TULLIO LEVI-CIVITA g UGO AMALDI

LEZIONI

DI

MECCANICA RAZIONALE

VOLUME SECONDO

DINAMICA DET SISTEMI
CON UN NUMERO FINITO DI GRADI DI LIBERTA

PAarTE PRiMA
KuOya EDIFIGNE RIVELDTA W CORMETTA

at
s

BOLOGNA
NICOLA ZANIOHELLL

BRIl ORE



INDICE

VOLUME SECONDO - PARTE PRIMA

Car. I. — Dinamiea del punto su traieitoria prestabilita.

§ L. Riferiwento dei femomen] meceamiol . . . q . Pag. 1
§ 2 Geperalith intorae al mobe di us pante su traisttoris pre-

shalilite i = . & . . 2
§ 3. Caso di wn panto ﬂmnlm gnn mo m]l p‘ld-.r di libersh,

Raszlons santripeta o foren comtrifngn. Appliensioni . m i

§ & FPorzepesizlonall. Carntters qnoslltative che santraddisllngne

ls forge elostiohe o forzge di riehimmo, Espressiona tipiea »  §3
§ 5 Foree dipsndent] soltanto dalla wvelooith. Resistance possive

ed eapremioue Ltipios (sosiddetis realstenwa visoopn) Hesi

etomsn idmolics, Ceso ded profettili « o . . 1
§ 6. Compertaments qualitative del meoto dovoto ad woa forza

posisionals . . . . : . . . . _
§ 7. Pundols ssmplion . g - . - . . . = 8l
§ & Comportamento dell’sttrite dornote £ mutq:, Fisno inslinato

raibire ‘ . A . P . » 50
§ 0. Mote verbivale del gravi oon rl.g;“-ﬂh -.It- rosistonsn del-

Parla . . . + . . . Gl

§ 10, Vibragion: spontibes & !ihmlml I'-ruti llumu . 3 BB

Esproizi. i % ; & E ; c . & = « B T8

Cae. I, — DHipamben del punio Hbero & su superficle
presiabilits.

§ 1. Generatith, Intagrali primd . . . . P
§ 2 Moto di en punte soggeiic ad ous I-In Mtﬂh . .

2



vig ehel Tad ]

§ 3 Problema principale dslla Balistics estovna, Conpo sni pro-

blemi secondari . . " . . s -
§ & Tofloenen delln rotazione servesire ml moto del grul wal
Tooto ¥ B i . a

§ 6. Darivasions di wn proistto du!nln slla rolagions hr:nt.n.
§ 0. Nogiena dipamion di stabilith dell'equilibrio o piocole usail-
lazlonl . . . . . . . .
§ 7. Mote Al sa punbe flthnuh ifa ana suporfisia ]J-rlt:. <h L1
trito. Geodotiche, Cana delle superfiele dl rotaziona, 4
§ & Meoto di na pante pesants sopra ans supeclicls di retasione

ad neso vertioals o prive 4 atirite . . . . .
§ 9. Pendole dsl Fovociurr . . . i . & . o
Esnmcizn, . " " " . . " " ' " " "

Cap. 11, — Nozioni elemonfari di Meecanicn eelesie,

§ 1. Interpretacione dinamibes delle leggi del KErixn H -

§ 2. Problema diretto del NEWTOR . - . A & a

§i 3 Logge dells gravitasiono oniversales . . .
§ 4. Controlle della logge dells gravitazioms umiversnle uulll
&0 conseguange dl prims spprossimasloss . . .
§ 5 Conseguenze rigoross delis legge dello gravitegions .
Esencizr. . . . “ - . & + . . . ¥
Cap, IV, — Caratteristiche dinamiche & elnetiche del

shsteml,

§ L Lavore aleinanlata , . + . . » . ,

§ 2. Ensrgin sinction o forza wiva P . £ &
§ 5 Quantita di moto & momeote delle quntiti di mnta i nmn
mistoma , . ' . . . ' . ! . .
i 4 Riferimenth di ecergia closiion mishms per on sis*emn wme-
terinle gualsissi e . “ ‘ : . i
Eszncizn . . " B " . . . . . ! [

Cae. V. — Teareml generall sul mote del sistemi. Byua-
whomi del Lagrange. Sisteini anelomnensi.

§L Generalith , . . . . . . . . .

§ & Tacreml delln quantiid 4i mote 8 Aol momanto dells quontita
di mote, Equazioni sardinuli del mote

Pag. 107

159
1t

» 158
= 169

177
188

» 106

206
207
» FiB

» 233
» 241
s 254

= i
» 273

* JH3

= 268
¥ A9



HRICR

§ 5. Prineipio dol DPA wwnner o reluslone simbolien dells IH-
Il.l:l.!.ﬁl " w . - 8 [ ] " L] r'.i- ’l'?
§ 4, Conseguenia {mmedints dul!l- oquerione aimbolica dolla Di-

nomiek . . . . . . . .
§ 0. Bquazions ed iuiu;rnrt d-il- hm vive . . . .

f 6. Equnzioni del LaGRANGE . . . . . . .

§ 7. applicasioni ed esempl . - - M - .-

§ & Eqoacioni del mobs del sistami l.nulmnml % " &

§ 9. Complament] geometrial: trajebtoris di nn sistoms ﬂul‘unn-
ginla di 9* ordine ; moti spoutand di on slstems olonemo

e geodeiiche. . . . . . . . . .
Esmncizn, . O " ] L] L] - ' = " " .

Car, VI — Stabilitd e vibrazionl.

L. Moskome dimamlen A1 sbubdlih dall'agailibrio del sistémi
olanami. Hsgola dal DimaodLee % F P s

§ 9. Bpostaments dsllsquilibric | & - "

§ 3. Piogole oscillssionl di on sistems t-lnnnm 1|a]l'1nhm-n di

uos son souBgurasions di equilibzio stabils & B

§ 4. Bolnsloni stabili di sistemi diforemziali . g i

§ 5. Picoole esollssion interne ad wns selusions stabile 4i =a
wintema difsrensiale. Oritari i instnbilith, . .

§ B Stebilith lneara & oritarlo fornita dal metado dalle q:l-Eu-nll

okaillazionl . . . 5 .

§ 7. Iutervenio di resislente panlru Din:lpu-lﬂu- " . »

§ 8. Plovole ossillugioni intorno ad uss solosioue gooleissi .

EsmRCIEI. .  « . e

IspicE prRT ®oMI " . i . - . . . . .

INBICE ANALITICD , ' M N P . . . . .

522
321
25D
A63
B8l

a7
404

418
426

436
A4b

461
461

464
476

78

L Eel)



	1
	2
	3
	4

