7 e ) el Rl |

DELLA

REALE ACCADEMIA DEI LINCEI

ANNO CCCII.
1905

S IER IR, T B QTN N T A

RENDICONTI

Classe di scienze fisiche, matematiche e naturali.

VOLUME XIV.

1° SEMESTRE.

ROMA
TIPOGRAFIA DELLA R. ACCADEMIA DEI LINCEL

PROPRIETA DEL CAV. V. SALVIUCCI

1905




RENDICONTI

DELLE SEDUTE
DELLA REALE ACCADEMIA DE] LINCEI

Classe di scienze fisiche, matematiche e naturali.

Seduta del 5 febbraio 1905.

P. BLASERNA, Presidente.

MEMORIE E NOTE
DI SOCI O PRESENTATE DA SOCI

Matematica. — Un ‘teorema sulle teoria della elasticits,
Nota del Socio ViTo VOLTERRA.

ArT. 1.

1. 11 prof. Weingarten ha pubblicato qualche tempo fa in questi Ren-
diconti (') una interessante Nota sulla teoria della elasticita. Egli osserva
che possono esistere dei casi in cui un corpo elastico, pur non essendo s0g-
getto ad alcuna azione esterna, ossia, senza essere sottoposto né a forze di
massa, né a tensioni superficiali, nondimeno pud non trovarsi nello stato
naturale, ma essere in uno stato di tensione il quale varia continuamente
e regolarmente da punto a punto.

Casi pratici di corpi in simili condizioni sono facili a trovarsi. Tale &
un anello a cui sia stata tolta una sottile fetta trasversale e se ne siano
risaldati poi fra loro i due capi.

2. Nella Nota del Weingarten resta sospesa perd unma questione. Oltre
gli anelli ed altri corpi che occupano spazii pit volte connessi possono esi-
stere casi di corpi semplicemente connessi i quali si trovino nelle condizioni
suddette?

A prima vista la questione non & facile a risolversi, ma intuitivamente
si sarebbe condotti a dare una risposta affermativa. Infatti pud sembrare che,
anche nel caso di corpi semplicemente connessi, tacendo una fenditura ed
introducendovi a forza un elemento cuneiforme, oppure risaldando le due

(') Sulle superficie di discontinuitd nella teoria della elasticita dei corpi solidi.
Serie V, vol. X, 1° semestre 1901.
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faccie della fenditura dopo avere asportata una sottile fetta del corpo si
possano ottenere stati di equilibrio senza forze esterne nei quali la tensione
o la deformazione variano senza discontinuitd e regolarmente da punto a
punto al pavi che nei corpi a connessione multipla. I1 Weingarten da le con-
dizioni che dovrebbero verificarsi in questi casi, qualora essi esistessero!

3. Scopo di questa Nota & di mostrare, col sussidio di una semplice
osservazione analitica, la impossibilitd di essi quando si ammetta che la
continuitd della deformazione sia estesa anche alle derivate prime e seconde
degli elementi caratteristici della deformazione stessa.

Cio stabilisce uno stretto riscontro fra la questione di elasticitd e una
questione analoga di idrodinamica.

Il teorema di idrodinamica a cui ci riferiamo e il seguente: o fuido
incompressibile finito, che si trova racchiuso entro pareti rigide e fisse ¢
nel quale non esistono vortici, deve stare in quiete se lo spasio da esso
occupato ¢ semplicemente connesso (aciclico), mentre puo essere in movi-
mento se lo spazio occupato é pi volte connesso (ciclico).

Ecco ora le proprieta analoghe per la elasticita.

Diremo che una deformazione di un corpo elastico & regolare quando
le sei caratteristiche della deformazicne (lo s¢7@in secondo la denominazione
degli Inglesi) sono funzioni finite continue monodrome, aventi le derivate
del primo e del secondo ordine pure finite continue e monodrome.

Potremo allora enunciare il seguente teorema:

Se un corpo elastico occupa uno spazio finilo semplicemente connesso
(aciclico) e subisce solo deformazioni regolari, esso si trovera allo stato
naturale quando mon sara soggetto né a forze di massa né a lensioni su-
perficiali.

Invece:

Un corpo elastico, che occupa uno spazio finito piv volte connesso (ci-
clico), potra non essere nello stato naturale, poira trovarsi c¢ioé in uno
stato di tensione, anche quando non ¢ soggetto né a forze di massa né a
tensioni superficiali, pure essendo la sua deformagzione regolare.

Questa proposizione stabilisce una essenziale differenza fra le proprieta
dei corpi elastici che occupano uno spazio semplicemente connesso (aciclico)
e quelle dei corpi elastici che occupano spazii piu volte connessi (ciclici).

Se ci riferiamo ai casi pratici sopra ricordati cid significa che, se la
connessione é semplice, la introduzione di uno strato cuneiforme, o 1'aspor-
tazione di una sottile fetta, risaldando poi le faccie della fenditura, ingenera
sempre nel sistema elastico una deformazione non regolare o gualche lacuna:
mentre l'opposto pud aversi quando la connessione sia multipla.

In generale potremo dire che, se si ha un corpo non soggetto ad azioni
esterne ed in istato di tensione, o esso occupa uno spazio pil volte connesso
0 esso ha in qualche regione la deformazione non regolare,
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L'articolo seguente sard consacrato alla dimostrazione della proposizione
enunciata ed il successivo alla esposizione di due esempii analitici relativi
a corpi elastici piu volte conmessi soggetti a tensioni e non sottoposti a
forze esterne.

Arr. II.

1. Denotiamo con ¥y, , Ye2 s Y32, Y235 ¥a1 5 Y12 Sei funzioni delle variabili
2,y ,%, monodrome finite, continue e aventi le derivate del primo e del
secondo ordine pure monodrome, finite e continue entro un campo a tre di-
mensioni S semplicemente connesso. Tracciamo entro S una linea regolave s
le cui coordinate rappresenteremo con z,y,z, mentre chiameremo @, ,7,, 2, ;
Zy 57,4 quelle degli estremi A, e A,.

La direzione positiva di s sia da A, ad A,. I valori delle y; in
A, e A, si rappresenteranno respettivamente con y{ e y{ . Supporremo
Yrs = Ysr- PoNiamo

1) u—u0+ ()’(“"1‘7’0)(3/1_!/0)”‘ (7 — qo) (51 — 20) +
W i
+/ 1 m+(y.—y>l+(sx—z> |2+
Mz e S8\ (s | U s\ |dy
+|jJ1_J Vf‘)—}—( 2 )( N+ o -L) ds+

2y R/
Ohie— .?/ m M \)'22) 13 w)’gg) (14)
+[ 2 Dz 8 Ay it )( 2 W d)lé

@) o= vot5 (8- 7o) (61— 20) - 5 (10 — 1) (00 — ) +

s L_L) (2 w“)
+‘£ |:( )( Az ) 2 W teken ‘l)( AL (L\ +
Yo 3 1
‘|‘|:7n+(51 _3)%4"(56‘1 z) y” ”/‘f‘

ds

o — ) (e __ s -'f'—i’> RVZTS L_L) dz) ;.
+|:(“ ")( vY; Dy)+( 2 ,(m+ %y s

(1) w= wo-{—‘l (1S =+ o) (z1 — @) —i- (rS — po) (41 — yo) +-

S (AT )7 f/'_—ﬁ) Mas | s \}’12) d

[(l' ) Az )—{—( 2 ( Y + & Rl ds 15
.7*,— v W)’14 ﬂ_ 3}'\2) W)’sz a2 ﬂ

+[ et ] e N

+|:"“'*+ A Wﬂ]Z;sds

in cul %y, vy, Wo, Po, o, SONo quantita costanti.
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Cerchiamo le condizioni affinche x,»,w non dipendano dalla linea di

integrazione s; ma solo dai due estremi A, e A,, ossia, supponendo A, fisso,

cerchiamo le condizioni affinch® #.w»,w siano funzioni di @,y

o2 1B}

2. A tal fine basterd supporre la linea s chiusa, ossia i punti A, e A,

coincidenti e determinare le condizioni perche gl'integrali estesi alla linea s

siano nulli.
I1 teorema
integrali in

B et

di Stokes,

+[<zm — )G +~"?*'A_
;‘;:[(3"—3‘}1“}“(—';_‘1‘3:’ cos /1lz'+l:‘:‘;5 s P ? J'A:
e [(M B ST 3— ‘5 |
\|;:|:l//1—f/lE—|—'T—';—I C:| COS NI ‘i‘|:(w,_ )T+ /) : y C_
+|:°‘j’ o— /5]

allorche la linea s & chiusa, trasforma i detti

Cj\ C0S N - I:(s, —3)F 4 '[/'—:——'// A:l cos ny -

cos 18 ¢ do

)
cos ny -
CoS 73 : do
cos ny -

{
\do

in cui ¢ & una superficie avente per contorno s ed interna allo spazio S,

» denota la normale a o scelta in un verso conveniente e

h) Ny 3 Ny 22 Ny 2 2
) Y3 12 JYe3 O LT 07 Y22
=t n e s
Ww\ Yy & i3 QT 3y Y 03 28°
Bl (Mo Wu dm) ,Tom p_ She I
W\ 9# Wz Y VL I PRI At
D [ 7: 2 R Va3 ) *
Gk Licd . Yare |.>__2 Y3 ik He >l1
3\ Wz Y Pk Y 2z Y Yk

Ne segue che le condizioni necessarie e sufficienti affinché =, v, w siano

indipendenti dal cammino s d'integrazione sono

(IT) A=B=0=l—H— &G=—0

3. Supponiamo verificate le precedenti
zioni di 2,9, , 4.

equazioni; %, v ,w saranno fun-

Per calcolare le derivate dovremo tener conto che queste quantitd com-

pariscono esplicitamente sotto il segno di integrazione e sono mello stesso
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tempo le coordinate di un estremo del cammino d’integrazione. Fatta questa
osservazione le ordinarie regole del calcolo conducono subito alle formule

U W L)
= )’W ) pE— 7;12; Y Ny )’{;lx' )
(1) AL, byl 48,
W W MW WU U W
=, —t—=n, — 1+ — =1
W1 M/ DLy W AL

Possiamo quindi concludere che, quando le y,s soddisfano le equazioni (II),
si possono trovare le tre funzioni %,v,w che verificano le (1), ossia che
le y,s si possono considerare come le caratteristiche della deformazione di
un mezzo elastico. La proposizione reciproca si verifica immediatamente.

4. Le formule (I), (I'), (I”) sono notevoli, perché ciascuna di esse da
modo, con una semplice quadratura, di ricavare una delle componenti dello
spostamento dalle caratteristiche della deformazione.

Kirchhoff (1) e Love (%) hanno espresso ciascuna delle derivate di u,v,w
per mezzo di una analoga quadratura. Si pud passare, mediante facili in-
tegrazioni per parti, dalle formule di Kirchhoff e Love alle (), (I'), (1").
In esse compariscono le sei costanti arbitrarie u,, v, wo ; Po, ¢o, 70, Ci08
i valori delle componenti dello spostamento nel punto A, e quelli delle com-
ponenti del vettore chiamato da Maxwell rotasione. Le (II) non sono altro
che le ben note formule del De Saint-Venant.

5. Le equazioni (II) esprimono le condizioni affinché i valori di u,»,w
dati dalle (I), (I'), (I”) siano indipendenti dal cammino d'integrazione, al-
lorche lo spazio S & semplicemente connesso; ma se lo spazio S fosse piu
volte connesso, potrebbero i detti valori dipendere dal cammino d’integra-
zione, pur essendo soddisfatte le (II). Ricordiamo infatti che la dimostra-
zione della indipendenza del cammino sui valori di % ,v,w si @& ricavata
nel § 2, quando lo spazio & semplicemente connesso, dal fatto che ogni
linea chiusa s dello spazio pud ritenersi contorno di una superficie o ap-
partenente allo spazio stesso. Ma se lo spazio & pil volte connesso, questo
fatto non si verifica piut per ogni linea s, e di qui segue che il cammino
pud influire sui valori di #,v,w. Avremo dunque il teorema seguente:

Un corpo elastico che occupa uno spazio semplicemente connesso e la
cui deformagione ¢ regolare, si polra sempre ricondurre allo stato natu-
rale mediante spostamenti finite continui e monodromi dei suoi punti.

Invece potremo dire:

Se un corpo elastico occupa uno spasio pitv volte connesso e la sua
deformagione ¢ regolare, gli spostamenti dei punti non Saranno necessa-
riamente monodroms.

(1) Mechanik, XXVII Vorl. § 4.
(%) Math. Theory of elasticity, vol. I, § 66.
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Riduciamo semplicemente connesso lo spazio ciclico mediante un sistema
di sezioni. Nello spazio sezionato esisterd un sistema di spostamenti finiti
continui e monodromi che corrispondono alla data deformazione. I valori di
questi spostamenti potranno perd non riattaccarsi con continuitd lungo le dette
sezioni. Quando cid avviene, volendo ricondwire il corpo allo stato naturale,
converrd togliere la connessione della materia lungo le dette sezioni e ivi
far nnsm-re\delle fessure o asportare della materia o far scorrere 1'una sul-
I'altra le due faccie della fenditura. (Vedi gli esempii dell'Art. successivo).

6. Ricordiamo ora la dimostrazione che si fa per provare che un corpo
elastico, il quale non & soggetto a forze esterne, si trova nello stato natu-
rale. Essa presuppone implicitamente che i punti del corpo elastico subiscano
spostamenti finiti continui e monodromi e la deformazione del sistema sia rego-
lare. Ne segue che se sappiamo che la deformazione @ regolare ed il corpo
oceupa mmkspazio semplicemente connesso, potremo vicavare dall'assenza di
forze esterne la conseguenza che il sistema non dovrd essere soggetto ad alcuna
tensione interna: ma se il corpo occupa uno spazio piu volte connesso la de-
formazione regolare potrd coesistere con una polidromia degli spostamenti e
quindi il corpo stesso potrd essere soggetto a tensioni.

Di qui resulta il teorema che abbiamo enuaciato nell'Art. I.

7. Da questo teorema pud dedursi facilmente un corollario importante.

Note le tensionisuperficiali e le forsedimassa agents
sopra un corpo elastico, la deformazione saraindividuata
se lo spasio oceupato dal corpo sara semplicemente comn-
so.ma non sara determinata se lo spazgiostessosara piw
50, @ meno che non si sappia a priori che il

=
&

volte connes
sistema pud portarsi allo stato naturale mediante sposta-

finiti continui e monodromi.

menti |

La dimostrazione di questo corollario discende immediatamente da quella
del sopra ricordato teorema.

L'interesse di questa proposizione consiste in cid, che la ordinaria
teoria matematica della elasticita va modificata nel caso dei corpi che oc-
cupano spazii pill volte connessi, giacché la teoria stessa ¢ appoggiata tutta
sul fatto che le forze di massa e le tensioni superficiali determinano la defor-
mazione del corpo. La teoria ordinaria si conserva perd nel caso dei corpi
che occupano spazii semplicementi connessi, oppure in generale quando si
sappia a priori che il sistema é riconducibile allo stato naturale mediante
spostamenti monodromi.

8. I} facile ricavare dalle formole (I), (I') e (I”) la natura delle disconti-
nuita che presentano le z,v,w lungo le sezioni che rendono lo spazio occu-

pato dal corpo semplicemente connesso. Chiamando uy v, wq 1 valori da




LSS o _ e e —

— 138 —

una parte di una di queste sezioni e ug,vg, wy i valori dell'altra parte, e
posto |
ug—tn="U,05 —va =V, 03— wa=W

e denotando con /,m,n,p,q,r sei quantild costanti lungo ciascuna se-
zione, avremo

(I11) U=!l+4ry—qs, V=m+pz—ra , W=n-+4qz—py

come per altra via aveva trovato il Weingarten.

Nel caso dunque di un corpo pilt volte connesso, ad ognuno dei tagli
che servono a ridurre lo spazio semplicemente connesso si possono far corri-
spondere sei costanti che individuano la polidromia degli spostamenti calco-
lati mediante le formule (I), (I') e (1”).

Queste costanti, per analogia a cid che si fa nella teoria delle funzioni,
si possono chiamare le se/ costanti di ciascun taglio.

La proposizione fondamentale della teoria dell'elasticita va allora enun-
ciata mei termini seguenti:

Se un corpo elastico occupa uno spagio piv volte con-
nesso, ¢ la sua deformazione ¢ regolare;, questa sara de-
terminatadalle forzedimassa, dalle tensioni superficiali |
e dalle sei costanti relative a ciascuno dei tagli che ser-
vono a ridurre Lo spasio semplicemente connesso.

‘ Arr. III.
| 1° Zsempio.

1. Poniamo
i
j — g _‘T? -—_a/!? g .2 2 [ ¢ Y3
; = + g log (2* +y7) Ves=27y;fw
i Id.’/? . ”‘7"2 ‘8 a2 ¢ Z3
l} Taa==" s o AR + 5 log (2° +¢7) Y31 =2y Tty

Yask== ylog (‘1"2_}_.’/?) yllzz(a_l’"ﬂ)b#!/y:

in cui «,p,y sono quantita costanti.

I} facile verificare che le equazioni (II) di De Saint Venant sono sod-
disfatte. Queste funzioni non hanno altre singolaritd che per 2=y =0,
ossia lungo l'asse coordinato z. Hscludendo quindi con un cilindro avente per

| asse 2 questo luogo singolare, in tutto lo spazio rimanente queste sei quan-
titd potranno essere interpretate come le caratteristiche di una deformazione

regolare I
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Gli spostamenti corrispondenti si calcolano facilmente. Chiamandone

w.v,w le componenti, queste resulteranno (a meno di uno spostamento ri-
gido arbitrario) date dalle formule

Y 3 - '
\ u = ay arco tg -~ + S @ log (@t 4 %)

2
’ v=— ararco tg—/ -+ g‘z/ log (2* -+ ¥°)
£ & b
n= v log (2% -+ 7°)

Le funzioni » e » sono polidrome e l'asse di diramazione & l'asse z.

2. Cid premesso immaginiamo un corpo isotropo omogeneo C che oceupi
uno spazio S limitato fra due cilindri di rivoluzione o, e 0, aventi per asse &
ei cui raggi sono R, e R, e fra due piani normali all'asse 2. Supposte nulle
le forze di massa, le equazioni indefinite dell'equilibrio

K. L K L MW JZL‘\’
rutL+B) (33t 5) =0

28

. L] QW
©) Kao+ (L B (3 + 2+ 22) =0

liwa—f—(L—}—K) ? (w _I_Nu_,_\u.\,:()

saranno soddisfatte dalle (2) quando sia verificata 1'equazione

Ka+(L4-2K) g4 (L+K)y=
la quale a sua volta sard soddisfatta prendendo
K
L42K"°
Il calcolo delle corrispondenti tensioni superficiali non presenta difficolta.
Sulla superficie o, troviamo una tensione uniforme normale a o, diretta
verso 1' interno della massa data da

r=0 f=—=o

7l=a(L—{—K)( 1onR)

1

T2k L -{- 2K
sopra 0, una tensione pure uniforme e diretta verso l'interno della mussa
data da

T,,,=a(L+K)(1 +ﬁ% log Rz)

mentre sopra le due basi normali a z troviamo le tensioni normali dirette
sempre verso l'interno
!!Il

Tu,zm(ll—}-fﬂ{—{—‘ﬂ{log/‘)

in cui » denota la distanza dell’asse z.
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3. Immaginiamo ora un corpo fittizio della stessa matura del corpo C,
il quale occupi lo stesso spazio del corpo C, ma che si trovi nello stato na-
turale.

Senza togliere in alcun modo la connessione al corpo stesso, sollecitia-
molo mediante le tensioni Ts, ,Ts, e T, sopra le superficie laterali e sulle
due basi. Denotiamo con #', ", " le componenti corrispondenti dello spo-
stamento. Queste saranno funzioni finite, continue e monodrome, e se prendiamo

' K
W =u—u=c |: ¥ arco tg E—ZL—}—ZK‘“OU —{—/)il—u

1 K
V' =v— v = a[—xarco tgg—é L——|I—2E7J log (z* ye):\ — '

"

w'=w—w=—w

otterremo un sistema di spostamenti del corpo C i quali sono diversi da
zero e differiscono da uno spostamento rigido. Agli spostamenti «",»", "
corrisponderd quindi una deformazione diversa da zero e regolare e in con-
seguenza una tensione interna; ma le tensioni superficiali e le forze di massa
saranno nulle. Se denotiamo con yj; le caratteristiche della deformazione I"
corrispondente agli spostamenti %, ", w’, quelle della deformazione I'” cor-
rispondente a #”, 0", w" saranno yj; = yis— ¥i-

4. Le funzioni «” , v, w"” sono polidrome al pari delle % ,»,w ed hanno
per asse di polidromia l'asse z. Chiamiamo %, ,», ,w, i loro valori in un
punto situato lungo il piano zz dalla parte positiva dell'asse 2. Partendo da
questo punto ruotiamo intorno all'asse z compiendo un intiero giro e pren-
diamo i successivi valori di «”,»",w" che si seguono con continuitd lungo
il ciclo che si percorre. Denotando un wj , vz, wy i valori con cui si torna
al punto di partenza, avremo

i, : 7
ug—uy =0 , vg—ovg=—2max , wy— wy=0.

5. Ne segue che se e« & positivo, lo stato di deformazione regolare I'”
del corpo potrd ottenersi prendendo il corpo il quale occupi nello stato na-
turale il cilindro cavo precedentemente considerato, eseguendo quindi un taglio
lungo il- piano #¢ dalla parte positiva dell'asse x, ed infine interponendo fra
le due faccie del taglio un sottile strato la cui grossezza varii proporzional-
mente alla distanza dell'asse.

Se « € negativo per ottenere lo stato di tensione corrispondente con-
verrd invece toglieve lungo il piano s, dalla parte delle z positive, una
sottile fetta, la cui grossezza varii proporzionalmente alla distanza dell'asse,
quindi attaccare fra loro le due faccie della fenditura.

Rexprconti. 1905, Vol. XIV, 1° Sem, 17



2° Esempio:
6. Poniamo
m=0 , Ye=0 , yss=0

ar ay

Yag— ﬁ_? S == 2+ )

Ne=20.

Le equazioni (II) del De Saint-Venant saranno soddisfatte e le prece-
denti funzioni non avranno altra singolaritd che lungo l'asse z.

Gli spostamenti corrispondenti verranno (a meno di uno spostamento
rigido)

(4) u=0 , v=0 , w=aarcotg§.

w resulterd quindi polidromo e avrd per asse di diramazione l'asse z.

Immaginiamo un corpo il quale occupi lo stesso spazio costituito dal
cilindro cavo S, come nell'esempio precedente. Gli spostamenti (4) soddisfa-
ranno le equazioni (3) e le tensioni lungo le superficie laterali o, e o, resul-
teranno nulle, mentre le forze agenti sulle basi avranno respettivamente per
componenti, sull'una

aKy aKz
Xo=——=73 3 B e i =1 05
2ty PN
sull'altra
':;J= ?K‘}Ia ] = C:Ki E) Z:uzo'
&+ P

Prendiamo adesso un corpo fittizio della stessa sostanza, allo stato natu-
rale, che ocecupi il cilindro cavo S e senza togliere la connessione assoggettia-
molo alle forze di torsione precedenti agenti sulle due basi.

Si chiamino #, o', w’ gli spostamenti che ne conseguono. Qnesti saranno
funzioni finite continue e monodrome; e posto

W=—u , V'=—0v , w'=w—u

a questi spostamenti corrisponderd uno stato di tensione interna del corpo,
mentre le tensioni esterne e le forze di massa saranno nulle. La deformazione
sard evidentemente regolare.

7. E facile vedere come si pud produrre questo stato di tensione. Preso
il corpo allo stato naturale che occupi lo spazio racchiuso entro il cilindro
cavo S, lo si tagli lungo il piano zz dalla parte positiva dell'asse x; quindi
si facciano scorrere lievemente le due faccie del taglio 1'una rispetto al-
l'altra parallelamente all'asse z, in modo che il cilindro assuma una forma
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leggermente elicoidale. Cid fatto si saldino le due faccie 1'una all'altra nei
punti prospicenti.

Lo due basi verranno cosi ad acquistare una dentellatura lungo il
piano 2z della parte delle z positive, ma essa sard infinitesima e senza
alterare le condizioni del sistema potremo immaginarla tolta appianando le
basi stesse.

Astronomia. — Osservazioni del nuovo pianetino PS 1905
fatte all’equatoriale di 39 cm. Nota del Corrispondente E. MiL-
LOSEVICH.

11 pianetino, scoperto dal dott. Gotz col metodo fotografico I'8 gennaio
all’ Istituto astro-fisico di Konigsthul, interessante perché sono oggidl ecce-
zioni le scoperte di pianetini lucenti (circa di 10m!/,), fu trovato dal dott.
Bianchi 1'11 gennaio e fu osservato da lui e da me fino a ieri come segue:

Data T.MedioR.C.R. « apparente pianeta  d apparente pianeta  Osservatore
1905 gennaio 11 9h52m 3s  8h30m218.60 (9n.541) 5 + 18°40'20/.7 (0.618) B.
n ” 12 743 19 829 25.21 (9.658) ; 4 18 41 52. 0(0 713) B.
: n 12 743 19 8129 25.27 (9n.658) ; + 18 4152. 0(0.713) B.
» ” 14 951 10 827 12.88(9.517) ; - 18 45 36. 6(0.608) M.
» ” 22 955 27 818 27.10 (92.416) ; +~19 016. 9 (0.574) M.
» ” 28 9 2 39 811 57.16 (9~.473) ; + 19 10 39. 1 (0.587) M.
1905 febbraio 4 915 50 8 4 52.67 (92.337) ; -+ 19 20 56. 9 (0.556) M.

Lo splendore (grandezza) venne stimato nel seguente modo:
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Fisiologia. — L. Dimostrazione dei centri respiratort spinali
per mezzo dell'acapnia. — 11. Differenze individuali nella resi-
stensa alla pressione parziale dell’ossigeno. — I11. Depressione
barometrica e pressione parziale del CO, nellaria respirata. —
IV. La pressione del sangue nell’aria rarefatta. Note del Socio
AncELO Mosso.

Queste Note saranno pubblicate nei prossimi fascicoli.




