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Sine ufl’a frictione moveri statuo.

QT

minus autem casus actu existens ab hypothesi differet, eo propius eventus cum calculo conspirabi

tudinis statui queant, dummodo in tubis et sine frictione el sine motu rotatorio moveantur.

2. (Fig. 137.) Sit OF tubus rectus mobilis circa punctum fixum @, circa quod in eodem pla
libere gyrari queat. Quod si ergo hic tubus moveatur, ejus motus cognoscetur, si dala fuerit cels
ritas cujusvis ejus puncti F rotatoria circa 0. Sit enim celeritas, qua punctum F circa O arcul
Ff percurrit, debita altitudini u, ex ea cognoscetur celeritas cujusvis alius tubi puncti P, Cum enil
tubus OF puncte temporis in sitam Of perveniat, punctum P in p perveniet, uade ejus celeri
erit ad ecleritatem puncti F ut Pp ad Ff, hoc est ut OP ad OF. Quare cum celeritas puncti

. . . 5 or . . . e 1o ope
sit = Vu, erit celeritas puncti P = 2-Vu, ideoque altitudo huic celeritati debita =0—; /A

3. Deinde etiam si tubus, dam per angulum infinite parvem FOf rotatur, sollicitetur a viribil
quibuscunque, acceleratio seu retardatio motus rotatorii definiri poterit. Colligantur enim singularil
virium sollicitantium momenta respectu axis § sumta, quarum summa sit = Pf, quae tendat ad md

tum tubi accelerandum: retardatio enim per signum negativam indicabitur. Tum quaeratur mo

tum inertiae tubi respectu ejusdem axis O, quod oritur, si singulae fubi particulae per quadi:

_distantiaram suarum ab axe multiplicentur, atque omnia hae producta in unam summam colligant

*) Haec commentatio, manu cel. Aucloris inscripta: Caput I, majoris cujusdam operis pars fuisse videlur.
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sﬂ,lfaﬂwm ;]mcnmomentum inertiae = Mkl, quo invenio erit acceleratio puncti F= Tﬁ OF, atque
rf
_ﬁ_, g2 " P y
5’{; '1'6th10 pum,u _fMIrk OP. Binc ergo fiet du i OF . Ff.
}G” . ,;i’_". AR T Y

k. 'O]) hane accelerationem tubus superiori temporis elemento ultra angulum FOf insuper de-

~

scnbeL angulum fOp, ideoque in situm Op pervenict. Angulus autem fep seu spatiolum foo tan-

pr
I;um erlt quantum ab accduauone T OF generari polest, interea dum spaL:omm Ff celeritate

a]f:tﬁdlm i ittt conficitar.” Dum autem generalim spatiolum ds percurritur celeritate altitudini ¢

ds?
deblta eodem tempusculo corpus quiescens ab acceleralione g protrahetur per spatiolum =g
3

Pl ry® Pf rr-

— K —_— ._»--__ .
Hine ergo erit fop = - OF .20 ‘et angulus ngo oF = 3ui " 4, Yicissim igitur si spatiolum
Ay datum {oerit,, - per quod tubus per acceleralionem promoveatur, ex co innelescet ipsa acceleratio
4MM'M f‘qa
OF. Ff?

___.Of_i—’;f, ldeoque momentum virium accelerantium Pf=—=
;M Ff*
5- " Quiescat nunc tubus OF, in eo autem versetur corpus P motum in directione PF celeritate

g
éilacunque debita altitudini ¢, atque manifestum est hoc corpus ista celeritate per tubum umfornnter

T progressurum neque tubum ad motum esse sollicitaturum. Neque etiam tubus ullam vim senuet

. g; ARG T
s éor‘pu ‘ secundum dlrcctmnem PFaxi quacunqne sive acceleretur, sive retardetur, Solhc]tetur cor pus

4 ‘r',
v—rT denotante 4 massam corpons P. Einc ultra £ ingq plogredletur, ut sit
sfpband .
‘ 0 P dx* __ Pdat*
1=4 % Gdv’

6. ‘Moveatur nunc tubus motu Totatorio circa €, atque corpuscalum P, nisi sit in 0, quies-
cere hon. potest. Duplici autem modo motus ~corporis in tubo inclust spectari potest, pnmo scilicet,
rquatenus in ipso tubo progreditur,’ tum vero motum cum tuho habehlt communem. Quare si co-

gnosccltur motus corporis in tubo, upa cum i,ubl motu rotator io, simul verus corporis motus innotescet.

{FigiM38) corpus 4 in tubo OF celeritatem altitudini p debilam, qua secundum tubi longi-

fi*db 0 recedat, simnl vero ipse tubus rotetur ita, ut puncti F celeritas per Ff sit debita

—_:—_'._%Milfudlm iy Verus ergo corporis 4 motus erit compositus ex motu, quem habet in tubo cum
: OAVu
. oF
; Acx. normalem ad 04. Hinc corpus A primo instanti revera movebitur in directione 4p, ita ut sit

s et directio secundum

’ 'Vp, et ex molu tubi rotatorio in 4, cujus celeritas erit =

04 1u

AP:Pp="Vp=:

e : . Ap T, : , . . .
Gjusque celeritas vera seu absoluta erit = —’}1—,2, unde altitedo huic celeritati debita fit
R Ap* — Ppr — 0424
CEEST = PEEp et PE=p e ppn

e Ponamus_ celeritatem corporis 4, qua secundum tubi lengiludinem progrediatur, esse

ol . s s ot

- "],_s?lm,. Ita ut tantum habeat motum cum tubo communem secundum directionem Ao, celeritate
*
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04V
T OF
lum Ao punctum tubi  vero, in quo corpus haeserat, perveniet in @, descripto arculo cirg

Aa, cujus tangens erit recta 4o, Gum igitur nunc cOrpus mnon amplius sit in ¢ sed in e, in

- Hac 1g1tur celeritate, dum tubus puncto temporls in- situm Of' procedit, conficiet

intérea spatiolum ac confecisse censendum est. At est
Aa®

4= O — 04 = V(04 +-4) — 04 = it

ob. Ao prae 04 infinite - parvo. Dum lgatur spal;mm Ff celeritate altitudini u debita absoly
corpus in tubo progreditur per spatiolum ) !
__ Ac® __ Ff.da _ OA.Fp?
T 204 20F T 2012

aw

.

ob Od: do= OF: Ff. Ad hoc autem spatium conficiendum requiritur vis movens g, ita ut

- : 4. Ff* _ g.Ff* .
. R o4. 7% _ g B unde ﬁt'ﬂiz_—go‘d .
Pl Hdu 4 U2
. - . . — i . p 24.04,u
Corpus ergo 4 in tubo perinde movebitur, ac si sollicitaretur a vi movente §=—g7—

tubi directionem AP.
8. Ponamus autem corpus in 4 jam in tubo moveri celeritate debita altitudini p, qua Pun
temporis, si tubus qmescerei. conficeret spatmium AP — dz, posita distantia 04 =z Mo

autem tubus interea motu rotatorio, ita ut ejus punctum F conficiat arculum Ff= ds, celerlt

d
debita altltudlm u, eritque primo T—/ﬁ & . Tum vero corpus 4 praeter motum -in fubo habe

] T Yu.
motum in directione 4 normali ad 04, cum 1 “celeritate -_:m/u w::u posita ‘OF = f. Duplici

motu corpus, si sibi esset relictum, describeret diagonalem A’p parallelogrammi * £epP recta

celeritate debita altitudini p-r—ﬂ;: perveniretque in p,- existente .

. Y D __a;;ds__mdm't/u_
AP==dz et Pp=da= F= e

Tubus autem interea perveniet in situm Of, existente Ff=ds.

9. Nisi ergo corpus tubo esset inclusum elapso fempusculi elemento, corpus feneret sitw
et tubus situm Of; ideoque extra tubum versaretur. Cum igitur tubus perpetuo corpus in se re
vim quandam revera exeref, qua corpus in se conservet, haecque vis nil alind erit, nisi pressxo,
corpus et tubus ad se invicem apprimuntur, cujus pressionis dircctio erit normalis ad tubi direc
nem. Sit ista pressio =P, qua corpus in A secundum directionem Az normalem ad tuhum' i
vero tubus secundum directionem contrariam urgeatur. Haec itaque pressio P efficiet, ut co

non in p, sed in = perveniat, existente spatiolo

I P 1’,!"2 .Plsl.':2
pr= 4 Ju. — Gdu

Eadem autem pressio P porro, tubum ex sitn Of repellet in situm Ogp, ad quem mvemendu
momentum inertiae tubi respecl‘.u puncti 0 = Mkk, et cum momentum vis sollicitantis sit

erit acceleratio puncti f= MM —Z i unde fit spatiolum

f ' Pf:t: dszA
.TI’IT»I: 41-'.
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‘.'dmcatur recta fp per 7 in g, quae cum ad OF sit normalis, erii, gm : fop=0P : OF, seu

(.'1: -+ dm)ﬁp Pwmds2
= f T M

dducantur, quamobrem esse debelnt

” Pds® + Prods®  (Amz -+ MIE)Pds®
U= T i T AN

' ob mangula OAe; epy similia. erit 04 : Ae=f:ds= dwx : pg, ideoque

_dmds dm/p
B e T

i

% P = o+ wi )
hi, sufﬁmens esse debet.” Hac ergo. vi prlmum motus tubi rotatorias retardatur, fietque

an Pl 445V p1e

BT —

s Mkk dow- Midk

Sl bubus motu_rotatorio careret, corpus in punctum P pervenuet nunee, autem pervemt in

b2 mag;s remotum ab 0 mt(,rvallo

t et | Prt . Ae®  awds®

. e ) - Om — OP :7.2-‘2—02:E?‘—Q'

] ce]erltas ¥p, qua in tubo progreditur, increvisse censenda est, perinde ac si mterea cor~

2 ds?

mmdum tubl {directionem sollicitatum fuisset vi quadam g, ita ub sit 22— 2.5 upde fit
i 2fF 4 G

Ex qua dum corpus s[)atm]um AP _ dz in tubo percurrit, fiet dp—u— deinde

u dx ds
- o == m tubi
7l qmbus aequatlombus cum Vo= Vu conjunctis totus motus tam tubi,

Jin; tubo, de,fimrl debet o _ )

i

i - .. dAp ds A . } .
altltudml = p +—ﬁ"—, quae altitudo pouatur =v, et =_r Qma agtem in-

B.da Puds el‘lt ereo dv Pads
T 8 B~ dr.a’
do — Pads ,4.nﬂdcmds1/pu . AMBuads

TAF T [dzm - D) (Amw - M)

adem,aequatio ex praecedentibus invenitur; cum enim sit

4 AvdsV pu S Aumds 7 Quady fit .
_.dma:—l-MMc__Amm-q-Mlds t dp==—p. 0b ¢=p--7 erll

wwdu Emdm : 4uwd.7: T 4Am°3dw : SGMtounde . ., 0

Ao = dp = = e Ty (e ) ante.

. 4AMREY
AVIPY , quae est pressio, qua corpus in 4 ad tubum apprimitur, cui sustinendac
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18. Ex his aequatwmbus pro- di et de’ inventis doplex walor. pro A—m:ij:ﬁr—, reperitur, nem}

e : 2
frdo — % ynde fit ree I:O atque lntewrmdo AP 111%“:(,0115'. At est Av vis

corporis A4, et %f’_” vis viva Lubl Oylantls unde mtclhgltur, summam virium vivarum tu]:n ef, £

. T
poris perpetio conservari eandem. Cum vero sit v = p+7, erit  quoque . .-

Ap—+

h_——(dww-_;,mmu = Const.

. s, - A dugde
1%h. Practerea ex aequatione dip=—"——— deducitor haec integrabilis

d _'w 4. Aa:d.:t:
+ e Az - MM.: L

quae praebet u(Amm—n—Mkk) Const._GG unde ﬁt; o= (HE%GAT»L)“ qui valor in pgraecédé_‘

substitutus dat

66 7 es
Ap + ﬂ‘(_d_mm+ﬂﬂh) =H-ot p=——r
laventis p et u, cum Sit " 1/ o flet

ds = Gdr | ( E &
= dzwdi | \ 4 4f(des -l—MIt]z)) » sed

Gfixv A )
V(A 4 MRR) { B (4 - MEH) — G6) ’

ds =

ex qua aeqmtmne plO quows cmpons in tuln sitn ipsa tubi posntlo determmatur.

ante assummmﬁs;:massa'cor-porls — A, ‘et momentum” inertiae tubi — Mkk. Post ahquod .temp
pervenerit tubus in situm OS, confecto arcu FS=s, in quo situ puncii § celeritas rotatoria
elementum Ss==ds debita sit altitudini u, corpus autem nunc veysetur in P, cxistente op

GHJLIS celerltas, qua in tubo progreditur, debita sit altntudml P

GG B
16. His positis, cum’ inventa sit u— W: f‘lcto =04 =a, ﬁerl debet %= ¢, und?
. ;6
. p A %) 2 . .
determinatur constans GG=C(4GEH— Mkk)“, ﬁetque u_%x% Deinde erit

_z u(4aa+MM)2
P= 4 T Af(dza - ARG

facto autem m=—g«, qua fit p==25, crit
b B - oldag - M)
— 4 4y

Lo . H oldag -+ MER) .. i .
unde definitur” eonstans Vi b+%~—cﬂa fta Ut sit

“° e(daa - MIE) (2w — aa)
<3 [T (Awmw — DIRE)
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o 2oV o . " .
s 1135'11‘11131 u ot p, in aequauone ds = 7 substituti, dabunt aequationem

lliuh;i ] ‘,." LUUE

(Aaa—|- Mil)dfn'lfa . V(b ; ¢ (Aaa—+ MEE) (o — aa))

b 08 = gtk I A —1- DIkE)

; natuﬁ curvae AP, quam cOrpus revera describit, de'tcrmina‘l;ur.

'”17 Ponamus corpus initio in A4 nullam habuisse celeritatem in tubo progressivam, seu esse
faw¥(doa - 3 Hinc centro O ducto arculo PI, erit

"' 0, er ll’ ds = V(@ — aa) ( Az - M)
i . zds mdm‘l/ (Aaa 1= k)
!

- Pl= T T Vi{zo —aa) (Amx - JET)

pl._dm, uude fit elementum curvae

’ o ma:(Aaa+MH.) At ei- Mh(2z: — ao) _
' . P P = da V(1 i — ga) (dox 4+ Mk;.-,)) da V(m—aa) (Azw —— MEKY ergo
Pp:Pl= V(Afaz" - (2o — aa) MEE) : 2V (oo + MEk).
9 ergo {rﬂuo m A, erat Pp__Pl, 1deoque tangens curvae 4P in 4 erat normalis ad tubum OF.
W i /(:cm—aa) (Azx —— MIE)
; -‘-‘3?;-'*;;7 . COSAPO BV i e —aapra? W0de fiv

RS TIA COS 24190 _ ¢ Ydanzs --Mki’caa - " 9Mkhan - Qddaze
- 2z —ac)MiE | Azt (Qmn— ao) MR

e celerltas tu]:n in F erit ad celeutatem tuln in S ut QP"2 ad 04%. Deinde antem fiet

| p=b+ E/fz;— “, nde- it ds = dj;;?ﬂsz (bﬁmaffﬁ;_aécr |
:e aequatm ml;egrata dat . | *7 | ‘
| B N -s? £ arc. COS.%—QI‘G. cosV@?—%:aqg. FoS.
| : are. cosﬂ£+;m— are. tang = 90°-—-—FAP unde
“are, cosm/(%ﬁ_m_ 90 ~— FAP - FOS et
das -_ cos (900— 1"\,41) -+ FOS) — sin (FAP — FOS) 2 sin FAP; |

—_—re
AHISY &Jf:‘m/(aac—[—b/f)

tI.l 4
. oh m— cos (90 — FA4P) = sin FAP

le, orit @:qe=OP: OA‘_sm FAP'sm (FAP T OS), quo constat viam a corpore descripiam
sse hneam Jectam Lum emm erit

Sy . e FAP—FOS= APO et OP-off:;in FAP : sin 4PO.

iiigﬁa @otem status naturs pelsplcuum est, cmpus permde motum 1r1, ac si tuhus pemtus abesse’r.,

p mertiai ‘eareds motum. corporis “alterare neqmt
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afque manifestum est R corpore motr

JEL WA B

19. Evanescat jam, massa corporas A prag inertia_tubi

tubi perturhan non posse ex quo tubus motu wiiformi rotabltur fiet antem uthue ex aequat
' c(mm aay
u=r¢. Tum vero pro motu coiporls m tubo erit; p-—-—b T ~unde fit

. ’_me/'lﬁ_4_, Ve o ’ ' R
5= Yo _I_1F/'(l:/]“—~aaq--|—_t:av,j.nr:)2 '

T

A S poa
quae aequablo mtecvrata dat o
Yoo 0 Ve Y (B — aac + ca)

—an{:—!—cmm) — “a¥e VD ,

2= . G [
f—a“g'FOS—JV(W

Quare sumto e¢ numero cujus logauthmus =1, erlt

T i

5 —s
. FOS__w1/s+:1/(bﬁ“—aac+cm) 1 ___aVE'—!—f’/b I ae—pvy T o
€ | 'T Ve ? hmcque T=—pr— ¢ —W.e .

Ad quodvis ergo tempus pnmum famle sitns tubl 08, qurppe CUJUS motus ‘est uniformis, deﬁniti

fum vero- ex angulo —l0cusr—P~—1n«tubo_quem—corpus—occupat—ex——hac—aequatlone—mvemtur.

“r il { Sl i . . .

autem tubus in situm. 'OF, 'ubi punecti- F celemtas rotatoria debﬂ;a sit. altltudlm u, qua puncto ten
porls di describere valet arculum = ds. - C'orpus autem versetur:.in- 4, existente 04 =— @, ubi eJ

absolvere queat. - Urgeatur antem pnmo tubus a momento virium = St secundum plagam Ff, qu

ern qabes propes bas s reen «Ne Pptian s

fiet ut tempusculo d spatmm fabsol¥at =5 i W of e ogmie
S/f d.'; P e D et .
TR 411. L : v I

.8l quldem a corpore mcluso essiél hberatus, ldeoque perventurus esset in sﬂzum Of'

21. Corpus autem A sollicitetur a duabus viribus, altera, = T' secundum dlrectlonem tubl 4

altera = ¥ secundum dircctionei: Ae ad; tubum normalem. Quodsi ergo corpus extra tubum es
liberum, primum motu se(uudum AP Cl]JIlS celerltas est =7Vp, a v T sollicitatum conﬁcer

T Vu
spatiolum A‘P—dm-i—-j- 4—, dunde autem miotu in diretions Ao, quus ce]erltas est =225
e Y., d5*

If sollicitatum, conficerct spatiolum Jo<=22 fs“-l—_%!'%: Completoﬂ ergo - parallelogrammo rectan

Erit autem ad hane dlstantlam mvenlendam,

e
1

e - Ff: OP
OT Ff—— OP P \ ‘unde Pp = f—, et
AR Voot - : i W
Ff.op OA d’s ¥ dsz AP .ds Vv Ff2 dzds ¥ ds? Sfa: d32
pl= —_ = e
or oF 4 4w f 4 41'-. f 4 4u MEE A
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I
e, jpsum vero tubum in directione contraria sollicitet. Huojus vis P momentum ad fubum versus
: 1 Pl ds?
corpus 4 redtjtcendum erit == Pz, hine tubus removebitur per spatiolum f5 P = 7a? ©F qUO
L ’ Par  ds®
pl‘odlt spatlolum PR = m " T Deinde eadem pressio P corpus, quod est in I, perducere debet in
P as
) erltque I = Ex his resultat
- P(_»imm—l-‘.('lﬂ:k)dsz_b_ dxds ¥ dsz__da&‘l/p ¥ ds”_l Sf's st
" 4 AM¥e — T A AT fY'm A Gw o Mk A

P =

AN 4V pu 4 Sfa
Amx —+ Mkh f A4 -+ m>.

..... 93¢ Tubus ergo nunc sollicabitur a virium momento Sf— Pz, ex quo oritur aceeleratio

'ﬂsmws;i. rotatorii

du__ Sf  Pfz S Afi 41 pu 14 S
ds Mk MEET ME: Adwx MR\ f 1 i eu
du. Sfis 4 Anzds Freds

T dwm-- Mk T Amx —i— Mk —+ Axz —- Mk

‘pervenit, deseripsit ergo spatium

..—-_AP+(075—-OP) AP—|~— —A'P~+— A_"dm—",i'i—el_'"g—,f’
o ey o T Do dp . __ Tdp  Qwxds .
-.Tacceler._atmnem accepit == -~ ——==., ex quo erit dp =-—+ » Quod si celeritas

oxde  Duwde wa_+_ Swirds . Vuids - 4 MtTusdn
F - 4 Amg- Mk f(dww - DMRE) © (Aws - JIRE)

dv—-d’p

ddvede Sffds Fizds
Amm -+ ﬂI I Iu A.’.vw -+ M’ Tk Amm = ?lI Irh

du 4~

cu;us privs membrnm fit integrabile si multiplicetur per (4za <~ Mkk)*; erit enim ejus integrale
Adww <+~ MEK)*u, quod ponatur = (. Hine eril

_ Q= Sffds (dwx 4 Mik) < Pfieds (dww - MEFR);

,iYida;fEET baec aéquaﬁo per 2V erit

I
!
i
1’
f
H

Sfds Ffads
ove T v

%,%: %—l— %: unde (dax -~ MEE)Vu = f-

qualre si vires sollicitantes § et ¥ evanescant, erit (Aaa —+ MEk)Vr quantitas constans.
Ex prima el ultima acquatione si eliminentur termini, in quibus nulla vis sollicitans

i”ceﬂfﬂ.‘?, prodibit ddp Mk;d“ = Tdx + Sds + -ﬁ—ra;d";- Hinc ergo integrando obtinebitur

) , _{!{L.’iﬂ: L Vads (dzx - MEE) "
N Ay === [Tdx + f -l-deS-—zfp - o

120 Vires sollicitantes T I/’ et § eVﬂDescaﬂt erit
L. Buleri Op. posthums, T, IL H
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quantltas constans; exprumt autem 4o vim vivam corporis 4 et —— ff vim yivam 'l;ubl rotantls. U !

P quibus vis viva perpetuo eadem conservaretur.

9G. Practer vim vivam autem, si nullae vires sollicitantes adsing, quogue conservatur valg
bujus expressionis (Azx —- MEl)Vu perpeiuo idem; qui valor quomodo verbis commode expri
queat, videamus. Est autem V'u celerjtas rotatoria puncti tubi F, unde fit corporis A celérlf

. @V Aw¥'u
‘ rotatoria :-T", ejusque adeo motus rotatorius = qui si-denuo in distantiam a centro.
— T Az . . ;‘
tationis 0, quae est = «, multiplicetur, productum - * convenit appellari momentum rotatoriig

corporis 4. Simili modo si tubi quaecunque molecula, ab O intervallo z distans, ponatur = doy
szdaVu

| ejus momentum rotatorium_ = 7 -3 unde ' totlus tubl momcntum rotatorlum erlt
‘J/u /- 2da _MJ’J:l/u )
: r "
(Am:c —|-_Tlﬂfc)'l/u

quia MKk esponit summam omnium zzde. Eiit ergo mowentum rotatorium

g
tubi et corporis conjunctim, quod propterea perinde ac vis viva conservatur; nisi quatenus a yi

Ly}

sollicitantibus vel augetur vel diminuitar.
27. (an 141.) Ponamus tubum cum corpme a cnmrn‘,ate naturah ad motum animari, tubum
jam pervenisse ex situ horizontali OF in: situm 0S8, ubi celeritas puncti S rotatoria sit. ==71/u,3

puncto temporis percurrat spatiolum Ss=ds. Sit pondus tubi =M, ejusque. centri gravitatis,
: LS.

sit altitudini p, ut sil —= 1/ - Ob gravitatem ergo eorpus A in P sollicitabitur in dlI‘GCtIOl’le v

. ticali PG vi = 4, uude oritur vis T= 4 sm? et V:Acos—f- 7 :

98, His virium determinationibus in calculum introductis erit primo

i : (Adwx + MEkic)Vu= fifg_fd_;/:‘i@icgsifz if(Mg—l-AaS) ;ECOS 2o

A)'J (‘lm%ﬂdj@_ ./Ifda? sin _+ Afwds COS— -1 M'g/ COS —f—— 1456' Sl[l? —4- Mg sin ? - Gonst_

quae cx statu initiali debet definiri. Ponamus tubum initio in OF quievisse, et corpus in 4 pari
quievisse, ita ut fuerit 04 =a, ergo posito §=20, fleri debet z—=ua, p=10 et u=0,, I
constantis additione non est opus. [Erit er go pro hoc casu .
(dzx - B I:I.:)u

4
p -+ 7

= (A + M;) sin —: - i
qua¢ conjuncta cum aequationibus

(dwz M)V u = —f'f(daz - Mg) a Zcos= et = &,

K1

) detel mmalnb motum (uaesitum. . C gl
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ur aequatlﬂnes dliferentlales guae sunt roe . , o

: N N L TP A
FAT TV ANe ' i

. Dduzxdy (.Aa::r—l—]lﬂ.k)d’u
- T =
T AR

. G r_—_— i .
Ifrl)d"d_,_"“‘:;;f”:___(Aac+Mg)—cos—I-;:' S T

= Adm sin 7 (Aa’: -t Mg) Cos —“:

t 0y g L .

[ [

' ] Arfy - : .
_ angulﬂs F=9 et 4= m: ¢t habebuntur hae aequationes e

L. /!dp + Adr = - Adg sin g; + (Aa: —- Mq)dep cos ¢,

24 Arad
Amx - §hk

setia ’III IR [/ g O

.,,(Aw -+ Mg)dgp cos @, -
da: dm/(“j‘cw - M%) B :

| —

111

pm' trinm aequahonum ope relatw mtu quai,uor varlablles p ‘, @ et p debet definiri.

."r ‘\

E} R%soluiuo harum aequatlonum multo vudctur dlfﬁclhor quam fortasse est, si enim casum

T EH"

e_ pomtm mamfestum est corpus perinde moveri debere,

ic lpse motus ex: aehationibus inventis A0D0iST ‘Summa m'olestia_el‘m potest. Facto enim

aequatm" es tres mventae a])ll)unt facto u “”mﬁ in has:

dp—:— dr—dm sin go—l—-mdgo €os 9,

dr'—i—L mdg@gosgp et

md gﬂ/ »

> qui_valor in rchqms substitutus dat

__ adpsing . Vp - wdyp cos gﬂ{f )

- -dr -+ 2dgVpr = adg cos ¢,

) vr
dr 2d 1/
= .2 - P i in priori substitutus producet hane aequationem
€os @ €05 )
D drsin g. 1 Ypdpsinp. Y
- drVr —=——~ " =~ 2rdgVp
dpVr —-ds Vr s arV'r -+ prrps FVp,

"—ri"mui‘t\iplicando hane -

dp cas @ dr gin @ . ' _
Ty Er dep sin ¢ Vp — dep cos gpV'r =90,

se integrabilem, integrata enim dat: cos ¢Vp —sin gVr="Ve.

é def aequatlo puma quaie sponte éé-t"integrabi]is dat p—i—rzwsincp-;—b- ab hac

(sm gﬂ/p - 08 @ "l/r)--— @ sin 99 +—b—oc.
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Ve~ sin gV
—_—

At ex prius integrata est Vp= unde illa dequatio abibit in hane

cOs @
fin g . Ve Vr inp. Yo+ ¥r)e
{inp. Vot V7)) > ) —-*a:smgoq—b—c, ergo =" (iag. ¥ 21/)-
cos? o sin @ sin @ cos?

Hi valores pro ]/p et x inventi surrogentur in aequatione dr —+ 2d gV pr = ady cos @, atque orieiy

QdgVer . Udpsing _ {c—b)dpcosp + dp (sin ¢ V¢ —4-V'1)2
€08 @ cos sin ¢ 5in @ €08 P ?

dr -+

quae reducta ‘praebet hane:

rdp (sin® p— cos edp bdr cos
dr T (507 p o) P Ay c08 g,
sin ¢ CO5 @ T sinpeosg sin ¢

33. Sic itaque pervenimus ad aequationem duas tantum variabiles r et ¢ continentem, g

divisa per sin ¢ . cos ¢ “fit. integrabilis; erit enim

r __csing € cos @ beos g
sm n ¢ 60S fp _cosg sin p sin @

-+a, ideoque

7= ¢sin® p-+ (b — c) cos® @ -+-a sin P cos .
Ponatur b —¢==h, atque per angulum ¢ omnes quantitates ita determinabuntur, ut sit
V'r == cos ¢V (¢ tang? @+ a tang ¢ — h), A
Vp= i — sin @V/(c tang® ¢ ~-atang @ -+ h) et

__Fetang @ -+ a = 2¥(co tang® p —+— ac tang @ ¢k

CO5 ¢

Ex his colligetur, (Fig. 142.) curvam a corpore descriptam esse parabolam DAP, cujus vertex si
D, ex quo si ad horizontem OF perpendiculum DC demlttatur, erit-0C = @, DC="h, et disia

. . i
foci a vertice DE = c. [rrationalitas evanescit, si fuerit ch = a4, quo casu parabola per -ip

punctum O transibit.



