la capete determina, in general,
o extremala unica.

Extremale cu ordonate libere la capete. Sa presupunem fixat numai x(a) =

0.

oL
x1 . Atunci, In urma ecuatiei Euler - Lagrange raméane conditia 9y h(b)

Deoarece h(b) este arbitrar, se obtine ca o a doua conditie %(b, x(b), 2’ (b)) = 0.

In acest fel obtinem din nou o extremala unica. Ultima egalitate se numeste
conditie la limita naturala.

Evident, daca lasam libere ordonatele in ambele capete, vom obtine doua
conditii la limita naturale.

Extremale cu capete pe curbe date. Sa presupunem din nou z(a) = x7,
iar capatul din dreapta al graficului extremalei variabil pe o curba data z =
g(t). In acest caz functionala J(z(-)) devine o intrgrald cu limita superioara
variabila. Pentru variatia functionalei obtinem, aplicand formula de derivare
a integralelor cu parametru,

dJ
0J(2,h) = (2 + eh)le=o
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b(e)
_ d% / L(t, 2(t) + eh(t), &' (t) + ek’ (£))dt o =

b
:/a B—i(t,m),x’(t))h(t) + %(t,m(t),m’(t))h’(t) di-+L(b, (b), 2" (b)) (¢)]e=o,

unde b este dat de egalitatea x(b) = g(b).
Pentru a evalua b'(g)|.—o, utilizdm conditia pe capatul din dreapta, adica

z(b(e)) +eh(b(e)) = g(b(e)) -
Derivand, in raport cu € si punand € = 0, obtinem
2'(b) b'(0) + h(b) = ¢'(b) ¥'(0),
de unde
h(b)
g'(b) —a'(b)
Atunci, dupa o integrare prin parti gi observatia ca putem lua h(a) = 0, gasim

57 (x,h) = /ab B—i - % (%)} h(t) dt +

[8L  L(b,a(b),2'(h))

+ %(b, z(b),2' (b)) g (b) — 2/(b)

Deoarece variatia h este arbitrara, obtinem, ca mai inainte, ecuatia Euler -
Lagrange (8) si apoi conditia de transversalitate

LN (R ORA0)
i (0, 2(0),2'(8)) = = G

(Conditia de transversalitate impune g¢'(b) — z'(b) # 0, adica extremala si
curba x = ¢(t) sa nu fie tangente in punctul de contact.)

Evident, daca si capatul din dreapta al graficului extremalei este variabil
pe o curba data = = f(t), vom avea si In acest capat o conditie similara de

¥ (0) =

h(b) .

=0. 9)

transversalitate

oL, La,a(a), /(@)
g (0 2(0),2'(a) = Z e

=0,

unde a este dat de egalitatea x(a) = f(a).
Rezultatele se extind pentru functionale cu derivate de ordin superior,

J(2() = /abL(t,a:(t),x’(t), 2™ (),
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plecand de la expresia (3) a variatiei. Integrand prin parti de mai multe ori si
utilizand lema fundamentala, ecuatia Euler - Lagrange capata forma

oL d [OL\ & /OL g/ ooL
9r  dt (8:13 ) a2 (a //) —t DT ((9:1:(7”_)) =0,  (10)

o ecuatie diferentiala de ordinul 2m.
4 Pentru functionale care depind de mai multe variabile functii

b
J('(), .y 2™(4) =/ L(t, 2t (t), ooy ™ (), 21 (2), ..., 2™ ())dt,
a
extremalele sunt date de un sistem de ecuatii Euler - Lagrange

oL  d /0L |
- (W> 0, i=1,..n. (11)

Problemele la care sunt supuse extremalele se pun si se rezolva ca in cazul
precedent.
5 In cazul functionalelor integrala multipla

Tw) = [ [ Ly o) wle,y),w, (o) dody,

variatia este data de relatia (5). Integrand prin parti si utilizand formula lui
Green obtinem

J(w, h) // [c‘?—w__<3asz)_8£y(§_ti,>] hz,y)dx dy +
// [8:5 <8ww ) %(;L h)] dvdy =
://{2[3—5—%(51596)—%(;—12)] h(z,y)dzdy +

OL OL
—i—/(mh(:c,y) <——d:c—|— dy) ,

ow, owy

unde 0f) reprezinta frontiera domeniului €.

Daca functia w este punct de extrem, trebuie sa avem §.J(w, h) = 0, identic
in raport cu h. Tinand cont ca avem variatii A nule pe frontiera 02, aplicam
lema fundamentala precum si observatiile ce o insotesc. Gasim ca functia w
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trebuie sa verifice ecuatia cu derivate partiale (de ordinul doi), numita ecuatia
Euler - Ostrogradski,

oL 0 [ OL 0 ( OL
oL 0oLy 0 (o) 12
ow Oz \Ow, Oy \ Ow,y

Solutiile acestei ecuatii se numesc suprafete extremale; orice punct de extrem

este o suprafata extremala.
In final sa examinam extremele functionalei integrala curbilinie

Tw) = [ [Lalay wiz,v), waley),w, (@) dot

+Lo(x, y, w(z,y), we(x, y), wy(z,y)) dy],

unde I este o curbi de clasi C! pe portiuni care uneste doui puncte fixate
A, B intr-un domeniu compact Q C R2.

Variatia acestei functionale este data de formula (6) care, dupa o integrare
prin parti devine

oL o forL\ o (oL
OLy 0 (0Ly 0 ([ 0Ls
[%‘% (Gus) 3y (%)] Ry +

0 (0L 0 (0L 0 <0L2 ) 0 [ O0Lo

— h — | =—h|| d — h — | =—h|| dy.
+/r [633 <8wz ) * oy <8wy )] Tt [633 Owy, * Oy \ Owy J
Pentru a avea un extrem este necesar sa anulam, identic in raport cu h, variatia
dJ(w, h). In acest scop folosim variatii h, cu h(A) = h(B) = 0, pentru care

0 (0L B — 0 (8L2 h)

oy \Ow, | Oz \ow, /)~
Sistemul de mai sus are intotdeauna solutie fiind de tip factor integrant. Pentru
dimensiuni mai mari, superioare lui 2, situatia este ceva mai complicata si va

fi rezolvata in capitolele urmatoare.
Astfel conditia de punct critic devine

oL, 0 (0L 0 (0L
A [% ~ 5 (3ur) ~ 3y (%)] hdrt
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oL 0 (0L 0 (0L
+—i——< ﬂ——-—ﬁ hdy = 0,
ow Oz \OQwy Oy \ Qwy
pentru orice variatie h in conditiile precedente.
Va trebui sa distigem doua situatii dupa cum integrala este luata pe o

curba fixata sau este independenta de drum. Vom face, pentru prescurtare,
urmatoarele notatii:

200 (L) o (o,
YT 0w 0r \ow, dy \ dw, |’
0

o da_ 0 (O0y_ 0 (01,
T w9z \Ow, dy \ dwy, |’
L= (Ly,Ls).

a) Daca integrala este luata pe un drum fixat I' : x = z(t),y = y(¢), iar 7 =
(2,9) este campul viteza al curbei, conditia de punct critic este ortogonalitatea
pe I' a campurilor £ si 7, adica,

LiE+4 Loy =0. (13)

b) Daca functionala este independenta de drum, conditia de punct critic
(13) trebuie sa fie indeplinita pentru orice vector 7 gi atunci obtinem sistemul

o0 (o) 0 (oL)
Oow Oz \Qw, Oy \ dw, N
OLy 0 (0Lo 0 (0Ly\
o~ : (o) —a—y(%> =0 14

3 Variatia a doua; conditii suficiente de extrem

Cel de al treilea pas in rezolvarea problemelor variationale este alegerea dintre
punctele critice a acelora ce realizeazi efectiv un extrem. In situatii concrete,
provenite din geometrie, fizica, inginerie sau economie, realizarea extremelor
este impusa de natura problemei. Teoretic vorbind, trebuie sa gasim conditii
suficiente de extrem. Pentru aceasta definim variatia a doua a unei functionale.
Sa ne intoarcem la definitia diferentiabilitatii, definitia 1, si sa presupunem
ca functia f este derivabila pe intreg domeniul sau de definitie D. Atunci
operatorul derivata L(z,-) devine o functie intre doua spatii normate

L(-,-): D CU = £(U, V),
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unde £(U, V) este spatiul normat al operatorilor liniari gi marginiti de la U la
V. Daca aceasta functie este diferentiabila intr-un punct x € D, derivata in z
a functiei L se numeste derivata a doua a functiei f in punctul x. Derivata a
doua este un operator biliniar si continuu de la U la 'V sau, prin identificarea
variatiilor, un operator patratic.

Concret, in cazul functionalelor de care ne-am ocupat anterior avem urma-
toarele rezultate.

Definitia 2 Daca variatia 0J(x,h) este diferentiabila ca functie de x,
variatia ei 0(0J(x,h))(k) se numeste variatia a doua a functionalei J si se
noteazd 6%J(z; h, k).

Propozitie Daca functionala J este de doua ori diferentiabila, atunci

d2
62 J(z;h, h) = d—82J(x + eh)|e=o -

Pe de alta parte sa presupunem ca abaterea de la aproximarea liniara,
r(x,h), mica in raport cu h, poate fi aproximata cu un operator patratic,
adica

r(x,h) = A(h,h) + r1(x, h)

r1(x,h)
ST
=0 |[h]

Y

unde A este un operator biliniar simetric. Atunci are loc urmatoarea propri-
etate:

Formula Taylor de ordin doi Avem egalitatea A(h,h) = 5 6%J(z;h, h)
si In consecinta

AJ(z() =J(x+h)—J(x)=06J(x,h) + %(52J(ac; hyh) +ri(z,h).

In continuare vom prescurta 62J(z; h, h) prin 62J(z, h)

In cazul in care x este punct critic, extremald, §.J (z,h) = 0, natura punctu-
lui critic este datd de functionala patratica 62J(z, h). Ca si in cazul functiilor
reale de variabile reale are loc urmatoarea

Teorema a) Conditie necesara Dacd extremala x este un punct de
minim al functionalei J, atunci 62J(x,h) > 0 pentru orice h.

b) Conditie suficienta Dacad pentru extremala x este indeplinita conditia

52 J(x,h) > C||h||* (C > 0 fizat)

pentru orice h, atunci x este punct de minim pentru functionala J.
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Observatie Conditia b) nu poate fi slabitd punand 62.J(x,h) > 0. De
exemplu, pentru functionala

1
Ja() = [ a0t - w(t)) d
0
pe spatiul C[0, 1], functia nula z(¢) = 0,Vt € [0, 1], este punct critic si
1
52J(z = 0,h) = / 2 h2(t) dt > 0
0

pentru orice variatie h. Totusi J ia si valori negative in orice vecinatate a
functiei nule: pentru e > 0 si functia z.(t) = ¢ — ¢t dacd t < € si nula in rest,

T(z(-) = /06(5 —)2(—e)dt < 0.

Doua exemple de utilizare a variatiei de ordinul al doilea.

b
1 Pentru functionala J(z(+)) = / L(t,z(t))dt, variatia a doua este

6%J(z,h) = b%(t,az(t))hz(t)dt.

Pe de alta parte, dezvoltand dupa puterile lui A, gasim in punctul critic x

AJ(x,h) = /ab (%%(t, x(t)) h2(t) + ro(x, h) h3(t)> dt =

2
_/ h2(t (;g = (t))+r2(3:,h)h(t)) dt,

unde ro(z,-) este o functie marginita in jurul lui A = 0. Rezulta ca punctul
critic x este punct de minim al functionalei J, daca si numai daca

02
2 (t,z(t)) >0, Vte|a,b].
2 Pentru functionala J(x / L(t,z(t),2'(t)) dt, variatia a doua este

1 02L 0°L 0? L
2 2 /
5J(az,h)—2/Q( a:2h +2:c Ihh+ )dt.
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Tinand cont ca 2hh’' = (h?)’ si integrand al doilea termen prin parti, variatia
a doua devine

b 10%L
2 2 2
5 J(iE,h) :/a (F(t)h +§Wh/ > dt, (15)
2 2
unde am notat F(t) = % (88—12; — di (%))
x x \ Ox0x

Conditia necesara Legendre Daca functia extremala x este punct de
minim pentru J, atunci

0L

W(t,m(t),m/(t)) >0, VteEa,b].

Demonstratie Folosim acelasi procedeu ca in cazul lemei fundamentale.
2

Presupunem ca intr-un punct ¢y € [a, b] avem W(to, z(to), 2’ (to)) < 0. Atunci
aceiasi inegalitate va avea loc si pe o vecinatate U a punctului 5. Construim
o variatie h(tyg + 7), de clasa C!, care sa aiba valori cuprinse intre 0 si 1, s&
se anuleze In afara vecinatatii U si h(tg) = 1. In plus vom cere ca derivata

functiei h sa fie suficient de mare in modul pe anumite intervale. De exemplu,
1

dacd U = (tp — €,19 + ¢€), putem lua h(to + 7) = — (m7 + £)?(e —m7)?, daca
5

€
|7| < — ¢i 0 in rest. Un calcul direct ne da
m

2
/ h(to + 7) dr o6 m :
|7|<

< T 105
. 02L , .
Daca m(t,x(t),x (1)) < —=C < 0,1n U, avem
b 256 m
52 (z, h </ Pty dt— 2

si atunci putem alege m astfel incat 6%J(z, h) < 0, ceea ce contrazice conditia
necesara de minim.

Conditia lui Legendre se extinde la functii de mai multe variabile. Astfel,
daca functia extremala w este punct de minim pentru functionala

Jw() = [[ Ly wy).wle, ), w,(z,9) de dy,
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atunci forma patratica

Q(h) = wau(2,y) (W)? + 2way(z,y) h'h* + wyy (2, y) (h*)*

este pozitiv semidefinita in orice punct din €2 (notatia w.. reprezinta derivate
de ordinul al doilea).

Conditii suficiente de extrem specifice si comode sunt greu de obtinut;

unele, mai mult sau mai putin clasice, vor fi date in capitolele urmatoare.
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Motto: ”Zice unul: - Dragul meu,
Asa cui faceam gi eu,

Poate chiar mai dichisit,

fnsa, vezi, nu m-am gandit.”

Arghezi - Cuiul

CAPITOLUL 2

PRINCIPII VARIATIONALE

In acest Capitol vom studia probleme variafionale adaptate, impreund cu conditii la
frontiera, conditii subsidiare sau restrictii impuse asupra clasei solutiilor admisibile care
produc valori extremale pentru o functionala data. Vom insista si asupra condititlor suficiente
(testul Legendre-Jacobi, testul de invezitate) pentru existenta minimului sau mazimului unei

functionale.

1 Probleme cu conditii naturale la frontiera

Problema 1 Fie L(z,y,y') un Lagrangian de clasd C%. Sd se gdseascd functia
x — y(x) de clasia C? pentru care functionala

1) = [ Lz, y(z), ¢ (z))dz

are valoare extremd, cind una sau ambele conditii y(x1) = y1, y(x2) = y2 la
frontiera nu sunt prescrise.

Solutie Presupunem ca functia y = y(z) produce o valoare extrema si con-
struim o variatie y.(z) = y(x) + eh(x) de clasia C?. Substituim in functionala
si obtinem functia (integrala cu un parametru)

I(e) = / Lz, y(x) + eh(@), o/ (z) + el (2))da.

Prin ipoteza € = 0 este o valoare extrema a lui I(¢). Deci, aplicand derivarea
sub semnul integral, gasim

z2 (OL OL
= I/ :/ < P —— /> .
0 (0) . oy h + dy h') dz

Integrand prin parti al doilea termen de sub integrala, deducem

oL ©» (9L d OL
_ 7 _ z2 _
0=T1'(0) = ay/h$1+/m <8y - ay/)hdx. (1)

19
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Presupunem ca y = y(x) este solutia ecuatiei Euler-Lagrange

(ecuatie diferentiala de cel mult ordinul al doilea) pe intervalul [z, x2]. Pentru
ca relatia (1) sa fie satisfacuta este necesar ca

OL oL OL
8_y’h o = 8—3/,(532)’1(932) - a—y,(xl)h(m) = 0.

In cazul punctelor fixate y(x1) = y1, y(x2) = y2, ecuatia Euler-Lagrange
impreuna cu h(x1) = h(xg) = 0 garanteaza relatia (1). In cazul in care ambele
capete sunt variabile, valorile h(x1), h(z2) sunt arbitrare si ca relatia (1) sa fie
adevarata trebuie sa impunem ecuatia Euler-Lagrange impreuna cu conditiile

oL oL
oy ") =00 5 (w2) =0, (2)

Aceste conditii se numesc conditii naturale la frontiera sau conditii de transver-
sabilitate pentru problema de extrem. Apar natural urmatoarele cazuri:

(i) puncte terminale fixate Daca capetele graficului y(z1) = y1, y(x2) =
yo sunt fixate, atunci nu exista nici o variatie in aceste capete, adica h(x)
h(mg) = O;

(ii) conditii la frontiera mixte Daca y(x1) = y; este fixat si y(z2) = yo
este arbitrar, atunci trebuie sa impunem h(z1) = 0, g—yL,(xg) = 0;

(iii) conditii la frontiera mixte Daca y(z1) = y; este arbitrar si y(z2) =
y2 este fixat, atunci trebuie sa impunem g—yL,(ml) =0, h(z2) =0;

(iv) capete variabile Daca punctele y(x1) = y1 si y(x2) = yo sunt arbi-
trare, atunci trebuie sa impunem conditiile (2);

Conditiile la frontiera in care variatia h se anuleaza se numesc conditii la
frontiera esentiale, sau conditii la frontiera de tip Dirichlet, sau conditit la
frontiera geometrice. Conditiile naturale la frontiera se mai numesc si condifi
la frontiera de tip Neumann, sau conditii la frontiera dinamice. Evident ca
putem avea conditii mixte la frontiera. Terminologia de aici se extinde si la
probleme multidimensionale.

Problema 2 Fie L(x,y,y,y") un Lagrangian de clasid C3. Sa se gdseascd
functia x — y(x) de clasd C* pentru care functionala

160) = [ Lwy(@). o/ @)1/ () da

are valoare extremd.
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Solutie Fie 0y = y; — y = h variatia in y. Daca y este solutia problemei,
atunci prima variatie a functionalei noastre este

oL oL oL
0l = —0 1) 6”)d:.
/xl (ay y+8y,y ay %Y ) 4 0

Utilizam integrarea prin parti. Pentru al doilea termen de sub integrala punem

oL . d (8L

oy oy’

)dx dv = §y'dx, v = dy.

Obtinem

2 /JL d OL d (0L oL . . ~OL -
5[:/ml <8—y5y <8y > 5y— — (8 //) 5y'> dw+F5y|zf—|—a //5y| 2 =0.

Din nou integram prin parti referitor la al treilea termen de sub integrala.

Gasim ,
d (0L d oL
= / (0_y da (ay’> T & ((’ﬁ/’)) v

d [ OL - OL 2
i <0y dzx (&M’)) Oyler + 8y”5y 2 =

Ecuatia Euler-Lagrange

oL _d oL d* OL 0
oy dx 0y = dx? Oy"

este o ecuatie diferentiala de cel mult ordinul patru. Conditiile la frontiera
sunt oL d (0L oL
( - ( )) ylsy = 0, 5250y'[z3 = 0.
8y/ dx ay// ay// 1

Daca y(x1) = y1, y(w2) = y2, ¥'(21) = 91, ¥'(v2) = y3 sunt fixate, atunci dy
si 0y se anuleaza in 7 i in x5. Alternativ, putem avea conditiile la frontiera

naturale
<8L_d(8L>) = _ oL .
ay/ dm ay// T1 ? 8y// 1

Evident, combinatiile conduc la conditii la frontiera mixte.
Exemplu Sd se gdseascd functia v — y(x) de clasia C* pentru care functionala

I(y(-)) = / (@) (") (@)~ @) (@) + () (@) de

1

are valoare extremd.
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Solutie Lagrangianul L = a(z)(y”)? — b(z)(y')? + c(x)y? are derivatele
partiale

Rezulta ecuatia Euler-lagrange (de ordinul al patrulea)

d , d?
c(@)y + ——(b(x)y) + -5
La aceasta se adauga conditiile la frontiera:

(i) daca oy si 0y’ se anuleaza la capete, atunci y(z1) = w1, y(ze) =
Yo, i (x1) = yi, v/ (x2) = ya trebuiesc prescrise;

(ii) daca oy se anuleaza la capete, iar dy' nu se anuleaza la capete, atunci
y(r1) = y1, y(xre) = yo trebuiesc prescrise si conditiile naturale %(m) =
0, %(1‘2) = 0 trebuie sa fie verificate; in acest caz y”(x1) si y”(z2) au valori
fixate;

(iii) dacd dy nu se anuleaza la capete, iar 0y’ se anuleaza la capete, atunci

y'(x1) = yi, 3/ (x2) = yd trebuiesc prescrise si conditiile naturale

(L ()= (3 & (2 -

trebuie sa fie satisfacute;
(iv) daca variatiile 0y si 4y’ nu se anuleaza la capete, atunci conditiile
naturale la frontiera sunt

(b(z)y") =0, 21 <z < 9.

oL oL
oy” (21) =0

(g_@f’ - % (gyL”>> (1) =0, (g—; B % <gyL,,>> (z2) = 0.

Problema 4 Fie L(z,y, w, w,, wy) un Lagrangian de clasa C?. FieQ C R?
cu frontiera simpld inchisd O de clasa C' pe portiuni. Sd se gdseascd functia
(z,y) — w(z,y) de clasd C? pentru care functionala

I(w(})) = /Q L,y w(z, y), wa(w, ), wy(z, y) d dy

are valoare extremd.
Solutie Utilizam notatiile variationale. Impunem ca prima variatie sa fie
Zero,

Ow, w

(5[2/ 8L5w—|— oL 5wx—|—a—L5wy dx dy = 0.
o \ Ow dwy
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Pentru N = 8‘9]; ow si M = 88Ly dw, aplicam teorema Green in plan,
ON OM
/(———)dazdy: M dx + N dy.
oa\dz Oy 89
Deoarece

8—N—8—L(5w +£<8L>5w aM——ﬁLéw —2 (9_L ow
or  Owy Oz \Ow, "oy ow, Y 0 ’

gasim
OL OL OL

oL oL
— d dy | dw = 0.
+ 89( @wy T + D y) w=0

In acest mod functia w(x,y) este o solutie a EDP Euler-Lagrange

oL oL oL
D, D,
ow ow, y@wy

=0

(cel mult de ordinul al doilea) la care adaugam conditii la frontiera. Daca
dw = 0, atunci functia w(z,y) trebuie specificata pe 912, adica w(z,y)|sn =
dat (probleme Dirichlet). Daca dw # 0, atunci impunem conditia naturala la
frontiera (probleme Newmann)

L oL
_ 9k, dy
9w, " w,

Y| (zy)con = 0.

Ultima conditie poate fi scrisa utilizand vectorul normal unitar la frontiera

0N :7=ux(s)T+ y(s)J. In acest caz ZJ =t= fg 1 —|— Y J este versorul tangent

sin = fly T— dw - J este vectorul normal unitar. Cu acestea conditia naturala la

frontiera se scrle
. 8L 8L
n .
Owy 8w

2 Suficienta prin testul Legendre-Jacobi

(zy)con = 0.

Traditional, drept conditie suficienta pentru existenta extremumului unei func-
tionale se considera a fi testul lui Legendre-Jacobi. Noi adaugam in continuare,
testul de invexitate, care a aparut in literatura mai noua.
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Fie L(x,y,7') un Lagrangian de clasd C? asociat functiei x — y(z) de clasa
C?. Consideram din nou functionala

2
I6() = [ Lay@).y/ @)da
1

si presupunem ca y = y(x) este un punct de extrem ce satisface conditiile
y(z1) = y1, y(z2) = y2. Fie y.(x) = y(x) + ch(zx) o variatie de clasa C? ce
satisface conditiile h(z1) = h(x2) = 0. Atunci functionala I se inlocuieste cu
integrala I(e). Pe aceasta o dezvoltam in serie Taylor dupa puterile lui € (in
jurul punctului € = 0). Géasim

2

T2
1) = [ L)@ = 10) + TO0) + I"(0)5 +.
1
Pe de alta parte, primele doua derivate sunt
22 (0L oL
I'(0 :/ <—h+—h'> dx
(0) 3" ey
2 32L aQL 82L )
1"(0) = / —h?+ 2Rl ) d.
) 1 (ayz " Oyoy’ - oy'? v

Ne ocupam de variatia de ordinul intai. Integrand prin parti, ea se scrie

oL 2 (9L d [(OL
1'0) = 5ohfz+ [ (———(—))hd.
(0) oy’ * 2, \Oy dx \oy v
Deoarece h este o variatie arbitrara cu h(z1) = h(xzz) = 0, din I'(0) = 0 gasim
conditiile necesare

oL d (0L
(8_y’> =0, y(z1) = y1, y(z2) = v2.

oy dx

Daca este aga, semnul diferentei I(e) — I(0) este dat de I”(0). Daca I"”(0) >
0, pe arcul extremal, atunci I(0) este un minim; daca I"”(0) < 0, pe arcul
extremal, atunci I(0) este un maxim; daca I”(0) isi schimba semnul pe arcul
extremal, atunci 7(0) nu este un extrem; daca I"”(0) = 0 pe arcul extremal,
atunci putem face apel la derivate de ordin superior.

Sa analizam variatia a doua I"”(0) stiind ca h(x1) = h(x2) = 0 si ?9_5 —
4 (g—;) =0, y(zr1) = 1, y(z2) = y2. Daca y(z) este solutie a ecuatiei Euler-
Lagrange si daca I(y) este valoare minima, atunci I”(0) > 0; daca y(x) este
solutie a ecuatiei Euler-Lagrange si daci I(y) este valoare maxima, atunci
I"(0) <o0.
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A doua variatie I”(0) se poate transcrie sub diferite forme.
In primul rand, integrand prin parti termenul din mijloc, gasim

d*L vz L d 9L O°L
1" _ 32 x2 / 21 Y = % 12 .
(0) ayay/ 1 + - (h ayQ dx ayay/ + ay/Zh dx

Daca luam h(z1) = h(z2) = 0, atunci

0’L d 0°L 0*L
53 " a0 >0 5 >0
oy dx 0yOy oy’

sunt conditii necesare si suficiente de minim.
In al doilea rand, scriem

2
1"(0) = / ((Lyyh® + Lyyhh') + 1 (Lyyh + Ly b)) da.
x

1

Integram termenul al doilea prin parti,

d d

T (h’Lyzy/)> dz.

ey (B2 / T2 T2 72
1"(0) = (A*Lyy + hh Ly,y,)gc1 + /x 1 (h Ly, —h -

Primul termen este nul prin ipoteze. Al doilea termen poate fi scris in forma

1"(0) = — [ hA(h)dz, unde

d d
A(h) — % (Ly/ylh/) - (Lyy - %Lyy/> h

Operatorul diferential A are forma

Aw = 2 (b5 ) ~ alau

unde p(z) = Ly si q(x) = Lyy — %Lyy/. Ecuatia diferentiala

Aw) = 2 (s 32 ) — aw)u = 0. 0 € [2.03)

se numeste ecuatie diferentiala Jacobi. Operatorul diferential A(-) este un
operator Sturm-Liouville autoadjunct in sensul

d

uA(h) — hA(u) = e

(p(x)(uh’ — hu'))

(identitatea lui Lagrange).
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Revenim la variatia a doua, pe care o scriem sub forma

"(0) = — / ARy = — /x “h <hA(u) + % (p() (ul’ — hu’))) da.

1 u 1 U
In ultima integrala, integram prin parti,

h d

U= " dV = o (p(x)(uh’ — hu')) dzx
uh/ — hu'
dU = Tdaz, V = p(x)(uh’ — hu').
Punand p = L,/,/, deducem

2

2 2 I\ 2
" A(uyda + / Lyy (h’ - hﬁ) dx.
Uu 1

h x
I/I(O) = aLy/y/(uh/ — hu') mf — / U

Z1
Adaugam conditiile: (i) presupunem h(z;) = 0, h(zz) = 0 (dispare primul ter-
men); (ii) presupunem ca u este solutia ecuatiei Jacobi A(u) =0, z € [z, z2],
u(z1) =0, v/ (x1) # 0 (dispare al doilea termen); (iii) presupunem h' — h%’ #0
(semnul celui de al treilea termen este dat de semnul lui L,,/). Concluzii
(conditiile suficiente ale lui Legendre-Jacobi): (1) daca Ly, <0, x € [x1, z2],
atunci valoarea I(y) este maxima; (2) daca Ly, > 0,z € [z1,%2], atunci
valoarea I(y) este minima.

3 Dinamica Lagrangiana unitemporala

Se considera functionala urmatoare

Ia() = [ L(a(e), i), 1) dt

to

unde z = (z%,...,2") = (2%(t)),i = 1,n este o colectie de n functii (sau
echivalent, o functie cu valori in R", adica x : [to,t1] — R") si L = L(z,%,t) o
functie de clasia C? de 2n+1 variabile z, ¢, t. Dorim si extremizam functionala
I(z(-)) cu conditiile la capete z(ty) = zo $i x(t1) = ;.

Teorema. O functie z(-) de clasd C? care extremizeazd functionala I satisface
in mod necesar ecuatiile diferentiale Fuler-Lagrange

oL d OL _
oxt  dt 0t

i conditiile la capete x(ty) = xo $i x(t1) = x1.
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Aici avem un sistem de n EDO, de regula de ordinul doi, cu n functii
necunoscute z*(-). Teorema arata ca daca sistemul Euler-Lagrange are solutii,
atunci minimizantul (maximizantul) functionalei I (presupunand ca exista)
va fi printre solutii. Solutiile sistemului Euler-Lagrange sunt numite extremale
sau puncte critice ale Lagrangianului L.

Demonstratie Consideram ca x(t) este o solutie a problemei precedente.
Construim o alta functie in jurul lui z(¢) de forma z(t) + ch(t), astfel incat
h(to) = 0,h(t1) = 0. Aici € este un parametru "mic”, iar h este o variatie
"mica”. Functionala devine o functie de ¢, adica o integrala cu un parametru

I(e) = / L (@) 4 h(e), #(0) + ch(t). 1) dt.

0

Se impune conditia necesara de extrem,

d tv 9L . OL ;.
0= 16| == ["(g" + ) O
ti /L d OL ,
:BT —_— — — J
+/to <8x3 dt@a’:ﬂ>h at,
unde 5 i
L . -
BT = —h(t
oz ()t:to

sunt termeni pe frontiera, obtinuti prin integrare partiala. Daca functia x(t)
este fixata la capete, atunci termenii BT dispar, deoarece h(tg) = 0,h(t;) = 0.
Luand functia vectoriala h arbitrara, gasim sistemul de ecuatii diferentiale din
teorema.

Dinamica descrisa de EDO Euler-Lagrange de ordinul al doilea se numeste
dinamica Euler-Lagrange unitemporala.

3.1 Testul de invexitate

Sa formulam o conditie suficienta ne-standard pentru existenta minimului
functionalei

to

J(x(-) = [ L(t,x(t), &(t))dt,

t1
unde t € [t1,ts], L este un Lagrangian de clasa C?, iar x : [t1,t2] — R™ este o
functie de clasa C?.

O functie z*(t) se numeste punct critic al functionalei J daca este solutia

sistemului Euler-Lagrange

oL _d oL _,
oxt  dtoit
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la care se adauga conditiile la capete.
Definitie Fie z, x* : [ti,t2] — R" functii de clasd C?. Dacd existd o
functie vectoriala n(t,x,z*, &,2*) € R™ cun = 0 pentru x(t) = x*(t), astfel

incat ‘
. t2f . OL dn' OL
Ta() - I@ () = [ <n =+ 5¢*i>dt’

t1

pentru orice functie x(-), atunci J se numeste invexa in punctul z*(-) pe in-
tervalul [t1,t2] in raport cu functia vectoriala n.

Functionala J se numeste invexd daca este invexd in orice punct x*(-).

Teorema Functionala J este invexa daca $i numai daca fiecare punct critic
este un punct de minim global.

Demonstratie Presupunem ca functionala J este invexa. Atunci, daca
x*(t) este solutie a sistemului Euler-Lagrange, avem

o/ 0L  d 0L\ | oL,
) — *(. > - — _ t ¢ _|¥2 —

Rezulta ca un punct critic este un punct de minim global.

Reciproc, presupunem ca fiecare punct critic este punct de minim global.
Daca z*(t) este un punct critic, atunci punem n = 0. Daca z*(¢) nu este un
punct critic, atunci

oL d OL

dr*  dt 9@ 70
pentru cel putin un indice . Campul vectorial nenul
0L o d oL
© Ox*t dt O

ne permite sa definim campul vectorial

gi

ko L(t,z,%) — L(t,x*, &)
05§17

Ambele campuri 7 satisfac relatia din definitia invexitatii.

¢,

4 Dinamica Lagrangiana multitemporala

In mod uzual coordonatele spatiale si timpul joaca roluri distincte: o coordo-
nata spatiala este deseori un indice asociat unui grad de libertate, iar coordo-
nata timp este timpul fizic in care evolueaza sistemele fizice. Aceasta teorie
este satisfacatoare pana ne indreptam atentia spre ecuatii relativistic invari-
ante (campuri chirale, sine-Gordon, etc). In plus, in unele probleme fizice
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utilizdm un 2-timp ¢ = (¢!, ¢?), unde ! inseamna timpul intrinsec si t? este
timpul observatorului. De asemenea, exista o multime de probleme unde nu
avem nici un motiv sa preferam o coordonata alteia. Iata de ce ne referim la
functii care depind de mai multe variabile timp si care modeleaza evolutiile
geometrice multidimensionale. In acest sens, prin multi-timp intelegem un
parametru vectorial de evolutie.

Fie 2%, i = 1,...,n, variabilele de camp din spatiul tintd R", fie t%, o =
7

vitezele

1,...,m, variabilele multi-timp din spatiul sursd R™ si fie 2, = 5o

partiale. Acestea determina fibratul jeturilor de ordinul unu
JYR™, R") = {(°, 2 ,t%)} = RTmTm,

4.1 Cazul functionalelor integrale multiple

Presupunem ca dam un Lagrangian neted L(t,x(t),x,(t)), t € RI. Fixam
multi-timpii £g, 1 € R si doud puncte xg,r1 € R". Paralelipipedul €, ;, C
R, fixat prin punctele diagonal opuse to = (t{,....t0") si t1 = (t,...,t7"),
este echivalent cu intervalul inchis tg < t < t1, In raport cu ordinea partiala
produs pe R"'. Problema clasicd a calculului variational cere sa gasim o m-
foaie z*(+) : Qut, — R™ de clasd C? care minimizeaza functionala integrald
multipla
I(2() :/ L(t, 2(t), 2 (8))di" .dE™,
g,y

dintre toate functiile z(-) care satisfac conditiile la frontiera z(tg) = xo, z(t1) =
z1 sau z(t)|sq,,,, = dat, utilizdnd functii variatii constranse prin conditii la
frontiera. Conditiile necesare sunt continute in urmatoarea

Teorema (EDP Euler-Lagrange multi-timp) Fie D, operatorul de
derivare totald in raport cut = (t7). Dacd m-foaia z*(-) minimizeaza functionala
I(z(-)) in sensul precedent, atunci z*(-) este solutie a EDP FEuler-Lagrange
multi-temporala

oL oL
— —Dy—=0,:=1,...,n, y=1,....m E—-L
ox* 783:% ’ et Y ( h
care satisface condifiile la frontiera.

Aici avem un sistem de n EDP, de regula de ordinul doi, cu n functii
necunoscute z’(-). Teorema aratid ci daci sistemul (E — L); are solutii,
atunci minimizantul functionalei I (presupunand ca exista) va fi printre solutii.
Solutiile sistemului (£ — L); sunt numite extremale sau puncte critice ale La-
grangianului L.
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Demonstratie Consideram ca x(t) este o solutie a problemei precedente.
Construim o alta functie in jurul lui z(t) de forma z(t)+¢h(t), cu hloq, , = 0.
Aici € este un parametru ”"mic”, iar h este o variatie "mica”. Functionala
devine o functie de €, adica o integrala cu un parametru,

I(e) = /Q L (t,2(t) + eh(t), @ (t) + chy(t)) dt*...de™.

to,t1

Se impune conditia necesara de extrem,

:(...):/ OL iy a_th (t) dt*...dt™
e=0 Qg ,tq Ox? ax*y

L L
= BT + oL ~D,— OL N 1i ar. Adt™,
Q.14 dxJ 8:13'7

unde D, este operatorul de derivare totald, care actioneaza dupa regula

D, (8—Lh3> — 1D, <8L> +8—LD W,

2, oz, oz,

d
0= deI( 2

unde dupa 7, respectiv j, se face sumare. Termenii

L L .
BT = D, a—hﬂ dtl...dtm:/ (5a58—h3n5(t)da
Qto t1 ax’y 8Qt0 t1 axa

contin date pe frontiera, obtinute prin formula divergentei, utilizand vec-
torul unitar n”(t) normal la frontiera 9, . Termenii BT dispar, deoarece
h|aQtO,t1 = 0. Luand functia vectoriala h arbitrara, gasim sistemul de ecuatii
din teorema.

Dinamica descrisa de EDP Euler-Lagrange de ordinul al doilea se numeste
dinamica Euler-Lagrange multitemporala.

4.2 Testul de invexitate
Sa formulam o conditie suficienta moderna pentru existenta minimului functionalei
I((-)) :/ L(t, 2(t), - (1)) dt ..,
Qtg,t1

unde t € Qy1,, L este un Lagrangian de clasd C?, iar = : Qy 4, — R™ este o
functie de clasa C?.
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O functie x*(t) se numeste punct critic al functionalei J daca este solutia
sistemului Euler-Lagrange

oL oL
- — D’}/—' — O,
oz’ oxl,
la care se adauga conditia la frontiera.

Definitie Fie z, z* : Q.+, — R" doud functii de clasi C?. Daca existd
o functie vectoriala n(t,z,z*, &,*) € R™ cun =0 pentru x(t) = z*(t), astfel

ncat
- OL 0L
= 4 (Dgn’ ) dtt.dt™,
to’tl (TI 8$*Z +( ,rl )851332)

I@() = 1" () > [

Q

atunci functionala I se numeste invexd in punctul x*(t) pe intervalul [t1,t2] in
raport cu functia vectoriala .

Teorema Functionala J este invexa daca st numai daca fiecare punct critic
este un punct de minim global.

Demonstratie Presupunem ca functionala J este invexa, adica

oL oL , - OL
I(z(-) = I(z*(-) > D, i 92 hade = 0.
(m( )) (x ( )) - /Qto,t1 <8$*Z 833':}) 1 dt 0,14 g 83332 nido =0

Rezulta ca un punct critic (solutia sistemului Euler-Lagrange) x*(t) este un
punct de minim global.

Reciproc, presupunem ca fiecare punct critic este punct de minim global.
Daca x*(t) este un punct critic, atunci punem n = 0. Daca x*(t) nu este un

punct critic, adica
oL

oxt

oL
- Daa_x,ét 7é 07

atunci el nu poate fi punct de extrem. Campul vectorial

oL oL
— D=
ox? ox?,

gi
ne permite sa definim campul vectorial

K L(t,z,2) — L(t,x*, &%)

k
25,6160 &

Ui

Ambele campuri 7 satisfac relatia din definitia invexitatii.
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4.3 Cazul functionalelor integrale curbilinii
independente de drum

Un Lagrangian neted L(t,xz(t),z4(t)), t € R} produce doua 1-forme netede
inchise (complet integrabile):

- diferentiala
oL oL , . OL .
dL = —dt” —dx' + —dx!
oty * ozt + oz, Ty

oL 0L OL )
otr’ dx'’ Ozl
- restrictia lui dL la (¢, z(t), z4(¢)), adica pullback-ul

de componente ( , in raport cu baza (dt7, dz, dx?'y);

dL

_(or  oLos oL 0w\ g
e®®) = \ 58 Gai otp 0l 018 )

de componente (ce contin si acceleratii partiale)

Dyl = O%(a(t), 5 (1), 1) oo (1)
oz’
+§xL;Y (w(t), @y (1)) 55 (1) + gfﬁ (@(t), 2(1), 1),

in raport cu baza dt®.
Fie Lg(t, z(t), z(t))dt? o 1-forma Lagrange inchisi (complet integrabila),
adica, DgL, = DyLg sau explicit

dLg N OLg 0z  0Lgdxl, 9L, N 0Ly 0x'  OL, Oz
ote Ozt ot~ 9zl ote 9P Oxt otF  Bxl OtP

Daca exista un Lagrangian L(z(t), z~(t),t) cu proprietatea DgL = Lg (pullback-
ul precedent este 1-forma inchisa data), atunci functia z(t) este solutie a sis-
temului complet integrabil de EDP (de ordinul al doilea)

OL  OLox' | 0L Ox, |
otF " 9riof T axi atp 7

Fie I', +, o curba arbitrara de clasa C'! pe portiuni care uneste punctele tg
si t1. Introducem o noua problema de calcul variational cerand sa gasim o m-
foaie z*(-) : Qyr;, — R™ de clasia C? care s minimizeze functionala integrald
curbilinie independentd de drum (actiune)

T(2()) :/F Lo(t,a(t), 2, (0)dt®, B=1,....m,

to,t1
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dintre toate functiile z(-) care satisfac conditiile la frontiera z(tg) = xg, z(t1) =
z1 sau z(t)|sq,, ,, = dat, utilizind functii variatii constranse prin conditii la
frontiera si prin conditii de inchidere (complet integrabilitate) ale 1-formei
Lagrange.

Problema fundamentala: cum putem caracteriza functia z*(-) care re-
zolva problema variationala asociata functionalei J7

Teorema Presupunem ca exista un Lagrangian L(t,z(t),x~(t)) cu propri-
etatea DgL = Lg.

1) Daca m-foaia x*(+) este o extremald a lui L, atunci ea este de asemenea
o extremala a diferentialei dL.

2) Daca m-foaia x*(-) minimizeaza functionala J(x(-)), atunci x*(-) este
o solutie a EDP multi-timp

oL oL

@— ’ya—‘ﬁy:ai, 7::1,...,77/, ’y:l,...,m, (E-L)z

care satisface conditiile la frontiera, unde a; sunt constante arbitrare.

A doua parte a teoremei arata ca daca sistemul (E—L)s de EDP are solutii,
atunci minimizatorul functionalei J (presupunand ca exista) se afla respectiv
printre solutii.

Demonstratie: 1) In primul rand,

0:d<8L 5 8L>:8(dL) P, OdL)

oxt K &viy

Pe componente, aceasta inseamna

0 (0L o [0

Oz’ (@) B D”axi (@> =0
> (1) _p, 0 (0L _,
8xl 61%[ 81’%, 81'-7

0 (OL 0 (0L
o0 (aT) ~Pvout (aT) =0

2) Rezultatul este obtinut prin egalitatile

d(dL d(dL OL oL
0= ((%i) - D, éx%) —d <@ _D”a_xg) .
Teorema Daca m-foaia x*(-) minimizeazd functionala J(x(-)), atunci x*(-)
este o solutie a EDP multi-timp
O0Lg 0Lg
oz’ ozl

:Ov 677:17"'77”7 (E_L)3
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care satisface condifiile la frontiera.

Teorema arata ca daca sistemul (F — L)3 de EDP are solutii, atunci min-
imizatorul functionalei J (presupunand ca existd) se afla respectiv printre
solutii.

Demonstratie. Consideram ca x(t) este o solutie a problemei precedente.
Implicit ea trebuie sa satisfaca conditiile de complet integrabilitate ale 1-formei
Lp(z(t), 2(t), t)dt?, adica,

OLg OLgdx' OLp0x!, 9L, 0OLy0x" 0L, 0%l
otx  Ox' ot~ Oxl Ot~ ot Oxt OtP ozt otP

Construim o alta functie in jurul lui (¢) de forma x(t) + eh(t), cu h(tg) =
0,h(t1) = 0. Aici € este un parametru "mic”, iar h este o variatie "mica”.
Functionala devine o functie de €, adica o integrala cu parametru,

J(e) = /F Ls (¢, 2(t) + eh(t), @ (1) + eh (1)) di°.

tg,t1

Acceptam ca variatia h satisface conditiile de complet integrabilitate ale 1-

formei
Lg (t,2(t) + h(t), z- (t) + ch(t)) dt’.

Aceasta conditie adauga EDP

OLg Oh'  OLgOh:, 9L, Oh'  OL, Ohl
Ox® Ot> ~ Oxl Ot~ -~ Oxt OtP Ozl Oth’

care arata ca multimea functiilor h(t) este un spatiu vectorial, iar multimea
functiilor z(t) + eh(t) este un spatiu afin. Se impune

:(...):/ (a_L@thra_L%?th it
e=0 Ltg,tq O al’%,

=BT + a—L”f.j—DVa—L@ R dt?,
Tig,tq Ox? 8x‘77

unde D, este operatorul de derivare totald, care actioneaza dupa regula

dLg . ) L |
D, (—fhﬂ) = WD, <_ﬁ> =B DK

0z, 0z, 0z,

d

Adaugam ipoteza

) 9 _ ) 9
D, (1) = 2o (101
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care restrange spatiul vectorial al variatiilor h(¢) la un subspatiu vectorial.
Atunci termenii pe frontiera se scriu

OLg . oL, . . OL. .
BT = D, [ 228 dtﬁz/ Dy [ 229 ) de? = S pipn,
Doty d Degt

j g o
O O Ox

Termenii BT se anuleaza deoarece h(tg) = 0, h(t;) = 0. Ramane

L Lg\
0:/ a—@—D7% h dtP.
Tig,tq dxI 827%/

Deoarece curba I';,;, este arbitrara, gasim sistemul de ecuatii cu derivate
partiale din teorema.

Dinamica descrisa de PDE Euler-Lagrange de ordinul al doilea se numeste
dinamica Euler-Lagrange multitemporala.

4.4 Testul de invexitate

Sa formulam o conditie suficienta neortodoxa pentru existenta minimului functionalei

J(z()) =/ Lg(t,x(t),z,(t))dt?, B=1,...m,
Lto.ty
unde t € O 4,, La(t, x(t), s (t))dt? este o 1-forma Lagrangian de clasi C2,
iar = : €, 1, — R™ este o functie de clasa C2.
O functie x*(t) se numeste punct critic al functionalei J daca este solutia
sistemului Euler-Lagrange

OLa _ Dﬁ,a—L.a =0,
ox* oxt
gt
la care se adauga conditiile la frontiera.
Definitie Fie x, x* : Q4 — R™ functii de clasq C?. Dacd erista o
functie vectoriala n(t,x,z*, &,2*) € R™ cu n = 0 pentru x(t) = x*(t), astfel
incat

Ja() = I () = [

0L . OL
"2 4 (Dgn')—= | dt*,
Legtq <?7 O™t ( o )8:(3*1>

B

pentru orice functie x(-) si pentru orice curba 'y 4,, atunci J se numeste

inveza in punctul x*(-) pe intervalul Q4+, in raport cu functia vectoriald 7.
Functionala J se numeste inverd dacd este invexrd in orice punct x*(-).
Teorema Functionala J este invexa daca si numai daca fiecare punct critic

este un punct de minim global.
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Demonstratie Presupunem ca functionala J este invexa. Atunci, daca
x*(t) este solutie a sistemului Euler-Lagrange, avem

oL oL ,
) — *()) > O{ _ o i 30
Ja) IOz [ (a D; 0@?) o di

0L
+ D, n 5 ) dt =o.
Doty

8:1:2‘3Z

Rezulta ca un punct critic este un punct de minim global.

Reciproc, presupunem ca fiecare punct critic este punct de minim global.
Daca z*(t) este un punct critic, atunci punem n = 0. Daca z*(t) nu este un
punct critic, adica Ja € {1,....,m}, 3i € {1,...,n}, sd zicem a = 1,7 = 1,
atunci

0L, 0Lq
o1~ PPt 70

Campul vectorial £ de componente

L oL, .
élzg*ll_DﬁaTEll7 5 :O,Ziél

ne permite sa definim campul vectorial n de componente

1 Ll(t,x,j:) — Ll(t, x*,j:*)
= 204;€°€79

Campul vectorial 7, astfel definit, satisface relatia din definitia invexitatii.

517 771:0727&1
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Motto: ”Carte frumoasd cinste cui te-a scris
Incet gandita, gingas cumpdanita;

Esti ca o floare, anume infloritda

Mainilor mele, care te-au deschis.”

Arghezi - Fx libris

CAPITOLUL 3

MODELE OPTIMALE BAZATE PE ENERGII

In acest Capitol prezentdm cdteva aplicatii selectate din stiinta si inginerie (brachisto-
chrona, lanturi, baloane de sapun, grinda tncastrata, microstructuri evolutive, sisteme de par-
ticule, coarda vibrantd, membrana vibrantd, ecuatia Schrodinger), unde calculul variational
este indispensabil. Pentru problemele uni-dimensionale, conditiile la capete vor fi specificate.
Pentru problemele multidimensionale, sunt necesare conditii la frontiera. Textele traditionale
se opresc doar la conditii necesare de extrem, intrucdat problemele tratate au sigur solutii si
odata gasite, ele sunt si nu altele. Noi precizam si conditii suficiente, dar subliniem cd

principiile matematice nu sunt intru totul echivalente cu cele fizice.

1 Problema brachistochronei

In 1696 John Bernoulli gi-a imaginat urmatoarea problema a brachistochronei
(in greceste, brachistos = cel mai scurt, chrones = timp).

Problema B Un punct material aluneca neted si fara frecare, sub actiunea
gravitatiei, pe un fir subtire, de la punctul Py(zo,y0) la punctul Pi(xz1,y1).
Aflati forma firului, daca miscarea se realizeaza in cel mai scurt timp.

Solutie Presupunem ca graficul functiei y = y(x) reprezinta forma firului.
Fie m masa punctului material si v viteza sa. In punctul P(x,y) actioneaza
forta gravitationala de marime F' = mg, unde m este masa punctului ma-
terial. Lucrul mecanic este dat prin formula L. = F'd. Energia cinetica se
scrie T' = %mv2. Lucrul mecanic efectuat se identifica cu variatia energiei
potentiale mg(y — yp) cand ne mutam din punctul yg spre punctul y. Variatia
corespunzatoare a energiei cinetice este %m(v2 — v3). Teorema lucru mecanic

- energie impune

1
my(y - yo) = 5 m(v? - of).
Presupunem ca particula de masa m = 1 pleaca din repaus, adica, vy =

0. De asemenea stim ca v = %, unde s este abscisa curbilinie, adica ds =

vV 1+ y'? dz. Rdméane % = v/29(y — yo). Rezulta functionala
T2 1 x2 4/ 1 + 12
i Y dx.

T:/ ds _
z; VU V29 Jz1 VY — Yo

39
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nu depinde de variabila x, ecuatia

Y=o
Fuler-Lagrange % — 4 9L _ () g inlocuieste cu integrala prima v/ g—;, —L=c

y” Vity®

— = C.

=y +y?) VYW
Aceasta ecuatie diferentiala este o ecuatie cu variabile separate

= y % dy = dx.
Ve = (y =)
Pentru simplicare facem substitutia y = yo + k2 sin® . Gasim

dy = 2k*sinf cos0df, dx = 2k*sin? 6 do.

Sau

In felul acesta ecuatia Euler-Lagrange are solutia parametrica
1 1
x =x0+ §k2(29 —sin 20), y =yo + 5]62(1 — cos 26),

care reprezinta o familie de cicloide.

PdXo, Yo)

P(x.y)

Pi(x;. %)

Figura 1: Brachistochrona

Constantele k si zg,yo se obtin din conditia ca cicloida sa treaca prin
punctul (z1,y1) (vezi Figura 1). Solutia asigurd minimul functionalei timp

deoarece g;j,L > 0 (testul Lagrange).
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2 Franghii, lanturi si cabluri

Problema FLC Afiat: forma unui lant flexibil de lungime L ce uneste punctele
(—=4,h) si (L,h), h>0,L>2¢ lasat liber sub influenta gravitaties.

Solutie Principiu fizic: pozitia de echilibru a cablului corepunde la e-
nergie potentiala minima. Fie p densitatea de masa pe unitatea de lungime,
constanta. Elementul de masa dm este localizat in punctul (x,y). Acest
element de masa are energia potentiala dV = (dm)gy = (pds)gy, unde ds =

\/1+ y/?dz. Energia potentiald totald V = ffz dV = pg ffé yv/1 + y'% dz este
constransa prin L = ffe \/14y?de. Astfel functia y = y(x) trebuie si fie

un punct de minimum al functionalei energie potentiala restrictionate. Avand
o problema cu restrictie izoperimetrica, exista un multiplicator Lagrange A
constant, ce schimba problema cu restrictii in problema fara restrictii

mm/ (pgy\/1+y’2—|—)\\/1—{—y’2) dx.

Noul Lagrangian este
L= (pgy +N\1+y?2

L d oL

Ecuatia Euler-Lagrange ay dx oy = 0 devine

d pgyy' + Ny
da’f /1 + y/Z

Deoarece Lagrangianul £ nu depinde de variabila x, ecuatia Euler-Lagrange
/aL 2 _ (pgy-ZH\)2 _ 1. Cu
(&

1+y2=0.

se transforma in integrala prima y' &~ — L = ¢ sau 3/
schimbarea de functie pgy + A\ = cz obtinem ecuatia cu variabile separate

\/sz7—1 = P dz cu solutia implicita In (z + V22— 1> = 24 +b. Selectam
b= —22 3, rezolvam in raport cu z si revenim la y. Gasim solutia de forma
A
y(z) = ——+ — € cosh M
P9 pg c

In consecinta, forma lantului este graficul functiei cosinus hiperbolic (vezi

Figura 2). Deoarece in latina lantul se cheama ”catena”, pentru solutia prob-

lemei precedente s-a adoptat numele de ”catenary”, in romana ”lantisor”.
Constanta c se fixeaza prin conditia

14
L= / Vl—l—y’zd:c—/ cosh (pga:) dx = —smh <'0‘z )
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-2 0 2

Figura 2: Graficul functiei cosinus hiperbolic

Relatiile y(—¢) = y(¢) = h si o alegere potrivita a constantei A conduc la
constanta § = 0 (vezi Figura 2). Solutia gasita asigura minimul functionalei

deoarece g;,% > 0 (testul Lagrange).

‘g

Figura 3: Pendulul plan

3 Pendule

Cele mai simple i mai instructive sisteme mecanice sunt pendulele (Figura 3,
Figura 4, Figura 5).
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3.1 Pendulul plan
Fie Oy axa verticala. Avem (Figura 3)

mv2

L:T_U7T:TaU:mgy7

unde m este masa pendulului, v? = #2419 este patratul lungimii vitezei, g este

acceleratia caderii libere. Din cauza restrictiilor, sistemul este descris doar de
unghiul 6 dintre bratul pendulului si directia negativa a axei Oy. Observam
ci v? = 0202, y = —Lcos 0, v = £sinf unde ¢ este lungimea bratului. Astfel

L = mi? (%92 + w? cos&) L w? = %

Ecuatia Euler-Lagrange este

sin 6.

i

9%L

Testul Legendre: 7 > 0.

Figura 4: Pendule cuplate
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N

Figura 5: Corp care aluneca, cu pendul atasat

3.2 Pendulul sferic

Fie axa Oz verticala si indreptata in jos. Forma generala a Lagrangianului

este

va

L:T—U,T:T,U:—mgz.

Cele doua grade de libertate sunt parametrizate prin unghiurile sferice 6 si .
Raza sferei este chiar lungimea bratului £. Deoarece

x = {sinfcosp, y=~sinfsinp, z = {cosb,

gasim _
& = {40 cosbcosy — Lpsinfsin
§ = 00 cos 0 sin ¢ + £psin 0 cos @
2= —0sind.
Rezulta

v? = @2 + 92 + 2% = 2(6% + p?sin? ).

Deducem Lagrangianul
Lo 1.5 . 9 2
L=m/l 59 —|—§g0 sin“ 0 + w” cosf | .
Cele doua ecuatii Euler-lagrange sunt

. d
0 = p?sinf cosh — w?sinb, E(gbsin2 0) = 0.
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3.3 Pendulul de lungime variabila

Presupunem ca lungimea bratului pendulului £ depinde de timp, adica ¢ = ¢(t)
este o functie data. Pornim ca la pendulul plan, adica

mv2

L=T-UT-= — U =mgy = —mgl cosb.
Acum viteza se imparte in doua componente: componenta v = £ perpendic-
ulara pe fir i componenta v = £ paralela cu firul. Rezulta v =2 + vﬁ =

(202 + (2. Asfel putem scrie Lagrangianul
1 . 1.
L=m <§€2(t)92 + g{(t) cos O + §€2> :

Masa este constanta si ultimul termen din Lagrangian nu modifica ecuatia
Euler-Lagrange. Raméane

%(KQ(t)é) = —gl(t) sin 0.

3.4 Doua pendule interconectate elastic

Vom analiza migcarea a doua pendule interconectate printr-un resort (arc).
Dupa cum se observa in Figura 6, fiecare pendul este format dintr-o mica sfera
de masa m fixata la capatul inferior al unei tije subtiri gi foarte rigide avand
lungimea ¢ si o greutate neglijabila. Vom folosi notatia k pentru constanta
elastica a resortului. Consideram ca distanta dintre articulatiile superioare
ale pendulelor este egala cu lungimea resortului in stare netensionata.

L Ly

Figura 6: Pendule interconectate elastic
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La momentul ¢ = 0, sistemul este intr-o configuratie de repaus in care tijele
pendulelor formeaza unghiul 6y > 0 cu verticala, iar resortul este comprimat
simetric. Din aceasta stare, sistemul este lasat sa se miste liber. In afard
de greutatea proprie G, asupra fiecarui pendul actioneaza forta elastica F,
dezvoltata de resort, precum si tensiunea 7' din tija (vom neglija franarea
exercitata de aerul atmosferic). Rigiditatea articularii obligdi ambele mase
m sa evolueze pe arce de cerc avand aceeasi raza f¢. Identitatea perfecta a
pendulelor, precum si simetria configuratiei initiale permite utilizarea unei
singure coordonate generalizate pentru a descrie miscarea sistemului. Aceasta
coordonata este unghiul curent 6 = 6(t), t > 0, pe care il formeaza tijele de
suspensie cu verticala (Figura 6).

Observam ca, in conditiile evolutiei pe un arc de cerc a fiecarui pendul,
tensiunea 7' nu efectueaza lucru mecanic (deplasarea masei m este perpendic-
ulara pe suportul lui T' — vezi Figura 6). Cat priveste fortele G si F., ambele
au un caracter conservativ. Sistemului mecanic din Figura 6 ii poate fi atagata
o functie Lagrange L.

In ceea ce urmeazi vom proceda la explicitarea termenilor E. si F, din
structura functiei L. Datorita evolutiei pe un arc de cerc, viteza masei m are
doar o componenta circumferentiala vg = 6. Energia cinetica a sistemului din
Figura 6 este

2
muvy

E.=2 = ml%62.

Energia potentiala E, = E,, + E,. are atat o componenta gravitationald E,,,
cat si una elastica F,.. Expresiile acestora sunt

k
Epy =2mgl (1 —cosb), E, = 5(26 sin 0)% = 2k(%sin® 0,

unde g — acceleratia gravitationala. Astfel energia potentiala a sistemului
mecanic este

E,=2( [mg (1 — cos 0) + k£ sin? 9} :
Rezulta functia Lagrange
L <9, 9) =FE.—E,=/ [m€92 —2mg (1 — cosf) — 2klsin 6| .

Miscarea sistemului mecanic din Figura 6 este descrisa de ecuatia Euler-
Lagrange

Explicit )
mlh + mgsinf + 2k{sinf cos = 0,
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o ecuatie diferentiald cu necunoscuta 6 = 6(t). Se adauga conditiile initiale
0(0) = 6y, 6(0) = 0, care definesc parametrii configuratiei de la momen-
tul ¢ = 0 (unghiul §i viteza de pornire a pendulelor). Datorita simplitatii
sistemului din Figura 6, ecuatia diferentiala precedenta are o semnificatie
mecanica usor decelabila. Propriu-zis, ea nu este nimic altceva decat proiectia
circumferentiala a Legii lui Newton mi — F = 0, in care F' este rezultanta
fortelor aplicate pendulului de masa m.

Din cauza termenilor in care intervin functiile sinus si cosinus, ecuatia
precedenta nu poate fi rezolvata exact. Totusi, pentru unghiuri 6 foarte mici
(nu mai mult de 0,087266 rad = 5°), dezvoltarile in serie Maclaurin

) 63 g°
Sm9=9—§+a—
si
62 6
0086:1—§+Z—

ne permit sa adoptam aproximarile
sinf ~ 6, cosf =~ 1.

Cu ajutorul acestora, ecuatia diferentiala se rescrie sub forma liniarizata

3} 92
e+(g+—k)9:o.

r  m

Solutia sa generala este

/ 2k
O(t) = Acos |t g+—+gpo , t>0,
£ m

in care A > 0 si ¢o sunt constante. Valorile constantelor se determina im-
punand satisfacerea conditiilor mentionate. Rezulta sistemul de ecuatii

/ 2
A cos g = b, %—l——kAsingo():O.
m

Prin rezolvarea acestuia se obtine
A="0p, ¢o=0.

Dupa inlocuirea expresiilor, ale constantelor A si g, formula devine

/ 2k
O(t) =6pcos | t %—i—a , t>0.
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Se observa ca solutia descrie o evolutie periodica a unghiului 6 = 6(t). Valorile
extreme pe care le ia functia definita mai sus sunt + 6. Intervalul de timp 7
care separa doud treceri succesive printr-un maxim (sau minim) al unghiului
f se numeste perioada si este calculabil cu formula

7':271'/ g—i—%
V¢ m

Valoarea perioadei 7 este independenta de timp. Oscilatiile celor doua pen-
dule sunt asadar izocrone. Aceasta concluzie este insa valabila numai in
ipoteza oscilatiilor de amplitudine unghiulara foarte mica, pentru care ecuatia
diferentiala de pornire a fost liniarizabila.

Viteza circumferentiala curenta a pendulelor este definita de relatia

. g 2k 2%k
vo(t) = 06 = —th, %—I—Esin no+— | t=o.

Este usor de observat ca vg = vy(t) are o evolutie periodica descrisa de aceeasi
marime 7. Pentru a determina pozitiile unghiulare in care viteza atinge valori
extreme, vom impune conditia de anulare a derivatei vg:

NS

®9(t):€(9:—590(g+—>cos p]d 2R :ge(g+_):0_
Rezulta imediat setul de solutii
t pr— w’ n E N.

Constatam astfel ca viteza are maxime si minime atunci cand unghiul 6 se an-

uleazi (deci atunci cand tija este paralela cu verticala ce trece prin articulatia
fixa).

4 Baloane de sapun

Consideram graficul unei functii y = y(z) de clasa C?, fixat prin capetele
y(zr1) = y1 si y(x2) = y2. Rotindu-1 in jurul axei Ox obtinem o suprafata de
rotatie ..

Problema BS Gasiti curba y = y(z) astfel incat suprafata de rotatie ¥
sa atba arie minimda.
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Solutie Elementul de arie al suprafetei ¥ este do = 27yds = 2my\/1 + y'? d.

Obtinem functionala arie
)
S = / 2my\/ 1+ y'? dx
1

al cirui minim dorim si-1 aflim. Deoarece Lagrangianul L = 2myy/1 + y'?

: : IL d 9L _ - -
nu depinde de z, ecuatia Euler-Lagrange o ~ droy — 0 se inlocuieste cu

integrala prima, 1/ 8%’ — L = ¢ sau explicit cu

Aceasta ecuatie diferentiala se scrie in forma simplificata fl—m = —=L_ unde
Y A /y2—c%

r—Co

o ), unde ¢y este o constanta. Constan-

c1 = —c¢, cu solutia y(z) = ¢1 cosh (
tele ¢; si o se fixeaza prin conditiile y(x1) = y1 si y(x2) = yo.

y= y(x),0=T1

Figura 7: Un catenoid

Astfel obtinem un ”catenoid” (vezi Figura 7). Solutia gasita asigura mini-

g;,% > 0 (testul Legendre).

mul functionalei deoarece

5 Grinda incastrata

Un sistem supus la solicitari externe atinge echilibrul termic, adica energia
libera a lui Gibbs este minimizata. Acest principiu termodinamic permite sa
gasim forma la echilibru a unui corp elastic supus la solicitari externe.
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Ca exemplu, consideram o grinda elastica supusa la solicitarea laterala
w(x), ca in Figura 8. Ignorind contributia entropica, energia libera a lui Gibbs
este entalpia H, adica ”energia elastica stocata - lucrul mecanic efectuat de
solicitarea externa”.

w(X)

\%
X

AANVUNSANNY

y(X)

WIIIIIIIa

<
<

Figura 8: Grinda elastica

Presupunand ca grinda are tensiunea liniara 7', entalpia poate fi scrisa ca
o functionala de functia y(x), de clasa C?, care d& forma grinzii (acceptand ci
Y (z) << 1), adica

) = [ (37 - w@)) d

Deoarece forma de echilibru minimizeaza functionala H, functia y(z) este
solutia ecuatiei Euler-Lagrange

Ty"(x) +w(x) = 0.

6 Ecuatia unei microstructuri evolutive

Evolutia unor sisteme fizice este bazata pe minimizarea energiei libere a lui
Gibbs. In aceasta situatie se incadreaza si modelul campului de faze al unei
microstructuri de material, al carui reprezentant clasic este cresterea unui
cristal prin solidificarea unui amestec topit. Sistemul poate fi descris printr-
un camp de faze ¢(z) de clasa C?, cu ¢(z) ~ 1 dacd materialul in punctul z
este solid si cu ¢(x) ~ —1 daca el este lichid. Energia libera a sistemului este
functionala

FOO) =3 [ (U66) - 1766 +17 + €6 @) ~ as(@)?) do
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Fie Lagrangianul

1

L =5 (U() = 12(0(x) +1)° + e(¢/(@) = ag())?).

Primul termen contorizeaza alternanta ¢(z) = £1, iar al doilea termen intro-
duce o penalizare a energiei libere pentru interfata lichid-solid. Extremalele
sunt solutii ale ecuatiei Euler-Lagrange

¢’ (z) — ead/ (x) — 2U (¢*(x) + 1) = 0.

7 Evolutia unui sistem format din
mai multe particule

Consideram un sistem de N particule, fixate prin vectorii de pozitie 7; =
7(t), i = 1, N si prin masele m;, i = 1, N. Daci F; este forta totali actionand
pe particula ¢, atunci legea lut Newton se scrie mlﬁ = F_i Notam cu d7;
variatia pozitiei particulei ¢ si utilizand produsul scalar cu d7;, putem scrie

N N

> ma (7%, 67) — Y (Fy, 675) = 0.

=1 =1

Ultimul termen reprezinta lucrul mecanic W = YN (F,, 67) al fortelor F

datorat deplasarilor §7;. Reaminitim ca unitatea de masura pentru forta F

este Newtonul [N], unitatea de masura pentru variatie J7 este metrul [m], iar

unitatea de masura pentru lucrul mecanic W este joule-ul = 1 newton - metru.
Pe de alta parte folosim identitatea

N .. N d /. 1 . .
Sotmfndr) = Y (g (5 07) = (o)

=1 i=1

Daca introducem energia cinetica

2
mi/Ui 3

N | —
N | —

r-y.

1=1

N
my (7% Ti) = Z

i=1
putem scrie

N d ..
OT +0W =3 my . (7,57
1=1
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Adaugam conditiile 67;(t1) = 0 si d7;(t2) = O si integram,

/t1 (6T 4 SW)dt = Zmz (TZ,(ST1> = 0.

Presupunem ca exista o functie energie potentiala V = V(7;) astfel incat
OW = —0V. De exemplu, energia potentiala este o functie de forma
V=> V(-
i<j

Introducand functia lui Lagrange L =T —V = Zi]\il %mz (ﬁ,ﬁ) — V, prin
relatia

t
/2®T—6Vﬁ#:0
t1

.. v . . t o
recunoastem conditia necesara ca integrala actiune I = tf Ldt sa fie ex-
trema (principiul Hamilton), uzual minima. Rezulta sistemul de ecuatii Euler-
Lagrange (conditie necesara de extrem)

—— ——=0,i=1,N
oF;  dt oF;
Deoarece matricea de componente o7 2an m;0;; este pozitiv definita, conditia

precedenta este si suficienta pentru ex1sten§a minimului.

7.1 Conservarea momentului liniar

Lagrangianul
N q O
L=3"mi (7)) = VI -
i=1 i<j
este invariant in raport cu translatia tuturor vectorilor radiali 7; prin vectorul
constant €. Considerand transformarea ; — ; + €, cu ||€]| — 0, formal gasim

Pe de alta parte Lagrangianul L este independent de vectorul arbitrar €. De
aceea putem scrie
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relatie posibila doar daca

adica Z}Nﬂ g—f = const, ceea ce Inseamna ca momentul liniar
7

se conserva in raport cu translatiile.

7.2 Conservarea momentului unghiular

Lagrangianul

este invariant in raport cu rotatia sistemului in jurul unei axe. Intr-adevar,
acest Lagrangian depinde doar de lungimile vitezelor si de distanta relativa
dintre particule. Sa fixam o axa si sa consideram rotatia in jurul sau de
unghi dp. Deoarece fiecare 7; si fiecare ¥; = 7; sunt schimbate la rotatie in
Tj; — T + 0T, respectiv ¥; — ¥U; 4 0V}, gasim

N
oL ., OL _,

J=1

Pentru a continua avem nevoie de 7 si de 0U;. Acestea apar din observatia ca

orice vector @, supus la rotatia in jurul unei axe de versor €, cu unghiul d¢p, se

transforma dupa regula @ — d+dd, unde §a = dp(€'x d). Intr-adevar, vectorul

da trebuie sa fie perpendicular si pe € si pe @, cu marimea ||dd|| = Jpsind,

unde 6 este unghiul dintre @ si €. Raméane ca éa = (5?0 X d, unde (5?0 = Jpe€.
Revenind la calculul de mai sus, transcriem

N
oL - oL | -
pr— L pr— —_— _»' —_— _)¢
O 5 ;:1: (af} (5(10 X TJ) + aﬁ‘j (5SO X v]))
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sau
N
- OL oL
0=2dyp- — X 7 + — X Ui | .
¥ Z ((97“]' J 81)]' j)
7j=1
Deoarece axa este arbitrara, vectorul € este arbitrar si deci
N
oL oL
0= T X 2= + 705 X == | -
2 ( I X o7 T aaj)
7=1

Acum revenim la ecuatiile Euler-lagrange si putem scrie

N
. doL _, 0L
0—Z<TJX%8—1_}}+UJX8—Q_}}>.

Sau

Rezulta conservarea momentului unghiular,

N N oL
er X m;v; = er X % = const.
Jj=1 j=1 J

7.3 Conservarea energiei

Lagrangianului
N 1 O
L=T-V= ;_1 M (m,n—) -V

ii corespunde Hamiltonianul (energia totald)

N
. 0L
H=T+V=> ¥ — —L.

—

j=1 Ty
Pe de alta parte, Lagrangianul nu depinte de timp si deci

dH _
a7

_OL _
ot

0.
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7.4 Miscarea intr-un camp central de forte

Consideram cazul unui punct material M de masa m = const. aflat in miscare
sub actiunea unui camp de forte avand rezultanta F orientati permanent spre
un centru fix O. Vom admite cd modulul lui F depinde numai de distanta
r = d(O,M). Se poate demonstra caracterul conservativ al campurilor de
forte care au aceasta proprietate. Dupa cum s-a mentionat anterior, in astfel
de situatii, rezultanta F este derivabild dintr-un potential E, = E,(r). Ex-
emple de campuri centrale sunt campul gravitational si campul coulombian.
In ambele cazuri, energia potentiala se exprima sub forma FEj, = %. Marimea
k din relatia de mai sus este o constanta nenula. Pentru x < 0, forta centrala
are un caracter atractiv, iar pentru x > 0, caracterul fortei devine repulsiv.
De asemenea, este demonstrabil faptul ca miscarea punctului material M con-
serva momentul cinetic raportat la centrul O. Drept consecinta, vectorul de
pozitie 7= 7(t) = OM va fi perpendicular pe o axa fixa (directia constanta a
momentului cinetic). Se poate concluziona astfel ca traiectoria lui M este o
curba plana. In atare conditii, pentru descrierea misgcarii intr-un camp central
de forte este convenabila utilizarea unui sistem de coordonate polare (r,6).
Raportata la acest reper, viteza lui M are doua componente:
e pe directie radiala: v, = r;

e pe directie circumferentiala: vg = rf.
Energia cinetica a punctului material este

E. = % <vf —i—v§> = % <f2 +r292> .

Deducem Lagrangianul

L=1(r0) = %(72%729'2) _K

r

In mod corespunzator, principiul minimei actiuni conduce la
to . 2 m . K
5[ L(rr0)dt=3¢ — (7% + r6? ——]dt:O.
" <7" T ) " [ 5 (7" +r ) "
Ecuatiile Euler-Lagrange sunt

oL doL  OL dOL

or dtor 7 00 dtaé_o

sau, sub forma explicita

m (7’ — r92> _—_ m% (r29> = 0.
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Rezulta integrala prima
mr?0 = J = const.,

unde J este modulul momentului cinetic al punctului material. Rezulta

Inlocuind in prima dintre ecuatii, obtinem

. J? K
r——53= 3
m2r mr

o ecuatie diferentiala in necunoscuta r = r(¢). Din pacate, ea nu poate fi
rezolvata analitic. Vom incerca sa determinam totusi o solutie, insa de forma
r =r(0). In acest scop, procedam la eliminarea variabilei ¢ folosind

. odr . dr J

r=—0=——7
db df mr?

f_d%»( J )2_ 2J (@)2 J J? d%_g(@)Q
—de? \ mr? mr3\df) mr2  m2rt|{de2 r\db

&_2(ﬁ>2_r_%mrz
do g2

Gasim

aez r
Pentru rezolvarea ecuatiei vom recurge la substitutia

1
"= ey

Prin derivare directa se obtin egalitatile

dr 1 dw d*r 2 (dw>2 1 d?w
w? do?

o~ w?de’ de>  wd\ df
Folosindu-ne de ecuatiile precedente, putem rescrie sub forma
d>w

do?

KM

Aceasta ecuatie diferentiala este ugor rezolvabila pentru ca are toti coeficientii
constanti. Solutia sa are expresia

w(f) = Acos (0 + ®) — /}_7721
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Intrucat punctul de start al traiectoriei in planul coordonatelor (r, #) este lipsit

de interes, se poate impune conditia & = 0. Astfel
Km
w(f) = Acosf — 7

Revenind acum la necunoscuta originala, obtinem

1 Km
— = Acost — —-.
r J
Pentru determinarea constantei A este convenabila utilizarea energiei to-
tale a punctului material. Expresia acestei marimi este

J2 | (dr\?
Etot:Ec+Ep:W[<@) o

K
+ —-
r

In continuare, folosim solutia pentru explicitarea derivatei

dr 9 . .
70 =r“Asin6.

Inlocuind, rezulta o ecuatie in care intervine ca necunoscuta doar parametrul
A. Solutia acestei ecuatii este

A= RMm 1+ 2Etotj2'

J? mr2

Procedand la inlocuirea lui A, se obtine ecuatia finala a traiectoriei:

1 kM 2F; o1 J>
; :—? 1— 1+WCOSQ

Relatia de mai sus descrie o conica in coordonate polare (r, ). De fapt, ecuatia
unei asemenea curbe are forma generala

1 1
-==-(1- 9),
. s( ecos )

in care e > 0 este asa-numita excentricitate, iar s este un coeficient de scalare.
Se observa cu usurinta ca
2EotJ? J?
e=1/1+ Lg, §=——"
mk KM
Cele patru tipuri de conice pe care le poate descrie ecuatia precedenta sunt:
cercul (e = 0), elipsa (0 < e < 1), parabola (e = 1), respectiv hiperbola (e > 1).
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8 Coarda vibranta

O corda este plasata sub tensiune intre doua puncte fixe. Deplasarea zero se
socoteste ca pozitia de echilibru a corzii. Corzii i se impune o deplasare initiala
de la pozitia de echilibru, apoi este lasata libera. Dorim functia care descrie
migcarea COrzii.

Situam coarda de lungime L pe axa Ox, cu capetele fixate x = 0 si x = L.
Notam cu w = wu(z,t) deplasarea corzii de la punctul curent z [m], pentru
x € [0, L], la timpul ¢ [sec| si presupunem ca functia u = u(x,t) este de clasa
C?. Atunci derivata partiala u, este panta, iar u; este viteza intr-un punct
curent (z,t) al corzii.

Neglijam fortele de amortizare si presupunem ca panta satisface |u;| << 1.
Pentru a aplica principiul lui Hamilton trebuie sa calculam energia cinetica
si energia potentiala a corzii. Pentru aceasta, notand cu p(z)[kg/m] densi-
tatea liniara de masa a corzii, scriem masa p(x) dz a unui element de coarda
de lungime dz. Atunci densitatea de energie cinetica este 2p(z)u?(,t). In-
tegrand obtinem energia cinetica

2/ x)ul(x,t) d, {@] [ﬁr [m] = [joule].

m Ssec

Energia potentiala V' a corzii este suma V = V; + V5, unde V; este lucrul
mecanic efectuat pentru a scoate coarda din pozitia de echilibru, iar V5 este
lucrul mecanic de intindere care apare datorita capetelor fixe.

Presupunem ca fiecare element al corzii este supus la o forta de intindere
constanta 7 [N]. Lucrul mecanic de deformare a unui element de coarda dz,
din pozitia de echilibru, intr-un element ds = /1 + u2 dz, la timpul ¢, are
expresia (forta x distanta)

dVi =7(ds —dx) =1 (\/1+u%— 1> dx.

Deoarece |u,| << 1, are loc aproximarea

Ji+u2 =14 - u

1
Vi =5 Tu? dr.

l\DIH

si astfel putem accepta

Prin integrare, rezulta

= %/ dz, [N][m] = [joule].



CALCUL VARIATIONAL 59

La fiecare capat coarda poate fi privita ca un arc liniar, cu constanta
arcului k (k1 in x =0 §i ko in 2 = L). Atunci forta arcului este proportionala
cu deplasarea. Daca deplasarea intr-un capat este notata cu &, atunci forta
arcului este k&, iar lucrul mecanic elementar este k£d¢. Rezulta

u(0,t) u(L,t) 1 1
Va(t) = / ki&dé +/ koldé = §k1u2(0,t) + §k2u2(L, t).
0

Energia totala

L) = T(t)—Vi(t)— 2/ 2 ru2) d:z;——klu (O,t)—%kQUQ(L,t),

la momentul ¢, determina energia totala

to
1= c@ad

t1

pe tot intervalul [ti,t2]. Aceasta energie totala trebuie si atinga o valoare
stationara (critica), independent de timpii to > t;.

Problema CV Gdsiti punctul critic u = u(x,t), de clasd C?, al energiei
totale I.

Solutie Energia totala se transcrie ca functionala (actiunea)

I(u(-), ue(-), ug (- / z)ul(z,t) — TU%(LU,t)) dxdt

1 [t 1, [t
—§k1/ u?(0,t)dt — 5@/ u?(L,t)dt.
t

1 t1
Aceasta functionala (suma dintre o integrala dubla si doua integrale temporale
la capete) trebuie sa atinga un punct stationar, independent de timpii to > ¢;.
Folosim o variatie de forma U(z,t) = u(z,t) + eh(z,t), unde h(z,t;) =
0, h(z,t2) = 0, x € [0,L]. Presupunem ca p si 7 sunt constante si intro-
2 = 7. Folosind Lagrangianul £ = % (pui(x,t) — Tu2(z,t)) , conditia
necesara de extrem este ecuatia cu derivate partiale Euler-Lagrange
8£1 8£1 851

941 _p, 2 p 2k g
ou ¥ Ouy " oy ’

ducem «

adica
ug (x,1) = aPuge(z,t), © € [0, L], t > 0,

cunoscuta sub denumirea de ecuatia undelor.
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uAa
B X
Dirichlet
u N
B> X
Neumann
u A
B X
Robin

Figura 9: Conditii Dirichlet, Neumann, Robin
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Problema CV se reduce la una dintre urmatoarele trei probleme matem-
atice.

(1) Problema cu valori la frontiera de tip Dirichlet Daca h(0,t) =
0, h(L,t) = 0, atunci la ecuatia undelor se adauga conditia initiala u(z,0) =
f(x) si conditiile la frontiera u(0,t) = dat, u(L,t) = dat.

(2) Problema cu valori la frontiera de tip Robin Daca h(0,t), h(L,t)
sunt arbitrare, atunci la ecuatia undelor se adauga conditiile la frontiera natu-
rale

Tuz(0,t) — kiu(0,t) = 0, Tug(L,t) + kau(L,t) = 0.

Vectorul normal la segmentul de ecuatie x = 0 este 7 = —T, iar vectorul normal
la segmentul de ecuatie z = [ este 7 = 1. De aceea derivata partiala u,(0,t) se
poate inlocui cu _%(07 t) si uy(L,t) se poate inlocui cu %(L, t) (vezi Figura
9).

(3) Problema cu valori la frontiera de tip Neumann In cazul special
k1 = 0,ko = 0, conditiile la frontiera se reduc doar la pante zero la capete,
uz(0,t) = 0,uz(L,t) = 0.

9 Membrana vibranta

Ecuatiile de miscare ale unei membrane vibrante se obtin similar cu cele ale
coardei vibrante. Membrana subtire se extinde pe o regiune () care este
marginita de o curba inchisa fixata C = 0. Notam cu u = u(z,y,t) de-
plasarea membranei elastice subtiri de la pozitia de echilibru v = 0. Pre-
supunem ca functia u = u(z,y,t) este de clasd C?. Notdm cu p(z,y)[kg/m)]
densitatea de masa pe unitatea de arie. Atunci densitatea de energie cinetica
pe unitatea de arie este 3pu?(z,y,t) [%][%]Q = [%Tm] Integrand obtinem
energia cinetica

T(t) = %/quf(x,y,t) dx dy [N m] = [joule].

Energia potentiala V' a membranei se compune din doua parti V = Vj 4 Vs,
unde Vj este lucrul mecanic efectuat pentru a scoate membrana din pozitia de
echilibru, iar V5 este lucrul mecanic de intindere care apare datorita marginei
fixe.

Presupunem ca fiecare element de arie al membranei este supus la tensiunea
constanta 7 [N]. Lucrul mecanic de deformare a unui element de membrana
dA = dxdy, din pozitia de echilibru, intr-un element

do = /1 +u2 +u2 drdy,
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la timpul ¢, are expresia (forta x distanta)

dVi = 71(do —dA) =7 (/1 +u2 +u2 —1) dxdy.
z T Uy

Presupunand |u,| << 1, |uy| << 1, are loc aproximarea

1
,/1+u%+u§%1+§<u§+u§>

si astfel putem accepta
1 2 2
dvi = 57 (u} +uy) dedy.
Prin integrare, rezulta

Vi) = % /Q 7 (w2 +u2) dedy, [N]m] = [joule].

Presupunem ca fiecarui punct al frontierei 02 i se asociaza o constanta de
arc k(s) care variaza in raport cu abscisa curbilinie s a frontierei. Acceptand
un arc liniar, forta arcului este proportionala cu deplasarea. Lucrul mecanic

total este .
Va(t) = 5 [ k(s)u’(s,t)ds,
2 Joo
unde u(s,t) reprezinta deplasarea unui punct de pe frontiera de la pozitia de
echilibru.
Energia totala

L(t)="T(t) — Vi(t) — Va(t)

1 1
= 5/Q <pu7% —T (ufc + uf/)) dxdy — 3 ) k/’(S)u2(s,t)ds,
la momentul ¢, determin& energia totala

to
1= L(t) dt,
t1
pe tot intervalul [¢, to].
Problema MV Gdsiti punctul criticu = u(x,y,t), de clasd C?, al energiei
totale I.
Solutie Energia totala se transcrie ca functionala (actiunea)

MWWM%%U:%tié@ﬁ_T@?H®>W@ﬁ
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1 [t

—— k(s)u?(s,t)dsdt.
2 t1 o0

Aceasta functionala (suma dintre o integrala tripla si o integrala dubla) trebuie
sa atinga un punct stationar, independent de timpii to > ;.

Pornim cu o variatie de forma U(z,y,t) = u(x,y,t) + eh(x,y,t), unde
h(z,y,t1) =0, h(x,y,t2) =0, (z,y) € Q. Presupunem ca p si 7 sunt constante

si introducem o? = %. Folosind Lagrangianul

1
Ly = 3 <puf —T (ui +u§>> ,
conditia necesara de extrem este ecuatia cu derivate partiale Euler-Lagrange

0L 0L 0L 0L
-~ _p,—% _p,== D=L =0y,
ou Oy y@uy t@ut 0

adica
utt(xvya t) = 042(u$$(xay7t) + uyy(x7y7t))7 (xvy) € Q; t> 07

cunoscuta sub denumirea de ecuatia bidimensionala a undelor.

Problema MV se reduce la una dintre urmatoarele trei probleme matem-
atice.

(1) Problema cu valori la frontiera de tip Dirichlet Daca h(z,y,t)|sgq =
0, atunci la ecuatia undelor se adauga conditia initiala u(x,y,0) = f(z,y) si
conditia la frontiera u(x,y,t)|sn = dat.

(2) Problema cu valori la frontiera elastice Daca h(z,y,t)|sq este
arbitrara, atunci la ecuatia membranei se adauga conditia la frontiera

ou
gu _ Q.
o + k(s)u(s,t) =0, s €0

Vectorul normal 7 la frontiera 092 : 7(s) = x(s)T+ y(s)) are expresia 7 =

%T_ %I (vezi Figura 10).

(3) Problema cu valori libere si fixe la frontiera In cazul special
k(s) = 0, conditia la frontiera se reduce la % = 0 pentru (z(s),y(s)) € 0.
Daca functia k(s) creste nemarginit, atunci se impune u(s,t) = 0 pentru

(z(s),y(s)) € 0N.
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dr
ds

5>

=1

Figura 10: Membrana vibranta

10 Ecuatia Schrodinger din mecanica cuantica

In mecanica cuantica, un electron este descris de o functie de unda ¥ (x) de
clasi C2. Pentru un singur electron care se misca intr-un potential V(z),
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operatorul Hamiltonian este

- h 0
adica > 52
(@) = 5o 2 (@) + V(o)

Energia unui electron este functionala
BW() = [ 6 (@)Ho(a)ds, (~o0) = ¥(20) =0,

unde ©*(x) este complex conjugatul lui ¥ (x). Adaugam restrictia (conditia
de normalizare)

| vt @) da = 1.

Pentru simplificare, presupunem ca functia de unda (z) este reala, adica
Y*(x) = ¢ (x). Folosim Lagrangianul

L =" (@) Hy(x) = M* ()¢ ().

Mai observam ca A = E(¢(x)) = E. Cu acestea, ecuatia Euler-Lagrange este
ecuatia Schrodinger

- 2m 922

2 2
[ I~ 0 +V(:c>] b(z) = B (o).
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Motto: ”Nu ajunge, vream sd zic,
Sa fii mare cu cel mic,

Ca puterea se adund

Din toti micii tmpreund.”

Arghezi - Talharul pedepsit

CAPITOLUL 4

LEVITATIE, SENZORI, DINAMICA GEOMETRICA,
MISCAREA PARTICULELOR, VANT

In acest Capitol prezentdam alte aplicatii selectate din stiinta si inginerie (levitatia mag-
netica, problema senzorilor, miscarea particulelor in campuri, dinamica geometrica, teo-
ria vanturilor), formulate cu ajutorul legilor fizicii. Pentru problemele uni-dimensionale,
conditiile la frontierd sunt conditii la capete si vor fi specificate. Pentru problemele multidi-
mensionale, sunt necesare conditii la frontierd. Textele traditionale se opresc doar la conditii
necesare, intrucdat problemele tratate au sigur solutii si odata gasite, ele sunt si nu altele. Noi

precizam si conditiile suficiente.

1 Levitatia magnetica

In acest paragraf discutam doua metode de a genera traiectorii pentru levitatia
magnetica (multa vreme, subiect de Science Fiction). Prima se refera la un
model neliniar, iar a doua se refera la liniarizarea acestuia.

1.1 Subsistemul electric

Se foloseste o configuratie de curenti electrici care produce campul magnetic
inconjurator capabil sa creeze levitatia unei bile. Electromagnetul are o rezistenta
R, si o inductanta ce depinde de pozitia bilei, modelata de obicei prin functia

Ly
I

L(l’b) - L_1 +

unde Lo, L1, o sunt constante pozitive, iar x; indica pozitia pe verticala a
bilei. In loc de L(xp), noi vom folosi o valoare constanta L.. Sistemul este
echipat si cu un rezistor R, legat in serie cu o bobina al carei voltaj poate fi
masurat. Legea lui Kirchoff este echivalenta cu ecuatia diferentiala

Vo(t) = @(t) + (Re + Ry) L (t),

unde ®(t) = L.I.(t) este fluxul magnetic.
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1.2 Subsistemul electromecanic

Forta electromagnetica F, indusa de curentul I.(t), care actioneaza asupra
bilei, are expresia
KmIE(t)

O = S t) +

xb(t) Z 07

unde K, este constanta fortei electromagnetice si a este o constanta determi-
nata experimental, care previne forta de a deveni infinit cand x; = 0.
Forta totala care actioneaza asupra bilei este

KnIZ(t)
2(xp(t) + a)?

—F.(t) 4+ F,(t) = — + Mg,

unde F} este forta gravitatiei, M} este masa bilei si g este constanta gravita-
tionala. Legea lui Newton devine

 KuB)
2My(zp(t) + a)?

ip(t) = +g9.

Noi folosim datele experimentale: M, = 0.068 K¢, a = 4.2mm, K,, = 1.94 x
107*Nm?2/A2.

1.3 Modelul neliniar al starilor

1 2

Renotam pozitia bilei cu x* = x, viteza bilei cu z© = 13, intensitatea curen-
tului din bobina cu 23 = I.. De asemenea, punem R = R. + R, si voltajul
la intrare v = V.. Rezultd starea x = (2!, 2%, 23) si sistemul diferential de

ordinul intai

:173
N 2Mbl(iz(t)(2 a2 T () = Lic(_Rx?)(t) ),

#l(t) = 2*(t), i°(t) =
Evolutia din partea electrica este mult mai rapida decat evolutia din partea
electromecanica. Din punctul de vedere al proiectarii, putem neglija dinamica
rapida, lucru ce revine la a impune controlul u(t) = I.(t) si a studia starile

x = (2!, 2?) prin intermediul sistemului controlat

Kou(t)

(1) #(0) = (1), #(0) =~ 1 a

)2+g.
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1.4 Modelul bidimensional liniarizat al starilor

Un punct de echilibru static zeq = (24,4, 0) este caracterizat de faptul ca bila
este suspendata in aer, la pozitia optimala x4, datorita unei forte electro-
magnetice constante generate de ¢.,. Deci

. [ 2M,,
tea = K—g (Zb,eq + a).
m

Notand ¢! = 2! — Tpeq =z v=u— leq, aproximarea liniara a sistemului
diferential (1) este

) = €200, () = — 29 g1y - V2EmMg
f (t) —€ (t)7 5 (t) - Tp eq —|—CL€ (t) Mb(xb,eq +a)

v(t).

Transcrierea matriceala este evidenta. Rezulta ca acest sistem diferential
este instabil si controlabil (Temal).

2 Problema senzorilor

Retelele de senzori sunt prezente in multe probleme practice si teoretice.
Aplicatiile includ: monitorizarea mediului (traficul vehiculelor, securitatea
vecinatatilor, focurile de padure etc), diagnostice industriale sau agricole (conditiile
din fabrici, sanatatea solurilor etc), evolutiile pe campurile de lupta (miscarea
trupelor combatante, miscarea trupelor inamicului etc).

Fiind data o multime S de n senzori localizati in punctele sy, ..., s, (Figura
1), puterea de observare colectiva in raport cu un punct arbitrar p este o functie
de forma

I(S7p) = I(fl(slap)v e fn(Snap))a

numita si intensitatea campului de senzori. Teoreticienii au propus doua tipuri
de intensitati: (1) intensitatea campului tuturor senzorilor

I,(S,p) = ) fi(si,p);
=1

(2) intensitatea max a campului senzorilor

Imaz (S, p) = maxi{ fi(si,p)|i =1,...,n}.

Ezpunerea unui obiect care se migca intr-un camp de senzori in intervalul
[t1, 2], de-a lungul unei curbe p(t), este definita ca o functionala, prin

to

Bp() = [ I1(S,p(t)) H%@)H dt.

t1
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(x,,Y,)

(x,.y)

Figura 1: Senzori

Problema E Stiind ca drumul p(t) si Lagrangianul L = I(S, p(t)) H%(t)H

sunt de clasa C?, aflati expunerea minimald.

2.1 Problema simplificata

Luam in considerare un singur senzor localizat in punctul s si notam cu d(s, p)
distanta de la locatia s a senzorului la o locatie arbitrara p. Fixam functia de
senzitivitate ca fiind f(s,p) = @ si cautam drumul p(t) = (x(t),y(t)) de
expunere minimala intre punctul A = (x4, ¥y,) si punctul B = (zp, yp), adica cu
conditiile la frontiera x(t1) = 24, y(t1) = Yo si z(t2) = zp, y(t2) = yp. Trebuie
sa minimizam functionala expunere

to

B(a()y() = [ 1@().y(t) (1) + () dt.

t1

Pentru simplificare trecem la coordonate polare x(t) = p(t)cos@(t), y(t) =
p(t)sin@(t). Functionala se schimba in

to

E(p(),00)) = [ 1(p(t),00)) v/ (06)2(t) + (1) dt.

t1
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Figura 2: Expunere simpla

Identificand pe ¢ cu € si notand unghiul A — senzor — B cu « i d(s, A) =
a, d(s, B) = b, gasim o forma si mai simplificata (vezi Figura 2):

E(p()) = [ 1(6(6).6) \/p2<e> " (%) (6) db, p(0) = a, pla) = b.

2
Deoarece I(p(6),0) = %, Lagrangianul L = %\/pQ + (%) nu depinde de 6 si

in consecinta ecuatia Euler-Lagrange g—ﬁ — d%gTI; = 0 se reduce la integrala

1
2
1452 (%)

si are solutia p(6) = coe™1?. Punand conditiile la capete gisim curba p(6) =
In(b/a) A o . R
ae—a Y. In particular, pentru a = b gasim arcul de cerc p(0) = a centrat in

s si trecand prin punctele A si B. Solutia este optimala intrucat se satisface
criteriul Lagrange-Jacobi.

prima = c. Aceasta ecuatie diferentiala se mai scrie % = —c1p

2.2 Extinderea problemei simplificate

Teorema Presupunem ca intensitatea este I1(s,p) = m, k> 0,k # 1.
Fiind date punctele A si B, cu d(s, A) = a,d(s,B) = b si a < "5 ca masurd

a unghiului A — senzor — B, drumul de expunere minimald are reprezentarea

1

. i cos(k — 1)« T
p(0) =a (cos(k —1)0 + (sin(k — 1)0) < e ) :
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Solutie Tema!

3 Miscarea unei particule in
campul gravito-vortex nestationar

In spatiul cu trei dimensiuni, consideram o particuld de masa m, marcata
prin vectorul de pozitie 7(x,y, z), ce se migca cu viteza v = 7(z(t), y(t), z(t)).
Lagrangianul (energia cinetica - energia potentiala)

1

L= §mv2 —mU(7)
produce ecuatiile Euler-lagrange
oL _doL _
or dtov

Introducem: (1) wviteza absoluta ¥/ = ¥+ & X 7, in raport cu un sistem de
coordonate K, care constd din viteza ¢ in raport cu sistemul propriu K’, la
care se adaugd viteza de rotatie & x 7 a sistemului K'; (2) cdmpul vectorial
vortex Q = 2; (3) rescrierea vitezei absolute ¥/ = ¥ + %Q x 7. Campul
vectorial A = %Q X 1 este chiar vectorul potential al campului.

Momentul P al particulei de masa m, in raport cu un sistem de coordonate
arbitrar K, se numeste moment generalizat si are expresia

El contine momentul p' = mu, in relatie cu sistemul de coordonate K’. Pe
de alta parte stim ca momentul P este derivata partiala a Lagrangianului in
raport cu viteza, adica P = %. Rezulta ca in sistemul de coordonate K,
Lagrangianul L se inlocuieste cu

1 —
L, = §m1)2 +m < A, ¥ > —mU(7F).

Primul termen este energia cinetica a unei particule libere; ultimii doi termeni
descriu interactiunea particulei cu campul.
Ecuatiile Euler-Lagrange produse de L1 descriu miscarea in campul gravito-
vortex. Pentru a le scrie, observam ca daca acceptam v = Vi, atunci
0Ly

VL =mV <A T>-mVU
or
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=m <,V >A+mixrotAd — mVU

In plus,
d 0L d - dp dA
——— =—P=— —.
@i ov di ar ar
Deoarece ‘% = %—‘?—i— < v,V > ff, ecuatiile migcarii sunt
dp 0A .
d—f =m<—5 —VU) +mi x Q.

In dreapta recunoa@tem o forta giroscopica ce se compune din partea grav1ta1;1—
onald G = m ( S — VU ) si din partea giroscopica, propriu-zisa, mx () (care

nu produce lucru mecanic).

4 Dinamica geometrica generata de un curent si
de o metrica Riemanniana

Fie X = (X!,..., X™) un camp vectorial de clasi C™ pe varietatea Rieman-
niana (R",d;;). Acest camp determina curentul

(1) i'(t) = XY (xz(t), i=T,n

Prelungirea clasica a sistemului diferential (1) se obtine prin derivare de-a
lungul unei solutii. Explicit,

# (1) = ‘2‘5( (1)) #(2).

Acest ultim sistem diferential are toate solutiile sistemului (1), dar mai are si
alte solutii.

Ne propunem sa modificam aceasta prelungire intr-o prelungire Euler-
Lagrange. Pentru aceasta descompunem membrul drept in forma (cu sumare
dupa indicele j)

(1) = (gjj - ) (1)) 9 (1) + (1)) (1)

Apoi in ultimul termen inlocuim pe #%(t) = X*(z(t)). Gasim prelungirea

2 (1) = (Z‘f - ) @) (1) + 52 (1),
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unde f(z) = 36;;X*(z)X7(z) este densitatea de energie cineticd asociatd

campului vectorial X. Prelungirea (2) se dovedeste a fi una Euler-Lagrange.
Intr-adevar, daca folosim Lagrangianul celor mai mici patrate

L= %(51] (l‘z - Xl(x))(xj - Xj(x))a

atunci ecuatiile Euler-Lagrange

oL d L _
oxt  dt 0@t

sunt chiar ecuatiile (2). Sistemul de ordinul al doilea (2) descrie o miscare intr-
un camp giroscopic de forte, denumita de noi [4], [10]-[16] dinamicd geometrica.
Intr-adevar, in partea dreapta recunoastem o forta giroscopica

oXt o0X7\ . j
- — —— | &
OxJ Oz
(ce nu produce lucru mecanic) si o forta conservativa Vf (suma lor fiind un
camp giroscopic de forte).

Lagrangianul celor mai mici patrate L produce Hamiltonianul

L= %dij (&' — X'"(x)) (&7 + X7 (x)).

5 Miscarea particulei incarcate in
campul electromagnetic

In aceasta sectiune ne referim la miscarea sub actiunea fortei Lorentz si la
miscarea numita dinamica geometrica uni-temporala, induse de campurile vec-
toriale electromagnetice.

Fie U un domeniu de mediu izotrop, omogen, liniar, in varietatea Rieman-
niana (M = R3, di5). Fie 0y =operatorul de derivare in raport cu timpul. EDP
Maxwell (EDP cuplate de ordinul intai)

div D =p, rot H=J+ 0,D,
div B=0, rot £ = —0;B
impreuna cu ecuatiile constitutive

B=puH, D=c¢E,
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pe R x U, reflecta relatiile intre campurile electromagnetice:

E [V/m] forta camp electric

H [A/m] forta camp magnetic

J [A/m?] densitatea de curent electric

e [As/Vm)] permitivitatea

po [Vs/Am] permeabilitatea

B [T] = [Vs/m?] inductia magnetica
(densitatea de flux magnetic)

D [C/m? = [As/m?] deplasare electrici

(densitate de flux electric)

Deoarece div B = 0, campul vectorial B este fara surse, deci poate fi
exprimat ca rot al unui vector potential A, adica, B = rot A. Atunci campul
electric este E = —grad V' — 0, A.

Este binecunoscut ca migcarea unei particule incarcate intr-un camp elec-
tromagnetic este descrisa de sistemul EDO (Legea Lorentz universala)

d’z dx
mﬁ—e(E—i—%XB),

x= (22 2%) e U C R,

unde m este masa si e este sarcina particulei. Desigur, aceste ecuatii Euler-
Lagrange sunt produse de Lagrangianul Lorentz

1 dzt dz? dz?

Ly = -mby 20 o5 AT ey
L= QMo T e €

Hamiltonianul Lorentz asociat este

m . dx'dx?

2 P P :
1= 5% g g TV

O misgcare mecanica similara a fost descoperita de Popescu [7], acceptand

dx
existenta unui camp gravitovortex reprezentat prin forta G + I x 2, unde G

este campul gravitational si €2 este un vortex determinand partea giroscopica
a fortei. Lucrarile nostre recente [4], [10]-[16] confirm& punctul de vedere al
lui Popescu prin intermediul dinamicii geometrice.
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5.1 Dinamica geometrica uni-temporala indusa de
potentialul vectorial A

Pentru conservarea formulelor traditionale, ne vom referi la liniile de camp
ale potentialul vectorial ”—A” utilizand relatii dimensional omogene. Aceste
curbe sunt solutiile sistemului de EDO

gy
mdt e

Acest sistem Impreuna cu metrica Euclidiana produc Lagrangianul celor mai

1 dx’ dxz’
Ly = Al GT7 oA
2 25 < T +e ) (m o +e >

1' dx 2

mici patrate

— A
mdt—i—e

Ecuatiile Euler-Lagrange asociate Lagrangianului Ly sunt
d?x 0A7 QA dat n e 0fa
— =e - — — =
dt? oxt  OxJ ) dt = m Oxt

- e@tA

m

unde )
fa =G0 ATA

este densitatea de energie produsa de campul vectorial A. Equivalent, apare
o dinamica geometrica uni-temporala

d*z d e?
dtQ—ed—fxB+  Vfs—edA, B=rotA,
care este o migcare intr-un camp giroscopic de forte [4], [10]-[16] sau o dinamica

B-vortex. Hamiltonianianul asociat este

1 dx’ dx?
S _ e Al il J
H, 25 ( s eA) (m 7 +6A>

m2  dxt dr?
B T
5 Vg ar €A

Observatie. In general, dinamica geometrica uni-temporala produsa de
vectorul potential ”—A” este diferita de legea Lorentz universala clasica deoarece

1 o
Lo —mlq = 5625”'14114] + meV

si forta EVfA — 0y A nu este campul electric E = —VV —0;A. Cu alte cuvinte
m

Lagrangienii L; si L9 nu sunt in aceeasi clasa de echivalenta de Lagrangieni.
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5.2 Dinamica geometrica uni-temporala produsa de
inductia magnetica B

Deoarece dorim sa analizam dinamica geometrica utilizand si unitatile de ma-
sura, curgerea magnetica este descrisa prin

dx

9 \B
™t ’

unde unitatea de masurd pentru constanta X este [kgm?/V s?).
Lagrangianul celor mai mici patrate este

1 dx’ , dx? .
Ls = =4;; <mi - ABZ> <md—"; = ABJ>

2 dt
1 dx 2
— —|[m — B
QHmdt A

Acesta da ecuatiile Euler-Lagrange (dinamica geometrica magnetica uni-temporald)

d%x dx A2
mW = )\g X rot B + EVJCB + A@tB,
unde
f5 = 26;BB = = ||B|?
B = 9% T2

este densitatea de energie magnetica. Aceasta este de fapt o dinamica impusa
de o forta giroscopica sau de un J-vortex.
Hamiltonianul asociat este

— 25 — : R J
= s () (0 20)

_ m2 5 dz® da?

S Yt 2
> O gy ar N TB

5.3 Dinamica geometrica uni-temporala produsa de
campul electric E

Curgerea electrica este descrisa prin

dx

W \E
™t ’
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unde unitatea de masuri a constantei \ este [kgm?/Vs]. Apare Lagrangianul
celor mai mici patrate

1 dz’ ; dx? ;
= —0;4 _— v _ J
Ly 251] (m o AE) (m o A\E )

2

Y

1 dx
— 2 |m&E ZaE
2Hmdt A

cu ecuatiile Euler-Lagrange (dinamica geometrica electrica uni-temporald)

d’z dx A2
mW = )\a X rot &/ —+ EV‘]EE + AatE’,

unde . .
= 6, F'ET = Z||E|)?
[E 50ii 2|| |

este densitatea de energie electrica; aici avem de fapt o dinamica in 9; B-vortex.
Hamiltonianul asociat este

1 dz’ , dx) .
Hy = =6 [ mE _ \E G \EY
4 2J<mdt )(mdt+ )

2 i J0d
= m—5ijdiﬁ - N fp.
2 dt dt

Problema deschisa. Dupa cum este binecunoscut, particulele incarcate
aflate In campul magnetic al pamantului spiraleaza de la pol la pol. Miscari
similare sunt observate in laboratoarele de plasma si se refera la electronii
dintr-un metal supus la un camp magnetic exterior. Pana la lucrarile noas-
tre, aceste miscari erau justificate doar prin legea Lorentz universala clasica.
Putem justifica aceste miscari prin dinamica geometrica produsa de campuri
vectoriale potrivite, in sensul acestui paragraf sau al lucrarilor [4], [10]-[16]7

5.4 Potentiale asociate formelor electromagnetice

Fie U ¢ R? = M un domeniu de mediu izotrop, omogen si liniar. Ce obiecte
matematice descriu campurile electromagnetice; campuri vectoriale sau forme?
S-a aratat [1] ca inductia magnetica B, deplasarea electrica D si densitatea de
curent electric J sunt toate 2-forme; campul magnetic H si campul electric F
sunt 1-forme; densitatea de sarcina electrica p este o 3-forma. Operatorul d
este derivata exterioara gi operatorul 0; este derivata in raport cu timpul.
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In termeni de forme diferentiale, ecuatiile Mazwell pe U x R pot fi scrise

astfel
dD = p, dH = J + 0;D

dB=0, dE=—0,B.

Relatiile constitutive sunt
D=e¢xFE, B=puxH,

unde operatorul star x este operatorul Hodge, € este permitivitatea si u este
permeabilitatea scalara.

Componentele locale F;, © = 1,2, 3, ale 1-formei F sunt numite potentiale
electrice, si componentele locale H;, 1 = 1,2,3, ale 1-formei H sunt numite
potentiale magnetice.

5.5 Potential asociat cu 1-forma electrica E

Sa consideram functia V' : R x U — R, (t,z) — V(t,x) si ecuatia Pfaff
1%

dV = —F sau equivalent sistemul de EDP 9 —FE;, 1 =1,2,3. Desigur,
xl

conditiile de complet integrabilitate cer dE = 0 (camp electrostatic), care nu
se satisface intotdeauna. In orice situatie, putem introduce Lagrangianul celor
mai mici patrate

]. > a 6 1
— 8 _[ ‘ _[ ) = Z|dV 2
Lg 25 < 7 —|—E1) ( .%'j —|—E]> 2||d —|—E|| .

Acesta produce EDP Euler-Lagrange (ecuatie Poisson)
AV = —div F,

si prin urmare V trebuie sa fie un potential electric. Pentru un material
izotropic liniar, avem D = e¢F, cu p = div D = ediv E. Gasim ecuatia
potentialului pentru un material omogen (¢ = constant)

AV =L
g

Pentru spatiul fara sarcini, avem p = 0, si atunci potentialul V satisface
ecuatia Laplace
AV =0

(functie armonica). Lagrangianul Lg produce Hamiltonianul

1
(dV — E,dV + E),

H9:§



80 Levitatie, senzori, miscarea particulelor, dinamica geometrica, vant

si campul tensorial moment-energie

.oV oL Z.
1= 50 (av> — Lodj
0 :

ox’
oV [0V i
"~ O <8:Ei +Ei) ~ Lodj.

5.6 Potential asociat 1-formei magnetice H

0
Acum, sa consideram ecuatia Pfaff dp = H sau sistemul de EDP —801 =H;,i=
€T
1,2,3, ¢ : RxU — R, (t,x) — (t,x). Conditiile de complet integrabilitate
dH = 0 sunt satisfacute doar in cazuri particulare. Construind Lagrangianul

celor mai mici patrate

1. (0p Oy
— i g (2 _ g
Ly 25 (8:5’5 HZ) (8xj H]>

1
= —||dp — H||?

obtinem EDP Euler-Lagrange (ecuatia Laplace) i prin urmare ¢ trebuie sa fie

1
potentialul magnetic. Lagrangianul Ly produce Hamiltonianul Hiy = §(dgp —
H,dp+ H).

5.7 Potential asociat la 1-forma potential A

Deoarece dB = 0, exista o 1-forma potential A satisfacand B = dA. Acum sa

consideram ecuatia Pfaff dip = A sau sistemul echivalent de EDP g—¢ = A;,
x’L
i=1,2,3,¢%: RxU — R, (t,z) — ¥(t,z). Conditia de complet integrabilitate

dA = 0 este satisfacuta doar pentru B = 0. Construiand Lagrangianul celor

mai mici patrate
Ly = %52'3' (a_¢ Ai) (8_1# Aj)

I v
1
obtinem ecuatia Euler-Lagrange (ecuatie Laplace) Ay = 0. Lagrangianul L
1
da Hamiltonianul Hy; = é(dw—A, dip+A) si campul tensorial moment-energie
) 6¢ (’ﬁ[; )
T = — - — A; | — L116%.
% <8xl > 1%
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Problema deschisa. Gasiti interpretarea extremalelor Lagrangianului
celor mai mici patrate

1
Lm:§WA—MP

_lﬁm%@%_&%_ )(@%_@ﬂ_ )
- 25 0 orJ  Oxt Bij orl  Ox! By

1 1
Lig = 5|[dE + 0, B|[* + S||dH — J — 0 D||*

1 1
+511dD — pl* + S|aB*

care nu sunt solutii ale ecuatiilor lui Maxwell.

Observatie. Exista multe aplicatii ale teoriilor de tipul precedent. Una
dintre cele mai importante este in rezistenta materialelor. In probleme asociate
cu torsionarea unui cilindru sau a unei prisme, avem de cercetat functionala

J(z(.))Z/D<<g—;— )2+<g—;—|—x>2) dxdy

A o . 0z 0%z o

in sensul gasirii unui extrem. Ecuatia Euler-Lagrange 9.2 + 902 = 0 arata ca
& Y

extremalele sunt functii armonice. Desigur, J nu are niciun punct de minim

0z 0z

— =Yy, — = — nu este complet integrabil.
ox 0y

global deoarece sistemul de EDP

6 Teoria vanturilor si dinamica geometrica

Un wvant se refera la comportarea dinamica a aerului in conditii atmosferice
perturbante. Matematic, vantul este reprezentat de campul vectorial viteza
i(z,y,2,t), (x,y,2) € R3, t € R, iar fortele perturbante care se aplica partic-
ulelor de aer sunt: (1) forta inertiala (reprezentata de acceleratia totala) g—f =
g—f + (V) U; (2) forta derivata din gradientul presiunii orizontale —% grad p;
(3) forta de deviatie datoritd rotatiei pamantului U X Fi; (4) presiunea de
netezire produsa de migcarea relativa a straturilor de aer, in sus si in jos, B,
Drept urmare apare EDP a migcarii (similara cu EDP Navier Stokes pentru

migcarea unui fluid)

&:—lgradp + ﬁxﬁl + ﬁg .

Dt ~—— ~~

> (3) (4)

(1) (2)
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Vanturile se clasifica dupa importanta relativa a celor patru forte:

(1) Vantul geostrofic. Miscarea este stationara (independenta de timpul t).
Raman numai fortele (2) si (3). Acest vant se datoreaza gradientului presiunii
orizontale, traiectoriile miscarii fiind izobare.

(2) Vantul gradient. Prima forta se aproximeaza cu %, unde R este raza de
curbura a izobarelor. Acceleratia partiala g—? si a patra forta se omit. Ramane
ca gradientul presiunii este o functie patratica de viteza.

(3) Vantul antitriptic. Fortele (2) si (4) sunt dominante. Forta (4) reprezinta
frecarea la nivelul pamantului si asfel este o forta opusa directiei migcarii.
Vantul evolueaza spre presiune scazuta.

(4) Vantul ageostrofic. Se departajeaza de vantul geostrofic printr-o migcare
fara frecare. Termenul (4) este dominant si exprima convectia sau tararea la
nivelul solului.

Dinamica geometrica este similara cu teoria vanturilor, doar ca in loc de
campul vectorial viteza ¥(z,y, z,t) pe R? x R folosim cAmpul vectorial viteza
v(t) de-a lungul unei curbe (pe R). Atunci termenul (V)4 din acceleratia
totala nu exista.

In cele ce urmeaza, vom arata ca anumite curgeri elementare, precum
pendulara si Lorenz, genereaza vanturi.

6.1 Dinamica geometrica pendulara si vantul pendular

Utilizam varietatea Riemanniana (R2,6;;). Oscilatiile mici ale unui pendul
plan sunt solutiile sistemului diferential

del o d 4

dt Todt '
In acest caz x'(t) = 0, 2%(t) = 0, t € R, este punctul de echilibru si z!(t) =
c1cost+ casint, #2(t) = ¢y sint — ca cost, t € R, este solutia generals (familie
de cercuri concentrice).

Fie
X = (X1, X%, X2, 2?) = —2?, X?(a!,2%) = 2!,
1
fzt, 2?) = 5((351)2 + (2)?), rotX = (0,0,2), divX = 0.
Curentul pendular conserva aria. ‘
Prelungirea sa prin derivare este &' = %i‘j sau &' = —42, #% = ¢l

Aceasta prelungire are solutia generala (familie de cercuri)

21 (t) = ay cost + agsint + h, 22(t) = ay sint — agcost + k, t € R.
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Dinamica geometrica pendulara este descrisa de sistemul diferential

‘ i i\
(aX 8X)jjj+8f

v oxi Oz ozt

sau explicit

1 2

=2t — 242 #? =2+ 25",

cu solutia generala (familie de spirale)
:1:1(75) = by cost + bysint + bgt cost + byt sint,

xz(t) = by sint — by cost + bstsint — byt cost, t € R.

Sa explicdm acum cum apare vantul pendular (geostrofic) produs de un
curent pendular si de metrica Euclidiana. Mai intai extindem campul vectorial
pendular de la R? la R?, adicd punem X = (X! X2 X3) cu X!(2!,2%) =
—22, X?(2t,2?) = 2!, X3(2t,2%) = 0. Campul vectorial rot X = (0,0,2)
poate fi scris in forma grad o, unde ¢(z!, 22, 23 = 223. Prin urmare vantul
pendular este descris de sistemul diferential

Z = grad f 4+ grad ¢ X .

6.2 Dinamica geometrica Lorenz si vantul Lorenz

Utilizim varietatea Riemanniana (R3, §;;). Curentul Lorenz este primul model
disipativ cu comportare haotica descoperit prin experimente numerice. Ecuatiile
diferentiale de stare sunt

1

il = —ox! + ox?

2= a3 prat — 22, 4% = 2le? — bad,

, &
unde o, r, b sunt parametrii reali. In mod uzual parametrii o, b sunt tinuti ficsi
in timp ce r se considera variabil. Comportarea haotica se observa pentru

o(c+b+3)

> —
r=To oc—b—-1

Cuo = 10,0 = %, egalitatea precedenta da ro = 24,7368. Daca o # 0 si

b(r — 1) > 0, atunci punctele de echilibru ale curentului Lorenz sunt

x=d4/b(r—1),y=1/b(r—1),z=r—1.
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Fie X = (X!, X2, X3) cu

X' = gzl +o2?, X2 = —2'a® +rat — 22, X3 = 2'2® — ba?

of = (—ozt + 02?)? + (—zta® + rat — 22)? + (2ta? — ba?)?
rot X = (221, =22, r — 2° — o).
Dinamica geometrica este descrisa prin

.1 _ Of

&=a7 (0 4 23 —r)i? — 2233
0
i? = 8_52 + (—o — 2% + )it — 22143
0
= 0T g oge

O3

Sa explicam acum cum apare vantul geostrofic Lorenz (produs de curentul
Lorenz si de metrica Euclidiand). Deoarece A X = 0, adica A X* = 0, rezults
A f > 0, adica f este functie subarmonica. Prin urmare punctele critice ale
lui f nu pot fi puncte de maxim.

Remarcam ca rot X poate fi scris in forma grad ¢, unde

o= (" L@~ @ o 1)

Prin urmare vantul Lorenz este descris prin sistemul diferential

Z = grad f + grad ¢ X .
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Motto: ”In gdoacea cea mai mici
E ghiocul tau, fetica
Esti, pe lumea de subt cer,

Cel mai mare inginer.”

Arghezi - Fetica

CAPITOLUL 5

APLICATII ALE CALCULULUI VARIATIONAL IN
ELASTICITATEA LINTARA

Aceasta sectiune abordeazd aspecte referitoare la analiza starii de tensiuni si deformatii
a corpurilor liniar elastice, prin intermediul calculului variational. Problemele dezbatute in-
clud: minimul energiei potentiale elastice, deformatii si tensiuni, EDP de evolutie, principiu

variational, echilibrul unui fir flexibil solicitat de greutatea proprie etc

1 Minimul energiei potentiale elastice

1.1 Notatii si ipoteze

Inainte de a trece la exprimarea problemei in limbaj matematic, prezentam
cateva notatii si ipoteze care vor fi utilizate frecvent in continuare.

Vom nota cu 2 domeniul spatial ocupat de un corp elastic in configuratia sa
nedeformata (fig. 1). Admitem ca frontiera ¥ a domeniului €2 este o suprafata
inchisa si neteda pe portiuni. Vom numi particula echivalentul material M
al fiecarui punct P € €). Pozitia lui M va fi precizata folosind coordonatele
carteziene ortogonale (x,y, z) ale corespondentului sau geometric P.

Presupunem ca asupra corpului actioneaza numai incarcari de natura meca-
nica. Vom imparti aceste incarcari in doua categorii: forte volumice (numite
astfel pentru ca actioneaza asupra tuturor particulelor corpului), respectiv
forte de suprafatd (numite astfel pentru ca actioneaza asupra particulelor
aflate in anumite portiuni ale frontierei ). Greutatea proprie este un ex-
emplu tipic de fortd volumici. Incircirile de suprafatd sunt asociate de regul
interactiunilor de contact cu alte corpuri (aflate in stare solida, lichida sau
gazoasa). Un exemplu de asemenea incarcare este presiunea exercitatd de un
lichid asupra peretelui interior al unui cilindru hidraulic. Fortele volumice
sunt descrise prin densitatea lor spatiala l;*, iar fortele de suprafata — prin
densitatea lor superficiala §*. Vom nota cu X portiunea de pe frontiera ¥ pe
care actioneaza forte de suprafata (echivalentul acestor forte este reprezentat
de ansamblul conditiilor la limita de tip incarcare superficiala).

Corpul studiat poate fi supus si unor restrictiic de miscare. In general,
aceste constrangeri de natura cinematica se exprima sub forma unor conditii
impuse deplasarilor particulelor de pe anumite portiuni ale frontierei Y.
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Figura 1: Corp cu incarcaturi mecanice

Vom nota cu X, zona de frontiera pe care sunt specificate restrictii de
migcare (acestea se numesc conditii la limita de tip deplasare). Portiunile 4
si X4 ale suprafetei X se afla in urmatoarele relatii:

Y UdXg =X, YsNYy = 0.

Acestea arata ca in fiecare punct de pe frontiera corpului trebuie precizata
fie o incarcare exterioara, fie o restrictie de miscare, insa in niciun caz am-
bele deodata. Daca ne gandim putin, vom constata ca regula de mai sus
este foarte naturala. intr—adevér, acolo unde sunt impuse deplasari ne intere-
seaza calculul reactiunilor asociate. Invers, acolo unde sunt precizate anumite
incarcari ne intereseaza deplasarile rezultante. Niciodata nu este corect sa
introducem restrictii de miscare si forte superficiale intr-un acelasi punct de
pe frontiera, fiindca putem veni in contradictie cu ecuatiile care descriu com-
portarea mecanica a corpului.

Deplasarile particulelor sunt descrise de un camp vectorial d care leaga
pozitia lor initiala de cea finala (fig. 1). Vom nota cu u, v si w componentele
lui d pe axele x, y, respectiv z. Admitem ca deplasarile sunt foarte mici in
raport cu dimensiunile corpului din configuratia initiala. Drept consecinta,
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putem scrie ecuatiile de echilibru mecanic pe domeniul 2 si frontiera ¥ fara a
comite erori semnificative. Daca ar fi sa operam riguros, ar trebui sa exprimam
aceste ecuatii in configuratia finala a corpului. O asemenea abordare ar da
nastere la complicatii matematice serioase si nu s-ar justifica in cazul unor
deformatii foarte mici.

1.2 Deformatii si tensiuni

Distorsiunile corpului sunt descrise cu ajutorul unui set de sase marimi:

_Ou Qv _Ow
T oy Y oy’ == 5
_Ou v o _Ov Ow _Ow Ou
Tay = oy 0z’ == 5, oy’ T2 = 5r T Bz

Ex, €y §1 €, se numesc deformatii liniare, iar Yz, Yy §i V20 Se nuUmMesc deformatii
unghiulare. Din punct de vedere mecanic, aceste marimi reflecta discrepantele
dintre deplasarile particulelor invecinate. Concret, daca doua particule infinit
apropiate au tendinta de a se misca la fel, deformatiile din zona respectiva a
corpului vor fi zero. Atunci cand particulele vecine tind sa se miste diferit,
corpul va suferi distorsiuni locale, iar deformatiile date de relatiile de mai sus
vor fi nenule.

Pentru descrierea solicitarilor interne vom utiliza alte sase marimi, notate
Oz, Oy, Oz, Tay, Ty $1 Toz. Primele trei se numesc tensiuni normale, iar ultimele
trei, tensiuni tangentiale. Semnificatia acestor marimi rezulta din urmatoarele
relatii:

Sz = OxNg+ToyNy+TozNzy Sy = ToyNaT0yNy+TyzNz, Sz = TogNg+TyNy+0N,.

Propriu-zis, tensiunile o4, oy, 0;, Tzy, Ty. si T2, definesc componentele s;, s,
si s, ale unui camp vectorial § reprezentand densitatea superficiala a fortelor
interne exercitate de o parte a corpului asupra celeilalte parti, la nivelul unei
suprafete de separatie imaginare cu normala definita local de versorul 77, ale
carui proiectii pe axele sistemului de coordonate carteziene sunt n,, n, si
n,. Trebuie precizat faptul ca la nivelul portiunii ¥ a frontierei ¥ opereaza
restrictia §= 5™, explicitabila pe componente sub forma

Sz (T,Y,2) = 85 (¥, 9,2), sy (2,9,2) = s, (2,9,2), s:(2,y,2) = s (2,y,2),

unde (z,y, z) € Xs.
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1.3 EDP de evolutie

Se poate demonstra ca tensiunile o, oy, 0, Tzy, Tyz §1 T2, verificd urmatorul
set de ecuatii cu derivate partiale in orice punct al domeniului 2 pe care il
ocupa un corp deformabil aflat in echilibru static:

0oy OTyy n OT oz

ox + Jy 0z

+ by =0,

OTyy  Ooy 0Ty
bl =
ox * oy * 0z oy =0,

OT 2z n 0Ty n 0o, T
ox Oy 0z i
(b3, by, si b sunt componentele densitatii spatiale a incércarilor volumice l;*)
Egalitatile precedente se numesc ecuatii de echilibru Cauchy.
Legatura dintre tensiuni si deformatii este definita cu ajutorul relatiilor
constitutive. Admitem ca materialul corpului se caracterizeaza printr-un com-
portament liniar elastic izotrop. In aceste conditii, relatiile constitutive pot fi

scrise sub forma data de legea lui Hooke,

or = Az + ey +€2) + 2ue,,
Oy = Nex + ey +€2) + 2uey,
0, =MNeg +ey +62) +2ue,
Tey = HYzyy  Tyz — Wyzy, Tzz — HYzz,

sau, in varianta inversa,

= o | B T o))
17 A |
€y:ﬂ _Uy—m(gz‘f—Uy‘FUz)_,
" _
o 7 T B et

Yoy = Txy/ﬂa Yyz = Tyz//% Vzx = Tz:c/ﬂ-

Marimile A\ si p care intervin in formulele precedente sunt caracteristici de
material numite constantele lui Lamé.

Prin urmare, deformarea unui corp liniar elastic izotrop este descrisa printr-
un sistem de cincisprezece EDP definite pe domeniul €2, avand ca necunoscute
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componentele u, v si w ale campului deplasarilor, deformatiile €;, €y, €2, Yy,
Vyz §i Vzz, respectiv tensiunile o, 0y, 02, Tzy, Tyz $i Tzz. Dupa cum s-a
mentionat anterior, acestui sistem i se ataseaza doua tipuri de conditii la
limita:

e conditii de tip deplasare:

u(x7y7z> :u* ($7y7z)7/v(x7y7z) :U* (x7y7z)7w(x7y7z):w* (x7yﬁz)7

(x,y,2) € Xgq, In care u*, v* gi w* sunt componentele unui camp de vectori
deplasare cunoscut pe portiunea Y, a frontierei;

e conditii de tip incarcare superficiala:

*

OxNg + ToyNy + TogNy = S, (l‘, Y, Z) )
%

TayNe + Oyly + Tyon. = s, (2,y,2),

TexNg + TyzNy + 0N, = S:« (ZU,y, Z) ) (ZU,y, Z) € X,

In care sz, s, si s7 sunt componente ale unui camp de forte superficiale care
actioneaza pe portiunea X, a frontierei, iar n,, n, si n, sunt componente locale
ale versorului normals exterioars la frontiers (fig. 1). In general, s*, s, Si s,
sunt marimi cunoscute. Daca unele dintre ele sunt nule, membrii drepti core-
spunzatori din egalitatile precedente vor fi zero. Sistemul de ecuatii cu derivate
partiale prezentat anterior poate fi redus in asa fel incat sa nu mai contina
decat trei necunoscute. Propriu-zis, daca inlocuim expresiile deformatiilor in
legea lui Hooke, obtinem relatii directe intre tensiuni si deplasarile particulelor.
Mai departe, procedand la inlocuirea acestor relatii in ecuatiile de echilibru
static, ajungem la un sistem de trei ecuatii cu derivate partiale de ordinul al
doilea avand ca necunoscute doar campurile u, v i w. Conditiile la limita
in deplasari pot fi lasate aga cum sunt intrucat implica tocmai necunoscutele
rimase. In schimb, asupra conditiilor de tip incarcare superficiala va trebui
sa operam modificari similare, pentru a-1 aduce la o forma in care intervin

campurile u, v si w.

1.4 Principiu variational

Vom demonstra in ceea ce urmeaza o teorema variationala care decurge direct
din modelul prezentat mai sus. Pentru aceasta, aplicam deplasarilor u, v si
w asociate starii de echilibru a corpului variatii arbitrare du, dv si dw. Vom
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admite ca du, dv si dw sunt campuri continuu derivabile in raport cu z, y si
z. De asemenea, impunem constrangerile

5u‘gd = 0, (5”0‘2(1 = 0, 5w‘§]d =0.

Acestea asigura compatibilitatea variatiilor du, dv si dw cu setul de restrictii
cinematice.

Prin adunarea celor trei ecuatii de echilibru Cauchy, inmultite cu du, dv,
respectiv dw, obtinem egalitatea

80'55 aTxy aTzaz aTCCy aO-y aTyz
pe ou + By ou + 5 ou + e ov + Y ov + 5 ov

0Tz aTyz do, * * *
9 dw + By dw + s 6w + by0u + bdv + bZow = 0,

rearanjabila sub forma

_I_

8_ (020U + Tpy0V + Topdw) + g—y (TayOu + 00V + Ty 0w)

ox
0 oou o0dv oow
—|—£ (sz(Su + TyZ5U + O'z(SUJ) — O'xa—x — O'ya—y — Uza
g (B O L (W 00wy (9 o)
Tay oy ox 2\ 5, oy AT 0z

+bE0u + b + bidw = 0.

Datorita fixitatii domeniului €2, pozitiile operatorilor derivata spatiala si variatie
pot fi interschimbate. Rezulta atunci

oou odv B oow

(583; = %, 5€y = 8—y, 552’ = E,

b O Oh o ohw  _osw o
Tay = oy  Ox’ Tz = g, oy’ T2 = Ty 0z

Aceste relatii definesc variatii ale marimilor e, €y, €2, Vay, Vyz § Vze- Cu
ajutorul acestor formule, egalitatea precedenta devine

% (020U + Ty 0V + Togdw) + g_y (Tzy0u + 00V + Ty 0w)

‘f'% (Tox0U + Ty 00 + 0, 0w) — (0,0e, + 0ydey + 0,06+
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+Tay0Vay + Tyz0Vyz + Toz07ze) + bpou + bZ(Sv + bL0w = 0.

Vom proceda acum la integrare pe domeniul 2. Obtinem astfel

/Q [% (020U + Tpydv + Tozdw) + g_y (TayOu + 0y0v + Ty 0w) +

+g— (T2x0u + Ty 00 + 0, 0w) 1 dQ) = / (0z0ey + 0ydey + 0,06+

z Q

F TayYay + Tys0Vys + Tes0yzs) S — / (6260 + b0+ b2dw) 9.
Q

Prin aplicarea formulei flux-divergenta, membrul stang al egalitatii de mai sus
devine

/Q l% (020U + Tyydv + Tozdw) + g_y (TzyOu + 0y0v + Ty 0w) +

+g— (Tez0u + Ty 00 + 0, 0w) ] dQ) = / (020U + Tpydv + Topdw) ng+
z b

+ (TawyOu + 0y 6v + 7y 0w) Ny + (Toz0u + Ty 0v + 00w) .| dE =
= / [(ang + Tayny + Toznz) U + (Toyng + oyny + Tyznz) S0+
>

+ (Toag + Tyzny + 0.n2)] d2,

sau, daca luam in considerare relatiile anterioare,

/Q 0— (020U + TpyOU + Tozdw) + g_y (Tay0u + 0ydv + Ty 6w) +

ox

+g— (T2z0u + Ty 6V + 0,6w) 1 dQ) = / (820U + sy0v + s, 0w) dX =
< N

= / (820U + 5,00 + s,0w) dX + [ (sz0u + sydv + s, 0w)d¥ =
>4 s

= / <5;‘;5u + 8,00 + siéw) dx.
s
Rezulta

/Q (00 4+ 0ydey + 0206, + TuydVay + Ty20Vyz + Tew0Vze) 2 =

= | (biou+bjov+bsw) a2+ [ (sidu+ syov -+ siow) dx.

S
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Potrivit egalitatii de mai sus, in configuratia de echilibru, lucrul mecanic
virtual asociat solicitarilor interioare este egal cu lucrul mecanic virtual al
fortelor exterioare. Intrucat la deducerea acestei proprietati nu au fost utilizate
relatii constitutive, ea are o valabilitate generala, aplicandu-se si corpurilor
neelastice. In cazul particular cand raspunsul materialului este descris de
legea lui Hooke, se poate demonstra egalitatea

030 + 0y0cy + 0,06, + TuyO0Vay + Tyz0Vyz + Toa0Vew =

= €400, + 400y 4 €,00, 4+ VayOTuy + Vy20Tyz + V220T2z-

Deducem imediat
030z + Oy0ey + 0,06, + TuyOVay + Tyz0Vyz + Tox0Vew =
1
=9 5 (ngac + OyEy + 0262 + TayVoy + TyzVyz + Tz:c’)/z:c)‘| .

Vom considera ca densitatile incarcarilor exterioare b* si §* sunt independente
de campul deplasarilor d. Aceasta ipoteza este rezonabild in cazul multor
corpuri care sufera deformatii mici. Adoptarea sa justifica egalitatile

by0u + byév + bow = § <b;u + byv + wa) :

$x0U + 8,0V + 70w = 0 (s;u + syv + szw> :

Prin inlocuirea expresiilor integranzilor, teorema lucrului mecanic virtual devine

IdE
Q

5 (0-3353: + OyEy + 0.6, + Tey Yy + TyzVyz + Tza:’)/zac)] df) =
/Q(S <b;§u + byv + wa) dQ + /Z J (s;}u + s,v + sZw) dx.

Datorita fixitatii domeniului €2 si, implicit, a frontierei sale 3, operatorul
variatie este deplasabil in fata integralelor. Drept consecinta, relatia prece-
denta poate fi adusa la forma tipic variationala 6V =0, in care V =U — W
este energia potentiala elastica, definita la randul sau ca diferenta intre energia
de deformare a corpului

1
U= 3 /Q (02 + Oyey + 0262 + TayYay + TyzVyz + TeaVex) A2
si lucrul mecanic al incarcarilor exterioare

W = /Q (b;u + byv + wa) aQ + /Es (s;}u + 5,0+ 3:w> dx.
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Egalitatea 0V = 0 arata ca solutia sistemului de ecuatii cu derivate partiale
stationarizeaza energia potentiala elastica. Este demonstrabila gi reciproca
acestei afirmatii. Concret, se poate arata ca setul de functii u,v,w care este
compatibil cu setul de restrictii cinematice gi stationarizeaza energia potentiala
elastica V satisface sistemul de ecuatii cu derivate partiale care descrie echili-
brul corpului. Mentionam fara demonstratie faptul ca valoarea stationara a
lui V' este un minim. Din aceasta cauza, egalitatea 0V = 0 se mai numeste si
teorema de minim a energiei potentiale elastice.

Sunt destul de frecvente problemele de interes aplicativ, in cazul carora
principiul variational dedus anterior ofera o cale mult mai simpla de explic-
itare a ecuatiilor de echilibru. Exemplul tratat in continuare este tipic pentru
situatiile de acest gen.

2  Echilibrul unui fir flexibil solicitat de
greutatea proprie

Ne propunem ca obiectiv determinarea configuratiei de echilibru a unui fir de
otel intins la orizontala si solicitat de greutatea proprie (fig. 2). Firul are
urmatoarele caracteristici:

e lungimea ¢ = 50 m;

e aria sectiunii transversale A = 107> m? (aceeasi pe toats lungimea);
e densitatea p = 7850 kg/m3;

e constantele elastice A = 1,2115 - 101! N/m? si p = 0,8077 - 10! N/m?2.

Pentru a ne face o imagine asupra dimensiunilor sectiunii transversale, ad-
mitem ca aceasta ar fi circulara de diametru d. Folosind datele de mai sus,
obtinem printr-un calcul simplu

1A [1.10-5
d:\/—:\/—0z3,6-10—3 m,
T T

deci un raport lungime - diametru

14 20

d 3,6-1073
Aceasta din urma valoare evidentiaza faptul ca avem de-a face cu un fir foarte
subtire. In asemenea circumstante, poate fi adoptata ipoteza flexibilitatii per-
fecte. Altfel spus, vom considera ca firul este capabil sa preia doar solicitari
de intindere, fara sa posede rezistenta la incovoiere sau forfecare.

= 13,89 - 10°.
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pgA

0

V=

vy
Figura 2: Fir flexibil solicitat

O a doua ipoteza simplificatoare a modelului pe care il vom prezenta mai
jos poate fi justificata evaluand masa firului:

m = pAl = 7850 -107° - 50 = 3,925 kg.

Valoarea obtinuta ne determina sa admitem ca tensiunile din fir cauzate de
greutatea proprie sunt relativ mici, astfel incat si deformatiile acestuia vor fi
reduse.

Pentru a descrie deformarea firului vom utiliza un sistem de coordonate
carteziene a carui origine O este amplasata la capatul din stanga, axele x si y
fiind orientate aga cum se vede in figura 2. In acord cu ipoteza deformatiilor
mici, vom admite valabilitatea urmatoarelor afirmatii:

e sectiunile transversale ale firului se deplaseaza practic numai pe verticala
(in lungul axei y — vezi figura 2);

e distorsiunile sectiunilor transversale sunt neglijabile.

In atare conditii, deplasarile verticale ale particulelor aflate initial pe axa x
pot fi considerate reprezentative pentru toate celelalte particule din sectiunile
transversale corespondente ale firului. Aceasta Inseamna ca sageata verticala
v este functie numai de coordonata x:

v=w(z), z€]l0,].

Determinarea configuratiei de echilibru a firului se reduce la a gasi functia
v = v(z). Vom rezolva aceasta problema folosind teorema de minim a energiei
potentiale elastice.

Dupa cum s-a mentionat anterior, datorita flexibilitatii perfecte, firul preia
numai solicitdri de intindere. In asemenea circumstante, singura tensiune
nenula este o,. Mai mult, valoarea lui o, poate fi considerata constanta intr-o
sectiune transversala a firului. Aceste observatii conduc la urmatoarea expresie

a energiei de deformare:
A ¢



CALCUL VARIATIONAL 97

In egalitatea de mai sus, €, reprezinta deformatia longitudinala a firului.
Aceasta marime poate fi determinata ca variatie relativa a elementului de

arc:
ds —d v/ 14 v)dz — dz
_ S @) = /14 (v)* —1.

dx dx

De asemenea, o, este definit ca dependenta de ¢, prin legea lui Hooke:

€z

oy = Feg,
unde
2
E = p (A +2p) =2,1-10" N/m?
A

reprezinta modulul lui Young (caracteristica de material deductibila din val-
orile constantelor lui Lamé). Cu ajutorul explicitarilor de mai sus, formula
energiei de deformare devine

B

U > /.

[ 1+ (v)? - 1]2(11;.

Singura incarcare exterioara care efectueaza lucru mecanic este greutatea
(vezi figura 2). Aceasta forta este repartizata uniform pe tot volumul firului,
iar actiunea sa are sensul verticalei descendente. Drept consecinta, lucrul
mecanic al incarcarilor exterioare este

12
W:pgA/ vdx
0

(g = 9,8 m/s? este acceleratia gravitationald).
Prin inlocuirea termenilor U si W definiti ca mai sus in formula energiei
potentiale elastice V', obtinem

14 E 2
= W1+ )2 =1 - A
1% /0{2[ + (V) 1 pgv} dx
sau
Y4
V:/F(v,v')da:,
0
unde

F (v,0)) = {g[ 1+ (v')? —1]2 —pgv}A.
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Data fiind forma integrandului F', problema variationala 6V = 0 genereaza o
singura ecuatie Euler si anume,

Aceasta este explicitabila sub forma

o {1 — 1+ ()] _3/2} +29 0.
E
Ecuatia diferentiala obtinuta mai sus nu poate fi rezolvata pe cale analitica.
Vom incerca sa gasim totusi o solutie aproximativa, exploatand ipoteza micilor
deformatii. intr—adevér, atat timp cat sagetile v = v(z) sunt foarte reduse in
comparatie cu lungimea ¢, panta firului v’ are valori apropiate de zero. Drept
consecintd, factorul care inmulteste v” in ecuatia anterioara se preteaza la o
liniarizare. Vom efectua aceasta operatie considerand functia

pla)=1-(1+a)?

al carei argument
N2
a= (V)

este foarte apropiat de zero. Dezvoltarea in serie Maclaurin a lui ¢ (@),

3 15 5
¢ (a) = 3¢~ go +....
ne permite sa operam cu aproximarea liniara
3
¢ (a) = ¢
sau 32 3
1-— [1 + (v')ﬂ ~ §(v’)2.

Cu ajutorul acesteia, ecuatia de echilibru originala poate fi adusa la forma

2
)+ 22 =

sau, echivalent,

o [CON RE=

Prin integrarea acestei ultime ecuatii in raport cu variabila z, obtinem
2pg

(v) =1 — =z o
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unde ¢y este o constanta reala. Pentru a simplifica procedurile de calcul care
urmeaza, vom determina chiar acum valoarea lui ¢;. Simetria geometrica si
mecanica a problemei tratate (vezi figura 2) ne determina sa cautam o solutie

cu proprietatea
v (£/2) = 0.

Altfel spus, suntem interesati de configuratiile in care sageata are un extrem
la jumatatea lungimii firului. Impunand aceasta conditie de simetrie, obtinem

_ rgt.
FE

ns _ P9t _2_@")
(”>_E<1 e)

[%( —27‘””1/?3 dacda 0<z</(/2
—[%(%—1)}/ daca (/2 <x </

C1

Rezulta astfel

adica
v' () =

Dupa inca o integrare in raport cu variabila z, deducem

3¢ (pgt\'/?
v(x) =co — N <%) 1

unde co este o noua constanta, pentru a carei determinare mai este necesara o
conditie la limita. Aceasta impune anularea unei sageti de capat (fig. 2). De
exemplu, aplicand restrictia v(0) = 0, obtinem

0_3_f<ﬂ_9€>”3
2~ 8\ E ‘

Aceeasi expresie a constantei co ar fi rezultat si daca s-ar fi impus anularea
sagetii la capatul din dreapta x = ¢. Aceasta particularitate este datorata
caracteristicilor de simetrie ale solutiei v = v(z) in raport cu abscisa z = £/2.
Dupa inlocuirea lui co definit ca mai sus, expresia sagetii devine

30 ( pgl 1/3 2x

Odata obtinuta solutia v = v(x), putem deduce cu ugurinta formulele care
descriu repartitia deformatiei €., respectiv a tensiunii o, pe lungimea firului:

_ Pgt(y_ 2
€x—\/1+‘E<1 €>

2/3
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pgl 2:1;)
1+ = (1-——
\/ E < ‘
Rezolvarea problemei nu poate fi considerata incheiata fara o verificare a
validitatii ipotezelor de la care am pornit. Propriu-zis, vom admite ca solutia

este corecta numai dupa ce vom avea certitudinea ca deformatiile firului sunt
mici. Pentru verificarea acestui lucru, calculam sageata maxima:

1/3
Vmaz = v (£/2) = 3_€(p_g€)

o, =F

2/3
-1, 0<x<VU.

8\ B

3-50 (7850 9,850

1/3
3 51100 ) = 0,494 m.

Intrucat vmes = 0,494 m reprezinta mai putin de un procent din lungimea
firului (¢ = 50 m), validitatea ipotezei micilor deformatii poate fi admisa fara
retinere. Este interesant de observat ca, potrivit formulelor deduse anterior,
atat e, cat si 0, se anuleaza pentru x = ¢/2, ambele marimi atingand valori
maxime la capetele firului:

/ 2/3
Ex,max = 596(0) = 5x(£) = \/1 + <%) —1

7850 - 9.8 - 50\ 2/3
— 1 ’ ~1=23474-10"%
\/+< 2.1 1011 ) SAT- 1075

Oz,max — Ux(o) = O'x(g) =F

1. 1o - (7850-9,8-50)2/3_1
-7 2,1- 101
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Motto: ”Lacdte, cine te-a inchis
La usa marelui meu vis?

Unde ni-i cheia, unde-1 pazitorul,
Sa sfarame zavorul

Si sa vedem in fundul noptii noastre

Miscandu-se comorile albastre?”

Arghezi - Descantec

CAPITOLUL 6

PROBLEME DE CALCUL VARIATIONAL

Subiectele intalnite in probleme includ extremale ale functionalelor integrale simple,
extremale ale functionalelor integrale duble, optimizarea unei functionale integrald simpla
conditionata de restrictii izoperimetrice, conditii suficiente de extrem, metoda Ritz, prob-

leme Sturm-Liouville, geodezice etc.

1 Extremale ale functionalelor integrale simple

1. Si se determine norma functiei z(¢) = t? — ¢ in spatiul X = C[lfl 1
Solutie. Calculam

sup |z(t)| = max |t* —t] =2
te[-1,1] te[-1,1]
si sup |2/(t)| = max |2t — 1| = 3, deci ||z|| = max(2,3) = 3.

2. Fie X = C[lo 1 si functionala
xdx

1
J:X SR, J(y(~)):/0 et

a) Sa se calculeze valorile lui J pentru functiile y1(z) =  si yo(x) = 22

b) Sa se determine valoarea extrema a lui J, folosind ecuatia Euler-Lagrange.

Solutie. a) 1
I = [ {5 = 52

1+22 2
si
1 1
xdx 1 s
J D) = - = — t 2 = —,
) = [ s = guets (et =3
b) Observam c& J(y(-)) > 0. In acest caz, Lagrangianul este L = %
Y
: : : : 2zy Do
si ecuatia Euler-Lagrange devine — = 0, adica ——— = 0 si deci y = 0.
Oy (1+y)?

Curba extremald y(x) = 0, z € [0, 1], da minimul 0 al functionalei J.

105
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3. Fie 0 < a < b numere fixate. Sa se determine extremalele pentru

— /b V 1+ (x)%dx
si apoi pentru ,
W) =2r [ yla)V/ T+ yoPds

cu conditiile y(a) = a, y(b) = b. Interpretarea geometrica.
Solutie. In ambele cazuri, folosim integrala prima a energiei totale (deoarece
Lagrangianul nu depinde explicit de x):

8L
— — L =c (constant).
oy
/
In primul caz, L = /1 +4y'2s1 — = \/% Rezulta
+y
12

1y+ E \/W_

deci ¢y = ¢. Extremalele sunt drepte, y(x) = cx + ¢;. Punand conditiile la
capete, gasim y = x (portiunea din bisectoarea I).
In cazul secund, L = y+/1 + ¢/ 2, integrala prima a energiei totale devine

yy/Q

/1_|_y/2
de unde y = ¢y/1 + ¢/ 2. Punem 3y’ = sht deci y = C cht. Apoi

dy Csht
daj:—/: =
Y sht

—y 1_|_y/2_

Agadar, x = Ct + C7 i y = Ccht. Aceasta este o parametrizare a curbelor
x—C
L Constantele C,C4

integrale. Eliminand parametrul ¢, rezulta y = C ch

se determina punand conditiile la capete.

Interpretare geometrica. J(y(-)) reprezinta lungimea arcului de curba
y = y(z) care leaga punctele A(a,a), B(b,b). Evident, lungimea minima este
atinsa in lungul dreptei AB.

Apoi Ji(y(+)) este tocmai aria suprafetei de rotatie in jurul axei Oz, ge-
nerata de acelagi arc de curba; minimul acestei arii este atins de ”curba
lantigor”.
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4. Fie X = C}

[0,7] si functionala

J X SR, () = /0 "2 @)(1 -y (2))da,

cu conditiile la capete y(0) = 0, y(7) = 0.
a) Sa se determine un minim local pentru J.

1
b) Sa se calculeze valoarea lui J pentru functiile y, (x) = T sinnz, n > 1
n

intreg. Sa se arate ca minimul gasit la a) nu este absolut.

L L
Solutie. a) Avem L = 3%(1 — y'?); Z— =21 —y'?) s % = —2y%y/
Y Y

d

si ecuatia Euler-Lagrange devine 2y(1 — 3/ ?) — d—(—2y2 y') =0, adicd y(1 +
x

y'?2 4+ yy") = 0. O solutie este y = 0 (portiunea din axa Oz, x € [0,7]).

Daca ||y|| < 1, adica y apartine bilei deschise cu centrul in 0 si raza 1, atunci
Vo € [0,7], avem |y(z)|] < 1 i |y/(x)] < 1 deci J(y(-)) > 0 = J(0), pentru
y # 0. Asadar, J are un minim local pentru y = 0.

b) Urmarim sirul de calcule

™1
J(yn(+)) = / — sin® nz(1 — ncos® nx)dr =
0

n
1 [ 1 (™
= —/ sin nzdr — —/ sin? 2nzdr =
nJo 4 /o
1 - 2
(folosind formula sin? o = y)
17 g
=5 i (1 — cos2nx)dr — g/o (1 — cosdnz)dr = % _ %

Pentru n > 5, rezulta J(yn(-)) < 0. Deoarece exista functii din C[lo x] Pentru
care valoarea lui J este mai mica decat J(0), extremala y = 0 nu conduce la
un minim absolut.

5. Se cer extremalele posibile pentru urmatoarele functionale:

1

a) J(y(-)) = /0 (122y(z) — o/ ?(x))dz cu conditiile y(0) = 0, y(1) = 2.
2

b) J(y(-)) = /1 (4zy(z) — y*(x))dz cu conditiile y(1) = 2, y(2) = a.

27
) Jy()) = [ (1Pa) =5 *(@))do cu conditiile y(0) = 2, y(2r) =
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oL oL
2. = = 122, — = —2y/ si ecuatia Euler-
oy oy’
d
Lagrange devine 12x + d—(2y') = 0. Atunci ¢’ = —6z, deci y(z) = —23 +
x
Cz + C'. Deoarece y(0) = 0, rezulta C' = 0 gi cum y(1) = 2, gasim C = 3.
Extremala este y = —23 + 3z.

Solutie. a) L = 12zy — ¢/

oL oL
b) L = 4zy — v oy = dor — 2y si e 0. Ecuatia Euler-Lagrange este
) Y
4r — 2y = 0 sau y = 2x. Aceasta este acceptata daca a = 4, iar daca a # 4,

atunci problema nu are solutie.

oL oL
)L =y*—y'? oy = 2y, Fie —21/ si ecuatia diferentiali a extremalelor

este 2y + 2y’ = 0, cu solutia generala g(x) = Cicosxz + Cysinz (Cy,Cy
constante arbitrare). Deoarece y(0) = C; = 2 si y(2m) = C; = 2, rezulta
y(z) = 2cosx + Cysinz. Deci problema are o infinitate de solutii.

6. Sa se determine extremalele urmatoarelor functionale cu conditiile la
capete date:

2
a) J(y) :/1 (y'? = 2zy)de; y(1) =0, y(2) = —1;

4
b) Jw) = [ (20— yhudsi y(1) =1, y(8) = 5

1
. 1
Q) ) = [ /%~ 1P~ p)ede. y(0) = 0, y(1) = 1.
0
1
) I) = [ 7+ ay)dn, y(0) = & y() = 1.
0
Solul;ie a) Avem J fl .y (z))dz, unde L(x,y,y') = ¢y —
2zy. Cum 2 —y = —2¢,9 9 OL — 9y ecuatla Euler Lagrange devine —2x = 2y,
sau echivalent ¢y’ = —z, de unde ' = —7 + 4, cuCy € R, i atunci y = —%3

+Chz + Cs, cu C1,Cy € R. Din conditiile la capete y(1) = 0;y(2) = —1,
obtinem sistemul

1 4
—6—}—014—02:0, —§—|—201+02=—1,

care are solutia C7 = &, Co = 0 §i atunci y = £(1 — 2?).
b) In acest caz L(x,y,y) = (2z — )y, % = 2y 42z, 92 by 9L —_ (), jar ecuatjia

Euler-Lagrange devine
—2y = 2z,
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de unde y = x, care nu verifica conditiile la capete, deci functionala nu admite
extremale.

c) Se obtine y = 3[e™® 4 (1 4 e)ze * —1].

d) Se deduce y = e2(1-2).

1
7. Sa se arate ca functionala J(y()) = / y(x)y ?(z)dx are doud curbe
0

extremale distincte care trec prin punctele A(0,1) si B(1, V/4).

0L 0L
Solutie. Aici L = yy'? C =2 s i = 2yy’. Ecuatia Euler-Lagrange
Y Y
/2 d / o /2 o . y/ _ y// . . .
este y'“ — d—(2yy ) =0sauy “+2yy” = 0. Atunci = = —— sl prin integrare,
x Y Y

C 2
Injy| = —2In|y|+InC deciy = 2 Asadar ¢/ /y = C, deci §y3/2 = Cz+Ch,

adicd y = (Cz + C1)?/3. Pentru z = 0, rezulti 012/3 =1, deci C; = 1. In
final, se obtin doud extremale: y = (z 4 1)%/3 i y = (3z — 1)%/3.

8. Sa se determine, prin trecere la coordonate polare, extremalele functionalei

b
() = / VT @) V1T 7 @),

Solutie. Punand x = pcos@, y = psinf, p = p(0), rezulta

dy
, dy gy  p'sinf4 pcosf
T dr @ ~ pcosf — psiné
do

si/1+4+y 2de=+/p*+ p'2df. Ca atare, J(y / p\/ p% + p2dl. Folosind

problema 3, extremalele au ecuatiile p = C'ch

, In coordonate polare.

9. Sa se arate ca exista o infinitate de curbe extremale pentru functionala

J(()) = /0 "y cosz 1y *(z) — A (@))dz

care unesc punctele A(0,0) si B(m,0).

oL A 9 s oL
— = 4cosx — i — =
= 2y deci ecuatia Euler-Lagrange devine 3" + y = 2cosx. Solutia generald

Solutie. Avem L = 4ycosz +y'? — y?,
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a acestei ecuatii diferentiale este y(x) = Cicosxz + Casinz + yp(z), unde
C1, Cy sunt constante arbitrare si y,(z) este o solutie particulara, de exemplu
yp(z) = xsinz. Solutia generald este y = Cjcosx + Cosinz + xsinz. Dar
y(0) = C1 = 0 si y(m) = —C; deci Cy ramane si ca atare, avem o familie de
extremale: y = (z + Cy)sinz.

10. Sa se rezolve problema brahistocronei (”a derdelugului”).

Solutie. Aceasta revine la a minimza functionala
c 1 + y/(x)2
Jy() = | —=dx,
o Vy(z)
cu conditiile y(0) = 0, y(c) = d. Aici

L_\/l—{—y’2 oL  14/1+y? 0L 1 Yy
VIO 0y 2 gy T 0y Y 1+

oL
Integrala priméa a energiei totale, L — ¢/ Fvhe C, devine
Y

Vity? 1y o
Wi Y
VY VY /14y

C t
deci 1 =C\/y/1+y'2, adicd y = Tro2 Punand 3’ = ctg 2 rezulta
Y

t C
y = C'sin? 5= 5(1 — cost),
de unde p c p c
intdt t
de = 20 = 23 _ ogin? Lt = —(1 — cost)dt.
Yy 9 t 2 2
ctg§

C
Asadar, ecuatiile parametrice ale curbelor extremale sunt x = E(t—sin t)+C’,

C
Yy = 5(1 — cost). Recunoagtem aici o familie de cicloide. Constantele C,C’

se determina punand conditiile de trecere prin punctele A si B.

11. Sa se determine forma unei functii crescatoare y = y(z) de clasa 0[20 b
cu y(0) = 0, pentru care corpul de rotatie generat in jurul lui Oz sa intampine
o rezistenta minima la deplasarea contra unui flux de gaz.
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Solutie. Presupunem ca densitatea p a gazului este suficient de mica si ca
moleculele lui se reflecta de suprafata corpului. Notand cu v viteza relativa
a gazului si cu 6 unghiul dintre viteza si componenta tangentiala, rezulta
componenta normald a presiunii p = 2pv? - sin® 6.

Presiunea fiind perpendiculara pe suprafata, componenta fortei care actioneaza
in lungul semiaxei Oz pe un inel de ldtime (1 + 3/ 2)Y/2dz si raza y(z) va fi

dF = 2pv*sin® 6 - 27y (1 + 9/ 2)1/2 sin fdzx.

Forta totala care actioneaza in directia Ox va fi

l
F = / dpmv? sin® 0y(1+y 2(2)) 2dx.
0

/

Y

9 sl 12 .
(1+y/2)1/2 gical+y “>~1, rezultd ca

Presupunand sin 6 ~

[
F-K /0 y()y ¥(x)dz,

cu conditiile la capete y(0) = 0, y(I) = R. Lagrangianul este L = K -y -7/'3

0L
(K > 0 fiind o constanta); atunci 50 = Ky'3, E i 3Kyy'? si folosim
) Y
oL
integrala prima a energiei totale, L — ¢/ Evie C. Rezultd yy' 3 = C, de unde
Y

y - y'/3 = C i integrand, y(z) = (Cz + C1)*/*, cu C, C} constante. Deoarece
y(0) = 0, rezults C; = 0 si in final, C = R*31~!. Ecuatia profilului optim
cautat este, cu aproximatie, y(x) = RI173/4 /3. Recunoastem o formi de
parabola.

12 (Problema lui Newton). Sa se determine profilul unui corp de rotatie in
jurul axei Oz (verticale), care se deplaseaza in jos, cu viteza v, intr-un mediu
omogen poros.

Solutie. Elementul dr descrie in jurul axei Ox o coroana de arie
do = 7(r + dr)*> — 7r? ~ 27nrdr.

Acestei coroane 1i corespunde pe suprafata corpului rotit o centura de arie dV'.
In intervalul de timp dt, aceasta centura va genera un volum vD = 27rdr v dt.
Daca p este densitatea mediului, atunci numarul particulelor care intalnesc

centura este N = 2-dV = 2rrdrov (p/m)dt.
m
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Estimam acum forta dF' care actioneaza asupra centurii d¥ in timpul dt.

Fie ¢ unghiul dintre elementul de arc ds si axa Or deci tgy ~ & Componenta

dr

pe Oz a cregterii impulsului va fi
N - 2mv - cos® ¢ = 4mp-v? - cos’ ¢ - rdr - dt
si conform legii a II-a a lui Newton, aceasta este egala cu dF - dt, de unde
rezulta ca
K-r-dr
1+tg%p’

unde K = 4mp - v? este o constanti. Forta totald de rezistents, care trebuie

minimizata, este
oK / r d?"
1+ a(r)2 x(r

si astfel, problema revine, cu aproximatie, la a determina extremalele functio-

nalei
Ry dt
Ta) = [

dF = K -r-dr-cos® ¢ =

cu conditiile z(0) = 0, z(R) = dat.

Legendre a aratat ca trebuie adaugata conditia ca &(t) > 0 (caci altminteri,
s-ar putea considera un profil "zimtat”, unde &(r) poate fi "foarte mare”, iar
valorile lui J vor fi "foarte mici”. Nu se poate aplica direct ecuatia Euler-
Lagrange, dar se poate folosi principiul de minim al lui Pontryaguin: punand

(t) = u, u > 0, se formeaza Lagrangianul L = pq - 1582 + p(t) (& — u).
u
oL oL . g : y
Cum e 0 si Pl = p(t), rezulta din ecuatia Euler-Lagrange ca p(t) = po,
x T
constant. Daca (Z,u) este un proces optimal, atunci
~ t ~
) > g i
HOT 2 +po(@ —u) 2 poy ) + po(z —a(t)),
deci
_Hot Pou _ ot Poii(t)
1+uw2 7 T 1xa@z OV

Nu mai dam detalii.
Problema lui Newton este inca in studiu, fiind importanta la intelegerea
migcarilor supersonice.

13. Sa se determine extremalele urmatoarelor functionale in conditiile
specificate:
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a) J(y() = fy (¥'? —y'? — 122y)da;
y(0) =y (0) = 0, y(m) = 7°,y/ () = 37%;
b) J(y() = Jo (v'*+2y'* +v° — az’)dz, a € R;
y(0) =4'(0)=0, y(1) =y'(1) = %
©) J() = [,W"* + 2%y — y?)da;
d) J(y() = [{(y" 2 + 2" 2 +y'  + 12zy)dz.
Solutie. a) Avem J(y(-)) = [5 L(z,y(x),y (x),y" (x))dz, unde
L(m’%y/’y//) _ y//Z _ y/2 _ 12xy.

Scriem ecuatia Euler-Lagrange

oL d o\ (oL,
oy dx \ 0y de2 \oy" )

Cum ‘?9—5 = —12x, gj = -2, gyL,, = 21", ecuatia Euler-Lagrange devine
yiv + y// _ 633,

cu solutia general y = Cicosz + Casine + Csz + Cy + 23, C1,Co,C3,Cy € R.
Din conditiile la capete y(0) = 3/(0) = 0, y(7) = 72,9/ (7) = 372 obtinem
sistemul

Ci1+Cy=0, Co2+C3=0, -C1+C31+Cy =0, —Cor+C3=0,

care are solutia C; = Cy = C3 = C4 = 0, si atunci y = 23.
b) In acest caz L(w,y.4/,y") = y" *+2y' 2 +y? —aa®, 3¢ =2y, 75 = 4y, 7 =

2y", iar ecuatia Euler-Lagrange devine
y"V =2y +y =0,

cu solutia generala y = Cre® 4+ Coxe® 4+ Cze™* + Cyxe™™, C1,C9,C3,Cy =
const. Din conditiile la capete y(0) = 3/(0) = 0, y(1) = ¢/(1) = 2 obtinem
sistemul

Ci+C3=0, Ci1+Cy—C3+Cy =0,
C’le—l—Cge—i—%%—%:Q, 016—1—2026—%:2,
e e e

din care se determina constantele C, Cs, Cs, Cy.

P 12 2,/ _ ,2 OL _ _ oL _ .2 OL __ o, 1
¢) L(z,y,y,y") = y"" + 2% =7 G = “2y, 50 = a7 g5 = 2y, dar

ecuatia Euler-Lagrange devine

y —y=1x,
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cu solutia generala y = Ce” + Cye™ + Cscosx + Cysinx — x, Cy,Cy, Cs, Cy
= const.
b
d) J(y) = [, L(z,y(x),y'(x),y"(x),y" (x))dz, unde
L(Q;’, Y, y/, y//’ y///) _ y///2 + 2y//2 + y/ 2 4 122y.

A

In acest caz ecuatia Euler-Lagrange se scrie astfel

OL d (LY & (0L & (LN _
oy dx \ 9y dz? \ 0y de3 \oy" )

L L
= 23/’@ = 4?/’»@ = 2y

oL

Cum o = 122, 9L

"oy

" ecuatia Euler-Lagrange

devine
yUZ o 2yIV _|_ ,y// — 121,’

cu solutia generala
y = Cre” + Coxe®™ + C3¢™ " + Cyxe™ ™ + Csx + Cg,

C1,C9,C5,CY4,Cs, Cg= const.

14. Sa se determine curba extremala a functionalei

1
J(a()) = /0 (1 (£)2 + 225(t) + i (£)?)dt,

ce satisface conditiile z1(0) =1, z1(1) = 2, z2(0) = 1, 2o(1) = 0.

oL 0L oL
; Solutie. Aici L = x% + 229 —l—:i:%, 8_931 =0, 8_:1:1 = 211, 0_332 = 2,
L
e 219 si sistemul diferential Euler-Lagrange devine: &1 = 0, Zo = 1, de
2

t2
unde z1(t) = Cit + Co, xo(t) = B + Cst + C4. Punand conditiile la capete,

1
rezulta curba: z1(t) =t + 1; z2(t) = §(t2 —3t) + 1.

15. Aceeasi problema pentru

J(@1(),a()) = /0 " (@a(t) — 423 () + 83(t) — $3(1))dr,

cu conditiile 21(0) = 0, z1(7) = 0, 22(0) = 0 si 2o(7) = —72.
oL oL . OL

L
—— = —2&9 gi sistemul FEuler-Lagrange este: —8z; — —(2¢1) =0, 2 —
8x2 dt



CALCUL VARIATIONAL 115

d
E(—Z&Bg) =0, adica &1 +4x1 =0, Zo+1 = 0. Gasim x1 = C; cos 2t+ 5 sin 2t,

2
To = —3 + Cst + Cy4. Rezulta C = 0, C5 nedeterminat, Cy = 0 si C3 = —g.
Avem o infinitate de extremale: x1 = Cosin2t, x9 = —§(t2 + 7t).

16. Si se determine curbele extremale, in R?, ale functionalei

b
T(y(), () = / (2(z) — y*(x) + 42(z) — 22(a))d.

Solutie. Aici L = 2'? — ¢/ 2 + 4y? — 2z si sistemul Euler-Lagrange este
oL (OLY_, 0L d (9L |
oy dx\oy ) 0z dx\0z)

oL oL oL . 0L .
Dar B 8y, oy —2y/, o —2 4l 9 27 deciy”’ +4y =0, 2" +2=0.
Deducem y(x) = Cy cos2x + Cy sin 2z, z(x) = C3cosx 4+ Cysin .

17. Sa se determine curbele extremale, in R", ale functionalei

b
T@r(hesal) = [ REHO 8200 - 2O - - a0
Solutie. Lagrangianul este L = t?(i? + ... + @2 — 27 — ... — 22) deci
oL

OL

= 2%y, = 2%
oxy, F o1y, b
.. : 9 d,. o.
si sistemul Euler-Lagrange devine—2t“xy, — E(% ) = 0,1 <k <n. Asadar,
tir + 22 + try = 0. Notam txp = yi si derivand in raport cu t, rezulta
T+t = Uk, 2T +t2 = Y sirezulta g4y = 0 deci yp, = Cjq cost+Cla sint,

A 1
1<k <n. In final 2, = ;(Ckl cost + Ciasint), 1 <k < n.

18. Sa se determine extremalele urmatoarelor functionale:

2
a) J(y,z) = /1 (2 +2° + 2" %)dw; y(1) =1,2(1) = 0,y(2) = 2,2(2) = 1;

1
b) J(y.z) = / (a® + ) (* + 2)dz; a,b € R, y(0) = 2(0) = 2,y(1) =
0
z(1) = 3;
1
c) J(y,z) = / (y 242" 2+ 292" +2y 2+ 120y +1222)dx; y(0) = —1,2(0) =

0
0,y(1) =0,2(1) = 2;
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2
d) J(y,2) = / (2% 2+ 222/ 2 + 2% + 622 4+ 2xy + 2x2)dx; y(1) = 1, 2(1) =
1

0,y(2) =2(1+ %an), 2(2) = %

1
e) J(x,y,z) = / (ax' 2+ by % 4 c2' 2 + (az’ + by + c2)(azx + by + c2))dt,

0
e €25 £0) =YD) = 20) 5 Lalh) (D) = (1) —2
Solutie. a) Avem J(y, 2 fl x), z(x),y (x), 2/ (z))dz, unde
F(z,y,2,9, Z’) =y + 22+

Scriem sistemul Euler-Lagrange

oL _d oL\ oL _d (oL
oy dx \9dy' )’ 0z dx\07 )’

Cum 2 5. =0, g?f 2y, 5 8L = 2z, gL/ = 272/, sistemul Euler-Lagrange devine

0=2y", 2z=27",

cu solutia generala y = Cix 4+ Ca, 2z = Cge® + Cpe™ ™, C1, Co, 03, C’4 € R. Din
conditiile la capete gasim C7 = 1,y = 0,C3 = = 1,04 = 2 — §1 atunci

Yy=x,2= 621_1(6w_ - a:)

b) L(z,y,z.y,2) = (@ +9 )0+ 7). 5; = 0.5, =¥ + 2, 5t = 0,55 =
a® + ¢/, iar sistemul Euler-Lagrange devine

cu solutia generala y = Cix + Cy,2 = Csx 4+ Cy, C1,05,C3,Cy € R. Din
conditiile la capete gasim C; = 1,0y = 2,C3 = 1,Cy = 2, si atunci y =
rT+2,z=x+2.

¢) Sistemul Euler-Lagrange se reduce la

1 !
y' =6z, 2 =6z,

care conduce la solutia y = 2% — 1, 2 = 23 + z.
d) In acest caz sistemul Euler-Lagrange conduce la

:UQy”—I—Qa:y'—Qy:x, 222" + 22 — 6z =,

t

si folosind schimbarea de variabila x = €' vom obtine solutia

1 1
y=ux(l+ glnx),z = Zm(m —1).
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¢) In acest caz J(z,y,z) = ff L(t,z(t),y(t), z(t), 2'(t),y'(t), 2/ (t))dt, unde

L(t,z,y, 2,2y, 2') = az’2 + by 2 + ¢z’ ? + (az’ + by + c2')(azx + by + c2),

iar sistemul Euler-Lagrange, in acest caz, se scrie astfel

oL _d (9L\ OL_d (oL\ oL_d (oL
Oxr dt \ox' )’ Oy dt\oy ) 0z dt\9)’

oL oL
et a(az’ + by + c2'), P 2az’ + a(ax + by + c2),

Cum

oL oL
M = b(az’ + by’ + c2'), oy =20y’ + b(ax + by + c2),
oL

oL
% = C(Gﬂ?/ + by’ + CZ,), w — 2@21 + C(CL.%’ + by + CZ),

sistemul Euler-Lagrange devine z”/ = 3"/ = 2" = 0, cu solutia

x=C1t+Chy=Cst+Cyz=Cst+Cq, C1,C2,C3,Cy,Cs5,Cs € R. Din
conditiile la capete z(0) = y(0) = 2(0) = 1,2(1) = y(1) = 2(1) = 2, gasim
Ci =0y, =C3=Cy=C5=Cg =1, de unde deducem extremala functionalei:
r=t+ly=t+1l,z=1t+1.

19. Sa se determine curba plana inchisa care are o lungime data si
margineste un domeniu de arie maxima.

Solutie. Avem de aflat extremalele functionalei

1 1 [
J(z,y) = §/ydw —zdy = 5/ (yx' —xy')dt
v

to

care satisfac conditia

t1
/ds = r’? 4 y2dt =,
0l to

unde z = x(t),y = y(t), t € [to, t1] sunt ecuatiile parametrice ale curbei inchise

v (au loc evident x(t9) = x(t1), y(to) = y(t1)). Consideram functionala J+ G,
al carei lagrangean este

L(t,z,y,2',y) = 5(y2’ — zy') + A\ +y2.
Sistemul Euler-Lagrange

oL _d (oL oL_d (oL
ox dt \ox' )’ Oy dt \oy
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se poate scrie sub forma

1 1
@’ (a1 —yVa?+y? o = (e +2)Va? +y?

o o

de unde rezulta g—z = % Extremalele vor fi cercurile
!

(4 c2)? + (y — a1)? = 3, de razd c3 = 5-.

2 Extremale ale functionalelor integrale duble

20. Se cer suprafetele extremale ale functionalei

I6O) = [[ Dz z)dudy

unde D C R? este o multime masurabild marginita, cu frontiera o curba inchiss

0
jordaniana, iar L este o functie de clasi C® pe un deschis din R® (z, = a—z,
x
0
2y = 8_:/) Caz particular: L = 27 + z..
Solutie. Ecuatia Euler-Lagrange-Gauss este

oL 0 (0L o (0L 0

0z Ox \ 0z oy \ 0z, )
- oL oL
In cazul particular, — = 0, —— = 22, si —— = 2z, deci extremalele cerute

0z 07y 0zy

0 0 0? 0?

sunt solutii ale ecuatiei %(zx) + 0_y(zy) = 0, adica 8_3; + 8_3; = 0 deci

¢}
functiile armonice z = z(x,y) in D.

21. Aceeasgi problema pentru

J(z(}) = //D(zg + 2,3 + 22,2 )dxdy
si pentru
J(u()) = ///V(ufJ + uz + u? + 6u)dxdydz.

82 62 82 ~
8:1:2 + 5?; +92 aq;;y = 0. In cazul secund,

Solutie. In primul caz, se obtine

rezulta Au = 3.
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. . ) 02z 0%z )
22. Sa se scrie ecuatia Laplace —5 + —= = 0 in coordonate polare,
ox2  Oy?
folosind ecuatia Euler-Lagrange.

Solutie. Am vazut la problema 20 ca ecuatia Laplace este tocmai ecuatia
extremalelor functionalei

I = [[ @+ iz,
D
Trecand la coordonate polare x = rcosf, y = rsinf, avem
or or 00  sinf 00  cosb

— =cosf, — =sinf, — = =

Ox oy Ox r Oy r

or 96\ > or  90\*
J(z(-))_//D/ [(Zrﬁ—l—zga—x) + (zra—y—i—zga—y) ] rdrdf

1
= // (7“272, + ;zﬁ) drdf

si noua ecuatie Euler-Lagrange-Gauss este

deci

1
;299 4+ rzp + 2z, = 0.

23. Sa se scrie ecuatia suprafetelor minimale.

Solutie. Dintre toate suprafetele S : z = f(z,y) cu (z,y) € D si frontiera
lui D o curba inchisa jordaniana, care este proiectia unei curbe inchise situate
pe S, se numeste suprafata minimala cea pentru care aria

) = [[ 1+ 2 53 dody

este minima. Ecuatia Euler-Lagrange devine

9 fa L9 fy

T\ Jreprz+rz) W\\J1+02+5

Aceasta ecuatie cu derivate partiale nu poate fi rezolvata explicit decat in
cazuri speciale.

= (.
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Nota. O suprafata minimala modeleaza un "film de sapun” peste un
contur de sarma.

24 (a) Consideram spatiile Riemanniene (R? h'! = h?2 = 1,112 = p21 =
0), (R,g =1) si sistemul de EDP u; = u, u, = —u. Construiti Lagrangianul
celor mai mici patrate si ecuatia Euler-Lagrange corespunzatoare.

Solutie. Acesta este un sistem complet integrabil cu solutia u(t, x) = e
Notand X;(u) = u, Xo(u) = —u, rezulta Lagrangianul

t—x

L= %(Ut — X1(u))? + %(va — Xa(u))”

si ecuatia Euler-Lagrange
Ut + Ugpy = 2u.
Aceasti ecuatie Poisson are cel putin doud solutii: u(t,z) = =% si u(t,z) =
t+x
e,

(b) Consideram spatiul hiperbolic (R? hlt = 1,h?? = —1,h!? = h?1 = 0)
si spatiul Riemannian (R,g = 1). Sistemul de EDP u; = u?, u; = u nu
este complet integrabil. Construiti ” Lagrangianul celor mai mici patrate” si
ecuatia Fuler-Lagrange corespunzatoare.

Solutie. Notand X (u) = u?, Xo(u) = u, rezultd Lagrangianul

L= 5 = X2()? = 5tz = Xa(w)?

si ecuatia Euler-Lagrange
Ut — Upy = u(2u2 —1).
Aceasta ecuatie admite solutiile de tip unda solitara
u(t, x) = sech(x cosh @ + ¢ sinh )

parametrizate dupa 0 € R.

(c) Consideram spatiul hiperbolic (R?,h!l = h?2 = 0,h!2 = p?! = 1) si
spatiul Riemannian (R,g = 1). Sistemul de EDP u; = ZSing, Uy = QSing
este complet integrabil daca si numai daca functia u este solutia ecuatiei sine-
Gordon uy, = sinu. Notand Xi(u) = 2sing, Xo(u) = 2sing, rezulta La-
grangianul

L= (us = X1(u))(uz — Xo(u))

si ecuatia Euler-Lagrange este chiar ecuatia sine-Gordon.
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25. Sa se determine extremalele functionalelor

/ / ) Jdzdy, unde D C R? este un domeniu
simplu conex i marginit.
3u 2 2
) —64(2x+y)u]dxdy, unde D C R* este un
simplu conex si mérginit.
u .o 2, OUo 2 :
= [(=—)% — 162*(=)*]dxdy, unde D C R* este un domeniu
p Oz y

simplu conex gi marginit.

// )2 8u) — 2?%]dxdy, unde D C R? este un

domeniu snnplu conex §i marglmt
Solutie. a) J(u(-)) = // L(x,y,u, uz, uy)dxdy, unde
D

(GoP =905

Ecuatia FEuler-Lagrange-Gauss se scrie astfel

oL 0 (oY 0 (0L _,
Oou Oz \ Ouy oy \Ouy, )

Cum ‘gﬁ =0, gf 2Uy, ng; = —18uy, ecuatia Euler-Lagrange-Gauss devine

L(x,y,u,um,uy) -

Ugy — 18uyy = 0.

Am ajuns astfel la o ecuatie cu derivate partiale de ordinul al doilea. Efectuam
schimbarea de variabile s = 3z + y, t = 3z — y, de unde rezulta = = % (s +1),
y=1(s—t). Fie

aet) =u (G s+ 5 6-0).

deci u(3z+y,3x—y) = u(x,y). Astfel, ecuatia Euler-Lagrange-Gauss se reduce
la 0%1/0s0t = 0, de unde @ (s,t) = f (t) + g (s), cu f,g € C*(R) si atunci

u(z,y)=fBz—y)+g9Bz+y).
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= // L(x,y,u, ug, uy)dedy, unde
D
ou 4 ou 4

L =(—)"—4 —64(2
(x7y7u7u$7uy) (al’) (ay) ( x—l—y)
Cum 2 8 = —64(2x + y) = 2y, 88 J‘y = —8uy, ecuatia Euler-Lagrange-

Gauss conduce la
Uz + duyy = 16(22 + y).

Efectuand schimbarea de variabile s = y 4+ 2z,f = y — 2z si urmand calculele
ca la exercitiul anterior vom obtine u(x,y) = f(y + 2z) + g(y — 2z) + (y +
22)% + (y — 22)*, cu f,g € C*(R).

= // L(x,y,u, ug, uy)dedy, unde
D

2 2 2
L(z,y,u,ug, uy) = (8_56) — 16x (8_y) .
Cum g—ﬁ =0, guL 2uy, g—i = —322%u,, ecuatia Euler-Lagrange-Gauss

devine
gy — 16x2uyy =0,

=z f(y +22%) + g(y — 22%), unde f,g € C*(R).
= // Z,Y, U, Uy, Uy )drdy, unde

ou.o Ouo _Ouldu
(%) +(8_y) _2%8_3/

cu solu’gla u(x

L(l’, Y, U, Ug, uy) =

Cum g{: =0, guL = 2uy — 2uy, gTL = 2uy — 2u,, ecuatia Euler-Lagrange-
Yy
Gauss este

Ugz + Uyy — 2Ugy = 0,

cu solutia u(x,y) = zf(x +y) + g(x +5), unde f,g € C*(R).

3 Optimizarea unei functionale integrala simpla
conditionata de restrictii izoperimetrice

26. Sa se determine extremalele functionalei

1
Jo(z(-)) = /0 B(#)2dt
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1
cu legatura / z(t)dt =3, z(0) = 1 si (1) = 6.
0

Solutie. Consideram Lagrangianul L = \#(t)? + Nz (t) si calculam % =

d >
N, g—é = 2\z. Scriem ecuatia Euler-Lagrange: N\ — E(QMC) = 0, deci
)\/

207 — N = 0,cu XA # 0. Notand k = X rezulta & = k, deci # = kt + C si

t2 k
T = k; + Cit+ Cs. Cum x(0) = 1, gasim Cy = 1; apoi B +Ci1+Cy =6, deci

k ¢ k
Cy =5— B siz(t)=k- Bl + (5 — 5) t + 1. Constanta k se determina din
1
conditia / x(t)dt = 3. Rezultd k = 6 si z(t) = 3t> + 2t + 1.
0

27. Aceeasi problema pentru functionala

™
cu legétura/ x(t)2dt
0

I
\.b—‘
=
=
I
=
=
3
I
S

Solutie. Consideram L = \i?+\'z? si ecuatia Euler-Lagrange este 2\ z —

d
E(Q)\j:) = 0, adicd A — Nz = 0. Cum X # 0 (cici x = 0 nu este solutie
/

acceptabila), notam k = X si deducem & — kx = 0. daca k > 0, rezulta
z(t) = CretVE 4 Coe=tVE. Cum z(0) = C1 +Cy = 0 i z(7) = Cre™k 4+
Cge_“/E = 0, rezulta C; = (9 = 0 deci x = 0, exclus. Daca k = 0, atunci
z(t) = C1t + Cy si din conditiile z(0) = 0, xz(7) = 0, rezulta din nou x = 0.
Ramane k < 0 deci 2(t) = O} cos(tv/—k) 4+ Cy sin(tv/—k). Dar z(0) = C; =0
deci z(t) = Cosin(tv/—k) si cum z(m) = 0, rezultd Cosin(my/—k) = 0. Cum
Cy # 0 (c#ci altminteri, din nou ar rezulta x = 0), se obtine sinmv/—k = 0,
de unde 7v/—k = Ir si k = =12, 1 # 0. Asadar, 2(t) = Cysinlt cu |l €

{1,2,3,...}. Constanta Cy se determina din conditiile / z(t)%dt = 1; se
0

2 2
obtine Cy = i\/j . Extremalele se afla printre curbele x(t) = i\/j sinlt cu
0 7r
1=1,2,3,...

28. Se cer extremalele functionalei

1
T(y(), =()) = / (v *() + 2/ *(x) — 427/ (x) — 42(x))d,
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cu conditiile

1
/ (v *(x) — 2y (x) — 2 *(2))dz = 2, y(0) = 0, 2(0) = 0,y(1) =1, 2(1) = 1.
0
Solutie. Lagrangianul este
L=y?+2?% —dzd —dz24+\Ny'% -y —2'?)

si sistemul Euler-Lagrange devine

0— %(23/ +2Xy = Ax) =0, —4- %(22’ — 4z —2)2") = 0.

2 C
Evident X\ # +1 si rezulta y = 4()\—:3_1) +Ciz+Cy, z = 1 2)\

y(0) =0, 2(0) = 0, gésim Cq = 0, C3 = 0. Apoi y(1) = 1, 2(1) si se afld
C1,C5. In final, valorile (sau valoarea) lui A se determina din conditia

r + C3. Cum

1
/ (y? —zy — 2)dx = 2.
0

29. (Problema Didonei) Fie A(—a,0), B(a,0), cu a > 0, doud puncte
fixate. Dintre toate functiile f : [~a,a] — R, f > 0, de clasa C?, astfel incat
f(=a) =0, f(a) =0, sa se determine cea pentru care lungimea graficului este
[ (datd [ > 2a) si aria dintre graficul lui f gi axa Ox este maxima.

Solutie. Asadar, determinam y = f(x) pentru care J(y(-)) = / y(x)dz

—a
a
este maxima, cu legaturile / V1+y?dx =1, y(—a) = 0, y(a) = 0. Con-
—a

sideram Lagrangianul L = y + A\y/1 + ¢/ si scriem ecuatia Euler-Lagrange:
d Ay , Ay
— | —= | =0, deci v — ——
dr \ \/1+ y? T+ 2
Deducem x = C'+ Asint. Apoi dy =3/ -dx = tgt- Acostdt = Asindt, de unde
y = C' — Acost. Se obtine astfel familia de cercuri (z — C)% + (y — C")? = 2.
Punand conditiile y(—a) = 0, y(a) = 0, rezultd (—a — C)? + C"? = )2,
(a—C)2+C"? =X deunde C = 0sia?+C" = \2. Apoi (y—C")? = \2 — 22,
2
y— C' = £V/X2 4+ 22; rezulta iy = £
© A
W VA2 = 2

('’ &i se precizeaza cercul-solutie.

1-— = C, constant. Punem 3/ = tg .

A
1+y? = ———— si din

T
Novar, Sep

a
conditiile = [, gasim 2|\| arcsin 3= [. Se obtine solutia Ay deci



CALCUL VARIATIONAL 125

30. Sa se determine pozitia de echilibru a unui fir greu, omogen, inexten-
sibil, sub actiunea gravitatiei.

Solutie. Reformulam matematic problema. Fie A(a,yo), B(b,y1) cua < b
capetele firului. Dintre toate curbele y = y(z) de clasa C? care unesc A, B si
au lungimea data, trebuie determinata cea pentru care ordonata centrului de

b
masa este minima. Asadar, punem conditia ca functionala / y\/1+ y2dx sa
a

b
fie minima, cu conditiile / V14 y'2de =1, y(a) = yo si y(b) = y1. Aplicand
a
teorema 3, se considera Lagrangianul L = yv/1 + ¢y’ 2+Xy/1 + 9/ 2. Acesta nu

depinde explicit de x si putem folosi integrala priméa a energiei L — 3/ e C.
Y
Asadar,

/ /
vy AY
yV1+y2+ AV 1+y 2~y + =C
Vity?  J1+y'?

si dupa calcule, rezultd y+A = C'y/1 + 3/ 2. Punem 3y’ = sht deci y = —A\+Ccht

d h tdt
deci dxr = —Z// = C’sht = Cdt. Asadar, v = Ct+ Cq, y = —A+ Ccht. Se
Yy s
-C
obtine o familie de curbe-lantisor y = —\ + Cch? L. Valorile lui C,C si

b
A se determina din conditiile y(a) = yo, y(b) = y1 si / V1+y2de = 1.
a

31. (Problema lui Kelvin) Pe planul 2Oy fixam o distributie de particule
avand o densitate continui p(z,y). Pe o curba (C), de clasi C? pe portiuni,
se fixeaza doua puncte A, B si se pune problema ca dintre toate curbele care
unesc A gi B si au lungimea [ daté, sd se determine curba ~y care impreund cu
arcul AB al curbei (C) formeaza o regiune D de arie maxima.

oP
Solutie. Fie P(x,y) o functie de clasa C' astfel incat o =P Atunci
x

// pdxdy = // a—Palgcdy:/ P(z,y)dy.
D p Oz ~UC

Integrala K = P(x,y)dy este o constanta. Consideram o parametrizare
AB
r=x(t), y =y(t), t € [a,b] pentru arcul . Atunci

//D pdxdy = /ab P(x(t),y(t) y(t)dt + K
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si problema lui Kelvin revine la a determina maximul functionalei

b
J(x,y) = / P y)i(t)dt,

b
cu condi‘gia/ V22 + 92dt = I. Se considera Lagrangianul L = Py+A\y/12 + 32.

Sistemul Eul(ér—Lagrange

OL _d (0L _ = oL _d (0L |
or dt\ox) oy dt\oy)
devine
d A d A9
S R ",
dt /32 + g2 dt /&2 + 92
i A
—:C’ P_|_—
/l'.2_|_y2 1 /i'2+3)2

Notand cu s abscisa curbilinie, rezulta ds = /@2 + 92 dt, deci \

de unde
= (.

dx
= —C
ds 1

d
P(z,y)+ )\d—y = (Cy. Rezulta x = C1s+ C3 etc. Daca p este constanta, atunci
s

P = px = p(C1s+C3) sirezulta y = y(s), adica ”ecuatiile naturale” ale curbei
7.

4 Conditii suficiente de extrem

32. Toate ecuatiile Euler-Lagrange considerate pana acum reprezinta conditii
necesare de extrem. Cunoagteti conditii suficiente?

Raspuns. Exista mai multe conditii suficiente-Legendre, Weierstrass, etc.

b
Pentru functionala J(y(-)) = / f(x,y,y")dz, cu conditiile y(a) = yo, y(b) =
a
2

ay/2
solutia ecuatiei Euler-Lagrange este un punct de minim. Aceasta este conditia

y1, daca > (0 pentru orice x € [a,b] In lungul unei extremale, atunci

2
Legendre-Jacobi. De exemplu, pentru J(y) = / (y"* + y)dx cu y(0) = 1,
0

0
y(2) = 7, extremalele sunt y = C1x+ Cy deci y = 3x+ 1. Dar 8_f’ = 4y + 2y
Y
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82

si 5 ;]; = 12y + 2 > 0; ca atare, y = 3z + 1 este functia care da minimul
Y

functionalei.

33. a) Folosind conditia Lagrange, sa se determine extremalele pentru

1
To) = [ 2+ 9(0) = 0. (1) =2
b) Aceeasi problema pentru

2
127
ToO) = [ @y 12)dn (1) =0, ) = I
Solutie. a) Folosim integrala prima a energiei: 3’ 2+y2y’ —v/ (2y' +42) = C;

rezultd y' = C deci y = Cz + C;. Punand conditiile la capete, rezulta y = 2x.
2

0
Apoi — ! = 2 > 0 deci se indeplineste conditia lui Legendre.

(9 ;= 2y sl Oy’?
Ca atare y = 2x este un punct de minim.

oL 0L
b) L = 2%y’ 24+ 12y?; 50 = 24y, ? = 22%y/ i ecuatia Euler-Lagrange
Y
d
devine 24y — d—(2x2y') =0, adica z%y” + 22y — 12y = 0. Cautam solutii de
x

forma y = 2" gi rezulta r(r—1)+2r—12 = 0 deci 1 = 3, ro = —4. Extremalele
posibile sunt y = Cyx3 + Coz~*. Cum y(1) = 0, rezultid Cy = —C; deci

127
y = C1(2® —2™%). Apoi y(2) = 6 deci C; =1, Cy = —1 deci y = 23 — 7%

Conditia Legendre este indeplinita deci am obtinut un punct de minim.

5 Metoda Ritz

34. Ce stiti despre metoda Ritz si despre metoda variationala?

Raspuns. Pentru determinarea, cu aproximatie, a extremalelor unei fun-
ctionale J(y(+)), se aleg in mod convenabil functii liniar independente

901(3:)7 ce @n(x)a
sugerate de conditiile la capete sau de natura problemei Se cauta solutia y(x)
din spatiul liniar generat de (), adica y(z Z crpr(x) st J(y(z)) =

L
LI

F(Cy,...,Cy). Se pun conditiile necesare de extrem:
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de unde se determina C1,...,C, si solutia problemei. Aceasta este esenta
metoder Ritz. Metoda variationala se aplica unor ecuatii diferentiale sau cu
derivate partiale, care trebuie identificate ca ecuatii Euler-Lagrange asociate
unor functionale, carora li se aplica apoi metoda Ritz.

35. Sa se determine extremalele pentru

1
J(()) = / (2 +y)de: y(0) =0, y(1) = 1,

folosind metoda Ritz (alegand o1 (x) = 222 — x, @o(z) = z%). Comparati cu
ecuatia Fuler-Lagrange.

Solutie. Pornim cu y = ¢1(22? — x) + co1?;

1
Jy() = /0 [(derx — ¢ + 2¢92)? + (derx — ¢ + 2¢92)]d.

Dupa calcule,

70% 10cq ¢ 40%

J(y()) = 3 t—3 t3 tata = F(c1,¢2).
) oF a4 C .
Se pun conditiile — = 0, e = 0 etc. Aplicand integrala prima a energiei
C1 (&)
totale, rezulta y' —y'(2¢y'+1) = C deciy’ = C, y = Cx+C1 sisolutia este y = x.
0? 0?
36. Sa se determine, folosind metoda Ritz, solutia ecuatiei gu + gu_ xy
ox2  Oy?

in discul D : 22 + y? < 1, nula pe frontiers.

Solutie. Consideram functionala

J(u() = / /D (u2 + u + 2wyu)dady.

Ecuatia Euler-Lagrange pentru J este tocmai ecuatia data. Alegem ¢; =
2?2 +y? — 1, oo = (2?2 + 9> — 1)? 5i o3 = In(2 — 22 — »?). Ciutam solutia
u(z,y) ca o combinatie liniard u = c1p1 + capa + c3p3 si dupa calcul efectiv,

OF OF
J(u) = F(c1,¢2,c3). Se pun conditiile necesare 5or = 0, 5oy 0, Do 0; se

determina cq, co, c3 si apoi u.
Metodele variationale aplicate in practica necesita utilizarea compute-relor.
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6 Probleme Sturm-Liouville

37. Solutiile ecuatiei Sturm-Liouville

4
dx

pe un interval [a, b] cuprind extremalele functionalei

(p(x) - ') + q(z)y = r(z)

b
Jy() = / (o' 2(2) + g (@) — 2y(c)) d.

Sa se rezolve, folosind metoda variationala, ecuatia diferentials xy” 4y’ — %y =
0, cu conditiile y(0) = 0, y(1) = 0.

Solutie. Ecuatia Sturm-Liouville este tocmai ecuatia Euler-Lagrange pen-

tru J(y). Luand p(z) = z, ¢ = 2%, r = 0, problema din enunt, revine la de-
1

terminarea extremalelor functionalei J(y) = / (zy? + 2%y?)dx. Se consideri
0
functiile liniar independente 1 (x) = (1 — z) si pa(7) = 22(1 — x) si solutia

cautata este y = C1p1 + Capa. Atunci J(y) = F(Cy, Cs) etc.

7 Geodezice

38. Stiti cum se determina geodezicele unei suprafete? Care sunt geodezicele:
a) unui plan; b) unui cilindru circular drept; c) unei sfere?

Solutie. Daca S : 7 = 7(u,v) este o suprafatad data parametric gi daca
v u=u(t), v="o(t) este o curba situata pe S unind punctele pentru ¢t = a,
t = b (neunica !), geodezicele sunt extremale ale functionalei-distanta

b
J(u(-),v(-)) :/ VEW? + 2Fi0 + Gi? dt,

unde E = 7y - oy, F =17y 7y, G =17 - 7.
a) Considerim planul z = 0. Atunci ¥ = 27+ y7 deci 7, =7, 7, = 7, E = 1,
F=0,G =1 deci

b
J(x(),y()) = / V()2 4 g (t)2dt.

Cdx
= cg deci — = ¢y,

T Y

co (s = arcul), de unde z = C1s+ A, y = Cys+ B si eliminand parametrul

Sistemul Euler-Lagrange devine

dy
ds
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s, recunoastem ecuatia ecuatia unei drepte din planul xOy. Deci geodezicele
unui plan sunt dreptele situate pe plan.

b) Daci S : 22 + y? = R?, punem = = Rcosu, y = Rsinu, z = v deci
7= Rcosur+ Rsinujy+ vk; = —Rsinurt+ R cosuj,

7, =k deci E = R?, F =0, G = 1. Functionala-distanta este

T(u(t), v(t)) = /b VR 2 1 o2dt

etc. Geodezicele sunt fie dreptele verticale, fie elicele cilindrice (situate pe
cilindru).

Daca S : 22 + y% + 22 = R?, consideram parametrizarea = R cosusinv,
y = Rsinusinv, z = Rcosv; rezultd E = R?sin?v, F =0, G = R? deci

T(u(), () = R/b Vein?v - @ + idt

etc. Se poate arata ca geodezicele sunt tocmai arce de cercuri mari (intersectiile
sferei cu plane care trec prin origine).

8 Control optimal

39. O particuld in migcare rectilinie se afla la momentul ¢ in punctul z(t);
presupunem ca &(t) = u, u € [—1,1]. Sa se determine comanda u care aduce
particula in timp minim in origine (adica in pozitia = = 0).

Solutie. Notand x; = x, ecuatia de miscare a particulei este echivalenta
cu sistemul diferential 1 = x9, 9 = u. Ecuatia Bellman corespunzatoare este

inf 8_T T +8—T =—-1
wel-1) \ 0z 2" Oxg Y

Marginea inferioara respectiv este atinsa pentru v = —1 (daca Fr > 0) si
L2
T
u =1 (daca I < 0). Asadar, comanda optimala ia in mod necesar valorile
T2
u = —1 sau 1.

40. Se considera sistemul diferential 21 = xo+uq1, £2 = uo cu doi parametri
de comanda wuq,uy satisfacand conditiile uq,us € (—A, A). S& se determine
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comenzile optime care fac ca sistemul sa treaca in timp minim dintr-o stare
(a,b) la momentul ¢ = 0 in starea (0,0).

o0H
Solutie. Fie H = py - (z2 + u1) + poug, unde p; = o 0sipy =
T
0H
~9g. = P Atunci p1 = C §i po = Ct+ D cu C,D constante arbitare.
T2

Valorile cerute pentru uj, us sunt cele care fac maxima expresia
Cuy + (Ct + D)UQ,

cu conditiile —A <u; < Asgi —A <wugy < A.
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