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1. Rovnice trajektorie

2. Paraxialni rovnice trajektorie pro osové symetrické systémy



Rovnice trajektorie



Rovnice trajektorie jako extramala optické drahy

Index lomu je tvaru
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trajektorie dostaneme jako extremaly funkcionélu optické drahy
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Rovnice trajektorie jsou Euler - Lagrangeovy rovnice
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Rovnice trajektorie z pohybové rovnice
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Ptejdeme na parametrizaci delkou oblouku trajektorie r(s) = (x(s), y(s), z(s)).
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Rovnice trajektorie z pohybové rovnice

P¥ejdeme na parametrizaci polohou podel opticke osy r(z) = (x(z), y(2), z),
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je zavisla na prvnich dvou rovnicich, ale Ize ji pouzit pro zjednoduseni rovnice
trajektorie
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po nékolika trivialnich Gpravach dostaneme:
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Rovnice trajektorie z pohybové rovnice

Nebo pomoci relativisticky korigovaného potencialu
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Paraxialni rovnice trajektorie pro
osové symetrické systémy




Paraxialni aproximace osové symetrickych systému a index lomu

= Paraxialni aproximace je linarni aproximace rovnice trajektorie
= P¥iblizné plati v blizkosti optické osy (musi byt i malé smérnice trajektorii...)
= Abychom dostali z Eulerovych Lagrangeovych rovnic linearni rovnici trajektorie

sta&i ndm polynom do druhého ¥adu v soufadnicich x, y, x’, y’

V minulé pfednase jsme odvodili elektromagnetické pole ve tvaru
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Po dosazeni do vztahu pro index lomu dostaneme:
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Paraxialni rovnice trajektorie

Po dosazeni do Eulerovych Lagrangeovych rovnic dostaneme:
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Jedna se linearni diferencialni rovnice druhého radu. Koeficienty jsou funkci nezavislé
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proménné, rovnice nejsou separované. Pro dalsi Gpravy je vhodné prejit do
komplexnich soufadnic w = x + iy:
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Lze ukazat, ze po transformaci w = ey, kde 0/ = nB/2®*2 dostaneme rovnice v
separovaném tvaru - Larmor rotating frame.
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