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Eefelat circulus }xTGF ‘cujus centrum mC globum five .

---cylmdmm, aliudve corpus. rotundum,’ plame mclinato AH
~incumbens ,* cujus. inclinatio ad horizontem ﬁr., angulmsg,
CAHD={¢; circuli autem radius ponatu:x CX = . Corpo-

'xis, hoc circulo repraefentati ; - axis maneat pe1pemo horis
‘zontalis, ejusque -maffa ftatuatur = M, ~qua fimul ejus. pon-

.dUS expmmatm. MOD.]BH'ELHH VC‘IO lllel'tlﬁe IEfPECtU a‘ﬂS

E=MAR y

Y 2, " Huaic cncqu, fenn coxpou rotundo, cucumvolu‘tum _
1ntelhcatm filum,- cujus terminus extremns fixus fitin pun-
cto E -a- plaro inclinato diffante intervallo AR —a, hoc

 eft adio circuli Jaequah, cujus fitus. initio- tangebat pun-

ctum E, filo {cilicet penitas inveluto. Hinc autem elapfo

._ tempoae t pemenent in fitnm, flguia Tepxaefentatum quem'
jam filuin deferat in puncto. T, . €jusque. portio ulterior cir-
culo fit cncumvoluta, mdeflmtae lonﬁltudmls, ut, quamdm

. COTpus deﬁ:endat evolvx queat C . -

-..\' ' . . ' | ’ s
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~__§. 5. Nunc igitur circulus tangat planum inclinatum
AH in puncio X, ac ponatur fpatium AX —gx, ita ut,
fumpto intervallo AB —=a, fit BX —=x—a, eritque BX
fpatium motu corporis progreffivo defcriptum. Tum igitur,
ducta recta £C, ea erit plano inclinato A H parallela,
ideogue aequalis ipfi x; unde dncto radic CT erit anguli
ECT cosinus == =, at angnli XCT five CET finus ==.
- Ponatwr autem ifte angulus XCT' =CET =5, ita ut fit
 § 4. Hinc }Bxfa Iongitudo ‘_lﬁli _evoluti 'coliigimr fore
ET =xcos. cai fi aequalis ftatuatur arcus TGF, erit F
punctum - cireuli, quod initic applicatum erat puncto K,
ubi ergo radius CF erat plano -inclinato A H: parallelns
five cadebat in. EG. Statuatur angolus motu rotatorio jam
copfectus GCF = @, erit angulus TCF == ¢6° — & < Dy
ex quo iple arcus TGF = a (ge® — % + @), gui cum ‘ae.
qualis fit reftae 'FE == a cot. 3, hinc  concluditur angulus
P = cot. & — gc® 4+ B Unde patet, tam fpatium x quam
- angulam § per angnlom $ definiri poffe, cum fit X = L
et ¢ == cot. & — 90° +- S, ' :

- § 5. Ut jam in motum corporis moftri fuper planc
inclinato " defcendentis inquiramius, obfervandum eft . corpus
primo follicitari- a propria gravitate — M ; unde oritur vig
motum progreffivum accelerans == Msin.J. Deinde vero COrpis:
~etiam urgetur a tenfione fili TE, quae -autem tenfio etiam~
nunc penitus eff incognita.' | Ponaturea == T, et cum corpus
trgeat fecundum directionem TE, ea producit vim directioni .
motus ‘progreffivi contrariam fecundum CE follicitanten
=Tcos. &, ita ut motus progreffivas centri C, ubi fimul
Now ActaAcad, Imp. Scient. T'om, XIII. | I ‘ cen-
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fus uno ‘minuto fecundo peracti, fequitnr fore

i T 66 ._ -

centmm gl aVltﬂtIS tr‘tlus cmpons eklﬁele affumlmus, vig

§. 6. Ex primis 1gltm* motus p11nc1p118, fumendo ele-

mentum tempons dt conftans, ac denotante g altitudinem Jap-
sax ._Msm & Tcas }.}
_ egd e FEIN

Hac feilicet aequatione motus corporis procrreﬁvus de‘terml-
natur, unde autem mnihil .adhuc -concludere licet , propterea

quod vis T' eft incognita. Hanc ergo aequatlonem combl-

. nart oportet cumn ea, qua motus ‘corporis gylatouus deter-"

mmatm. : "w, ’

§ 7 Jam obfervawmus, corpus mo’tu gy1a+ouo Jam

- abfoIv.ch angulum GCF=0®, in fenfum GF, qui_ergo
motus unice produmtur a tenfione fili BT = T, cujus “mo~
- mentum , refpectn  axis, gyrationis , eft Ta, quod divifum

per momentum 111ert1ae: MAiE .dabit- accelerationem wmotus

gyratoiii, quae ex- pllnt:lpns motus eft 229..  Habebimus

gois
0P — T2
ergo hanc aequationem: oo mf*kakq; ?1 qua colllgltur ipfa
vis 1ncogmta, fen tenfio T = ETTTN

§. 8. Subftitmatur igitur ifte valor in aequatzone ante

_inventa et facta divifione per maffam M prodibit ifta acquatio:

98w . o kR 33 P cossy = kk 33 Poes. S+ 433 x. :
sor = sin. & T T e unde fit sin.g R at-

que in hujus aequationis integratione erit eIaborandum
Veyum fi ambas-incognitas x et § pex amgulam 3 expri-

mere V@llmus,ope formularum 3’,'__,.__—.:—9_ et O cot. $— 909+

ob differentialia fecundz g1adus delaberemur in aequatlonem_
tantopere . c.ompllcatam > ut mnihil- Prmfus inde concludi
Eoﬁ"et., |
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. § 9. Singulani autem arHificio haec infignis difficultag

fuperari poteft, Cujus, ope potius iple angulus $ ex caleuls

extrudl poterit, ita ut, etiamfi binae wvariabiles x et ORI o

ea relinquantur, totum tamep negotinm facile confici queat. -
; o PR &3S cor.t —__ 3% . Qbcos §°

Cum enim fit 9 = g CLoP= '_mf*a&”‘". Jam .

ive cos. & — ”%@. o |

' collioitur 8O —— cans
colligitur 5 =2

§. 10. In aequatione ergo differentio- _
ox sin.& :’f’?aﬁ’ﬂgifgﬁxaax,

inventa Ioco cos.$ ifte. valor
: 'aequationem_ integrationem admittens:
cujus integrale eff C + g sin.g = a“‘"";; 1129, Quoniam autem
motus initium affumfimus uhi L =g, hoc integrale - habita
conftantis ratione, erit (a:——-a) $if, & = 213 ) T
quatione ipfum tempus elapfum ¢

differentiali ante

§- 17. Ex hac jam ae
Com enim fit .
k]

detexminari poterit, |

T AT A2 i tY 3 o N D _—

?g(u} a) 0t sinty — 3y -+ RA DR, ob-‘a:____ﬁ;: .

- Ox == Bamg his valoribus fubfti-
“talis habebitur ifia aequatio: ' ' '

4ag 312 sin. & 11— 5i%, 5} 352 cae. wn
I s, G2

sin. &
f aa &k cor. a2

1

_ == 8% ces.Be
EIP =~ o,

(aa - kh c05.9%), unde it |

-'-'uiide_coﬂjgitm‘f\: |

OF — 3% ess.3
o ek ¥ g 5in. & sim. B{I~ sin. 5} *
o (] . S -
o= 0%eos B Zed B lrcpr. B2 LTS 4 -
t= 2o B ag sin. ¢ sin B-(_!'——?:T{ 5y HIC fCthCt ﬁg /
quoniam 'angulus & coniinue ,
. " . - L

mus,

decrefeit, qui angulus initio, vbj t=o, erat $ = ¢o°,
Hine igitur patet, tempus L pro quovis angulo $
per formulam quidem integralem, quam avtem
, : 12 | reque

num negativim praefigi

§ 10,

definisi poffe

Py
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ﬂeque per Iogauthmos neque pm “arcus: mrctﬂares evolvere
Heet, Quo haec expreffio aliquanto ﬁmphclox evadat, po-

naiul fm, S=s elﬂque tempus..

H— &

f::____ G /ers / ag—+ UL(I-*SS\, B
S 2V agsin. ZJ e T s(x—w.g) e
dc fi ponatur s=% ent SR
S LI ' V(rm%—&ﬁ)zz—hk |

'angulus 5} T

. vwf’agfméw z ' | |
Vlmﬁim exgo , concelfis. quadratums, ad thdVIS ’tempvs +
eperiri’ poterit,  quo mvento etlam fpatmm =

cum a"agulo ¢ h&’bebﬂm.

& I,,_' Longe autem difflcmus et tenﬁonem f111 ET

per. e‘s{prefﬁonem finitam afugnaz:e- quzppe quae hactenus

fisrat incognita atque hanc ob cauffam eX calculo expulfa..

Frat -autem- eX motw gyratorio” i == _38%_, unde neceffe
MER TS anﬂ

eft dlﬁerennale fecundum 30¢ ad differentiale primi gzadus
revocale qued praeﬂan poterit ope poﬂremme aequatzoms
diffexentio - - differentialis, unde mtegzale haufimus, quaequé
®rat dxodx + kR AQ I P=—==2got’ ox st 4 Fuerat- autem
B zcos3 = ad®, hinc differentiando. collxgltur I

029 O — dox cos. 3 — 29 2x sin. 3, ex gua aequanlone oritur
Bax — 024 pxoFtag §, qui valor in. ﬂla fubftitutus

053-

plaebet hane: 200 (5 + "’“"‘ 02y = o gOt? fin.g —0x 93 tag. .
S:lcque nunc -differentio - diﬁerentlale 000 per. dlﬁ'erentmha
primi gradus definitur. Atque fi loco 2g3t- et ox valores
fupra per 9 expreffi fubftituantar, orietur- /

o0 O {ga+hk: 0352 ]._.... as_g (ua(;{ 4 5. S — QTN 83) -k k cos. 94)
@ o5 & -f Qajm Ers (I—--jm 2,-) R
6 T4
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§. T4. Quod fi ergo hine valor pro 22 in formuld
pro tenfione fili*T inventa {ubfiitnatur, prodibit
co '”T —— _Bhk ) 397w ea (T4 fin. O —0fin. 231+ kkcos: 04)

ETY S, 28 (L — i, )1 ae+ kk cor. 52 ST
Mok 8 oo Rt~ YR O0s. 8% (da £ REoeon §2)C o o 3 A+ +anf
Hst vero 2 agot S S ey ey unde fit tenfio
' T e BURR IR, & {20 (XA fina S2— 0 [, 089 A h B 36, O3 S _—

cas. S e - R cpg, §2)2

quae expreffio quia folum “angulum 'S involvit, ad quod-

e vis tempus elaplom ¢ tenfic T a_bfoiuté,wafﬁgnari"pé'teria': et

cum-pondere M-comparari. -« . - |

" § r5. Denique etiam tam celeritas corporis progre(fiva,
ax‘ . e . 'BCD . . 8 : X '.

‘quae _efjf.m,. quam gyratoria 55 fatis elgjgggtqr .dcﬁnm p_o-
teft. Si enim penamus L =vet 82 = u, ert aequatio.
vv-+kkuu=4g(x—a)find. Unde "fimul patet princi-
plum virium vivarum hic egregie confefvari. Cum enim
fit Mvv “vis ‘viva motus progreffivi et MARuu vis viva
motus  gyratorii, erit fumma utrivsque ‘M (vr+ Rk uu) =
48M(x —a) fin, cojus -aequationis fienibram - poftremuun
cexprimit delcenfum verticalem centri gravitatis corporis in

maffam M doctum, cui conftat femper aequalem effe debere

. “totam vim vivam hoc defcenfu generatam. - -

. § 16, Quin etiam, ex {6lo principio confervationis vi-
rium vivarum ifta ‘aequatio facile deduci .potuiffet. - Neque
vero patel guomodo, hinc, ipfa tenfio fili, qua. infigne mo+

- mentum. perfectae folutionis eft conftituenduni, derivari po-~

tuiffet. - Quam ob cauffam operam dedi ) ut univerfam hu-
Jus Problematis “folutionem  ex primis “motus ' principiis
1epeterem., - e 4 P
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