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> pigi — H(gi,piit) =Y PiQi — K(Qi, Pit) + d(Fy, — )~ PQ;)/dt

— 3" QP — K(Qi, Pst) + dF /dt



Les transformations canoniques

Les transformations sont générées par F'(q;, pi; Q;, P;;t) = fonction génératrice

On considere traditionnellement quatre classes de transformations

Fl(QMQZat) FZ(Q”MPL)t) F3(pZ7QZ7t) F4(p27P7,7t)

(‘9F1 8F2 aFS anl
Di = Pi = qi = qi =
Jg; Jq; Ip; op;
OR 0P, . OF, OF,
OF, OF, OF, OF,
K=H By o7 K=H 5 K=H >




Les transformations sont générées par F'(q;, pi; Q;, P;;t) = fonction génératrice

Les transformations canoniques

On considere traditionnellement quatre classes de transformations

Fl(Qi)Qiat) FZ(q”MPL)t)
o 8F1 - OF5
Pi 4, Pi = D0
OF, OF,
P = 90, Qi = P

oFy| | .. . OF

K = H 4 p K = H - o

F5(pi, Qi, 1)
— OF,
4=~
0F5
o)
OF5
K = H -
ot

F4(pi7P7lat)

- OF,

;i = o,
OF,

Qi = 9P

K = H 854

déterminent le changement de coordonnées
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f T (QI(]N])IPN)
y = (Qle---:QN§Pls---ePN)
Matrice Jacobienne de la transformation
(9Q 9Q (01 0g
| Yy | dq  Op V-1 dx; 1 oQ) 0P
Ly O M OP OP ( )’4 Yy, Jdp OJp

\ 9¢ p ) \ 0Q OP )



Structure symplectique

Transformation canonique, notation compacte

r = (QI(IN])IPN)

!7 — (QIQNPIPN)

Matrice Jacobienne de la transformation

(90 9 ) a

o Oy dg Op -1\ vy

M = Or; M= oP OP (‘” )J By, M~ =
\ 9¢ Op )

Structure symplectique conservée par la transformation

: _ (0 1
MJIM = J .]_(_11 o)

(00 0q
00 OP
dp Op

\ 0Q oP )
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Transformation canonique, notation compacte

r = (QL s 4N P, - -:pN)
y = (Q1,....Qn:Fy,..., Py)
Matrice Jacobienne de la transformation
(99 Q) (90 0q
| Yy | dq Op L1 dr; 1 o) 0P
M. = V[ — M . M~ = | |
\[z] 8;‘1,’,]- :\[ g % ( )Z] ()y] C)]) ()])
\ 9¢ p ) \ 0Q OP )
Structure symplectique conservée par la transformation
0 1
"‘MJIM = J J =
—1 0
Raison OF,
aISOn . pl — {— ¢ ¢) P 2 é é
Iq; o°‘ty  0°F N Op;  OP;
OF Jq;0Q); 0Q;0q; 0Q); dq;

P. —
() 8@2



