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V razvoju Lagrangeovih ena¢b smo uporabili dve enakosti, ki bosta tukaj doka-
zani.

1 Dokaz za prvo enakost
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Izhajamo iz odvisnosti polozajnega vektorja od posplosenih koordinat
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Posplosene koordinate so seveda funkcije ¢asa; ¢; = ¢;(t). Nato polozajni vektor
odvajamo po éasu'
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Sedaj pa samo e parcialno odvajamo obe strani ena¢be (3) po posploSeni hitrosti
ter dobimo zeljeno povezavo
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zraz velja za skleronomne sisteme, torej ko radij vektor ni eksplicitno odvisen od &asa.



2 Dokaz za drugo enakost
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Tudi sedaj izhajamo iz osnovne odvisnosti polozajnega vektorja od posplosenih

koordinat, enacba (2). Hitrost dobimo z odvajanjem izraza v enacbi (2) po
casu (3)2
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Sedaj izraz iz enacbe (6) parcialno odvajamo po j-ti posploseni koordinati, ter
dobimo
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Nato odvajajmo po ¢asu parcialno spremembo polozajnega vektorja (2) po po-
sploseni koordinati, da dobimo
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Ob predpostavki, da ima polozajni vektor zvezna druga parcialna odvoda, lahko
vrstni red parcialnega odvajanja zamenjamo, ter posledi¢no izena¢imo izraza v
enacbah (7) in (8). S tem je druga trditev, enacba (5) dokazana.

2Gre za splosnejsi zapis kakor v enacbi (3): krajevni vektor je lahko eksplicitno odvisen od
Casa.



