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’
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(钱伟长推荐
,

1 9 9 5年6月 5 日收到修改稿)

摘 要

本文同时考虑经典变质量和相对论变质量情况
,

建立了基本形式
、

L ag ra n ge 形式
,

N ie ls o n

形式和A p Pe n 形式的变质量可控力学系统的相对论性 D ’
A le o b e r t 原理

,

得到了变质量非完整可

控力学系统在准坐标下和广义坐标下的相对论性 tl a n “。 r ” H 方程
、

N ie lse n 方程和A p p七11 方程
,

并讨论了完整系统
、

常质量系统的相对论性可控力学系统的运动方程
.

关扭词 可控力学系统 相对论 变质量
、

非完整约束 变分原理 运动方程

一
、

引 言

随着近代科学技术的进步
,

可控力学系统动力学的研究越来越受到人们的重视
.
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,
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.
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.

p y 二 , a 双 e B 〔“, 、

梅凤翔
‘咯, , ’相继给出了可控力学系

统的运动方程
.

1 9 8 6年以来
,

刘恩远
〔“’、

陈立群
〔7 ’

、

乔永芬
〔吕’
研究了变质量可控力学系统的

运动问题
,

具有重要的理论和实际意义
.

但是
,

以往的研究均限于经典力学系统
.

最近
,

文献〔g、 1 1〕建立了相对论性非完整非可控力学系统的动力学理论
.

本文同时考虑

具有质量分离或并入的经典变质量情况和质量随质点速度而变化的相对论性变质量情况
,

建

立变质量非完整可控力学系统的相对论性动力学理论
.

首先
,

建立基本形式
、

L a g ra n e 形

式
、

N iel s e n 形式和A p p el l形式的变质量可控力学系统的相对论性D ‘A le m b e r t 原理 , 其

次
,

考虑非完整可控约束的限制
,

得到变质量非完整可控力学系统的相对论性耳a n 二。r H H
方

程
、

N ie ls e n 方程和 A p p el l方程, 最后
,

讨论得到完整系统
、

常质量系统的相对论性可控

力学系统的运动方程
.

二
、

变质量可控力学系统的相对论性D
’

A le m b e rt 原理
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