4 IRAES]
DELLA

REALE ACCADEMIA DEI LINCEI

ANNO CCCXI.
19014

SUHD A TEE (G ST N A

RENDICONTI

Classe di scienze fisiche, matematiche e naturali.

VOLUME XXIIIL

1° SEMESTRE.

ROMA

TIPOGRAFIA DELLA R. ACCADEMIA DEI LINCEI

PROPRIETA DEL CAV. V. SALVIUCCI

1914




s)

— 776 —
striseia @ tutta interna alle stelle relative alle variabili @y s 2"y"s’. Abbiamo

allora, con una trasformazione conforme,

\C'” __l, “,w? ;] )2

\ SRl ) S A ey T

(16) —1)

2t L
I iy (e =31 N e
/!/**Bo|]31(c.2{_j[_1\+n'31<33'+]\+

ecc. ecc.

Le costanti A; B; ecc. sono facilmente determinabili, date le condizioni
iniziali del moto; le (16), uniformemente convergenti per ¢ reale qualsiasi,
rappresentano 1’ integrale generale del sistema (9).

3. Riassumendo: consideriamo un punto mobile P soltoposto all'attra-
sione di pit centri fiSsi My My ... My posti in linea retta, e supponiamno
che il momento della quantita di moto di P rispetto all’asse siesso non
sia nullo. Allora, scegliendo le tre unita di misura secondo la (3), ¢ co-

- o : O s
struendo una striscia di spessore - limilata da due rette parallele e

simmetriche rispetto all’asse reale det tempr, essa risulta tutta interna
alle stelle di Mittag-Leffler relative alle coordinate xys e alle velocita

Z _1/' File
In consequenza sappiamo trovare delle serie procedenti secondo le
1| Sl
potenze di —2—_'_—1 le quali convergono uniformemente, per valori reali
T /
del tempo, da t=—® a 1=, ¢ ci rappresentano 'integrale generale

delle equasioni del moto.

Meccanica. — Potenziali newtoniani dell’ elasticita. Nota I
di PieTro BURGATTI, presentata dal Corrisp. R. MARCOLONGO.

1. Gli ordinari potenziali newtoniani di spazio, di semplice strato e di
doppio strato, tanto importanti nella fisica-matematica, si presentarono anche
ai primi matematici che tentarono lo studio dell’equazioni per I'equilibrio
dei corpi elastici; e le loro proprieta ispirarono poi i matematici del nostro
tempo nella ricerca dei metodi generali dintegrazione, o nella risoluzione
di problemi particolari. La loro importanza in questa teoria mon @& occasio-
nale; ma é dovuta alla speciale forma dell'equazioni per 1'equilibrio. Tut-
tavia i legami, direi cosi, fra queste equazioni e i detti potenziali, non sono
cosi semplici e diretti come quelli che li collegano coll’equazione di Laplace.
Onde viene 1'idea che esistano altre funzioni, dotate di proprietd ana-
loghe ai detti potenziali, ma piu direttamente collegate con 1'equazioni del-
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Tequilibrio elastico, e costituenti effettivamente per queste equazioni 1'ele-
mento analitico fondamentale. Orbene, coteste funzioni esistono. e son quelle
appunto che io distinguo col mome di poienziali newtoniani dell’elasticita.

In questa prima Nota mi propongo di definirli e di accennare breve-
mente le loro proprieta.

Consideriamo 1'equazione indefinita per 1'equilibrio elastico dei corpi
isotropi non soggetti a forze di massa nella forma (1)

(1) Es = (2* — w?) grad divs - w*A's = 0,
ove S & lo spostamento, E & un simbolo rappresentante 1'operazione
(82* — w?) grad div + w?A’.

Siano P e O due punti; »=mod (P—0), e a un vettore costante.
Si verifica immediatamente che

z / . m
@) S=ya=(£—(m—wz)M)a

r dP

soddisfa la (1). La y & una omografia vettoriale, e precisamente una dila-
tazione. Questo ya si chiamerd il potenziale newtoniano elementare della
elasticita. prodotto da un vettore & =M — O sul punto P di massa
unitaria. B un vettore finito e continuo per qualunque P dello spazio (tenuto

(
fisso 0); eccettuato per O, ove diventa di grandezza infinita come 1
7/

: - 5 P—
Si osservi che grad » & uguale a

0 G
. € percid & un vettore unitario

che definisce la direzione di P —O.

Si ha ’
o bl
3 L 20 o 3 r _
(3) ya= a— (92 —w?) 7P a=
Q? 2
Z*:f—_wa_(gz_wz) 'a—c/loﬂgradr.
7

ove e==ang(P — 0,a). Questa equazione prova che ya & complanare con a
e P— 0, e risulta

mod ya = % 14 o' cos’e -+ (2 -+ ©?)? sen?e .

Si vede ancora che P — O & una direzione unita di y; le altre, infinite,
sono nel piano.per O perpendicolare a P — O. Percid la y si potrebbe chia-
mare una dilatazione s¢mmetrica rispetto all'asse O P.

(") Per i simboli e le formule dell'analisi vettoriale vedi 'Analyse vectorielle
générale, di Burali Forti e Marcolongo, tom. I. Per la teoria dell'elasticita, vedi il tom. IT,
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ttore funzione dei punti O d'uno spazio S racchiuso

9. Sia ora w un Ve
o continuo in tutto S.

2
dalla superficie o': monodromo finito

Allora
4 w= | yudS,

« 8

nte definita, sara chiamato il potensiale
1 un vettore funzione del punto P.
sterno ad S. e all'oo tende a zero-

ove y @ la dilatazione precedenteme

newtoniano di spasto dell elasticiia.

finito e continuo in tutto lo spazio e

come —. Anche quando P & interno a o, ha un significato ed e finito e
=

come risulta dall’espressione (3) di yu.

continuo;
ha. tenendo presente che w non

Calcoliamo la dfvergensa di W. Si
dipende da P,

divw= | divyudS= | grad y X u dS.
Ma
! 1 i grad 7
grad y = 292° grad — — (2* — w?) grad (iglfa(ll )
= = \ dP

= 20 grad ¥ (9 — o?) grad (A7)
- 2

e notando che Ar=—" si trova subito
=

[‘ grad » X u
2

as .

- (3 1
divw =20 | grad=XudS=— 20*
SO (i S 7

4S si vede immediatamente che quell integrale

Con la forma polare di
pazio esterno e interno. All'infinito si annulla

3 finito e continuo in tutto los

1
come — -

2

[noltre. distinguendo igli operatori con l'indice o quando si riferi-
seono al punto O. e notando che grad » = — grad, 7" risulta -
; e 1 e LES
divw=—20 ‘ orad, - X ndS = — 20 l (dlv,, = ——divou)dS;
7 s i/ T

e, pel teorema della divergenza.

divw=2w’J 2 Pat

Ja 7

do 4 20w* ‘ givg I as ,
: r

S

allelo alla normale interna a o la quale
di spazio e di

egsendo n un vettore unitario par
dimostra che divw @ la somma di due potenziali ordinarii

semplice strato. Riferendoci alle

proprieta di questi potenziali, sl deduce
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subito che grad divw é discontinuo attraverso o, e che la discontinuitd e

rappresentata da 8 mw®(u X n)n.
Caleoliamo ora la rotazione di w .

Si ha
rot w = ‘ rot yu dS = ‘ Roty.wdS.
8 8
Ma |
L grad »
Rty e 20 B0t = — (22 s0t) Bot- 2E20L __ 900 grad L A\
7’ dp r
quindi
Ie ; T grad 7 /
rot w = ‘_’.Q?\ [ grad ~Au S = — 2.(.22~ L &’T&,;g/\ll ds .
Inoltre
rotw = — 282? | grad, — /\ u dS = — 2Q? ‘ (rot,, B —rof, ll\) asS
S 7

J8 7

—agr [ BN gs 4 oge | 2hlyg,
Je

che sono due potenziali vettori ordinarii di spazio e di semplice strato.
E pero, riferendoci alle loro proprieta, deduciamo che rotw é finito e con-
tinuo ovunque, e che invece rot rotw prova attraverso ¢ la discontinuitd
22 4nu—4n(uXn)n].

Da tutto cid risulta che

Ew = 22 grad div w — ® rot rot w

prova, attraverso ¢, la discontinuith — 8w*R*mu.
Si verifica poi, subito, che all'esterno di S &

Ew=0;

e allora dalle cose precedenti si deduce che nei punti di S &

(1) Ew = — 8w® 2% 771 ;

teorema analogo a quello di Poisson. In conclusione: 7/ potenziale newto-
niano di spazio dell’elasticita e finilo e continuo ovunque insieme con la
divergensa e con la rolazione; all'esterno di o soddisfa I’equazione (1); al-
U interno la (1").

3. Sia ora u funzione der soli punti O di o; e poniamo

(5) V= [ru do ,
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ove y & sempre la dilatazione definita di sopra. Anche questo v & un vettore
funzione del punto P, finito e continuo ovunque. Sard chiamato il pofen-
ziale newtontano di semplice strato dell’elasticila.

Risulta, come sopra.

; e 1
div v = 2e° ‘ grad — X udo.
Ja r

Posto

che & un ordinario potenziale-vettore di semplice strato, si ha

s, 1
divv' = ‘ grad - X udo;
L

e
e quindi
div v =2w? div Vv'.
Siccome. per cose note, div v’ prova, attraverso o. la discontinuita
4(uXm). cosi anche divv prova la discontinuita 8w w?®(u X n).
Analogamente, risulta. come sopra,

rot v—=22* ‘ grad . Audo;
Ja r

e, per V. si ha

) 1
rot v = [ grad— Audo:
Ja 7

dunque
rot v—=2w2rot v',

Attraverso®o, essendo 4zz(u /\ n) la discontinuitd di rot v, 8w2%u /A n)

sard quella di rotv.
Poiche

Ev=202 22 A'V';
e. per cose note. A"V & nullo ovanque. risulta, in ogni punto dello spazio,
Ev=0:

Si conclude: il potenziale newloniano di semplice strato dell’elasticila
é finito e continuo ovunque, ¢ OVURGue soddssfa all equasione (1); la di-
verqenza e la rotazione son diSconlinue atlraverso o .

4. Consideriamo ancora il potenziale precedente

V= r}’llr/,(f:
Ja
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e diamo ad ogni punto O di ¢ uno spostamento infinititesimo ¢ lungo la
normale a . Otterremo una superficie ¢, parallela a ¢, il cui potenziale sara

VvV, = f nudo .
GO
Risulta evidentemente

N
V== = (dyu.do= I '71%1/,10 do.

Ma essendo dO =en, si ha ancora
T dyu dy
( W — V= | e——ndo= - ;
(0) Vi v .(:bdo ndo \(;<d0 ll)élldo’

percheé, rispetto a cotesta differenziazione, 1'n & costante. Possiamo pensare
u grandissimo, per modo che & u risulti finito; e poi serivere semplicemente u
al posto di cu.

Orbene

() \'1=¥‘;(’% n)u do

sard chiamato il potenziale newtoniano di doppio strato dell’elasticita;
perché e il potenziale dell’elasticita relativo a due fogli o sovrapposti. nei
cui punti corrispondenti sono applicati due vettori m eguali ed opposti;
come risulta dalla (0).

Dalla definizione stessa risulta che questo v, soddisfa 1’equazione (1).
Esso e discontinuo attraverso o; ma lo studio preciso della discontinuita
richiede calcoli assai lunghi, che qui omettiamo.

In un'altra Nota mostrerd che questi potenziali sono gli elementi ana-
litici fondamentali della teoria generale dell’elasticita.

Meccanica. — Sopra wuna espressiva interpretazione cine-
matica del principio di relativita. Nota della sign.™ CLARICE
MunARI, presentata dal Socio T. LEVI-C1vITA.

La traduzione matematica del principio di relativita si espiica nella
determinazione di un gruppo di trasformazioni puntuali T, fra due quaterne
(2,y,38,¢) (2',¥" ,5 ,!) (interpretabili come luogo e tempo d'un fatto
determinato rispetto a due riferimenti diversi) dotate di particolari pro-
prieta.

Le proprietd, in base a cui si caratterizzano le T sono state, per la
prima volta, discusse da Einstein, il quale, nella celebre Memoria Zur
Elektrodynamik bewegter Kirper (Annalen der Physik, 1905), le illustrd
dal punto di vista fisico, includendovi in particolare (come fosse necessaria
conseguenza dell'omogeneita dello spazio fisico) la condizione di linearita.
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Dal punto di vista geometrico, la teoria dell’ Einstein fu illustrata da
Minkowski (*), con un eriterio, si potrebbe dive, fusionista di spazio e di
tempo.

Anche il Minkowski ammette perd a préori la linearita della trasfor-
mazione.

Una formulazione fisica e matematica assai soddistacente si trova nella
Memoria di Buill (¥).

Egli, partendo dalle medesime premesse di Binstein, si propone di tro-
vare le formule di trasformazione, che ammettono come invarianti tutti i
possibili sistemi di onde sferiche (propagantisi con velocita costante ¢), qua-
lunque sia il centro (@, y,3,) e 1'istante iniziale ¢, della perturbazione.

Cio & quanto dive che l'equazione

(1) (@ —ao) 4 (7 — Yo)* + (5 —50)* — ¢* ({ — 10)* =0

deve costituire un invariante bipuntuale.

Perd anche il Brill, nel procedere alla effettiva ricerca delle T, ne
ammette ulteriormente la linearitd (°).

In realtd, questa ipotesi complementare & superflua; cid risulta dall'os-
servare che l'invarianza della (1) implica in particolare 1 invarianza della

(2) dz®+ dy* 4+ ds* —c*di* =0

quando si suppongano le due quaterne infinitamente vicine.

Ora, se la (2) si conserva, basta interpretare le x ,y , s, ¢ct= %4 cOM®
coordinate di uno spazio S, euclideo, ed imporre inoltre alle T, che in tutlo
2l campo reale, a valori finiti di «,y,2,¢, facciano corrispondere valori
pure finiti di z",y", %, '; per poter facilmente dimostrare, in base alla teoria
dei gruppi conformi, che le formule in questione sono lineari.

Di cid dovrd io pure occuparmi nella presente Nota, la quale (seguendo
|'indirizzo delle lezioni tenute lo scorso anno dal prof. Levi-Civita all'Uni-

(') Minkowski, Spazio ¢ tempo. Nuovo Cimento, ser. 5%, vol. XVIII, 1909. Oppure:
Castelnuovo, /1 principio di relativita ¢ i fenomeni ottici. Scientia, vol. IX, anno V (1911).

(*) Brill, Das Relativititsprinzip. Jahresbericht der deutschen Matematiker. Verein-
gang, 1912.

() A questo proposito rileverd che il sig. Kraft ha assegnato in una recente Me-
moria (Ueber die Eingenschaften Linearer Raum-Zeit-Transformationen, Bulletin de
’Académie des Sciences de Cracovie, décembre 1912) tutte le trasformazioni fra due qua-
terne (z,y,2,t) e (z',y , 7 ,t) che, verificando parte dei postulati di Einstein, con-
servano ogni movimento uniforme (qualunque sia la velocita).

Cid implica la linearita, come rileva il sig. Kraft.

La sua ricerca & perd discretamente laboriosa, per deduzioni concettuali e sviluppi
di calcolo, e fa direttamente intervenire, accanto alla condizione cinematica suaccennata
(gia per sé esuberante in quanto contempla tutte le velocita), la geometria relativistica,
prescindendo solo dal postulato della costanza della velocita della luce.
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versita di Padova) mira a sostituire alle intuizioni ed ipotesi pilt complesse
da cui si fa discendere la forma analitica delle T, quest unica condizione
cinematica che: wn moto rettilineo uniforme con velocita ¢, si muti per
effelto di T in un molo pure rettilineo uniforme con velocita c.

Una tale condizione, oltre all'evidente vantaggio d'avere una forma
semplice ed espressiva, costituisce ovviamente la vera traduzione schematica
del postulato fisico della costanza della velocita della luce, in quanto, nel-
I'ambito cinematico, i fenomeni luminosi altro non sono, se non casi partico-
lari di movimenti i quali seguono con velocitd ¢, e riescono (con speciali
dispositivi) suscettibili di delicato apprezzamento sperimentale.

1. PROBLEMA. — Delerminare ['espressione pin yenerale di una tras-
formazione puntvale [fra due quaterne (z,y,z,t), (&' ,y 2 .1). per
effetto della quale si conservano @ movimenti wniformi dotati di una os-

segnata velocita ¢ ed in tutlo il campo reale, a valori finiti di z .y .z, ¢

corrispondano valors finiti di «',y 3,1
Ove giovi per abbreviare la scrittura, indichiamo le &, 4,2 con x,,
% .23 e analogamente le o',y , & con &y, x;, 5.

Le cercate formule di trasformazione siano:

(V5]

(1) \J"l:i/}(:’:]“l‘.zltl“zit) (/'=1.2,:,
(0 i == s A0 )

colle conseguenti relazioni fra i differenziali delle due quaterne:

P R =
\ de!, = / -+ e D—/ UL,
Rl T° W
(2) F
/ di = _\_ — dxs .
. =5 s

Mediante le (1), ad ogni moto Ol definito dalle equazioni
Zs=@(() (s=1,2,3)

fa riscontro una curva dello spazio &', 4", &', ¢/ (visultando &', ¢, 3", ¢ espressi
in funzione del parametro ¢). Questa curva sard essa pure interpretabile
come un movimento D', a patto che dall’ ultima delle (1) [in cui si ponga
xs=(¢)]

P2y P35 l)

si possa ricavare ¢ in termini di (/. Di ¢id si é assicurati se

dR F \F

dbe. i +_J

riesce diverso da zero per il movimento Dl.

RenpiconTI. 1914, Vol. XXIII, 1° Sem 102
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9. Per ipotesi, ogni qualvolta Ol @& rettilineo uniforme ed ha la ve-
locita ¢. lo stesso deve accadere per ORe’. Cid si pud anche esprimere di-
cendo che, dall'essere per un generico moto reltilineo uniforme

da® 4 dy* - ds* — et di =0

(3)

segue che si ha, nel sistema trasformato, un moto pure rettilineo uniforme,
per cui

3 da' 4 dy'* + ds* — ¢ @it =0

nel discutere le conseguenze dell ipotesi

Dico che posso risguardare,
delle formule di trasformazione (1), (2)],

[che (3') scende da (3) in virtu
y.3,t,dx,dy,ds,dt, come quantity legate dalla sola (3), ossia che

Tl
posso attribuire a 7 di queste quantitd, valori numerici arbitrari, purché

]'8° si intenda ricavato dalla (3) stessa.
Cid risulta ovviamente dal riflettere che, scelti a piacimento 8 valori
numerici sotto la indicata restrizione, e quindi del tipo

ly , dzo=ca dt, , dy,=cf dly , dzo = cy dt,

2oy Yo s %0 -
(con «,p,y coseni di divezione) esiste effettivamente un moto rettilineo uni-
forme, per cui nell’istante ¢, il mobile occupa la posizione &, ¥o ;5. ed &
animato da velocita ¢ nella direzione «, g, 7.
3. Ora, sfruttando le (2), si ha:

do't 4 dy'® - ds'* — ¢*d('* = forma quadratica nei differenziali delle primi-
tive variabili z,7,5,7. a coefficienti che dipendono esclusivamente da
XY &L

Dovendo la (3') essere conseguenza della sola (3), ne consegue la

identita
dz'? 4 dy'* +dd*—cdt* =4 (da® + dy® +ds*—c*d1?)

' dove 4 & funzione delle sole coordinate.

Pongo
ds?* = dz® 4 dy* + ds* ds"* = da'* +dy"* -+ da"*;
con cid Ja nostra identita assume l'aspetto
(4) ds'? — cdi’* =M (ds* — c*di?).

Riferiamoci a determinazioni delle z,y,%.¢,dz ,dy, dz . dt, per cui
non sia ds*— c*dP=0, e indichiamo per comoditd e uniformita di no-
tazione. i ¢¢ con z,, i ¢t con z'4.

La (4) pud allora seriversi

4 4
(4" Z:’ do!* =2 }T_‘,da?f,

1




e 5

e mette in evidenza che, fra le quaterne z; ., x';, interpretate come coordi-
nate di uno spazio S, euclideo, passa una trasformazione conforme.

Ora il teorema di Liouville (*) dice che:

Le piu generali trasformazioni conformi dello spazio euclideo di z> 2
dimensioni in se stesso, si ottengono combinando le inversioni per raggi vet-
tori reciproci, coi movimenti e colle similitudini.

Da questo teorema risulta, che la nostra trasformazione sard: o lineare,
ovvero prodotto di trasformazioni lineari con una dnversione per raggi vet-
tori reciproci.

Alla condizione pei, imposta alle T, di far corrispondere, in tutto il
campo reale, a valori finiti di =,y,2,¢, valori finiti di «',% ,s,7#,
soltanto le trasformazioni lineari soddisfano; possiamo cosi concludere, che
'espressione piu generale delle formule cercate &

4

(5) f"i=(’z+_\_7j Ui; XLy (ZZ i

1

Do

.3, 4),

le @ essendo costanti, e il determinante D dei coefficienti a;; diverso da zero.
Essendo 4 il moltiplicatore (necessariamente costante) che, a norma della (4'),
compete alla (5), pongasi

(6) 7 — By ]i'; 715
(7) ol =1 dar
(8) r; = @i+ xf

La (5) pud manifestamente risguardarsi come prodotto delle tre sosti-
tuzioni lineari (6) . (7)., (8).
Dalle due ultime si ha
da; =1 Adzr,
talche la (4') equivale a

4 4
(9) N '.(/3‘,» S Jda?.
1 St s

La (9) mostra che la (6) ¢ un moto rigido dello spazio euclideo S,
pilt precisamente anzi (siccome 1'origine a;=0 rimane fissa) una rotazione
rigida attorno all'origine: quindi (nel campo reale .y ,s,¢; 2", ,3".7)
una trasformasione di Lorentz (*).

() Cfr. per es. Bianchi, Geometria differenziale, vol. 1, § 170.
(%) Cfr. in- particolare, Marcolongo, Sugli integrali delle equazioni dell’eletirods-
namica, in questi Rendiconti. vol. XV (1° semestre 1906).
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Le (7) ed (8) interpretate nel campo @,y ,8,¢ corrispondono manife-
stamente: la prima ad una trasformazione moltiplicativa, che opera egual-
mente sulle coordinate di spazio e su ¢, e lascia quindi inalterate le velo-
cith; (quale per es. risulta da cambiamenti delle unita di lunghezza e di
tempo vincolati alla condizione di non influive sulla misura delle velocita);
la seconda ad un arbitrario spostamento dell'origine del sistema di riferi-
mento, e dell'origine dei tempi.

Come si vede, le T coincidono essenzialmente (a meno ciod di trasfor-
mazioni elementari, @ prioré evidenti) colle trasformazioni di Lorentz. Nella
loro totalitd (in quanto cioé si combinino anche colle sopraddette trasforma-
sioni elementari), esse costituiscono un gruppo lineare oo'!.

4. Prescindendo dalla restrizione, che a valori finiti della quaterna w;,
corrispondanc valori pure finiti della quaterna a!, possiamo facilmente vedere,
che non soltanto le oo!! trasformazioni (5), ma anche una generica trasfor-
mazione del gruppo conforme (oo'?, nel caso nostro di un S euclideo), con-
serva i moti uniformi con velocitd ¢.

Invero. sia ©o un moto rettilineo uniforme con velocitd ¢; e sia T
una trasformazione del gruppo conforme. Se questa si riduce ad un movi-
mento. 0 ad una similitudine. ricadiamo nell'ambito delle trasformazioni
lineari.

Escluso tale caso particolare, si pud sempre, come & ben noto, risguar-
dare la T come prodotto di trasformazioni lineari [verificanti tutte la (4')
e quindi la voluta condizione cinematica] per una inversione rappresentata
sotto la forma tipica

(10) it (G=ils 121, 8 54

con

4

P 3 of.
1

Tuatto si riduce quindi a far vedere che tale inversione conserva i moti
rettilinei uniformi con velocita c.

Poiché le (10) rimangono invariate, quando si fa subire a entrambi 1
triedri Ozyz, O'z'y's" una qualsiasi rotazione, possiamo, senza pregiudizio
della generalita, supporre che il triedro Ozyz sia orientato in modo che il
piano Ozy contenga la retta sede del movimento 9o, e l'asse Oz risulti
ad essa parallelo.

Allora le equazioni che definiscono il moto, rispetto al triedro 0z %,
80N0

(z=a-ct,
(=10,
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e passando dalle 2; alle z; per mezzo delle (10). abbiamo:

) a -+ ot

xr =

~

I A Qact

Dall'eliminazione di ¢ fra le (11) risulta il moto corrispondente, defi-
nito dalle equazioni

y a hE — a? /
Bi= e (€
\ at 0 et -0
5 b 20b ,

—_— — ¢l
@+

le quali dicono che 9" é rettilineo uniforme, e segue ancora con velocita ¢.
Vediamo dunque che abbiamo bensi un gruppo oo'® di trasformazioni,
che conservano i movimenti uniformi con velocita ¢, ma non & rispettata
la condizione qualitativa che rimanga sempre finita la corrispondenza nel
campo reale: cosi per es. le nostre formole (11) ove a e b si facciano en-
trambi convergere a zero, danno z'= oo per un generico valore di 7.

Astronomia pratica. — Sulla correzione di run alle letture
deéi cerchi graduati fatte col microscopio micrometrico. Nota di
G. SiLva, presentata dal Socio MILLOSEVICH.

1. Tn una Nota pubblicata in questi Rendiconti (*) il prof. G. A. Favaro,
riassumendo quanto altri autori avevano gia esposto sull'argomento indicato
dal titolo qui sopra seritto, aggiungeva alcune considerazioni alle guali era
stato condotto prendendo in esame la questione. Ricordava egli in partico-
lare che nel detecminare la cosidetta correzione di run pud essere seguito
o il metodo del run medio, o quello del run da lui chiamato atluale, e si
soffermava specialmente su questo secondo metodo per svolgere qualche pro-
cedimento di calcolo e per concludere con alcuni consigli pratici. Mi parve
cosa di qualche interesse approfondire la questione della scelta dell' uno o
dell'altro metodo, questione che mi si era gia presentata altra volta stu-
diando uno strumento universale, e qui esporrd il risultato al quale giunsi
in questa particolare ricerca.

(*) Sulle corresioni alle letture dei cerchi, ecc. Rendiconti, vol. XXII, serie 5%,

2° sem. 1913, pag. 209.




