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APLICAGOES A ROBOTICA DA MECANICA DE CALIBRE

Giancarlo Miragliotta (Bolsista PIBIC/CNPq) e Prof. Dr. Marcio Antonio de Faria Rosa (Orientador),
Instituto de Matematica, Estatistica e Computacao Cientifica — IMECC, UNICAMP

Um dos grandes desenvolvimentos da Matematica em nossos tempos é o estudo da acdo de
Grupos de simetrias em variedades simpléticas, fortemente impulsionado pelo trabalho seminal de
Marsden e Weinstein (1974) sobre a generalizagdo do conceito classico de momentum, substituido
pela aplicagdo momentum, definida no fibrado cotangente e com valores na algebra de Lie do
grupo de simetrias do sistema. Nos Ultimos anos tem sido desenvolvida uma versao Lagrangeana
do enfoque Hamiltoneano dado pelas variedades simpléticas ao problema do estudo de sistemas
mecanicos com simetria, tal acaba por ser uma teoria de calibre (gauge) da mecénica onde uma
conexdao num fibrado principal cujo espago total é o espago de configura¢des do sistema faz o
papel da aplicagdo momentum de Weinstein e Marsden. Este enfoque, segundo os professores
Marsden e Weinstein (2001), “was used to great effect in, for example, Guichardet (1984), Iwai
(1987), and Montgomery (1984,1990,1991)". Este trabalho de Iniciagao Cientifica tem o objetivo de
introduzir o estudante neste ramo de pesquisa. Com essa finalidade, sera estudado o artigo: lwai,
T., (2002), Geometric mechanics of many-body systems, Journal of Computational and Applied
Mathematics 140, 403-422.
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