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Corda presa nas extremidades:
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“Chute” que satisfaz as condições de contorno:
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onde:

Incluindo dissipação e força externa na equação da onda.

Força de resistência do ar: Força externa:

r
r



Exemplo: Corda amortecida sob a ação de uma força externa dada por
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Usando a notação complexa:

dx
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Se a força depende, por exemplo, apenas da distância entre as partículas (força 
central), esta não muda sob transformações de Galileu e, portanto, tampouco a 
força.

As leis de Newton mantém a forma (são covariantes) por transformações de Galileu.



As equações do eletromagnetismo 
não são covariantes de Galileu
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Transformações de Galileu
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Entretanto, a equação de onda muda de forma.

No caso de onda sonora, a velocidade c é em relação ao meio. Se o meio se move, 
sua velocidade se adiciona a c. Não há nada de surpreendente nisso.
O mesmo poderia valer para ondas eletromagnéticas: seu meio de propagação seria 
o éter. Porém, todas as tentativas de detecção do éter e de seus efeitos falharam.



Postulados da relatividade especial
(Einstein, 1905)

1. Todas as leis físicas têm a mesma forma em 
quaisquer referenciais inerciais (incluindo a 
mecânica e o eletromagnetismo) (“princípio 
de relatividade de Galileu”).

2. A velocidade da luz no vácuo é a mesma 
independente do movimento de suas fontes.
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Em termos das 4 coordenadas:
BOOST

1 11
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Equação de onda

Transformações de Lorentz:

mantém a mesma forma (mostrar!)
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