
【(a)～(c)の略解】 

(a)    rrf k ,     rrf k  

(b) ２体の相互作用が定義できるならば Df ˆ)(DU
dD
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  が成立する。 

これを満たすような Uを探す。 
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この Uの rに対する勾配を求める。その際、授業の中で一般的に導出した以下の関係を使う。 
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、めた結果を適用すれば右辺の微分に、上で求  

これは、(a)で求めた fの式に一致している。 

 

(c) ２体系の重心の定義式を時間微分することで、以下が得られる。 
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授業の中で、孤立系の重心速度は定数ベクトルとなることが証明されている。つまり、ある時点（例え

ば t=）の重心の速度を求めれば、その値は他の任意の時刻でも保たれている。 

今の場合に与えられた初速を使って、 
































































































































 VVV

m

m
V

m

m
)(G  

つまり、任意の時刻で、 )(tG  が保たれていることになる。 

このように速度ゼロとなるような位置 　)(tG は、定数ベクトルでなければならない。 

一方、初期位置より、
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)(G   だから、 

任意の時刻で 
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　)(tG  であって、重心は常に原点に静止していることがわかる。 


