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Przekształcenia kanoniczne 

W formalizmie Lagrange’a możemy dowolnie zmieniać współrzędne uogólnione, a postać 
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gdzie H'  jest nową funkcja Hamiltona  tpQqpQpHtQPH' ),,(),,(),,(  . 

 Warunki, które musi spełniać transformacja, żeby była kanoniczną można otrzymać 

z zasady wariacyjnej Hamiltona. Równania (1) bowiem wynikają ze znikania wariacji 
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Ponieważ 0)()( 21  tqtq  oraz 0)()( 21  tQtQ  , więc do każdej funkcji podcałkowej 
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),,( tQqF  nazywa się funkcja tworząca transformacji kanonicznej. 
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Nawiasy Poissona 

Bezpośrednio z definicji nawiasów Poissona mamy 
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Twierdzenie 

Nawias Poissona dwóch dowolnych wielkości f  i g  jest niezmiennikiem transformacji 

kanonicznej tzn. 

 

Dowodzi się dosyć żmudnym przeliczeniem. 
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Twierdzenie  

Jakobian transformacji kanonicznej jest równy jedności. 
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Korzystamy z własności jakobianów dotyczącej złożenia transformacji )()()( ZYX  : 
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