University of the Pacific
Scholarly Commons

Euler Archive - All Works Euler Archive

1751

De motu corporum flexibilium

Leonhard Euler

Follow this and additional works at: https://scholarlycommons.pacific.edu/euler-works

b Part of the Mathematics Commons
Record Created:
2018-09-25

Recommended Citation

Euler, Leonhard, "De motu corporum flexibilium" (1751). Euler Archive - All Works. 168.
https://scholarlycommons.pacific.edu/euler-works/165

This Article is brought to you for free and open access by the Euler Archive at Scholarly Commons. It has been accepted for inclusion in Euler Archive -

All Works by an authorized administrator of Scholarly Commons. For more information, please contact mgibney@pacific.edu.


https://scholarlycommons.pacific.edu?utm_source=scholarlycommons.pacific.edu%2Feuler-works%2F165&utm_medium=PDF&utm_campaign=PDFCoverPages
https://scholarlycommons.pacific.edu/euler-works?utm_source=scholarlycommons.pacific.edu%2Feuler-works%2F165&utm_medium=PDF&utm_campaign=PDFCoverPages
https://scholarlycommons.pacific.edu/euler?utm_source=scholarlycommons.pacific.edu%2Feuler-works%2F165&utm_medium=PDF&utm_campaign=PDFCoverPages
https://scholarlycommons.pacific.edu/euler-works?utm_source=scholarlycommons.pacific.edu%2Feuler-works%2F165&utm_medium=PDF&utm_campaign=PDFCoverPages
http://network.bepress.com/hgg/discipline/174?utm_source=scholarlycommons.pacific.edu%2Feuler-works%2F165&utm_medium=PDF&utm_campaign=PDFCoverPages
https://scholarlycommons.pacific.edu/euler-works/165?utm_source=scholarlycommons.pacific.edu%2Feuler-works%2F165&utm_medium=PDF&utm_campaign=PDFCoverPages
mailto:mgibney@pacific.edu

.

:g 8 2 ., ) il»%.}?:% )O‘( %‘:.c%:m e

MOTV CORPORVM FLEXIBILIVM.

Argumentﬁm ,.quod. hic pertra&andum . fufcipio, infi~

i gnem, mechanicae. partern. conflituit , cum enim-hac:
fientia con@orum corporum motns, tam guales perma- -
et : , 7 | P

neant , quam quomodo a poteutiis -immutentur ,  inueiti-
gari ‘debeant , ex diverfa corporum indole primaria tracta-
tionis divifio originem wahit. “Hinc corpora flexibilia,
quorum ftructura ita et comparata, vt partes infleti que-
an: , ad peouliavemi mechanicae partem zeferri debebunt ,
cquie, etfi alias wniverfa motus Lienta fam fatis exculta

videatur, tamen ne ad hoc vsque rempus quidem a quo-
. - fa . - .- .
quam eft tentata, ita vt etiam prima principia , ex qui-

‘bus corporum  flexibilivm motns definiri  debeat , ad-
huc iguorentur.  Quanguam enim Celeberrimuns Danjel
Bernoulli et ego' motam oftillatorjum  huinsmodi corpo-
ruth feliciter explicavimus , tamen quia tantum oscillatioa
nes minimas fomus contemplati, ipfis genuinis prircipiis
quibus corporom flexibilium motus -continetur , cdrere po-
teramus , cum principia flatica effent fufficientia.  Quoni-
am igitur ' hoc” argumentum plane eft nonwm arque adhuc
intactum , cafis tantum nonnullos fimplicifimos eoluam ,
vt principia horom motuum in _medium proferantur , fi-
mulque methodus tradatur , qua omnia huius genéris pro-
blemata refolui conueniat.  Methode igitur mathématicis
confueta , quae in hanc rem fum meditams, ordine pro-
ponan. !

. - Defi-

E16S

~et
- =Pl][

et

. XIS

vel

quc
fle:

erti
{tic

. pel

quu
xn

X
tak

¢t

Pu
jar
ne






PE MOTV CORPORVM FLEXIBILIVM. 183 e
Definitio.

™M ’ r. Flexura eft eivsmodi duorumn corpotis partivry A E Tab. 1k
o et BC connexio in B, ita vt vtraque pars cigca hoc fige 20
-punéum B Iiberrime infle@i atque rotari- poflit.

nlﬁi;lc ! | | Scholion :
rrna- | ». Flexura fcilicet 'B tantum: digulfioni partiom AB
neili- et BC refiftit, de cetero auteny pon impedit, quo mi-
racta- { s ambae partes ad quemcungue: angulurn inter fe ABC
bilia , ' vel AB inclinentur.  Quando: auteny dico partes liberri-
. que- | me infle@i pofle , hanc flexuram perfect=m, de qua hic lo- | \
e ‘ quor, a flexura elaftica diftingno ; ad paries enim circa
reulta ) flexuram perfectam. inflectendas tantom opus eft, " vt in-
quon J ertia; partis mouendae fuperetur, cum fi flexura eflet ela-
- qui- ¥ ftica, praeteres elater fuperari deveret. Huiusmodi flexura
il . _perfe@a producitur, fi duo corpora ope fili colligantur ,
Yanjel ' quod quidem cuique eft notum, corpord Autem circa fig-
Orpo- : xuram fatis gracilia effe oporter, vt ne numis craﬂh{ﬁgg‘-
It ra inflectionem impediat. Hancobrem hic partes per fle-
ipiis , xuram inter {6 connexas tanquam lineas r.e&as repraefen-
: po- tabo, quod tamen non impediat , quo MINUS quaeCUNqUAS
1oni- figurae, dummodo fint idoneae , in earum linearum rés
dhuc ¢arum locum mente fobftitnantur.
“:mﬁj | Corollar. 1. ,
pro- ; 3. BEx hac definitione proprie intelligitar, quid fit cor
aticis pus vnica flexara pracditum ; quippe quod conftat duabug
pro- partibus rigidis AB et BC per flexuram B inter £ con~

nexis.

efi- | Corol-
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18, DE MOTY CORPORVM FLEXIBILIVIL

; Corollar.- 2.
4 Hinc vero fimul colligitur; corpora duzbus  pluri-
buse flexuris praedita conflare ex pluribts partibus rigidis

AB, BC, CD, cet. qurum binae quaeque contiguae

ope flexurae , vti in B et C, fint connexae.

Corollar. 3.

5. Si longitudines partinm  rigidarum evanefcant , feu
fiant quam minimae , NUMErNSGue flexurarum in infinitom
excrefat , tum perfpicoum eft , huinsmodi corpus  filum
feu finem fen catenam perfecte flexilem eff exhibiturum,

Theorema
6. Si corporis flexibilis fingulis partibus aequales Iotus

fecundum eandem plagam imprimantur , tum  totum  cor®
pus, quafi effer rigidum, nullam inflexionem patietur, {ed

‘eadem perpetua - celeritate in eandem pligam moueri per-

get , nifi ‘a3 caufis externis in hoc motu perturbetur.:

i

.Demonitratio.

Veritas huius propofitionis fequitur €X prima motus lege,
qua omnia corpora motum , quUEm femel acceperont , yni-

formiter in diretum conferuare conantur. Corporis igi-

rur flexibilis , de quo fermo eft, fingulac partes, fi effent
diffblutae , motum impreflum conferuarent , at, gquoniam
omnibus partibus aequalis mMOLWS in eademn directione eft

jmpreffis , punéta quae initio erant contigua , talia per-

petio manebunt ficque flexoris per bunc motum impres-

fum nulla “vis infertur, Quamobrem quotcunque in corpore
- : ' fuerint
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DE MOTV CORPORVI FLEXDBIIWVM. 85

fuerint flexurac , continuatio ‘motus’ imprefli; nequaquam
impeditur, idecque corpus; tanguamn cffet rigidom ; wvni-
formlter in diretum moueri perger, Q. E. D,

Corollar. 1, .
. Hoc igitur caflin, quo fingnlis corporis partibus mo-
tus acque celeres fecundmn eandem directionem imprimumse
tur , fine via difficultate perpetua miotus continuatin de-
finiri poteft , nifi motws a virbus externis perturhetur.

Ees

Corollar. 2. ,

8. Q_uando autey {ingulis partbus diverft mots jm-

primuntur , 1ta, vt (ingolee fuom motom  conferuare ne-

queant , quin fimul in flexuris a feinvicem diffoluantur ,

wm ob id ipfom , quod flexura dxﬂ"oluuom refiftit, motug
partium  perturbabuntur,

Corollar. 5.

9. Quo igitur appareat, virum per flexorm motus im~
mutetur , concipiatur nexus omnis in- flexuds tolli , ac di-
fpiciatur , vtrem , dum quaelibet pars motum fibi  ims
preflim profequitur , termini, qui ante in flexuris erant
coniuncti, a fe inuicem discedsnt, nec ne, priori ewim
cafu flexmae vis fefe in co nrlnu,uts partibas exerens, mo-
ttm turbabit , alteso vero cain motom- inuaratum: reline
quet. '

Scholion,

10. Ad motum ergo cuiusque corporis fexihilis detes-
mic.ndem , fingulae partes , quafi inter f& eflent diffein-

dome. X1V, : Aa tag,




386 DE MOTV CORPORVM FLEXIBILIVH.

tae , confiderari,, €t quo motu  promoueri pergant , €Xd-.
minari debebunt ; tum vero: flexurae cuisque - vis eft =
veftiganda , quae fingula motus ita moderetur, & parces ,
vti natra poftulat , contiguae conferuentur , hocque mo-
do ad quoduis momentum - motus fingularum corpotis par-

.

tinm definietur.  Bn exgo paucis verbis complexam totam
methodum , qua in hoc negotio vti oportet ; interim fta-
men in eius applicatione maxima obftacula occurrunt,

_quae fingulari circumfpectione  remoueri debent. Maxi-

mum gutem fubfidiom in hac inueftigatione m e€o ver-

fatnr, vt ille ipfe motus, qui quaeritur, modo quam
commodifimo per fymbola repracfentetur ; qua de 1e in
fequenti fcholio ante omnia eft explicandum. :

| Scholidn 2,

£1. Confideremus primo corpora vnica flexura prag< .-

dita, his enim pertractatis non admodum difficile erit ad
plures flexuras methodum accommodare.  Fuiusmodi ergo
~corporis motus , vtcunque foerit comparatus , mente Com-
prehendetur atque intelligetur , fi primo nouerimus MmO
tum , quo ipfa flexura progrediatur ; boc eft, viam, quam
deferibit , atque eins celeritatem in fingulis locis. Deinde
fi vtrague pars non mota {ibi parallelo flexuram fequatur
yiriusque motus rotatorius feu angularis circa ipfam flexu-
ram debet cognofci.  Tandemi ad quoduis tempus fitas

pastium refpedu plagae datae erit definiendus.  Has antem

res fi in quounis mota oblato determinare atque affignare
poterimus , tum dubium eft nullum . quin - totum. COrporis

motum perfcﬁe ‘habeamus cogoitum, Ad haec antem €X-
' o pedienda

Pl

pec
dw
effi
cit;
Vis

fen
pai
tur
mt

bit
it

cu
au
les
all
fit
cC

Il
A

Iy
B




€xa- .

1 ina
ILES ,

mo-
i par-

rotam

n ta~
TUNE
Maxi-
1 VEI-
quam
re in

| prae= -

it ad
i ergo
; COIM-

Imo»
quam
Demde
quatur
flexu-
3 fitus
autem
lignare
Orporis
em €X-
ediend?

DE MOTV. CORPORVM FLEXIBILIVM. 184

pédienda ; -primum. opus eft vt inueftigemus , quemadmo-
dum vtraque pars . fi efflet ab altera foluta, motum fium
effet continuatura , deindé quomodo quaeuis potentia folli-
citans bhunc motum fit perturbatura. Denique ea flexurae
vis eft quaetenda, qua fiat, vt weriusque partis . terminus
B. aequo motu cieatury, ficque ,vis, quamn flexura, fnftinet ,
fen qua ruptioni refiftic ; innoteftet ;- qua cognita vtriusque
partis , atque adeo totius corporis motus ita determinabi-
tur, vti ad eius perfedtam cogouitionem requiti oftendis
mus, - '
‘ Problema 1.

12. Si corporis flexibilis vtcunque moti vna pars fi-
bito a reliqguarom nexu difitluatur , definire motum , quoe
ita pars fibi relita promoueri perget.

Solutio.

Eo momento , quo pars BC foluitur , habeat pun- ’I‘ai;_l 28
B 4

¢tum feu extremitas B motum fcundum dire@ionem B P
cum celeritate debita altitudini == @, circa pun&um B
auntem ipfa pars BC habuerit motum rotatorium, cins ce~
leritas angularis in data a pun@o B diftantia == 1 debita ft
altitndini — g, angulus vero CBP momento - folntionis
fit =@®. Quo nuac huius motus continuatio facilius
cognofcatur , ponamus toti fpatio motum imprimi aequa-
em et contrarium ei, quem pun@um B momento folu-
tionis habuerat ; quo fito folus motus rotatoritss circa
ponétum B in parte BC fapererit. Confideretur ergo
huius partis centrum gravitatis , quod fit in G, exiftente
B G =g, atque manifeflum eérit ex moty FotatoHo™ cor-

Aaz2 poris
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188 DB MOTV CORPORVM ELEXIBILIVIE.

potis BC cirea Bl contrum  graditatis, G habiarung, &l
motim. fecundim d1re£b1anem Gg ad BG ‘aormalem,,
cuius. celeritas  debita fie altitndini =g g ¢ = Per motug
ergo. legem, gencralem centram grapitatis G hac ipfa ce-
leritate, promouebitur. viformiter in direGum fecundum di-
rectionerm’ G.g : interea vero corpus B C. circa hoc cen-
trum gravitatis ‘G gyrabitur eodem motu rofatorio,, quem
cicca B momento folutionis habuerat filicet huius motus
celeritas, angularis in. diflantia — 1 a centro; G -erit: debi-.
ta altitudini = ¢. Hocque ergo duplici motu, altero
rectilineo centri grauvitatis G,, altero. rotatorio circa idem
eentrum corpys vaiformiter in mﬁmtum promouebltur Q_uodf'

© punc toti fpatm ille. motus , quem ipfi impreflim effe

finximus , iterom dematur ‘per compofitionem orietur mo-
tus verus , quem pars B C foluta habebit. Q. E. L

Coroll,

13. Primo ergo momento pars, feu, virga, B C' per-
veniet in fitum 4 g.¢, ideoque ad reéam B P perinde in-.
clinabitur., ac fi circa punétum  fixum, B effet rotmtum..

 Scilicet. dum cen'rum  gravitatis. G. ablblmt fpauolum Gg

—dx—gdtVq., pofio dt pro elemento. temporls, fiet:
d@__.-——dﬂ/g, ob angulum PBG—=Q.

Coroll: 2.

14. Pun&um autem B de tefta oP transferetur in
pun&um b, fumta gb= BG, et cum -iffa translatio con-
gruat cum eﬂé"%u vis centnﬁig]e qua punctum B circa

G rotatui ’ cujus celeritas. e’i: debxm altltudmx g& 4, pu
T gum
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&Gum B in & vrgebitur vi acceleratrice z=2gg, quae id
{fecondum dire@ionem BG ﬁ)ﬂititﬁ;_bit.‘
Coroll. 3.

r3. Hinc pmnctom B perinde mouebitur, ac fi {ol-
licitaretur a duabus viribus, quamum alwera. fit tangentialis
eius motum in direione B P accelerans.vi == 2 g ¢ cof. § ,»
altera vero normalis id a femita QP dextrocfum depellens
vi — 2g4fin. P.. |

Problema 2.

16. Pofitis., quac ante, i infaper pars B C flatim.
ac diffoluitar , folliciterur a vi' quacungue BR =R, deter-
minare motum , quo pars BCD primo faltern momento
promoueri perget. o

Solutio.

Retentis iisdem denominationibus ,. quibus ante {iumus:
vii, fit mafla virgize BC—=DB, eiusque momentam . inertiae
refpeCa centri. grauitatis it =7 B g g 5, angulus vero OB
R fit — . Quo nonc appareat, quantam motus Virgae:
B C ante definitus pertarbetur a vi BR=—R, primum.
eins effectus in motu progreffivo centri grauitatis inuveftiga-~-
ri debet. Per leges autem , quas corpora rigida , fi folli-
citantur , obferuant , primo motus centri granitatis retarda-

bitur vi = § fin. (P—w), tum vero de motu rectilineo

G g retrahetur vi fecundum: G B agente — 35_"":0[’. (P-w)

Eadem vero potentia R, mentem a motu rotatorio abftra-
hendo, pun¢tum B vrgebitur , ita vt in motu fto fecundum

Bp retardetur v1 = ~cof o, tim vero finiftrorfum . vre
. . R

getur; Vi normali = 3 fin. w. At vero practerea motus

Aag . rota-
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yotatorins accelerabltur ¥ B R = R momento — Ry, fin’
(O—w) quod dinifim per momentum inertise —nBg g
dabit #ccelerationem in diffantia =1 a centro granitatis , : g

—Rgd - :
vnde_ent dé'—" nt'g ﬁﬂ. ((D ) ---ntgﬁn (q) w} T
Pundtum ergo B in motu, circa G rotatorio  accelerabitur '
vi =~y fin. (Q=w) fecundum dire@tionem ad B G
normalem. - Ergo pun@um B in motu firo tangéntiali B P
retardatur Vi =73 fin. (P-w)fin. P, dere@o avtem
trimite dextrorfum  defleitur vi — % fin. (P—w)
cof. O. His coniunéis omnino punum B ita mouebitur
ac fi follicitaretur primum fecundum  direGiciecm  miotus

R

fuii BP vi acceleratrice — — 2ggcol. CD—% cof. w.— 5 o !
fin, (O —w)fin. . Deinde vero dextlorﬁlm defleGetur X ’ (

vi normali acceleratrice = 2g4 fin. O~ 5 fin. w 4 &, fin.

(P-wv)cof. O. Ex his ergo formulis mtelhgztur motus ,
quo pmétum B primo momento folutionis progredietur ,

praeterea vero mutatio motus rotatorii cognofcitur , quoniam .
celeritas rotatoria in diftantia a pun@o B—1x accelemtm vi (

— Rﬁn ( ;a-m) His autem cognitis problcmatl perfecte eft !
fatzsfaétum Q. h L

!

Corollar. 1.- |
. 1% Siigitur vis tangentialis motam punci B accelerans
ponatur =—= T, et vis normalis dextrorfim defledtens —
V , habebuntur hae duae aequationes

T=2g4 cof. p—5§ cof v~ fin. (QJ w) fin. @
V=eggfin @3 ﬁg.wvi-ﬁ fin, (Q—w)cof O
. | Coroff,
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1’9
fr” Corollar. 2. |
;;;f | 18, Ponamus R fin. w =P et R cof w==Q, erit

atls R fin ($—o)=0Q fn O-P cof O, quibus valoribus
’ fibftitutis , habebuntur hac aequationes :

. . Rdofin (D~ '
20. Cum avtem iuenerimus o g-——;;’;é 2 erit

= an (Qﬁn CD PCOfCD) —-'{n-i—:)gg (VCOFC‘D T fin.
(D) Cognitis ergo vitbus T et V mutatio motus in-

ftantanea determinari poteft.  Eft autem dx —=—gd P

Problema 3.

2r1. Corpons vna flexura B Pr’lcdltl propofito mo- Teb. T,
tn quocunque,, invenire huins motus variationem momen-~ 8 g
taneam , {i corpus a nallis viribus: extemis (ollicitetur,

Solutio.
Verfetur corpus propofitum in fitu ABC, vbi fle-
Xura B moueatur fecundum dzrec?nonem BPp cum celeria
: tate

ptar ,
mam
ur vi

te eft -

. v Q Qﬁn ’Djzw me CDcﬂJ'(Il

- - = ~g ol
lblt“r . T - ng cof. q) 1]33 J('m CD cofD P cofs @CJ_}”B
B G V=oggfinQ@—g+ =55 — —ap

BP Corollar. 3. |
nterm ro. Ex his ergo aequationibus reperitur: - -
-} ' — 2nBgg cof PP jin.P e P—nBT et
bitur I Q= O A By
o Q — HBkF ol wf}ﬁE ;;Bq)g"ﬁ”'@""“ vnde deducitur:
-—';TRE ) P—-—ng_({ﬁn q)—BV-—-I—BCO -2 (VCOf.Q)-—TﬁH.q}):Rﬁﬂ.G’
tetur Q=2Bggcof. - BT—r-]f{_‘f_? (T fin. P-Veof. O}=R cofis
. fin.
s } Corollar. 4.

0ol
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tate debita altitndini = ».  Sint anguli, quos partes AB
et BC quafi ale cum reta BP conflitunt, ABP——¢
et CBP =@ ; wm fit celeritas rotatoria alze BA circa
B in diftantia = x , debita altimdini p, et celeritas ro-
tatoria alze CB circa B in pari diftantia debita fit aldito-
dini ¢ ; vtrague autem ala mota rotatorio ad directionem
BP accedat. Deinde fit' F centrum granitatis alae A B,
et BF —f; G vero fit centrum grauitatis -alse BC et
BG=—=g. Denique fit alae ADB mafla — A einsque mo-

mentum inertiae refpedtu centri grauitads —m Aff ; fimi-

lique medo alae BC maf fit:=— B et momentum in-
ertine refpeGu foi gravitatis centri G it — #Bgg. Vira-
que igitur ala fegueretur motum imprefiom; mfi ligamen-
turn in. fexara B obfifteret ; ponamus ergo vim flexurae
tantam effe , vt ala BC in ' diretione BR follicitetur vi
=R, ala autem AB in direétione contraria By aequali
vi =R, fitgue angulss OBR — ». Ponamus jam pun-
¢um B im progredi, vt primum in direCtione BP acce-
leretur vi — T, tum vero de f{emita reiiinea BP dex-
trorfim deducatur , vii normali == V. His pofitis ex con-
fideratione alae BC exit - per coroll 3. problematis. prae-
cedentis ;°

R fin. o—=2Bgg fin. Q—BV'+ mm(Vcofd)—Tﬁn.CD)

Recofu—2Bgg col P—BT— B—,,ff_—? (Veofl &—T fin. @)
Eaedem vero formulae ad alam AB accommodantur, i

loco horum valorum fubfomantur i

: " R

a w

B A

% f

—
@t a/ g —--%P

m
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Quo facto obtinebimus has acqua.tionesre
A col,

— R fin.w=—2Afp fin.0 ~AV-+52 (Veof 04T fin. 4)
—~ R colw=2Afp cof.p —~AT 45220 (Veof -+ T fin.0)
quae fi cum fiperioribus comparentur. dabunt :

2A fplinf—4-AV— A (Veof. 8 4T fimf) =

Moed=1

2Bfgfin.O—BV+ 222 (Voo p—T fin. D) et

N=f-1
2A fpcoff—- AT+ 2224 (Veof 84T fin.0) =
—2Bggeol. PA-BT 222 (Veof G-Thn. ).  Sit
brenitatis ergo m -1 = et #-4 1=y, atque ex
his aequationibus elicietur :

211 B2 g fin. P 2t ABFp (nfin -0 D fin. G0} _ t
V— Rrbreest :D—;—:v/\.ng{mﬁn.ipﬁ-cqﬁeﬁn.m) 2vaﬁbﬁn0

(mA—+ uB) (yA-—i~nB)—AB(cof.CD-—”J;-—6)’

z B2 . 2 s 4 i . } . ﬁ z
B e e A B G e ey Ao fp ol

(?}]A——}—[J.B)(VA——]—'IIB)—AB‘(CUf@—fl-—ﬂ).z
Ex his porro prodibit '

, — —_ zVAﬁ?I-CD+0(ngcof.f\ﬁ.-;—a—-'uBf-—_b-'mAfﬂ :
VCOf:@ Tﬁn'q)_— (mA—+-;LB)(vA+nB—AB(cof.5—T-'E=

V cof. § —+ T fin. § — 2B Do 0~ A FP e D46 4n B gg4-v A g g)
(mA-pEBYvA—RB) — A B (cof Ptmt)2

His inuentis , dum punétum B per fpatiolim- 42 progre-
ditur , eius motus ita accelerabitur, vt fit dov —= T 4 z,
fimul vero eius femita dextrerfim ita infleGetur vt cur
vaturae radivs exiftat =— 3.  Deinde alae BC motus ro-
fatorius verfus BP accelerabitur in diffantia = x a punéto
B vi acceleratyice Yiﬁ%éw ; alae autem A B motus
rotatorius verfus BP accelerabitur “in diftantia — 1 a pun. -~
o B vi acceleratrice — =Y i=Tfine , vade motus

Tom. XIV'. o B b i - pro-
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prt)poﬁti' variatio per fequens tempugculum orta coguofti-

wr. Q. E. L
Coroll. 1.

22, '‘Quoniam momentum inertize alae AB refpeda .
centri - gravitatis F poftimus = m A ff, erit eiusdem
momentum inertize refpectu pundi B —m AfF-+Af,
et hanc obrem . diftantia _centri - ofcillationis alae A B pro
puncto fifpenfionis Ba B erit —. (zn+1) f= £y
Gimili modo alterius alae B C ex puncto B fufpentae di=
flantia centyi: ofcillationis a puncto B erit — (n--1.)g8=.
yg. Quodfi ergo haec centra ofcillationis fiierint - data ,
exinde valores numerorum #z et # jtemque g et v defi-
| miuntr. ” B - ' '

L - Coroll. 2.
. ag. Si ale in direCtum iaceant , ‘fiet angulus O -0
— duobus rectis , elusque finus = O, vade hoc cafiy mo-
tus rotatoril ambarum alarum nuoilam moutationem  patien-
tur primo faltem motus momento. Cum auteri fit fin.
g — fin. et cofl 6.=— col: O, erit '
- 'z'pnB.z'gq‘CO_ﬁ P-sunABFfP cof @ — emyA2 fP eof. B
S —~-2ymAB gqcof g
T = (mAEiB)AUB)=AB . o
o T = oo QLB gg—A fp) myAgnuB) __ 2% O(Bgg—4fp)
St " (A—+-B)(myvA-4-punB) [ AA+B
er N i 2 OBEIATD) ‘ |
S e T TAEE "

... Coroll 3.
11 24w S infuaper: anguli ] ‘e't,‘ § fuerint -re&ti, tum
exit. quoque:. T =0y, fen celeritas flexurae B nuollam varia-

tionemm: patietur 5 at vero via: pundi B inflectetur dextror-
. . funs

i -

fum

nus
fled
fem

Af

fup

etis

Mug
1ed
T

re
dt
tg

Il




ofci-

et
idem
AfF s
‘pro
w1
3 di=
£—.
lata
defi -

—+4
1 MO-
atien-

fin,

tunt
viarig-

Xtror-
{oms
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farn vi, quae erit :iﬁi’;’iﬁg}f—%—iﬂvnde {i alae fuerint eate-
nus fimiles , ve it Bgy —— Afp, tum quoque haec vis in-
fectens euanefcet. Ceterum vero fi faetit Bgg>Af)p
femia pundi B dextrorfum infleGetur , contra vero fi

Afp>DBgyq {inistrox{um.
g Coroll. 4«

o5, Praeterea vero notandum eft denominatorem pro
faperioribus formulis inuenfum o

(m B - wB)(vA—4-nB)—AB( cofl @—+0)°
etism hoc modo exprimi poffe L

(A-—B)(my A pnB)-4 AB(fin. —+90)°

Problema 4.

26. Si corpus ABC voa flexura in B praeditum Tsb. 15,
fuper plano horizontali politiffimo  vtcungue fuerit pro-ﬁg' 6:
jetum , neque igitur ab vilis viribus  extrinfecus  follicite-
tur , determinare €ius MOLIM ad quoduis tempus.

Solutio.

Sit linea Z B via, quam flexura iam deferipfit , quac
referatur ad axem Z O, ad quem per B normalis pro-
ducatar OBP. Ponatur arcus ZB==2, ¢t ducta ad B
tangente BT vocetur angulus PBT—=u eritque radius
ofculi curvae ZB in puncio B— %2 His pofitis fit cele-
ritas flexurae B fecundum dire@ionem tangentis BT debita
altitudini w, eritque tempusculo infinite paruo 47, g—
dt. Deinde fit partis feu alae A B mafli — A, alae

: Bba : BC




196 ' DE MOTV CORPORVM FLEXIBILY M.

BC =B, centrum grauitatis alae AB in F et alae BC .
in G, centrum oftillationis alae AB in £ et alie BC in
&, voumque ad pm&um fufpenfionis B relatum.  Voce-
tw BF—=f, BG=g, Bf=(m—1) fet Bg=(n
~+1)g, pofitoque brevitatis ergo m—-1—u et #—=x
=v, et Bf—p. f et Bg==vg. Praeterea fit angulus
ABP=—p, et anguolus CBP—y, et in diffantis = 1 a
‘puncto B fit celeritas angularis alie A B verfis B P —=V'p,
et celeritas angularis alae B C verfis BP cica B= 7 ¢,

, - : —d ‘
crit tempuscalo 4 ¢ aflumto 7511,—" —diet ; —=dt.

Denique ponator angulus ABT—pr—t-u—4¢ et anguus
CBT=s—u=0, eit r4s=@-6 His pofitis
cum celeritas . angularis alae AB circa B verfis BP acces
leretur in diffantia #B—x , vi acceleratrice '

— Voofed~ T fin.6 ___ 2B fin (rs{ AFp cof, {r—-s) —( BB—4-vAYEq)
W = {mA-+pLBH{ VA 1B)F~ABf(cafe rams)F

S oty
T e e e Ly T A e P

e e =aBlrfin. (raes(A £ oOf (Pt (1Beivd )80}
enit “TP == (MA—B) (VA=) f=A BF (0o} £ go5)2 '

Simili modo pro acceleratione ‘motus rotatoril alterius alas ‘
BC verfus BP ex antecedentibus reperitur

d g — T2AdSin (145 Beg o, (rotos) (m Ay B) £ )
4 = T mauB)A-nB) - ABal . Pyt

Quod poftea ad mowm pundi B attinet , is primo acces
lerabitur vi tangentiali T, ita ve fit do=—=Tdz exiftente

o 2fymA~t-nB) (A Fpeofi| r==1)+-Bgg eofs= 1)) AR fine(rd=s)(pF b fima (s~ulbvgg finfr—=ud
e (M A~1-JB) (vA—~=nB)— A B[ cof, 7517

e R e A R T N e =

tum vero femita flexurae B dextrorfim incuruabitur a vi f
normali V ita, vt fic =;’§“ 'V, exiftente

Y 24 =B (Bafin(s~u)~ AP fite (Fqer))- 2ABfin, (ri-s) (uf 00fs (s=1zj-vger o (7" camte })
— ‘ {mA—A=M BHY Amp-nB)— LB [ coft Fopes ) i T

His antem sequationibus, quas inugnimus , totus corporis
motus detsrminatar, Q. E. L L

CLASSIS.
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