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Poiché questo vale qualunque sia il numero z, possiamo dire che se

1 F 1 S1H 1 . 11 Q1 8 1¢ a

sapremo determinare una deformazione del cilindro per cui si abbia sull
superficie laterale

T,—¢, I.:.':/'{. 15:/.

g, h,l essendo quantitd assegnate, costanti lungo ciascuna generatrice, sa-
premo anche determinare una deformazione tale che si abbia

5 =g, w —=hat Ty ="

essendo ~ un numero intero e positivo qualunque; e quindi ancora una de-
formazione in cui la tensione agente sulla superficie laterale abbia per
componenti:

— % af

Ty = 30,3 B D iy R R Ty — Y s

Le tensioni agenti sulle basi non assumeranno, in generale, i valori
assegnati: per conseguenza il problema sard ridotto a determinare la defor-
mazione di un cilindro sollecitato soltanto alle basi.

Rimane ora a vedersi come si possa determinare la deformazione del
cilindro, in modo che 7,,7; e 7; assumano sulla superficie laterale valori
assegnati, costanti lungo ciascuna generairice. Cid sard mostrato in una
Nota successiva.

Meccanica. — Swi moti stazionari di un corpo rigido nel
caso della Kowaleps ty. Nota I di T. Levi-Civita, presentata dal
Corrispondente G. Riccr.

1. Le equazioni di Eulero, che reggono il movimento di un solido pesante.
fissato per un punto £, sono, colle notazioni abituali.
l//l ~
\A = =(B—C) g7+ P(yoys — 2072),

d 1
B#:(U—A) /’/r—}—P(:Uyl —z, 7’) )

L dr
/ C T = (A — B) pg + P(xoy, — Yo¥1) »
(I'asse fisso { intendendosi verticale e diretto verso il basso).

Nel caso integrato dalla Kowalevsky, A =B =2C; inoltre z,=0,
cioé il baricentro O & situato nel piano equatoriale dell’ ellissoide di inerzia.
Essendo indifferente la scelta della coppia

2,y in questo piano, si pud sup-
porre il semiasse positivo delle z diretto secondo la R0, talché y, =0,
%o >0 (e non 2, =1, intendendo cosi dj escludere il caso di Eulero, in
cui O coincide con £).
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Pa,
C

=[¢"] e risulta quindi

Rappresenterd con s® la frazione essenzialmente positiva
[Pzo]t  [ml*t*]3

Gl & mid
omogenea a p,q , 7.

Aggiungendo alle equazioni precedenti le formule di Poisson, relative
ai tre coseni y,,ys,7s, si ha in definitiva il sistema differenziale

. Questa

costante s ha le dimensioni

( lj]j ¢ '1’] P 2 dr 2V

K N2 B

(K) 2 dr i dys i dygingisra] ol
roenl ble Yol ofdrion | Laee 22 - Lohu i

La forza viva del corpo vale 4 (Ap® - Bg®—Cr®) = C(p* -+ ¢* ++7%),
il potenziale, dovuto alla gravitd, Paz,y, = Cs*y,.

La energia totale H & dunque espressa (sopprimendo il fattore costante C,
che si pud del resto sempre supporre eguale ad 1 con opportuna scelta del-
I’ unitd di massa) da

H:27?+{12 _%_J.’_ 7,.2__32),1.

Le (K) ammettono, oltre all'integrale delle forze vive H = cost. e al-

1'identith geometrica yf -y -+ y5=1, i due integrali algebrici

s (1) 2(0p 4 req) +vsr =4s,

A) 5 @) J(pt+ig+sn+ir)t J(p—ig)? Fsn—ir)i=___

[ = enbr ==t (=7=1),
nei secondi membri dei quali sono posti in evidenza i fattori di omogeneitd
s,s*, affinché le costanti 2 e w si presentino come puri numeri. (E poi le-
cito, nel secondo membro della (2), scrivere w*, pur intendendo w reale,
poiché la forma del primo membro mostra che si tratta di quantitd = 0).

La (1) & chiaramente 1'integrale delle aree per i piani orizzontali; la (2)
1 integrale scoperto dalla Kowalevsky. Essi sono tra loro in involuzione, in
quanto, adottando per es. come variabili canoniche gli angoli 4,7, ¢ di
Kirchhoff e le loro coniungate ps,pr,py, la (1) diviene p, = cost, come &
ben noto, mentve p,¢,7”; yi,y2,ys, © Dper conseguenza anche il primo
membro della (2), rimangono indipendenti dall’angolo di precessione ¢.

2. Solusioni particolari del sistema (K), per cui r=0.

Ir Lrans
Supponendo »=0, la il—;=sﬁ)nZ mostra che anche y, & identicamente

nulla; inoltre, da 2 ZZ) = ¢r, segue p==cost. La equazione % =yp—nr
si riduce a ysp =0, il che porta y; =0, ovvero p = 0. Nel primo caso,
dovrd essere y, = == 1, e quindi, in causa della % =yqg—r:p,q=0,
con che le (K) rimangono tutte soddisfatte. Si tratta evidentemente (¢ =7=0,
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p=cost) di rotazioni uniformi attorno all' asse baricentrico 20, dirvetto ver-
ticalmente (y, ===1).
Se invece p =0, le (K) divengono
dg . dy, dys

r=y,=p=03; 2L =—23%y l{’:—-—)‘jy. —l{_r=)'|(j-

Le soluzioni, che ne rimangono definite corrispondono, per essere =p=0,

a rotazioni attormo all'asse y, necessariamente fisso anche nello spazio e
orizzontale (y.=10).

E chiaro che il corpo si comporta in tale movimento come un pendolo
composto. Possiamo del resto verificarlo sulle nostre equazioni. Le ultime
tre, ponendovi y, = cos %, y;=sen #, con che u rappresenta la deviazione
dalla verticale dell asse baricentrico (contata positivamente in verso oppor-
tuno), si riassumono nella equazione tipica del moto pendolare

Jdu

e = —— S senu.
d

3. Mot: stasionari e loro distinzione in ire categorie.

Il nostro problema possiede oo* soluzioni stazionarie =, che corrispon-
dono ai due integrali (A) e si caratterizzano (!), eliminando da H due va-
riabili a mezzo delle (A) e ponendo eguale a zero il differenziale dH del-
I' espressione ridotta H di H.

Tra queste = sono evidentemente comprese le due sottoclassi di oo® so-
luzioni, che corrispondono a ciascuno dei due integrali (1) e (2), isolatamente
considerati. Infatti porre eguale a zero il differenziale di H, dopo aver te-
nuto conto della sola (1), ovvero della sola (2), implica pur sempre dH=0.

Giova tuttavia, come apparira dallo studio del caso generale, conside-
rare a parte tali soluzioni. Comincierd pertanto da esse.

4. Moti stasionari, che provengono dall’ integrale delle aree.

Data la forma semplicissima, che assume 1 integrale delle aree (1) in
variabili canoniche &+, /', ¢ ; ps,pr, po, € sard comodo usufruirne.

In generale si ha

(3) yi=send cosf, y.=sendsenf, y;=—cos,
. , €08 cos [
Ap=  sen fps -t cosf—— p,~+—L p.
\ ] /3 V:en G T sen g '
(4) B \ .coS 4 sen [
(| = — ¢os [ p= -+ sen — Pr /T
J= /sen.}“_*-.\en{/]‘
U= Pl
donde

Apri + Bgy. + Crys=p,,

(') 11 lettore voglia riferirsi alla regola enunciata nella Nota: Swui moti stazionari
dei sistemi olonomi, § 5, in questi Rendiconti, 3 marzo 1901, fasc. 5°
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e, dovendosi ora porre A=B=2, C=1,
H=P"+«ﬁ+%’/’?—89h -
cos*® & 2 2 g
( +sen 29 Ur 2+ sen’ sen® 942 ¢ T2 sen”{)]’p’) i O

1
4

(1)

Portiamo in H il valore (1), e sostitniamo in pari tempo a p, una va-
riabile &, definita come segue:
(1 - sen®<%) pp - s cos ¢

send |/1 - sen®¢
La H diventa una funzione di ps, &, ,/ e precisamente
H:L(pz—lr—.s?)—[—ia*"’(———)"J ——"sen")co%f)
i) 7 14 sen*d g

E bene osservare che il cambiamento di variabili (3), (4), (5) pud es-
sere eseguito senza timore di lasciar sfuggire alcuna soluzione particolare.

() &=

Infatti la trasformazione, definita dalle (3). (4), (5), & biunivoca e regolare
per tutti i valori finiti delle variabili, eccettuato soltanto il valore sen-% =0,
ciog y, =y, =0. Ora il sistema (K) non ammette alcuna soluzione parti-
colare, per la quale possano annullarsi ad un tempo (qualunque sia ) y, e y2 (1)

Secondo la regola generale, le soluzioni stazionarie, di cui andiamo in
cerca, debbono soddisfare alla equazione ¢H =0, cioe

H YH -

2 =1ps=0, —=31=0,

Ws e :

R 2 S ’ > -
E‘[=0‘ H——s"sendsenfzo.
W Y/

Ne deduciamo (dovendosi escludere, come s'e detto or ora, che sen+ si an-
nulli per tutti i valori di ¢)
ps=0, =0, senf=0,

{ : YH
mentre ¢ soddisfera alla equazione ;—0=U. ossia (ponendovi oramai
2
cos f=1==1) alla

(6) ( A* sen

(1 -} sen® /)
Si vede che ps, ¢, /, % assumono tutte valori costanti; costante rimane
pure pp, in virtu della (5), e, per conseguenza y,,y%,ys; p,q, 7. Si tratta

dunque di rofazioni wniformi.

) cos d =20.

: 1 1
(Y) Supponendo y;=yy=0 (e quindi y; ==1), dalle 'd};‘ =y’ =g, l’j*/;:}‘sp —97

; S St : d 3

risulta g =10, p=0, n¢ pud quindi essere soddisfatta la 2 7? = —1p— %4, che & pure
(

una delle equazioni (K).

Renprcontr. 1901, Vol. X, 1° Sem. 44
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Da ps =0, sen/=0 segue che y: e ¢ si annullano, ciod che 1" asse y
¢ orizzontale (ye=0) e che 1'asse di rotazione appartiene al piano meri-
diano contenente il baricentro (¢ =0). Combinando queste due circostanze,
risulta che I' asse di rotazione & rispetto allo spazio, necessariamente orientato
secondo la verticale; lo si pud del resto anche desumere dalla formula
ysp— 7 =20, che & diretta conseguenza di yo=0.

Per fissare la posizione dell asse di rotazione nel corpo, bisogna ricor-
rere alla (6), distinguendo le due eventualitd
(64) cos 3 =20,

A® sen &
(1 sen® 9)?
a) Se si annulla cos &, ciod ys, la (5), facendovi & = 0, porge pr="0;
quindi anche 7 =0 e siamo ricondotti alle rotazioni intorno all’ asse bari-
centrico. I valori costanti degli argomenti p=, &, , ed £, da cui dipende H,

— =1

(ﬁ))

. = T . o
sono in questo caso O, O, FoROIO 0, ovvero 7, secondoche cos [ == 1, se-

condoche cioé il baricentro O cade al disotto o al disopra del punto di
sospensione 2. Risguardando come variabili indipendenti px , & e ys =cos ¥,
¢ =sen f, dovremo di conformitd porre in H

sen ¢ =|1— 3 focosf==|1—¢" ¥
Formiamo la d*H relativa ai valori pz=0, e¢=0, & =0, o, cid che
torna lo stesso, sviluppiamo H in serie di Mac-Laurin, lasciando i termini
d'ordine superiore al secondo. Avremo

I termini in parentesi costituiscono una forma definita, quando si adottano
i segni superiori, e in questo caso soltanto (O sotto 2). E la ben nota con-
dizione di stabilita.

b) Se ¢ soddisfa alla (6,), siccome 1 angolo < &, per sua definizione,
compreso fra 0 e @ e quindi sen ¢ >0, deve intanto anche il secondo
membro essere positivo, talche /=7 (e non /= 0). Cid posto, gia lo svi-
luppo di H in funzione degli argomenti p=, . ¢ =sen / (trattando & come
un parametro) mostra che c'é instabilita. Si ha infatti, a meno di termini
d ordine superiore al secondo in &,

Hzfsz( 4

m—%—‘lsen{/)_%_“[,i_i]_bz)_ L s?sen . €2,
[F St = 2

e la parte di secondo ordine non & una quadrica definita.
5. Moti stasionari, che provengono dall’integrale della Kowalevsky.
Introducendo una variabile ausiliaria &, si pud evidentemente sostituire
alla (2) il sistema equivalente
(2") sty = u’s? cose — p? ¢,
2") Sty = pistsene — 2p4.
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Ci converrd, in questa ricerca, risguardare come parametri indipendenti,
atti a fissare lo stato di moto del sistema (oltre 1'angolo di precessioue ¢,
che non interviene esplicitamente nelle formule) p, ¢, 7,7, ed &, rimanendo
7. definita dalla (2”), e, si intende, y, dalla identitd »}-y; 4 ri=1.
Rispetto a queste variabili (la cui sostituzione alle primitive ¢ senza riserve
legittima, data la forma lineare delle (2”) s1 rapporto a y. che a sen¢) 1'in-
tegrale (2) della Kowalevsky é sostituito dalla (2'). Per trovare i moti sta-
zionari corrispondenti, comincieremo coll’ eliminare y, da H a mezzo della (2'),
cid che porge

H=2p* -+

Ponendo eguale a zero il differenziale di questa funzione H, si ha

p=0, r=0, sene=0.

Daccheé si annullano insieme p ed 7, si tratta di rotazioni attorno al-
I"asse y, le quali avvengono (§ 2) come se il detto asse fosse tenuto fisso
in posizione orizzontale.

Per la stabilitd si richiede che d*H equivalga ad nna quadrica definita.
in quattro argomenti (2(z — m), dice la regola). La funzione H dipende da
tre variabili soltanto, p,7,¢; @*H equivale per conseguenza ad una forma
irriducibile con tre argomenti al pit. Dovremmo dedurne che ¢’ e instabilit.

Effettivamente non si pud concludere in modo diverso, se si vuol proprio
aver riguardo alla completa (') stabilita. Giova tuttavia osservare in gene-
rale che quando, come nel caso presente, si tratta di una funzione H, che
dipende da meno di 2(7z — m) parametri, quelli che mancano assumono so-
stanzialmente il carattere di coordinate ignorate. Ha allora interesse, per i
corrispondenti moti stazionari, la questione della stabilitd, anche se, o meglio
anzi, in quanto la si restringa ai soli parametri, da cui H effettivamente
dipende.

(10 posto, nell’ esempio attuale, saranno da considerare i soli para-
metri p, 7, e

Come si rileva immediatamente dalla espressione di H, si ha stabilitd
od instabilita secondoché & ha il valore O, oppure ha il valore 7z (nel caso
generale, in cui la costante @ non & zero) (*).

Per interpretare questo risultato, ricorriamo alla (2'), la quale, per le
soluzioni in questione. si riduce a

(\AL’),] — = ‘”‘3‘5.‘2 _I__ ’1’."

(1) Per quanto, si intende bene 7relativa (agli integrali, o relazioni invarianti
generatrici).

(2) Per u=0, anche il parametro & sparisce dall'espressione di H, la quale si ri-
duce a 2p* - §7° Dovendosi aver riguardo a questi soli parametri, le corrispondenti so-

Iuzioni sono stabili.
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Supponendo € =0, bisogna prendere nel secondo membro il segno -4, e

allora y, rimane costantemente positivo: se invece ¢ = m, allora y, assume
anche valori negativi. Infatti, ponendo, come a § 2, y, = C08 &, la (2') diviene

,/,/\’3 )
— ) = s3(u® -+ cosu).
(,.«'( VAT
Qualora cosz rimanesse costantemente positivo, non potrebbe » variare sempre
S . du 0 n® - cos . il che
nello stesso senso e dovrebbe quindi annullarsi T 0ss1a u” —— Cos u, 11 che
C

implica contraddizione.

In definitiva dunque queste rotazioni attorno ad un asse orizzontale
riescono stabili od instabili, secondoché il baricentro O rimane o non rimane
costantemente al disotto dell asse di rotazione.

6. Relazioni inv ti, che caralterizsano gli o* moti stazionari =
caso generale.

Dobbiamo eliminare da H due variabili a mezzo delle (A). In primo
luogo ci e lecito ritenere y; mon identicamente nulla, poiche, per ys==0,
la (1) non contiene » (la (2) ne & sempre indipendente), e quindi, rimanendo
escluso che sia » tra quei parametri, che si eliminano da H a mezzo

delle (A), si dovrebbe avere, per le conseguenti soluzioni stazionarie,

— = — =7 =0 e si ricadrebbe quindi, rammentando il § 2, in uno

dei due casi gid considerati.

Cid posto, adotteremo come variabili indipendenti p,¢,« (e il solito
angolo di precessione ) intendendo di eliminare, da H, y,, a mezzo della (2),
ed 7, a mezzo della (1). il che appunto pud farsi per essere y; non identi-

camente nulla. Va da sé che, nella (1) stessa, y, e y, sono a ritenersi de-

finite dalle (2), (2”) e )'_'f;':j ! v =1.

Avremo cosi

'()'./‘»—.‘—','_.y).

';/ Nng —vap),

s
-')“?
—— (y18ene — y, cos &) =
/3

1

(5

i 12npg — 1 (PP —°) -

S
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D'altra parte, a norma della (1),

=
=

dr _ r M A" e o
dp™ W WP w2 P s P

dr RI& M QLAY $ 7 s
£ e O LA\ JlC)s

dg A M g RIZIRY/ A3 g
dr o RYA + A M Vs
de

e A, € Ve €

dalle quali, essendo

i 2y 2y, YA 2p 2¢ r r
= — == ——i= = ———

w ys ' ys e i s s 1: s ys'

segue immediatamente

[ dr 2 ) .

B —gpi—Snnten@+e)—rrne+ 7o) ¢ s
L)dr 2 S
()| gg =gt =S vt r g —mnpt,
3

ar 2 e o 1l S SR

\ 2 = gt S (ng—np) Frag (P +47) — g7 2 1 (P — 0
de s

Siamo ora in grado di calcolare le derivate di H(p,¢,¢). Infatti,
sostituendo mnella H, a s®,, il suo valore (2') e seguitando a ritenere 7 de-

finita dalla (1), si puod scrivere

H=2p*+ ;7 — u*s*cose,

donde
dH H , YH dr 2r -
%~ Tar ay P g ot i et

AT 72 &y 2

9)

dg Y dg :.\'? v
dH H EI ILI'

de — s W de

}—8rara 47 (g — Yo s

dr dr
2 2o 5 o ) -
= u®s®sen & 47 =¥y, + 2pq + 7 3
' de ! Pe de

ed ¢ facile verificare che sussiste la identitd

2w {1 (1’ r ) dg )

(10)

Le soluzioni stazionarie sono contraddistinte dalle condizioni

JH dH dH

— — = ( — ==
dp Todg 4 de o

le quali, in causa della (10), si riducono alle prime due (numero appunto

conforme alla regola).
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Dacche, come gid abbiamo notato, & da escludersi che si annulli »,

d :
la. — =0 equivale a
{77'1’

L o B S % )
— S Ye¥s T 17 (il’z — r:p) =0.

Questa equazione ha un significato semplicissimo. Essendo per le (K)

A

1

E d

{ — —s'n,

| :

! essa esprime che y;,, —7—— =0, ossia che fra » e y; passa, durante

7

tutto il movimento un rapporto costante, non nullo, né infinito, perché né 7,
w né y; sono identicamente nulli. Potremo pertanto ritenere

SYa
SY3

una costante finita e diversa da zero.

’ diventa )

| (12) Q{:l"nr—\;"l(‘/'—‘-l',\]frgl\[ —7.\‘;‘:)«1:H<
| ( — v | — 8)

/2

Le soluzioni stazionarie corrisy

I

ndenti hanno caratteri diversi, secondoche
per esse il determinante

2vp — 2vg — sy, |
S 4 1 et /2 ¢ X7 - - (b
A=\ T = 2v(np 1 r2q) — s(ri + 12)
/2 /
e, 0 no, diverso da zero.
GGOdeSl& — D"/I‘ /’////" /"/j/'////f' astro /"/'/7)‘/“’/ ///’ (l “/.////// /',\’(,’//;//',”

a Monte Soratte nel 19010). Nota di VINCENZO REINA. presentata
dal Socio CrEMONA.

consistente sostanzialmente in una lente dell’apertura
f di 15 cm., nel cui fuoco & disposta di coltello la fiamma di una lampada a
petrolio, venne collocata in centro sul segnale trigonometrico di M. Mario,
ad una distanza cioe dj circa ;

i La mira notturna.

35928 metri. La sua distanza zenitale rispetto

all' Universale Bamberg, sistemato sullo st sso pilastro sul quale venne de-

terminata la latitudine, risultdy dj 91°.00".
Il metodo d'osservazione fu quello dell

[ la Mira e la Polare, distribuendo le determinazioni in serie di quattro cia-

a misura reiterata dell’angolo fra
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scuna, due fatte in una posizione e due nella posizione coniugata dello stru-
mento. Una serie risultava quindi da otto puntamenti fatti secondo lo schema

Oculare a destra M,P,P,M
» » sinistra M ,P,P, M.

Dai puntamenti fatti sulla Mira, e da quelli fatti sulla Polare, in modo
indipendente, si ricavava la costante di collimazione. Ogni due serie si ruo-
tava il cerchio orizzontale di 30°.

I singoli valori ottenuti per l'azimut, non ancora corretti per l'aberra-
zione diurna, sono riassunti nei seguenti specchi. I valori di ogni serie sono
disposti in colonna verticale, ed in testa alle coppie di serie osservate nelle
diverse posizioni del cerchio, sono registrate le posizioni apparenti della Po-
lare introdotte in calcolo. Le lettere S (sinistra) e D (destra) definiscono la
posizione dell'oculare.

9 luglio 1900.

Cerchio 0° Cerchio 30°
¢ =1h.23m 008,52 J—=88°.46".21".17 = 1k.23™,00%.62 d — 88°.46".21”.18
\ = 186°.35".30" .4 D\\ =186°.35'.28".4 D\A = 186°.35".30"1 \A’ = 186°.35".32".2
28. 9 29. 1 ( 29. 2 L( )1. 4
\ 28878 28. 2 o 31. 0 ( 30. 0
Dy 30. 3 | 5} 20. 6 | S} 28. 3| D} 33. 6
Cerchio 60°
a == 1h,23m 008,72 d=288°.46".21".18
D(;\'= 186°.35.29”.9 \\ =186°.35".82".5
{ 31. 7=} 29. 8
03 31. 4 S 33. 0
59 31, 5 | D) 31, 3
10 luglio.
Cerchio 90° I Cerchio 120°
= 1h23m (]s, 66 Jd — 88°.46'.21”.26 ; « = 1h,23m,018.72 J= 88°. 40’ ‘71” 27
\A’-lx(‘?‘;’; 32".6 \\’71\6" 353818 7‘ b\\ =186°.35".80"".7 D‘ A’=186°.35".32".5
l 30. 7 31. 5 31. 0 { 3‘3 3
\ 31. 6 ,\ 82. 5 § 31. 6 § 31. 7
D 31 6| 5) 32, 9 | 0} 20. 9 | S} 33. 8
Cerchio 1'0n Cerchio 180°
«=11,23m,01°,79 J= «=1h23m 0185 J=288°46".21".28
D\\'—lbb" 35°.30”.9 D_S;\’=186°.3 88014 8 af A’ = 186°.35.30".0
{ 29. 8 { 31. Sy 30. 0
( 3L 5 o 20, 1 { 30. 9
59 29, 4 5y 32. 1| D} 29, 2
15 luglio.
Cerchio 180° Cerchio 270°
« = 12.23m,06°,72 J=88°.46".21".75 o« = 1h.23m,065,76 J=288°.46'.21".75
\\’=1‘16° ShU81UT (\ =1862.85/.83%.1 (\/—186"35 32”.8 \&'—180" 35".31.0
32. 5 | D} 33.'2 | D} 31. 6| S} 320
\ 32. 5| af 33. 8 ) 32. 1 § 328
D; 31. 8| 5} 32. 4 | S} 32. 2 | D} 30.8
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I valori medi risultanti

diurna, sono ancora riassunti
espressioni differenziali.

delle singole serie,

nel seguente specchio, dove

corretti

per l'aberrazione
sono aggiunte le

i T

| | Sl

A m - | em— Cx Espressioni differenziali

@ | B 5 ‘ ( ()N

86°.35" _ o=ra |l teral —1970] dA = — 0.25 da® — 1.09 dd' 4 0.02dg”
1900 0° ;1.(» 35", - j‘ v:“ ,'T .l. 2 11; 01 ¢ A g _‘_ dios d:;
s, _ 55|47 .1 i — 0.03de —1.35dd —+0.03dg
SORY S T e S o S 10.05de — 1.35dd - 003dg
500 Y — 6.0 |48 1| —14. 1 4 020de —1.22dd —+0.02dg
60 { — 6. 8 t 7 31 —14. 1 1026 de —1.10dd —+-0.02 do
00 — 40|ts8 5| —12.5 1017 de — 1.25d0 - 0.02 dg
’ ) — 5. 4| +9.3| —14. 7 — 0.10 de — 1.31dd < 0.02dg
o200 3 — 5. 9| —9.0|] —14. 9 — 0.02de —1.35dd + ':‘ 03 dep
S — 85Ul | et 7| =aBh (¢ 4 0.01 de —1.35dd —0.03dg
500 ) — 6. QSO S5 L 015de —1.29d0 —0.02dg
i 1o ( — Ghoh|[har s —14. 6 1021 de —1.20dd - 0.02 dg
o 3 — 5.6 T8 4| —14. 0 1097 de —1.08dd +0.02dg
gk ( — 5. 4|+ 3 2| —13. 6 1 031de — 0.95dd —+ 0.02 dg
n 180° 3 —11.9| —2. 2] — 9.7 1 020da — 1.21 dd -—‘—1"!,02,/'(,
/ —11.8| —2.1| — 9. 7 1096d¢ —1.10dd + 0.02dg
a | 270° 3 — 13808 =2 16—l 1°F4 . 032da — 0.95dd —+0.02dg
B — 13228 S0 =129 8 L 0.35de — 0.79dd +0.02dg

Le costanti di collimazione ¢,, e ¢, dedotte dai puntamenti fatti sulla

Mira e sulla Polare rispettivamente, e le loro differenze ¢
nelle colonne (4), (5), () mostrano la dipendenza del valore di tal costante
dalla inclinazione del cannocchiale. Qui & a notarsi che il reticolo venne spo-

—c,, registrate

stato la sera del 12 luglio, cid che ha avuto per effetto di mutare i valori
numerici delle costanti ¢,, e ¢,, senza portare una variazione notevole alla
loro differenza.

Dalla combinazione dei valori della terza colonna si ricava
31”. 49

12,851~ =+ 0". 14.

La media delle

espressioni differenziali
dA = + 0.10 dee® — 1.18 dd” —;— 0.02 (/(’“ "

pud assumersi come esprimente la modificazione da apportarsi a questo risul-
tato, per tener conto di eventuali variazioni nelle posizioni apparenti della
Polare, oppure nella latitudine ¢.

Riduzioni in centro.

Per ridurre le osservazioni dal punto S, occupato dallo strumento, al
centro trigonometrico C, si collegd S a C per mezzo di un triangolo di cui
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si misurarono un lato ed i tre angoli. Dalla sua risoluzione risultd 1'eccen-
tricita 2
CS = ¢ =22m.436.

Misurato poi in C l'angolo compreso fra la
direzione di M. Mario e la direzione dello
strumento, ed aggiuntovi 1'azimut noto di M.
Mario, si ottenne 1'azimut della direzione dal
Centro allo Strumento

a= 324°, 20". 20".

Se con questo si determinano i due an-
goli A, ed ¢ segnati in figura, si ha

A, = 144°. 20" 20" i AR LY

La riduzione in centro della latitudine risulta

quindi

€ oS @ :
Adp—=— ——=—0".59.
¢ Rarc 1

Perl'azimut invece, detta s la distanza Centro-
M. Mario (logs=4,55525) si ha

|
[
{

N —
g ! ; i ¢ sen & e
Correzione per il centramento della direzione. . . . = el 1'. 26". 65
S are
g : ol < esen A, A
Convergenza dei meridiani fra Se C. ... .= Narcl” tggp = 0". 38
I are
Riduzione in'centro delllazimut .'ovc ov oo oo v oo o LA =1°27",08

Queste due riduzioni, applicate ai valori precedentemente determinati.
conducono ai risultati finali:

Latitudine astronomica di M. Soratle (centro del segnale)

¢ = 42°.14'. 46"”.52==0".10 (Epoca 1900.53

Azimut astronomico della direzione M. Soralte - M. Mario
A =186°. 36". 58". 52 ==0".15 (Epoca 1900.52)

Renpiconti. 1901, Vol. X, 1° Sem. 45
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* Attrazione locale.

Se si fa il confronto fra questi valori astronomici e quelli geodetici
provenienti da Castaneéa (assunto come punto origine) e calcolati dall’ Istituto
Geografico Militare, attraverso alla rete di primo ordine compensata, sl

ottiene
il g e Sora astronomica g, — 42°.14.46 .52
Latitudine di M. Sorafte geodetica . ¢, = 42°. 14'. 40".76
$a— ¥y -+ 5".76

6°. 36'. 58".52

Azimut della diresione M. { astromomico. . . . . . . AR —118
186. 37. 01.48

Soratte - M. Mario geodetico. . . . . . .. A,

—— — 2196

Le due componenti dell'attrazione locale, definite dalle formole

F=g¢.— ¢, y= (4 — 4y) COIg ¢

risultano quindi

Per formarsi un concetto dell'andamento delle attrazioni locali nei din-
torni di Roma, mello specchietto seguente si riuniscono i valori di & ed
ora trovati, a quelli precedentemente ottenuti negli altri punti. Questi punti
vi sono disposti per latitudini crescenti: le longitudini riportate hanno la
loro origine a Castanea.

. ‘ N Longitudine £ l‘
e 1 S geodetica I
- SN L St — 0 = = SR s,
Monte Pisarello. 41°.28'. 36", 24 | — 2°.51.44”. 61| —0”. 04| —2".16
Monte Cavo . 11. 45. 02. 12| —2.48. 39. 87| +1. 4~1i‘ —
Fiumicino 41. 46. 12. 86| —3.17. 33. 23 1% 88‘} —2. 17
Monte Mario. 41. 55. 24. 38| —3.04. 06. 32| 1. 91 ‘ 0. 84
Monte Soratte 42, 14. 40. 76| — 3.01. 06. ‘

Tu‘ 4 1 7.;‘ — 3. 26

Di qui emerge come la componente meridiana della attrazione locale
vada sempre crescendo nel procedere da Sud a Nord, fino a raggiungere a
M. Soratte un valore abbastanza rilevante.

I precedenti valori delle attrazioni locali non sono perd, e non possono
ancora essere, definitivi. In primo luogo le coordinate astronomiche introdotte
in caleolo sono riferite alle posizioni istantanee del Polo e mon alla posi-

zione media. Cid si

sarebbe potuto fare per i primi guattro punti, ma non
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per il quinto, determinato in epoca alla quale ancora non si estendono gli
elementi di riduzione dell'ultimo Rapporto di Albrecht ().

Ma anche le coordinate geodetiche dovranno subire delle variazioni, in
segnito alla nuova compensazione cui la rete di primo ordine dovid essere
assoggettata, almeno parzialmente, per stabilire l'accordo geometrico delle
basi fra loro. Le norme generali, da adottarsi in tale compensazione, furono fis-
sate nella seduta della Commissione Geodetica Italiana del 27 giugno 1900 (3).

In tale seduta venne riaffermata la risoluzione, precedentemente adottata,
di assumere il punto di Monte Mario come origine delle coordinate geode-
tiche dei vertici della rete. Su proposta del prof. Schiaparelli venne stabilito
di eseguire in quel punto una nuova stazione astronomica completa di lati-
tudine, longitudine ed azimut, sia per uniformarsi alle prescrizioni della
Commissione Geodetica Internazionale, la quale vuole che le stazioni astro-
nomiche di primo ordine (punti di Laplace) siano eseguite in doppio, con
strumenti diversi, metodi diversi ed anche diversi osservatori, sia per venire
ad una decisione circa la discordanza che la mia latitudine presenta con
quella del prof. Respighi.

Ed io non posso che aftrettare col desiderio la esecuzione di tali ope-
razioni, le quali avranno per effetto di sostituire in modo definitivo 1'ellis-
soide di Monte Mario a quello di Castanéa, nelle ricerche aventi per oggetto
la determinazione della forma del Geoide.

Fisica terrestre. — Sul terremoto del 24 aprile 1901 nei
pressi di Palombara Sabina. Nota del dott. Lurer Pavnazzo, pre-
sentata dal Socio TAccHINI.

Compito della presente Nota ¢ di dare breve comunicazione all'Acca-
demia sul terremoto che, nel giorno 24 aprile 1901 intorno a 15" 20™, fu
avvertito dalla maggior parte della cittadinanza di Roma e che ebbe la sua
origine nei pressi di Palombara Sabina.

Nel giorno e nell'ora anzidetta, io mi trovavo all’ ultimo piano del-
1' Ufficio Centrale di Meteorologia e casualmente stave in osservazione dinanzi
ad un pendolo regolatore. Avvertita, per successivi sussulti del pavimento,
la leggiera ma pur ben sensibile scossa, potei rilevare tosto dall orologio a
pendolo 1'ora del fenomeno, che, tenuto conto della correzione spettante al-
1" orologio, risultd essere 15" 20™ 255, Giudicai di 5-6 secondi la durata

(Y) Bericht iiber den Stand der Erforschung der Breitenvariation am Schlusse des
Jahres 1899. Berlin 1900,

(®) Processo verbale delle sedute della Commissione Geodetica Italiana tenute in
Milano nel scttembre 1895 e nel gingno 1900. Firenze 1900.

R —

el e e e -—




