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SUR UNE TRANSFORMATION

DES

EQUATIONS DIFFERENTIELLES |

DE LA DYNAMIQUE,

Par M. R. RADAU.

Les équations différentielles qui expriment le mouvement d’un sys-
teme libre peuvent étre présentées, comme on sait, sous plusieurs
formes, dont chacune a ses avantages particuliers. L’une des plus
simples est celle ol les secondes dérivées des coordonnées par rapport
au temps sont égalées aux dérivées partielles d’'une méme fonction,
appelée fonction des forces.

On peut toujours employer cette forme quand les mobiles ne sont
soumis qu’a leurs attractions mutuelles. Dans ce cas, la fonction des
forces ne renferme que les différences des coordonnées, circonstance
qui facilite singulierement la solution du probleéme. 11 en résulte d’a-
bord que la somme des dérivées partielles de la fonction des forces par
rapport aux coordonnées de méme nom s’annule, et cette remarque
fournit immédiatement trois intégrales sous la forme de relations
linéaires entre les coordonnées homonymes et le temps : ce sont les trois
équations qui établissent le mouvement rectiligne et uniforme du
centre de gravité. Grace a ces trois intégrales, la recherche du mouve-

ment absolu du systeme se réduit 2 celle du mouvement relatif des
~ différents corps. Si on connaissait & chaque instant la configurasion du
systeme, ou la situation relative des mobiles autour de leur centre de
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gravité, on en trouverait les positions absolues par une simple addition
(en supposant toutefois qu’il fit possible d’avoir les valeurs numeriques
des six constantes qui déterminent la trajectoire du centre de gravité
dans I'espace).

Ainsi la forme particuliére de la fonction des forces, qui ne dépend
ici que des distances des mobiles ou des différences de leurs coor-
donunées, nous dispense d’en déterminer le mouvement absolu. Il nous
suffit de chercher les positions relatives des différents corps, et c’est Ia
d’ailleurs la question principale lorsqu’il s’agit du systeme solaire, car
nous ne connaissons pas de point fixe dans 'espace qui pourrait nous
servir de repere pour y rapporter le mouvement absolu du soleil et des
planétes.

Les équations différentielles du probleme se prétent d’elles-mémes &
cette réduction; on peut, sans rien changer & leur forme, transporter
Uorigine des coordonnées au centre de gravité. Un systeme libre se
meut donc autour de son centre de gravité comme autour d’un point
fixe. Comme les équations différentielles restent les mémes, soit qu’on
prenne pour origine des coordonnées un point fixe ou qu’on rapporte
tout au centre de gravité du systeme, les intégrales sont aussi les
mémes dans les deux cas, aux constantes pres. Les trois équations

linéaires qui, dans le premier cas, ont la formez mx = A + Bt

prennent dans le second la formez mx = o, que 'on obtient en fai-

sant A =B =o0. Les intégrales des forces vives et des aires s’énoncent
d’une maniére identique dans les deux cas. Le principe des forces vives
nous apprend que la différence entre la demi-force vive du systeme et
Ia fonction des forces est une constante. Le principe des aires nous dit
que la quantité du mouvement aréolaire dans un plan quelconque, ou
la somme des produits des masses par les projections des vitesses aréo-
laires sur un plan quelconque, est une constante. Ces principes sub-
sistent aussi hien pour une origine fixe que pour les coordonnées
rapportées au centre de gravité. Il n’y a de changé que les valeurs
numériques des constantes. ' ‘
Sous les deux formes que nous avons considérées jusqu’ici, le pro-
bleme des » + 1 corps dépend de 3n -+ 3 équations de second ordre. 11
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est facile d’en réduire le nombre 4 3n seulement, et on y arrive de
plusieurs manieres. On peut d’abord placer ’origine des coordonnées
dans I'un des mobiles, que 'on considere alors comme un corps central
autour duquel se meuvent » planetes. Cette fiction convient particu-
litrement aux systemes qui renferment un corps de masse prépon-
dérante, par exemple au systeme solaire. Si on retranche les trois
équations du corps central des 3n équations des planetes, on obtient
3 n équations différentielles pour les coordonnées relatives des planktes
rapportées au corps central.

On peut, en second lieu, prendre pour origine le centre de gravité

et profiter des trois relationsmez o;zmyz 0,2 mz = o pour

éliminer les coordonnées «,, ¥,, 3, du corps central; on obtient alors
3 n équations pour les coordonnées des planetes rapportées au centre
de gravité. Mais dans les deux cas on sacrifie 3 la fois la forme des
équations différentielles et celle des intégrales. Les secondes dérivées
des coordonnées par rapport au temps ne sont plus représentées par les
dérivées partielles d’'une méme fonction, et les intégrales fournies par
les principes des forces vives et des aires revétent une forme assez
compliquée. Ainsi, lorsqu’on prend pour origine le corps central, les
forces vives et les vitesses aréolaires des différents corps par rapport &
I'origine des coordonnées sont remplacées dans les intégrales par les
forces vives et les vitesses aréolaires relatives de tous les corps pris deux
a deux.

Ces inconvénients peuvent étre évités au moyen d’une transformation
linéaire dont Jacobi a indiqué le principe dans son Mémoire sur I’¢li-
mination des noeuds dans le probléme des trois corps (*).

Je fais voir que cette tranformation peut étre considérée comme une
substitution orthogonale entre deux systemes de variables, qui sont,
d’un coté, les coordonnées absolues des »—+ 1 corps donnés, et, de
I’autre, les coordonnées de n + 1 masses fictives, dont une est la masse
totale du systeme, placée au centre de gravité.

Une substitution orthogonale, appliquée simultanément a deux sys-
temes de variables x, 2,,...,2, et &, &,,..., «,, auxquelles on

(*) Comptes rendus des séances de 1’ Académie des Sciences, 18 aolt 1842.

Annales scientifiques de I’Ecole Normale supérieure. Tome V. 4o
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substitue les systemes &y, &,,..., &, et &;, &, ,..., &,, laisse inlacte la
forme de la somme &, &, + 2, &, + ... + 2, &, que je désigne par le

symbole S:Z((x)), de sorte que 1'équation

Y=Y (&)

exprime le résultat d’une substitution orthogonale double. Comme il
s’agitici de relationslinéaires, on peut prendre a la place des variables
leurs dérivées; en outre, on peut remplacer chaque produit xa’ par
une somme de produits semblables. Il s’ensuit que ((«)) peut repré-
senter le carré d’un rayon vecteur, la force vive, la vitesse aréolaire,

ou le produit d*».dz, et que la somme § sera tour a tour la force vive

du systeme, le mouvement aréolaire, la variation ¢ U de la fonction des
forces, ou telle autre expression formée d’une maniére analogue. On
en conclut qu’une substitution orthogonale, appliquée aux coordonnées
d’un systeme de points matériels, ne change rien a la forme des équa-
tions différentielles du mouvement, ni a celle des intégrales des forces
vives et des aires.

On obtient en outre une réduction du nombre des inconnues, si on
fait figurer parmi les nouvelles variables les coordonnées du centre de
gravité du systeme, lesquelles sont connues par les trois intégrales du
centre de gravité. Elles disparaissent d’ailleurs des intégrales et des
équations différentielles, et le probleme se réduit 2 un probleme du

mouvement de n corps autour d’un centre fixe. La somme § ne se com-

pose plus maintenant que de ntermes, et elle est égale & la somme
analogue, composée de n + 1 termes, que I'on obtient en rapportant les
corps donnés a leur centre de gravité.

Les coefficients de la substitution qui fournit ces résultats ne sont
pas complétement déterminés. Cependant, ce n’est point simplement
une substitution orthogonale du degré n+ 1, car la condition que I’on
introduit en faisant figurer parmi les nouvelles variables les coor-
données du centre de gravité, détermine une partie des coefficients. Je
fais voir que les coefficients peuvent étre formés a I’aide des coefficients
d’une substitution orthogonale du degré n. Dans le cas de trois corps,
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c’est done une substitution binaire qui fournit les coefficients de la
substitution ternaire demandée.

On peut d’ailleurs rédnire la somme § 3 » termes d’une manitre

directe. Il suffit pour cela de rapporter le deuxieme corps au centre du
premier, le troisieme au centre de gravité des deux premiers, le qua-
trieme au centre de gravité des trois premiers, et ainsi de suite, pourvu
qu’en méme temps on modifie légerement les masses. Les relations
linéaires qui existent entre ces coordonnées et les anciennes consti-
tuent un cas particulier de la substitution orthogonale dont je viens de
parler.

Un autre cas particulier est celui ol la transformation se réduit &
un changement d’origine des coordonnées, les masses fictives étant
simplement celles de n corps du systeme, que I'on peut appeler les
planetes. Le systeme transformé est alors le systeme planétaire, rapporté
a un point mobile qui a beaucoup d’analogie avec le centre de gravité
et que j'appelle le point canonique, parce qu’on retrouve la forme
canonique des équations du mouvement en le prenant pour origine.
J’arrive ainsi au théoreme suivant.

« Dans le mouvementd’un systeme libre de » + 1 corps, soumis seule-
ment & leurs attractions mutuelles, il existe » + 1 centres qui ontchacun
pour n corps les mémes propriétés que le centre de gravité possede
pour le systeme entier. Rapporté a I'un de ces centres, le mouvement
de n corps du systeme a lieu comme autour d’un point fixe. Pour trou-
ver ces centres, que j'appelle les points canoniques, il suffit d’attribuer
a tous les corps des masses fictives égales aux racines carrées de leurs
masses véritables, et & leur centre de gravité une masse ym, égale i la
racine carrée de la masse totale m du systeme, puis de chercher les

n+ 1 centres de gravité de la masse ym combinée successivement avec

chacune des masses yme,. »

Faisant ensuite I’application de ces formules aux problemes des trois
corps et des quatre corps, je montre que 1'on peut obtenir les coeffi-
cients de la transformation générale d’'une maniére tres-simple, en
prenant pour point de départ la transformation spéciale par les centres
de gravité successifs. Les arbitraires de la substitution se présentent
alors sous la forme d’angles auxiliaires.

fo.
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Lorsqu’on veut appliquer I'une de ces transformations au systeme
solaire en général, ou a la théorie de la lune en particulier, on peut
toujours déterminer les coordonnées des masses fictives de maniére
qu’elles s’écartent tres-peu des coordonnées relatives des corps donnés;
en d’autres termes, on peut remplacer ces corps par des corps fictifs
qui occupent des positions tres-voisines des véritables. Cela permet de
considérer les nouvelles coordonnées comme une premiere approxima-
tion des coordonnées cherchées; on obtient I’expression rigoureuse de
ces dernieres en ajoutant & la coordonnée de chaque corps de petites
fractions constantes des coordonnées des autres corps. C’est comme si
chaque orbite était corrigée a 'aide d’une série d’épicycles semblables
aux autres orbites. ‘

En dernier lieu, j'applique encore au probleme réduit la transfor-
mation par les coordonnées polaires, et j’exprime les dérivées des nou-
velles variables par les dérivées partielles de la fonction des forces U.
Faisant Papplication de ces formules au probleme des trois corps, je
montre que ce probleme se réduit tres-simplement a l'intégration d’un
systeme canonique de huit équations du premier ordre, si 'on prend
pour variables les deux rayons wvecieurs, leurs distances au noeud des
orbites, les vitesses radiales et les aires ou vitesses aréolaires. Cela tient
a une circonstance importante, dont Jacobi a tiré un grand parti dans
son Mémoire sur le probleme des trois corps. Les plans des orbites des
denx corps fictifs se coupent toujours dans le plan invariable; la ligne
~des noeuds est done la méme pour les deux orbites, et les longitudes des
neeuds disparaissent aussi bien des intégrales des aires que de la fonc-
tion des forces. Le principe des aires fournit alors deux relations qui
permettent d’exprimer les inclinaisons en fonction des aires, et 1'on
arrive 4 huit équations qui ne renferment que des éléments relatifs aun
mouvement dans les deux orbites, & savoir : les rayons vecteurs, leurs
distances a l'intersection des orbites, les vitesses radiales et les vitesses
aréolaires; le plan invariable a disparu. On pourrait aussi obtenir un
systeme canonique de huit équations en éliminant le nceud du plan des
trois corps; ¢’est ce que Edmond Bour a fait en 1856.

Si des huit équations du premier ordre on élimine encore la diffé-
rentielle du temps, elles se réduisent a sept équations, dont on connait
déja une intégrale, H=~A. On peut donc dire que le probleme a été
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ramené a I'intégration de six équations du premier ordre. Ce résultat
avait été déjh obtenu par Jacobi (quoiqu’il ne I'ait pas dit d’une ma-
nigre explicite), mais ses équations n’ont pas la forme canonique.

1. On appelle substituzion orthogonale une transformation linéaire
qui se renverse par une simple rotation du carré des coefficients autour
de sa diagonale, rotation par laquelle les lignes deviennent colonnes,
et vice versd. La substitution orthogonale est donc représentée par la
formule ,

:

(1) x; —‘22 Cankny Ei 220/15 L

Les coefficients d’une substitution orthogonale doivent satisfaire aux
relations suivantes :

A A
z Chi Chk == 0O, E Chi Chi =1,
(2) ou bien
h A

2 | it Ot == 05 2 Cit Cit == ¥

A chaque combinaison d’une variable ; avec une variable &, corres-
pond un coefficient c;, on a

o — z‘/x; . (i&g

Y=dE T da

La formule de transformation (1) s’applique d’ailleurs, non-seulement
aux variables x et £, mais encore & leurs dérivées dx et d& et aux ca-
ractéristiques D, et Dy; on a, par exemple,

k A
D, :E caDg,, Dy :2 ouD, -

Si la méme substitution orthogonale intervient simultanément entre les
variables x et £, et entre les variables y etyn, on a

i h,k i

Z x; ¥ ———2 & 771:2 Cit Cike
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Or, grice aux relations (2), tous les termes de cette somme pour les-
quels A differe de £ disparaissent; il ne reste donc a droite que les pro-
duits &, 14, et nous pouvons écrire

(2 bis) Z xy :2 En.

Cette équation a une signitication symbolique. A la place des systemes
conjugués x, & et ¥, u, on peut évidemment prendre deux systemes
quelconques, assyjettis aux mémes relations linéaires. On peut donc
remplacer y et » par x et &, ensuite x et £ par dx et @&, et ainsi de
suite, ce qui donne

Zx==2gz, Edaf=—_—2d£2, Exdxzzgdz_, ED;—_—EDg,...,

ou D* signifie une seconde dérivée ou le carré d’une dérivée premiere.
On peut aussi ajouter ou retrancher plusieurs égalités de cette espece,
de sorte que, si la méme substitution a été appliquée a an troisieme
systeme de variables conjuguées z et §, nous aurons

2(“’+J”+Z’) =2(E‘ + 0+ &),
¥ (da 4 dyr + d2) =Y (2 + d? + 23,

N (wdy —yde) =Y (£ dn—ndy)

Si les variables « satisfont & un systeme d’équations différentielles du
d*z; _ dU C oy

type — = 7> les variables £ seront assujetties a satisfaire a un sys-
teme tout semblable. En effet, si dans I'identité {2 bis) nous rempla-
cons xy par d*x.dx + d*y.dy+d*z.0'z, nous avons, en étendant la
somme a toutes les variables,

a3t d*x

T =Y ST =0,

& _du
de* — dE

d’otr il suit que
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Il en est de méme & I'égard des systemes canoniques de la forme

dp _dH_ dp __dn
717_(1[)” dt _Qd‘p )

Si la substitution intervient simultanément entre les variables p et ¢,
p'etq’, on aura, en vertu de (2 bis),

_N'(ap s _dp' s \_\'[49 dq’
SH= Z( 3p ——mép)_2<d—t—6q— 2 aq)

dg dH dy  dH
a’T"Z{?’ dr — dg.

d’olr

Je représenterai par le symbole ((«)) le produit de deux quantités
assujetties & la méme substitution linéaire, ou bien une somme de plu-
sieurs produits de ce genre, de sorte que ((«)) représentera tour a tour
I'une des expressions

zy, x, ¥y, K24y, 2P yr4z, ...,
zdzx, zdy, xzdy—pydz,...,
dz?, dz*+dy*+d=,. ..,
d*xdx, d*zxdx +d'ydy -+ d*z03,...,
zD,, D2, D.D,...,

et ((§)) I'expression correspondante dans les variables &, 4, &, liées
aux premigres par la transformation linéaire dont il s’agit. Le résultat
d’une substitution orthogonale peut alors s’exprimer par I'équation
symbolique

(3) Y==Y.

Si les parentheses renferment les différences x; — x;, & — &, on les
traitera comme les variables x, & elles-mémes, de sorte que ((x; — x,))
représentera le carré (x; — a5)*, ou bien (dx; — dz,)?, ou une autre
expression semblable du second degré.

Nous pouvons maintenant écrire y'7z; z; a 1a place de «;, et Ve Eiala
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place de &;. Les formules de transformation deviennent, dans ce cas,

h A
Vi z; _—_2 caVuitry, Vpiki =z cuNmu zu,

et I'équation symbolique se change en

(4) Nomen=Y, ()

Cette forme est commode lorsque les variables «, y, z représentent les
coordonnées d’un systeme de points matériels. Nous supposerons que
le systeme se compose de n—+ 1 points qui ont les masses mo, m,,. ..,
m, et qui se meuvent librement dans I’espace sous I'influence de leurs
attractions mutuelles. Les &,1, ¢ seront les coordonnées de n + 1 corps
fictifs ayant les masses gy, fys..., ttn. Le symbole ((«)) représente alors
le carré du rayon vecteur, ou le carré de la vitesse, ou le double de
’aire que la projection du rayon vecteur décrit dans un plan quel-
conque, ou le produit de la force accélératrice par la variation d, ou
une autre fonction semblable des coordonnées.

On sait que xdy— ydx est le double de l'aire que la projection
du rayon vecteur sur le plan des ay décrit dans le temps di. Jappel-

zdy —ydz xdy —ydx

7 i le mouvement

lerai la vitesse aréolaire, et m

arcolaire dans le plan des xy <par analogie avec la quantité de mou-

vement m %) La formule (4) nous apprend alors que la substitution
orthogonale reproduit sous leur forme primitive :

La somme des produits des masses par les carrés des distances ; les mo-
ments d’inertie; la force vive du systeme; le mouvernent aréolaire dans
un plan quelconque; la variation de la fonction des forces.

En effet, si on tient compte des équations de mouvement, la for-
mule (4) donne

d:raU=2m<d2xax+ d*y dy + d*z33)

=E i (d2% 8E + don 0 + d*83%),
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Il s’ensuit qu’un systeme d’équations de la forme

m d*x _dU
der T dx
se change par la substitution en un systeme semblable

At dU
b T dE

2. Les massesu sont en général arbitraires, et on pourrait les prendre
égales & l'unité. En effet, ce qui se détermine par la substitution, ce

n’est ni la coordonnée £ ni la masse w, c’est le produit y & ou bien
£%, que I'on peut représenter plus simplement par £.
Nous ferons toutefois une exception pour la masse p,. Nous convien-
drons qu’elle représente la somme m des masses m;,

Huzm:m0+”zl+---+”1m

et nous la supposerons située au centre de gravité du systeme donné.
Soient X, Y, Z les coordonnées du centre de gravité, nous aurons

Eo:X; ﬂo:Y: =12,
et

to b= mX :Z myZh,
(5) {La'ﬂo:mY ———Emh_}"h.
polo=mZ ngn Z4e

Cette condition détermine les coefficients ¢, dans (1). Il faut prendre

mpy

(6) Chy = H

pour avoir p.o&, =Zm,,xk,.... Il s’ensuit que

o\ b= m: X,

n

et, par conséquent,

1 —. s
(7) Zi— X = — Y iV piba
Vm; -

s

Annales scientifiques de I’ Ecole Normale supérieure. Tome V. 41
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Les formules (2) donnent encore

n

n
Z Chi v’m;. —o0 ou bien ¢y \/mu — ——2 Cri ¥ My,
I

(¢}
n
(8) Vi ki zzch;\/nn,(xﬁ—xo),
I

les sommes devant s’étendre depuis =1 jusqu'a ~=n. Les for-
mules (7) et (8) montrent que les 3~ variables &,, ., &y,.-+5 Ens 1y G
remplacent les 3n + 3 coordonnées x — X,y — Y, z — Z, dont l'ori-
gine est au centre de gravité. Cela tient & 'existence des trois équations

(9) Enzi(xi—X)z o, Zm,-(_r,-— Y);o, Zm,-(zi——Z)zo,

par lesquelles ces 37+ 3 coordonnées se réduisent & 3» variables in-
dépendantes. L’équation symbolique (4) devient & présent

n

(10) Y ) — m(x) =Y @)

o

On peut lui donner une autre forme trés-intéressante. On démontre
sans difficulté I'identité

ik

E memy (2 — 28) (Yi—yu) =E m;. 2 m;z;yi ——-2 m; x; Z m; 5y

que I'on généralise en I'écrivant de cetle maniere

(11) im; 171(,(( Zi— xp)) = mz m;((#;)) — ((2 m; 11) ) >

ol m=2 m;. Nous remplaceronsEm; x; par mX, et comme I'expres-

sion a gauche ne change pas, si on diminue tous les # d’une méme
quantité, par exemple de X, il vient, & cause de (g) et (11),

n

(12) 5 3 moma((we— )= Y mel(e)— m{(X) = Y e (= X)) = Ppu (81)-
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Dans la premigre somme, il faut donner aux indices ¢ et 4 toutes les

n(n—41)

valeurs depuis zéro jusqu’a n; elle se compose done de termes;

la seconde et la troisitme renferment chacune n -1 termes, la der-
niére n’a que n termes. La premitre dépend des differences des
coordonnées, ou bien des coordonnées rapportées & 'un des mo-
biles; la seconde est formée avec les coordonnées absolues ( par rapport
2 un point fixe); dans la troisieme figurent les coordonnées relatives

au centre de gravité; enfin la quatrieme contient les coordonnées des
corps fictifs.

3. Notre substitution orthogonale dans laquelle figurent parmi les
variables nouvelles les coordonnées XYZ du centre de gravité, a done
la vertu de réduire a n termes la somme

S :7!7—1,2"?" my ((2i— 1)) :zm,-(( z;—X)),

qui représente soit la force vive, soit le mouvement aréolaire d’un
systeme de n + 1 corps par rapport au centre de gravité, soit la varia-
tion &U, soit la somme des produits des masses par les carrés de leurs

distances au centre de gravité, soit telle autre fonction semblable des
coordonnées.

Le méme résultat peut aussi s’obtenir directement de plusieurs ma-
niéres. Ainsi, I'équation (12) montre que I’on aura

(13) S=Ym((z)

en prenant pour origine un point mobile défini par la condition
Vm, z,={m X =o.
Si nous choisissons le signe supérieur, nous avons
(Ymm, 4 my) 2o+ m, 2+ my 22+ . .. =o.

Soit A le centre de gravité du systeme, et B le point mobile & partir
duquel nous compterons les coordonnées. Les relations ci-dessus

fr.
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montrent alors que le point B sera situé sur la ligne qui joint m, au
centre de gravité A; on peut le définir le centre de gravité d’une masse
y m, remplacant m,, et d'une masse ym, située en A, ou bien le centre
de gravité du systéme, pris en ajoutanth m, la masse Vmm,, qui est la
moyenne géométrique de m, et de la masse totale m du systeme. SoitS le
lieu de m,, que j'appellerai le corps principal, et P le centre de gravité des
corpsmy,...,m,, quiserontappelésles planctes. Les quatre points S, B, A,
Pseront évidemment en ligne droite, ils partageront la ligne SP suivant
des rapports constants. En prenant m, pour unité des masses, on aura

T T I

SB:SA:BP::

l+\/;]—2 ym m—1

S'il ’agit du systeme solaire, et que m, soit le soleil, ym = 1,00067;
le point B occupe alors le milieu de SA et se trouve toujours compris
entre la surface et le centre du soleil.

Désignons maintenant par xyz les coordonnées rapportées au point
B, afin de les distinguer des wys qui se rapportent a un point fixe. La

. . 1
voordonnee de A par' I’ﬂppOI't a B sera ”‘7——‘-’7{01 et nous aurons
m
Xi— Xy =X;— X,

1
2 — X=X+ —= X,
n

V‘E (20 ~X): (1+ \/I_ﬁ) X, == -Z my, X;.

I

Les coordonnées héliocentriques des planétes deviendront

n

T 2 :
Xp— &y ==Xy — X = X A — Mp Xh,
1+ {m

3

elles se composeront d’un terme principal x; et d’un terme de correc-
tion égal & la coordonnée — x, du pointB; ce terme est de 'ordre des
masses planétaires et pourra étre considéré comme une perturbation.
La formule

(16) S =Y milx)=" wil(z)
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nous dit que les coordonnées xyz dépendent des anciennes par une
substitution orthogonale, comme les £4%. 11 s’ensuit que la force vive et
le mouvement aréolaire des planeétes rapportées au point B sont iden-
tiques & la force vive et au mouvement aréolaire du systeme entier,
rapporté au centre de gravité A. Le plan invariable est le méme pour
les points A et B. Eufin, les équations du mouvement ont la forme
canonique si on fait usage des coordonnées xyz, puisque I'espece d’in-
variant que je désigne par S peut représenter dU ou JoH. Cest pour
celte raison que j’ai appelé le point B le poinz canonique (*).

Comme il est permis de prendre pour 72, I'un quelconque des corps
donnés, nous avons la un théoreme général, dont voici I'énoncé :

« Dans le mouvement d’un systéme libre de n—+ 1 corps qui ne sont
sournis qu’a leurs attractions mutuelles, il existe n + 1 centres qui ont
chacun pour n corps les proprietés que le cenire de gravité posséde pour
le systéme entier. Rapporté a l'un de ces centres, que nous appellerons
les points canoniques, le mouvement de n corps du systéme a liew comme
autour d’un point fixe. Pour trouver les points canoniques, tl sujfit
d’attribuer a tous les corps des masses fictives €gales aux racines carrees
de leurs masses veritables, et a leur centre de gravité une masse \, m, égale
a la racine carrée de la masse totale m du sysieme, puis de chercher les

n - 1 centres de gravité de la masse \m combinée successivement avec cha-

cune des masses \m;. »
On aurait » +1 pointsanalogues en prenant — ym & la place de ym.

4. L’équation (12) est encore susceptible d’une autre transformation
par laquelle la somme S se réduit directement a » termes. On y arrive
a I'aide de I'identité suivante, analogue a (11}, et que I'on vérifie aisé-
ment :

n-1

n
(16) 2 m; p((xi — 2p)) = (m — m,,)E m; ((x; — X)) — mm, ((x. — X)).
(4 o

Je désignerai a présent par M; la somme des masses m,, m,, ..., m,,
et par X; I'une des coordonnées du centre de gravité des mémes masses,

(*) Comptes rendus des séances de I’ Acadénie des Sciences, 22 juin 1868.
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de sorte que ®
I i
Mi_—_-z mg, MEX.‘-‘—‘Z mixs, My=m,, M,=m,
0 o
Xo=2a, X,= X7
— Xt — X X — X 1 M M;:m;.

La formule (16) devient alors

n -1 n

Z nm; ny, (( xX;— x];)) = Bg,,_1 2 m; (( Xy — Xu )) - Mn m,, (( Xp — Xn ))-

o

Or I’équation (12) nous donne, si nous remplagons » parn — 1,

n-—rx

2 i ma (71— 24)) = Mn_lz mi (% — Xues);

o

par conséquent

(17) Z m; (2, — X, )) ——E m; (i — Xom)) = Nll\ii, M (2, — Xa)).

Cette formule étant appliquée plusieurs fois de suite, il vient

C oMo .
D milim—X )—E‘thl = Ra)= D5y il — X
ou bien

(18) S= ZNL‘—m X))

On obtient donc une substitution orthogonale qui réduit § & » ter-
mes, en prenant

Mi—l
(19) ‘U.i“——:mi—m—, E":.Z‘;-—X,'_,.

Les relations linéaires par lesquelles les variables £ dépendent des
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anciennes coordonnées x — X sont trés-simples. Nous avons d’abord
E, =ux, — x,, puis

Xi— Xz’ __Ex_ X[ - Xi-—l
M._, ~ M, m; ?

d’ol, en écrivant de nouveau X pour X,

n -
m; my .,

X = Py XX = N Py,
wo— Xe= £ T8 Xe— X ZM/‘_I.

=+

d’ol1 l'on tire
n
- B my ..
(20) x,-—-X:a;—_S_;\‘—i;j:_/,.

La coordonnée de m, est donc

iy .
v, —X= WE_IA,
4
et celle de m, :
M.,
Typ— X = —— £,

La comparaison avec la formule générale (7) montre que les coefti-
cients de transformation peuvent étre choisis de la maniére suivante :

ca=o0 pour NI, ca=— M%; pour A>i
et
M., M; — m; .
= T :Mx pour h=1.

Sile premier corps m, est le soleil, les autres.étant les planetes, les
M R o .
i Sécartent trés-peu de l'unité, et les masses fictives p,
i
different & peine des masses planétaires mz;. La premiere coordonnée
xz, — X est alors une quantité tres-petite de 'ordre des masses plané-
taires, les autres coordonnées z; — X se composent chacune d’un terme
principal & et d’une série de termes secondaires, de I'ordre des forces

rapports
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perturbatrices :

v - m, £, my &,
T my+m, m,+ m, + M. ?
. m &, . &,
r—X=E - — —
my, + m, my + m, -+ nt,
, ms &,
P S 1N

my + m, —+ m,

my £,
My+m,~+ ... -+m,

On peut encore comprendre dans cet engrenage la terre et la lune.
Il faut, dans ce cas, représenter par m, la terre, par m, la lune, par m.

. m o npy N
lesoleil. La masse w, = m, ——— differe alors trées-peu de la masse
my 4+ m,

lunaire m,, les masses pg, fiy ..., trés-peu des masses planétaires m,
my, .... Enfin, la masse @, du soleil fictif est a tres-peu pres égale &
la masse terrestre m,, puisque

mo

=(my+m)——-
ts ( ° l)m2+ml+nlo

Lorsqu’il ne s'agit que de deux corps (n = 1), on a d’ailleurs

m, my

m, (2o — X)) -+ my (2, — X)) = p ((§)) = P (20— 2))
= TL;o”" m, (2 — X))
= ﬁ;{l—%mo((xo——X)).

.

On peut donc indifféremment considérer, soit le mouvement des
masses accouplées m,, m,, qui pivotent ensemble, aux extrémités de la
ligne r,,, autour de leur centre de gravité commun, soit celui d’une

me m, ‘

————, tournant autour de m,, soit enfin celui d’une
my -+ m,

masse p., =

m, + m, My = m, .
masse 72 — ou 7my ——— remplacant respectivement m, ou m,,
0

et tournant autour du centre de gravité des deux corps. Cela revient &
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des changcuwnts de notation, car nous avons

z2—X_ X—x,  x,—2x
m, | om | lig - Hy

Si nous ajoutons un troisieme corps, nous pouvons introduire la
m. (m, + m,)

masse L, =
My —+ 1y +=m,

quitourneautour du centre de gravité des deux

m,( my =+ —+m:)
Mgy -+ iy
tournant autour du centre de gravité général (£, = =, — X), car nous

avons

premiers corps (&, =, — X,), ou bien la masse p, =

x')‘—x _ xg"_X(

g = 1 My =+ my -+ m,

Si nous adoptons &, = @, — X,, &, = x, — X,, nous avons la com-
binaison indiquée par Jacobi (§II, n® 15 de son Meémoire sur U'élimina-
tion des nceuds); deux planetes p,, p, tournant autour du centre de
gravité du soleil m, et de la premitre planéte 72,. En appelant m, Ia
terre, m, la lune, nous aurions un soleil fictif u, et une lune fictive g,
tournant tous les deux autour du centre de gravité de la ‘terre et de Ia

me -+ ny,
tiey

différerait peu de la masse lunaire m,. Si nous remplacions x, — X,

nym .
———» NIOUS aurions une
g -+ my

lune fictive dont la masse p., serait encore a peu pres égale a m, et qui
tournerait autour de la terre, pendant que le soleil fictif p, tournerait
autour du centre de gravité de la terre et de la lune. C'est la combi-
naison adoptée par M. Weiler en 1866; on voit qu’elle ne se distingue
de la précédente que par un changement de notation.

On pourrait maintenant ajouter un quatrieme corps 7, dont la

lune; p, différerait peu de la masse terrestre m,, et p., = m,

par x, — x, et la valeur ci-dessus de p., par

’ . > 3 m
coordonnée serait &, = x, — X,, et la masse fictive p, = m, (f - ;f) ?

en désignant par m la masse totale du systéme; puis un cinquieme
corps m;, avec la coordonnée £, et la masse fictive 14, et ainsi de suite.
L’avantage de cette transformation consiste dans la forme des équa-
tions (20), qui permet de prendre, en premiére approximation,

xy—X =0, 2, —X=%F,..., &n—X=k-

Annales scientifiques de I’Ecole Normale supérieure. Tome V. 4 2
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5. Je supposerai que la fonction des forces a la forme ordinaire

m; my
U= /rz -
Fip

ol ry, figure la distance mutuelle des masses m;, m,, et & la constante
de Tattraction. Comme U ne dépend pas des différences des coor-
données, nous avons

sz_ dU_\dU_
dx — Lady  Luidz T

d’ol résultent les trois intégrales qui expriment la conservation du
mouvement du centre de gravité,

mX=A -+ B¢,
mY =A"+ B¢,
mZ = A"+ B”t.

En méme temps

X d*Y d'Z

de T de ae

AXe e dYidz v, o
('.ZI} m diz _—IT'L(B + B2+ 1 ):

Si nous nous reportons maintenant i 'identité symbolique
y |

S = £ ¥ momu (@ — wu) = ¥m((@) — m ()

m
:S”Iq‘((xi—x)) ZEM (&),

nous voyons que nous aurons ((X)) = const., lorsque le symbole ((«))
représente la force vive ou le mouvement aréolaire, et ((X)) = o quand
((x)) = d?x dx. Il s’ensuit que les intégrales des forces vives et des
aires ont lieu pour les variables x; — @y, ; — X et &;, avec des con-
stantes qui ne different que par le terme 7 ((X)) des constantes ana-
logues que 'on trouve pour les coordonnées absolues ;.
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Si nous désignons, comme a 'ordinaire, par 2T la force vive absolue
des n+1 corps donnés, et par H la différence T— U, le principe des
forces vives donne I'intégrale

H=1,

ol A est une constante. Mais si 2T représente la force vive des masses
m;, estimée autour de leur centre de gravité, ou bien la force vive des

n masses p., on aura
' H = A,

en désignant par 4, la constante £, diminuée de la demi-force vive du
centre de gravité :

hy=1~"~h — _I_.(Bz —+ B 4 B”2).
am

En prenant pour origine I'un des corps du systeme donné, par
exemple mz,, on peut tout exprimer par les différences x; — x,. et
I'intégrale des forces vives se présente sous cette forme:

1 dxi— dag\*  (dyi—dyi\*  [dz— dz)\% _
— Yy mim, [(T) -+ (————(ﬁ———) -+ <—-—~dt \ ]—- U=h.

/

Soint L, M, N les trois constantes du plan invariable qui passe par le
centre de gravité du systeme donné; si on fait L* + M?* + N>=K?, les
rapports L K, M: K, N : K sontles cosinus qui déterminent le pole de ce
plan. L’identité (12) donne alors

;:—Z- mimy [ (@ — xn) d{y.— x8) — (i —yu) d (zi — z4)]

(22) :2 m;[(x;i— X}d(}"i —Y)—(»i—Y)d(z: — X)]
:2 p(dn—ndé)=N

et deux équations analogues pour les plans xz et ys. Le mouvement
aréolaire relatif des n—+ 1 masses m; est donc égal au mouvement
aréolaire des mémes masses autour de leur centre de gravité, et au
mouvement aréolaire absolu des n masses p;. Le plan invariable des
masses p; est parallele & celui des masses m; tournant autour de leur
centre de gravité.

42.
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Si nous prenons ((«)) = d*x da, I'équation (12) montre enfin que

dt*oU —Zm, d’x,&x._zm d*(z;— X)o(x:— ——zu d*%; 0%,

la somme comprenant toutes les variables #, y, z. Il s’ensuit qu'on
aura

pour les 3n coordonnées £, », £, comme on a

,An’i'('z', X) dU
e T dzi—X)

pour les 3n + 3 coordonnées x — X, y — Y, z —Z. Lorsqu’on prend
pour variablesindépendantes les coordonnées @; — %y, ¥; — ¥o» i — 3o,
rapportées a l'un des mobiles (m,), la forme des équations différen—
tielles n’est plus aussi simple. On a, dans ce cas,

d*(xi—z,) 1 du (lU

di? T m; d(xi— ) mo d(zi— z,)

ot 'on peut, dans la somme, omettre les termes de U qui dépendent
des différences @; — @, = »; — x, — (2, — @, ), parce que leurs déri-
vées partielles se détruisent si on les ajoute. )

Voici enfin une derniere application de I'identité (12). Soient r; et g;
les rayons vecteurs des masses m;, p;, et R celui de la masse m (du
centre de gravité); soit r;; la distance de m; & m,, et R; la distance de nz;
a m (au centre de gravité). On aura

n n n
(23) o zm; myri, ::2 mir; —mR*= Y m; R} = pip}.
o o 1

Si on supprime les z, les quantités 7, R, p représentent les  projections
des rayons vecteurs ou distances sur le plan des xzy, et la formule (23)
renferme des théoremes sur les moments d’inertie. Si elles représentent
les distances ou rayons vecteurs mémes, la formule (23), différentiée
deux fois, conduit & une équation différentielle trés-remarquable.
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On a évidemment

jlz-dzz mr: = dmedx _—_—2 m(dx* +xd*x),

en étendant les deux dernikres sommes & toutes les variables x, y, 3,
ou bien, en vertu des équations du mouvement,

e X=X (@) X

Or le principe des forces vives donne

Em (%)2—_— 20U + 24.

D’un autre coté, U étant une fonction homogene du degré — 1, nous

pouvons écrire
SU+Us=o,

en considérant ¢ comme une facteur constant apres avoir développé la
variation ¢U. Il s’ensuit que

I

2 di*

2mr’—zU+2h+ %L—._U—hzh.

On a, d’un autre coté,

m d?
-;L—F?R "_2(/2,—110%

Donc

L & : "—~I£2m-ﬂ’ Z U 2hy="T,+ /
(24.)ﬁm;2’n")'h,iil_";dt= Seh'] 2([t’ yhi'— 21y = Ty + N,

en désignant par 2T, la force vive des masses p., ou la force vive des
corps m;, estimée autour du centre de gravité. On déduit encore de la
cette équation connue

2 302
(25) z m;my, <Cf”';"" — 2Ifm> = 4 mh,,

Fip

qui ne renferme que les distances mutuelles des mobiles. Jacobi en a
tiré des conséquences importantes relatives & la stabilité du systeme
solaire. La stabilité exige que les distances » restent finies. Il faut pour
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cela que %, soit négatif, que les valeurs de U + 24, oscillent autour de
zéro, celles de la force vive 2T, autour de U. Une valeur positive de 4,
correspond au mouvement hyperbolique, une valeur nulle & des para-
boles.

6. En résumé, les équations différentielles du mouvement et les
intégrales connues se présentent sous leur aspect le plus simple lors-
qu’on fait usage des variables &, », §. Le nombre des équations dif-
férentielles & intégrer se réduit alors & 3» comme lorsqu’on prend
paur origine I'un des mobiles, mais sans qu’elles perdent, comme dans
ce dernier cas. leur forme si simple. Les intégrales des forces vives et
des aires ne renferment, comme les équations différentielles, que les
3ninconnues, v, &; le probleme des n+1 corps est donc ramené i
un probleme du mouvement de n corps. Ce résultat a été obtenu par
une élimination & Uaide des trois intégrales du centre de gravité. Mais
il v a une différence essentielle entre le probleme primitif et le pro-
bleme transformé : la fonction U ne dépend plus des différences des va-

riables. Il en résulte que les sommes g—g ne s'annulent pas, et que le

principe de la conservation du mouvement du centre de gravité n’a pas
lieu pour les masses fictives. Cette circonstance établit une étroite ana-
logie entre le probleme transformé et celui du mouvement de n corps
autour d’un centre d’attraction fixe.

Toutefois, & moins de supposer une loi d’attraction compliquée, la
fonction U, transformée par les &, 7, §, n’a pas la méme forme que
dans le cas d’un centre fixe; I'analogie se borne a cette remarque, que,
dans les deux cas, U ne renferme que les distances mutuelles et les
rayons vecteurs des mobiles. Soit p;; la distance des masses p;, P, et oy
le cosinus de I'angle formé par les rayons vecteurs g; et p;, nous avons

pi=E& +ni + ¢,
(26) ¢ piprCik=E: &=+ ninn~+ Ci Gk
Pik=Pi ~+ Px — 2piPiTiks

et si on fait <—fé o > y ux = €, les formules (7) donnent

v, Jmy )
L
xi—m= Y 0,



DES EQUATIONS DIFFERENTIELLES DE LA DYNAMIQUE. 335
d’olt
h

2
(27) = Y eaoual;

formule symbolique ou il faut, apres développement, faive ¢,0, = oy
et 67 = op, = 1. On a d’ailleurs 2p,p,0,,=p7 +p? —pi, ce qui prouve
que les distances r; ne dépendent que des » rayons vecteurs p; et

nin—r1) ,. y .
des 2P —1) distances py. On a d’ailleurs

ik r3
LA IR N LTINS N
5 = " 54 € Gh
dg, ik

7. Il faut maintenant déterminer les coefficients de la transforma-
tion générale, de maniere i satisfaire aux conditions exprimées par les
équations

h=n h=n

(=) Ecnz(mkzo, Eclzwm:l,
h=o h=o

¢t

— h=n
N mp —

(6) Chy == — EC/,,-\/m/, =0,

m
h=o

que unous avons établies plus haut.

M. Cayley a montré que les coefficients d’une substitution orthogo-
nale peuvent s’exprimer d’une maniére générale par un systeme de
quantités arbitraires. Nos coefficients ¢ sont au nombre de (n+ 1)?,
et les équations (2) ci-dessus représentent

n(n-+1) :(n—+—1)(n'+2)
2

n-+i1-+

conditions; il en résulte que le nombre des quantités arbitraires sera

. n(n—+1) n(n+1)

égal & ————> ou bien & n(n+1), s'il existe entre elles rela-

tions. Je fais ici abstraction des conditions spéciales énoncées par les
équations (6), dont il sera question plus tard. Désignons par by les
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coefficients de la transformation simultanée
n
j— g
Vm; z; .—_2 b N my wy,
o

n
Vi & :2 by Vs ws,
o

en supposant que , .
=+ by=o0, bi=r1.

On a d’abord 2u; = @; 4 &;, et la résolution du systeme montre que I’on
peut prendre

2 . 2 s
(28) Cpi=— —@-’ﬁ; Cii= —6—‘—‘—!

B B ’
en désignant par B le déterminant des &, et par 3, le coefficient de b,
dans B. La transformation prend alors cet aspect :

(29) B i+ Vi B) =2 ), fuc Vi s = 2 ) B Vi i

Cette formule représente une substitution orthogonale entre les varia-
bles ym; ; d'une part, et ;5 de 'autre. Pour obtenir que £, soit Ia
coordonnée X du centre de gravité, il faut encore tenir compte des

L . 1 my . .
équations (6), c’est-a-dire prendre ¢;,= \/;n—" Nous ferons désormais

me= 1, en prenant m, pour I'unité des masses, et nous écrirons 2 i la
place de f3,,, de sorte que 3 représentera le déterminant mineur

ﬁ :E(i bH b2'." . -bmr)-
Les équations (6) et (28) donnent alors

' 2 B0 my 2B 1
30) T — = = .
(30) B m’ B ™

Ces relations spécialisent en quelque sorte la substitution orthogonale
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qui convient au probleme des n -1 corps. Elles sont au nombre de
71, mais ne représentent que » conditions distinctes, car on a iden-
tiquement

Zc,fozr ou bien 2(2pbo)v:32_ (28 — B,

W'olr il suit qu’en faisant B"" \/—, on aura nécessairement

2B
B \/g

. o, n(n +1)
Il ne s’ajoute donc que » conditions nouvelles aux nint1)

- relations

qui existaient déja entre les n(n —+1) quantités b,; dont les indices 4,7
sont différents I'un de 'autre. Par conséquent, si 'on tient compte de

n(n—1i)
2

toutes les conditions a remplir, on dispose en réalité de arhi-

traires (d’une seule dans le cas de trois corps). Il est vrai que I’on peut,
en outre, considérer comme arbitraires les » masses w, mais elles n’en-
trent dans les formules que comme facteurs des carrés des coordonnées;
aussi écrirons-nous désormais &; & la place de \/;L—ic’;',;, de sorte que les
formules de transformation (7) et (8) deviennent

h=n
(7 bis) \/E(x:—X)“—*ECMZIu
h=1x .
(8 bis) Ei=201..g/n_11.(x;,——xo)-
h=1x

8. Les équations de condition (30 ) peuvent étre remplacées par des
relations linéaires entre les quantités 6. Nous avons, en vertu des pro-
priétés connues des.déterminants,

h=n h==n
Eblxi Bu=o, zbm‘ B =28,
k=0 h=o
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d’oll, & cause de (28),

h=n
by -i—Z bri e = o,
. h=o
‘3[) h=n
—I—!—z by cri = o.
h=o

On en déduit, en faisant dans la premiere £=o, dans la seconde i =o,
’ n .
(1 + ym) b,,i—a-E Vmiby=o0, pour i>o,
I

n
I———\/)T‘L-—%—E\/E/;b;.o:o.
I

Il est facile de voir que I'une des équations (32) résulte des » autres,
de sorte qu’elles ne représentent que » conditions distinctes. En effet,
sinous ajoutons les équations qui correspondentd t=o,i=1,1=2,...,
apres les avoir respectivement multipliées par 1+ ym, ym,, Vm, ,...,
il vient

n

n n n
1—m -+ (14 yﬁ)z Vmy bpe + (1 + \/;1)2 V'ma b —1-22 Vmimy b= o,

équation identique a cause des relations qui existent entre les b.
Le systeme des formules

bi=bp=1,
bin—+ bri—o,
boi = — by,
h=n
(33) (14 V) bu= —2 V7 b,
B h=n
(1 V) b= 2 fmi— Y, Vi b,

\
\ h=r

ou I'on suppose toujours les indices ¢ et 2 differents de zéro, exprime les
quantités by, et by; par les n(n —1) quantités b, dont U'indice £ differe
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(n—1)

k . o, . . N . . . n . .
de i. Ces quantités sont assujetties 2 satisfaire relations li-

2

(n—r1)

Lal . , n . . .
neaires et ne représentent conséquemment que arbitraires; Je

les appellerai néanmoins les arbitraires, afin de les distinguer des b,;,
bo; et by,.

On peut exprimer les coefficients de la substitution par les arbitraires
seules, en éliminant les b,; et les b;,. '

L’équation (30) nous donne d’abord

| (1+Vm) B =aymg,

(34) _
! (I+ m)ﬁm: v mB.

Le déterminant 8 ne renferme que les arbitraires; il fournirait les
coefficients d’une substitution orthogonale du degré »n. Nous pouvons le
décomposer en déterminants partiels a I'aide de la formule

B 22 bir Biny

ol la somme se prend par rapport & 2 ou par rapport a i. On déduit
Bor de B, et Bi, de B, par les opérations suivantes. D’abord 3 se change

en (1+ m) Bos, si la ligne by, baps... est remplacée par
—(1+ym)be, —(14+ym)bu,...,
ou bién, a cause des formules (33), b,, par

— oVmy 4+ Vm by 4+ Vma bpa . . ..

p
Le terme — 2\m, donne — 22 vm, 8,4, le terme \m, b,, donne

Vm, B, -et les autres termes donnent zéro, en vertu d’un théoreme
connu. Par conséquent

P
(35) (1 + V) Bu= m@_22 Vi i

On déduit (1 + ym) Bz de B, en remplacant dans B la colonne by, &;,.. ..
43.
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par une colonne
- <‘ —+ \/_”T") by, — (l -+ \/E) Doy«

En tenant compte de (32) et de (33), cela revient & remplacer &;, par

— (14 ym)=—2ym+ Vm b, + ymi by +. ..,

et bi pal’
P
\/”ll blp -~ \/”22 bgp ~+ ..

Les termes ym;b;, donnent v, o, les termes ymy by, o £ differe de 7,
donnent zéro; enfin le terme — 2ym, dans I'expression qui a pris
la place de &;,, se trouve multiplié par le coefficient de — b;; dans .
Il en résulte que

(36) (1 + ym) Bir = V1 B + 2. /m 8.

Je désignerai & présent par v, les coefficients d’une substitution
orthogonale du degré n, tirée du déterminant mineur 3, de sorte que

6i 81’1‘
(37) J/dz:zﬁ—ha }/ﬁ? '2-6—'—‘, .

et je représenterai par

i=n
B :E Vm; 8
i=rx

ce que devient 3 lorsque la ligne &,4, bay ooy bypy ... est remplacée
par \m,, yms, ..., \my, .... On trouve alors que les coefficients ¢ s’ex-

priment facilement & 1’aide des 7. En effet, les formules (34), (35),
(36) donnent

¢E0hu= \/Ea
p..—_'n
—Vmea = ?_{f‘h — Vmy =2 Vg Yot
,}:!
Vm;

Cin = Yir—+ — Cofe
1+ \/m

(38)

La substitution orthogonale du degré n -+ 1 conduit donc ici & une
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autre substitution du degré n: dans le cas de (rois corps, ¢’est une
substitution ternaire qui revient & une substitution binaire. On pour-
rait Uappeler terno-binaire. On tire encore de (7 bis) et (8 bis) :

!
—X = — Cik E_],,

\/’I}?i

1 — —_
(39) Xj— Xp—= ——=——— 2 (v'mk Cih — \/m; cu,) 'E_/,,

vy my

\ Eizz \/;H—k cni Xn— 24),

Xy — X —_—-2 Co), Ek,
I . 1 .
2 —X = — Yik E_}. _-— = Coh Chy
Vm; 1+ y{m

xy— Xy = E]ME/:- _ym_ anﬁ:h
m, 1+ m ’

me
l—Ey/az\/mln xlx"‘"‘xu)‘*_ o

ou bien

(40)

— (X —2y),
I+ m

les sommes devant étre prises par rapporta %, depuis A =1 jusqu’a
h = n. On prendra toujours m, =1.

Un cas particulier est celui ol toutes les arbitraires s’évanouissent.
Les quantités & se réduisent alors aux suivantes:

bi=rx, b= — b= _\/_’EL_:,

et les déterminants mineurs sont nuls ou égaux a 'unité :

B:I) Yiizf, yi/::()o

L’une des formules (40) donne alors, si nous remplagons &; par Vs,

n
, I
Xi— Xy == & + ——:Emhint
L+ {m &

¢’est la transformation par les points canoniques, que nous avons déve-
loppée au n° 3.
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Un autre cas particulier est celui qui a été traité au n° 4, ol nous
avons obtenu une substitution orthogonale en introduisant les centres
de gravité successifs des systemes M,, M,, M,, .... Il est clair qu’on
pourrait aussi arriver i la transformation générale du degré n+ 1 en
prenant pour point de départ 'un de ces cas particuliers et en appli-
quant aux variables spéciales xyz une substitution orthogonale du
degré n, de maniere que

:i m; ((X:)) :i e ((:))-

Je me bornerai & indiquer plus loin la marche & suivre dans les cas
de trois et de quatre corps.

9. Nous allons d’abord appliquer les formules générales au pro-
bleme des trois corps. Nous avons ici » = 2, et les arbitraires se ré-

duisent & une seule, b = b,, = — &,,. Donc (¥)
‘3———1‘*‘1)2’ Bui=058n=1, 61'.»:—8:(:1),
el b
1 ==Y = ﬁ sy Yu=—7Yu @

Les 7 représentent une substitution orthogonale binaire, et si nous
écrivons, pour abréger, v & la place de y,, et de .., 7" & la place de
vi2 et de —7,,, nous avons %+ y*=1, et nous pouvons prendre
7y =c0sg, y=sino, en représentant I’arbitraire par l'angle ¢. Les
formules (38) donnent alors
Coefficients de '

Vm ey = — ym.y + ymyy',
Xy — Z — _ J—
Vm ey =—Vm.y — ym,y'.
g X g(x—if-\/ ymen= (1 +ym-+m,)y + ym m y,
.Z‘l -
(1+Vm)Vmeo=—Vmim,y + (1 + ym+ m,) ¥,

m) )

) (1
(1+Vm)ymen=—ymmy— (1 = Vm +m.) 7y,

) )

(1 Vm) ymen= (1 +ym+m)y — ym, m, y'.

2, — X {

(*) Nous avons toujours accolé les indices %, i sans les séparer par une virgule, nous
avons éerit b, pour b, ,, etc. Le lecteur ne s’y trompera pas.
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Ceofficients de

\/m| Cyy — VM € = V’n Coay
X — X, . _ -
Vm, ¢ — \/”lg ¢ == — {m cu,
(42) \/mz Cyp — Coy = vnl Ci2y
Xy — X,y — —
V/mz Cpz— Cpn == — (M Cyy,
ew—Vm, e, = Vme,
Xy — Xy — J—
\ Co— \Vm e = — \Vmeu.

L'inspection de ces tableaux montre que les six coefficients (42), qui
servent & exprimer les différences des coordonnées par les £qZ, sont
les mémes que ceux par lesquels on transforme les coordonnées
x—X, y—Y, z —Z, rapportées au centre de gravité, ou, du moins,
que ces deux groupes de coefficients ne different que par des facteurs
qui dépendent des masses. Les formules (3g) combinées avec (40)
donnent, par exemple,

x, — X :cuxgl —+ Coa E_'.',

m, m, ,
—_ (2 — 2y) = Cu £1 — Cu by,
m
d’ou l’on tire

m, m, . R . mo—+m, .
2 (g — = (03, 03, ) (B + B = (g

AN

(20— X)* + 2

Ona des relations analogues pour (z, — X) et (2, — @, ), pour (2, — X )
et (x, — x,); elles montrent que notre substitution terno-binaire four-
nit les trois substitutions binaires contenues dans la formule

_ mm,(x, — X2+ mm (2 —x,)

s+b= m, + m,

(43) ; :mm,(xl—-—X) + mamy (2, — 2,)*
m, + m,

_mmy(z, — X + mem, (x, — z, )27
m, + m,

qui découle aussi directement de (18). On peutremarquer, en outre, que
les trois groupes coi, Co23 Cisy Cias Cayy Coo dépendent chacun de 7, 7
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par une substitution orthogonale, ce qui s’exprime par I'égalité

m m
(cfx -+ Cf..) ==

—(c3 i) =1,

— (2 2 )=
( ﬂl+coz) I—*—"n;

..::_*_.;’::
7 7 my + m, I-+=-m,

(ui résulte aussi des relations

2 N __IN},
Ci=T1, Cpo= 2

en prenant toujours m, =1.

Si nous faisions d’abord ¢ = o0, 7y =0, y=1, en écrivant Vm, £,
ym, E, & la place de &,, £, nous trouverions la transformation par la-
quelle les planetes m,, m, sont rapportées au point canonique du Soleil
m,. En effet,

Vm (2, —X)=—(m &+ mk),
Xy — z = 2 — &y

......... ey

comme dans (14). Pour examiner de plus prés le cas général, j’intro-
duirai les trois angles a,, «,, «, définis par les équations

ym,m m, m,
(44) Lg Uy == 7_77:7 tgoc. = —--—-—::l~—'i-—7 tgag: \/ _.l:—"‘a
m, 1-+ym +m, 1+ yVm—+ m,

et je poserai

1

a+o="0, oay—oa, =0, au+az=§—91,
d’olt
0+6 +6,=-<,
2
nm, m, m: m
= —_— tgh = —_— 6, —= :
(45) 8 m 8 mm, tg 0. mm,’
. m,m ' m -
sin? § = L sy €080 = 5
(14 m) (1 +m,) (14 m) (1 +m,)
) m mm
sin? 62 = : 5 COSs? 92 = 2 9
(14 my) (my + m,) (14 m) (m, +m,)
: m mm
sin? §, = E y €0s?0, = :

(14+my) (m, 4+ m,) (1+mx)(m,+m,)'
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On trouve alors

{ n c . —m
. ¢t T - —— = — © —
\ o, O = Sin (@ — ), m e m, cos(9— o),
(46) m _ _ m o
\4 )’\/I+’713 Cyy —-COS(? ay ), —I_-:!-nl, Cpa = SID(C, %),

M ¢y = —sin (@ + o) B en = s(o -+ o)
?, = — a . — -~ . .
‘ +m " e 1+m cosly =+ =

Avec ces coefficients on a, par exemple, en rétablissant m, pour plus
de symétrie,

[ mm, . v s
\/m(x(-—)x)zixcos(cp—-a.)+gesxn(go~oc.),
n, m, .. ,
\/m (22— &)= — & sin(@ —a,) +E cos (@ — =),

mm, _ .
\/m(%‘:—X)-— —_ EISID((‘D -+ a,) -+ E? COS(?'-FO(:),

ny, ny
YV My+m,

(2 — 2) = E,€0S (@ + o) + & sin (@ + a).

Sil'on faite, — ¢ = ¢, ona ¢ + a;, =0 — ¢, et il vient

m P .
\/1—1—2777, (22— 2y) = & sin Y +E.c08 U,

(48) —
\/:_—‘,;;(x:—x»)rzlcosw— $) +Esin(6— ).

T’écrirai maintenant de nouveau yp., &, V. £, 2 la place de &, &,,
et je poserai

(49) \/Zcos(e——qJ):\/l__'_'ZﬂE, \/}Zcosq):\/x_'l_"’”“.

Comme ona

Vm, m,

?
V(1 m) (1 + ms)
Annales scientifiques de I’Ecole Normale supérieure. Tome V. 44

sin 6 =
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la premiére des équations (48) donne

m, E_l Sil’lk’g .
1+ m, sinfcos(f— )

xz—‘xn'—-——zg'+

On trouve de cette facon

S o — m = E mE, [1-—— tang (6 — dr:)],

1+ m, tang 6

50)°
(S0) ( ms £, tangab]
x;—“'xo_—-gx"}" I— L .
1+ m, tang 6

Si m, représentait le Soleil, m,, m, étant deux planétes, il suffirait
de prendre I’angle ¢ entre les limites zéro et 0, pour que les seconds
termes de ces expressions fussent toujours de petites quantités de
I'ordre des masses m,, m, et, par suite, comparables & des perturbations.
On pourrait alors, en premiere approximation, prendre x, — x, = &,
et &, — x, = £,, et les coordonnées &,, £, seraient celles de deux mou-
vements elliptiques. En méme temps, les masses p.,, p, différeraient
peu de m,, m,. :

Il n’en serait plus de mémesi m, était la Terre, m, la Lune, m, le
Soleil. Dans ce cas, le second terme de «, — x, ne serait plus tres-

m,
L~

petit par effet du coefficient —» dont la valeur serait alors voisine

s e, Xy— X . . £ .

de I'unité; en outre, le rapport —=— <et par suite aussi —§—3> pourrait
1= 2 1

devenir égal a 4oo. Il faudrait donc alors prendre ¢ =0, afin d’an-

nuler complétement le second terme de z; — x,. On aurait de cette

maniere
I4

2, — Zy== & . un
(1) o HE T
1
. . m, _ my(14+m,)
& 2y == &+ T Fm, E:, P2 = T m

C’est notre transformation (xg), car, en désignant par X, la coordonnée
du centre de gravité de la Terre et de la Lune, nous avons

y+mox=(1+m)X,, dou &=z —X,
>

comme dans (19).
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On pourrait encore poser

Asiny =esinf, rcosdy =1+ ccosh, AN =1-+28ec0S8+ ¢,

¢ étant une quantité arbitraire destinée 3 remplacer ¢. Les formules (48)
et (49) donneraient alors

, m, £, 1
Xy, — Xy == £+
! 0= & I+ m, 1 +ecosb
mE, 3

Xy — $o=Ez+

1+ m, ¢+ cos6’

_omy A 2
‘U"_x—i—ml t+ccosb /)’

_oms A 2
‘uz—l-i—m, €+ cosf

C’est la transformation adoptée par M. Weiler. Pour la théorie de la
Lune, on prend e = o, en désignant ici par 7, la Lune, par m, le So-
leil. Si m,, m, sont deux planetes, m, étant le Soleil, on voit que les
seconds termes de x, — x, et de x,— x, seront toujours de petites
quantités de 'ordre des forces perturbatrices, tant que e reste positif,
quelle que soit d’ailleurs la valeur absolue de cette constante.

10. Nous allons constater que I'on peut aussi arriver & ces formules
en partant de la transformation indiquée au n° %. Si nous écrivons x,
y, z a la place de &, 4, &, les formules (19) et (20) donunent, X, étant la
coordonnée primitive du centre de gravité des deux masses m,, m,,

X =X — Xo, Xzzx‘z——xl,
mem; . (my + m,)m,
= — = ——
= e m T e e+

On tire de la

: n, =+ ny,
X — X = Xy, Ig— X-'J:-‘—“““_‘X:,
n
m( ~ m’.' ’no
(53) Xy — Xy == Xg~+ ————— X, .Z'1‘—X2:_""X2+ X,
my -+ m, m my ~= m,
m, m, n,
Xy— Xy == Xy =— ————— X, xn—X,:—-—-—X,--——————X;,
me + m, m m, + m,

en écrivant toujours 7z pour m,—+ m, -+ m,. Ces relations peuvent se

44 -
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présenter sous la forme suivante :

; m,m, —
i —_— (2 — xy) = 3
| \/,no_),m‘( \— x) = Vi xi,

\/ MMy = Y XeV IR Y Xy
—— y— Xy ) = —_— 2
my—+ m. Vmm,+m, m,

\/ LT Viza Xe Y mmi— Vi x, ymy, m.
T 27 1

n, -+ m, \,/mm + m,m.
(54) {
mm, -
o, (21 X) = Ve,
mm, (2i—X,)= = Vs Xa Vi ma -+ i X, vrnmﬂ N
my -+ ma Vmm,—+ m,m,

‘ mm, — Vi Xa VM ma — Yo X mm,
— (2 — X)) = .
my =+ m. ) ymm,+ mym,

Si on introduit les angles ¢ définis par les formules (45), il vient

/

1 my M. — —
m(x’_ Zo)= V1%, €050 + Vi, x,siné,
m, m, — .
\/l’n(-{- s (xz— xx): \/[Lz’(: cosf, — \/‘UqX. siné,,
(55)
mm, . .
m°+”L2(xl_X2):—' V{LgXQSlne‘*" VHIXR COS@"
mm, — .
mg + m, (20— Xs)=— Ypa Xa8in 6, — V. X, cOs ..

Je pose maintenant

Ve Xi=— £ ¢cos(6, + )+ E sin(6,+ ¢),

(56) -
\/HQX::-'-“— E.sin (6, +- b)— Eicos(6+ \!)),

et je trouve

m, Ny

/
s mo—i—m,( Zo— 2,) =, c05(0— Y )+ & sin(6,— ),
(57)
? I (wi— 22) =&, sind + & cos .

m.—l—m.
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En méme temps
S = p () + (%) = ((5) =+ (£))-

Les formules (57) coincident avec (48), si on avance tous les indices
d’une unité en écrivant 1, 2, o pour o, 1, 2, et en prenant m, =1,
8, =24.

Pour un systeme de quatre corps m,, m,, m,, m;, NOUS aurions

S=2wwm

(my, + m,+ m,)m,
X:,: xs-—xz, u3: P]
¢ my -+ m, -+ m,-+ m,

et

les valeurs de x,, X,, py, 1, étant les mémes que précédemment dans le
cas des trois corps. Les formules (20) donnent les expressions des coor-
données « — X par les trois x, et si nous introduisons les angles s,
%1, & définis par les équations

y S —
- m,m T m,m,
tang%, = \/ ————> tang% = \/ ———
m(m,—+ m,) m(m,+m,)’

_mym, TTmem,
tang %, =
\ m(m,—+m, )

ol M = my-+ m, + m, + m,, il vient

(58)

mm;, —
—_—— (2 — X)) = X
m— m, ( 3T 4 :s) \/Ma 39

mni, . —— . —
S — (xa‘—' Xg) e \/;L3X3Sln$*z+ \/{J; XQCOSS; N
V nm—m,

\/ mm., ( 3)__——\/‘L13X351n'9' -—-(‘/FLQX}SXH@ —\/f}.X COSG) Fiy

m— m,

mm, e —_ —
‘ \/m (20— Xs) = — Vo X8I0 %,— ({/1£2X. 8i0 6,4 y/r, X, €08 6,) 05 5.
1‘ —m,

Les formules (55) montrent que les deux parentheses qui entrent
dans les expressions de o, — X; et de x#, — X, représentent les coor-
données &, — X, et &, — X,, comme x, représente x; — X,. On pour-
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"ait maintenant transformer les variables x,, x,, x, au moyen d’une
substitution orthogonale ternaire qui renfermerait trois angles arbi-
traires ¢, ¢, x; les nouvelles variables dépendraient alors des quatre
coordonnées x, — X, x;— X, x,— X, «;— X par une substitution
quaternaire de I'espece définie par les formules (40).

11. Iy a quelque intérét & comparer ces formules a celles de Jacobi.
En introduisant dans ces dernieres les changements de notation indis-
pensables, nous avons, pour trois corps,

Zo 7= X = o &+ ety 2,
x, = X + augl-i” amizy
Z:== X ~+ an ki 4 ass oy

mX = My X+ M, Xy~ Maxs,
Z_l =g X Sy Xy Uy Xz,

E'z: Clos Lo~ Kya L'y~ Hog Xz y

avec ces conditions pour les coefficients @ et « :

ny &y —— M, &y —+ Mada == 0, gy == Oy == Olzy == O,
My Qo+ My Ay 4 My A2y == O, Ol =+ 12 =+ Slay == O,
ot o2 oy o Oy Olan
My Aoy Gyz—+ My @iy Gz~ M Gy A = O, R i L
. ny ne, e
Si on fait, avec Jacobi,

Yo == Gy — Az, 601':“12“(1227

Vi == Qo — Qo 01 == Qoo — Q2 y

Y'_':aol"“an) 82: Ayr — Ay,

ce qui donne
Yo+ Yi+Y2=0, 0, 0+ =o,
il vient
Zy— Z2a== Yo &+ 0, ka,
Zr— Zo =Y, &+ 0 sy
Zo— =Y. 8+ 0 o,y

d’ol I'on tire par élimination

(yxaz'—" 7:3‘)2‘:301‘0—}—813).—5—321"2,
(7200 — 7002) Ea == Yo @y =+ ¥, T, + Y2201,
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Les six coefficients y, ¢ ne different donc des six « que par le facteur
729y — 7, d5. Il Sensuit qu’ils devront aussi vérifier I'équation

}’282 .

Bd | pid
m, m, m,
ou bien
1 1 1
,‘12—0(71‘*‘72)(61'}"62)4- n—zl’itox‘*- '—7‘1‘?‘)/:82:0-

On peut la résoudre en posant

M 0,

I ———
I+ m,—+cym

m,y.
Yo=— ly:‘_—‘a 8:::.—

I —
1+ m + —\m

oll ¢ est une quantité arbitraire. En prenant y, =-—1, ¢, =1, on
aurait
ma €y
X — Xy == E1+ - ';'—:7
1+ m.—+eym
m, EI

Xy — Xy == &»"F - ma—
1+m1+—€-\/nz

formules qui coincident avec (52), si nous écrivons

o fi4m, s
- 1 -+ m,
a la place de . :

L’équation mya,, + m, a,, + m,a,, = o donne encore

My = My Ya— MYy, M Qe == N1, 02 — M2 0y,
ML == MyYy— MyYa,  MA== My Oy — M, 0y,

M@y == My Y — My Yo, Maz== M0 — M, Sy,

m étant toujours la somme m, + m, 4+ m,. On tire de la, en multipliant
par my ay,, M, @y, My @y, €L ajoutant,
2 2 My m, my 2 H 2
Y= My Qo = TR @iy~ T @ = e (l". A 7_=_>,
m ni, m, nt,

N 2 . mem,m, [ 0} o? K
Pa== My los + M Qi+ Ny Ay = ————— | — - — 4 — |
m m, m; m

Mo m, N, _ommm,

Moy e == T (“/l 0; — 72 ax)“ = ——mu

(am Az — &y Ay )’-
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12. Nous avons vu que le probleme des » -1 corps peut toujours
se réduire & un probleme du mouvement de 7 corps fictifs & I'aide d’une
substitution orthogonale d’une certaine nature que nous avouns repré-
sentée par la formule symbolique

S =§: wa (&)

Les distances r qui entrent dans la fonction des forces s’expriment
alors par les rayons vecteurs p des corps fictifs et par les cosinus o
des angles (i) compris entre deux rayons vecteurs p;, px, 2u moyen

de la formule (27)
ri= [Ze:“ on U'}x-]

dans laquelle il faut, aprés développement du carré, poser ¢,6, = oy,
et 5; = oy, = 1. On a d’ailleurs (26)

Pz____. En+ 02+ Cz’
p: Pk Git = i Ex—+ i nr+ &i Ghe
La fonction des forces U est une fonction homogéne du degré — :

par rapport aux coordonnées et distances. On aura donc, en tenant
compte des formules (26) et (27),

S 4U
(60) U-i—‘Epizi—P*i-—O,
et

= (ZU dU d U dU
(bl) Eldé; dﬂ +g; d,c-i'
On trouve encore

dU dU Em.——n.Eh dU
69 ; ; GEdAT™ NiGh
(62) & T dn M 8 0i Pk doa’
et, par suite,

(63) i(a o g ) =o.

Cette derniére formule donnerait les intégrales des aires. L'expression



DES EQUATIONS DIFFERENTIELLES DE LA DYNAMIQUE. 352
04— ;& qui figure dans (62), est le double de la projection du
triangle formé par les rayons vecteurs p;, ps. Par conséquent, si nous
désignons par oy, Bu, i les cosinus des angles que la normale au plan
de ce triangle fait avec les trois axes,

Linn— i b= pipasin(ih)yu.

Cette expression étant substituée dans (62}, il vient, en tenant
compte des équations du mouvement et en remplagant doy par
— sin(ik) d(ih),

dn; dU
q I
(64) i dt <E' dt dt ) S‘ Yegany

Soient encore «;, 3;, 7; les trois cosinus qui déterminent le plan de I'or-
bite instantanée du corps p;, et soit f;le produit de p,; par le double de
I'aire ou de la vitesse aréolaire du rayon vecteur g;, on aura

. dni
(é. di — Ni (1’[) f/z, sy

et les intégrales des aires pourront s’écrire de cette maniere :

(65) Yrw=1 Y fie=M Y fin=N

Ces trois équations signifient que le mouvement aréolaire dans un plan
q ! !
quelconque est constant. Si on fait L* 4+ M* + N* = K*, on a encore

(66) Ef’ + ZZ f ﬁ,"s,ﬂ — K,

ol sy, est le cosinus de 'inclinaison relative des deux orbites /;, f;. On

peut considérer K comme la résultante de n forces égales aux quan-

tités /et perpendiculaires aux plans des orbites; la direction de cette

résultante représente la normale au plan invariable du systeme.
I’équation (64) donne & présent

d{ fiy: 1U
(67) —(—(%1- = '—Z“/,/; “

d(ik)’

et I'on a deux équations analogues pour o; et ;. Si nous les ajoutons
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apres les avoir multipliées par ¢;, f3;, 7;, nous avons

ol + B +yi=1,

o do; -+ ﬁi (l@i—i— Y[d]/;z o,

aictin— BiBan -+ yiya= c0s Bi,
ol ; est 'inclinaison de Porbite f; sur le plan du triangle (p;, pi);
done

h
: dfi dU

(68) E_—Ecos(imm-

Prenons maintenant le plan invariable pour celui des zy, en faisant
L =M =o, N=K, et soient : ); les inclinaisons des plans des aires
sur le plan invariable; s; les angles compris entre leurs intersections
avec ce plan et 'axe des 2, ou ce qu’on appelle les longitudes des noeuds ;
v; les distances des planétes aux nceuds ascendants; on aura

Yi= COS)».,', @i: sinl; COSS;, ;== sin 7\;‘ sin S,

et le principe des aires donnera

(69) Eﬁcos)\i: K, Ej}sin).,-cossi: 0, Eﬁsin)\isinsiz o.

Les coordonnées rectangulaires &, , § auront pour expression

s £ =p(cosS cosv — sin$ sinv cosl),
{(70) ? n=p(sin% cosv +cos$ sinv cosi),
\ £ =psinvsinA.

Le cosinus de I'angle (i2) compris entre deux rayons vecteurs p;, g,
est donné par la formule

Gin== COSv; COSU coS(9:— 91)
(71) -+ sinv;sinv;[sinA;sin}; + cosd; cos ki cos(%i— 94)]
-+ (COSU; sin vz cosA; — Sinwv; cosv, €COS 7\') sin(%;— 94).

Considérons maintenant le quadrilatere sphérique dont les cotés sont
Vs Ups (Th) et 9;— 94, es angles ;, Ay, 054 et 6;. Si le rayon p; se dé-
place seul dans son orbite, les inclinaisons et les nceuds restant con-
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stants, ainsi que v,, la variation correspondante de I’arc (7%) sera la
projection de — dv, sur le grand cercle de (i2), de sorte que

(M-——cosey
(lu; - Rt

Par conséquent

ou bien, puisque T ne renferme pas les v,

dfi _ dH-

(72) ok

13. A la place des trois composantes rectangulaires des vitesses w,
j'introduirai maintenant les deux composantes prises, I'une dans la
direction du rayon, 'autre perpendiculairement au rayon et dans le
plan de 'orbite instantanée f. Soit dv le déplacement angulaire du
rayon vecteur p pendant le temps dz, les deux composantes de la vi-

tesse w seront
do o o v
dt T
On aura d’ailleurs

. du . ou __f
f=pp? 7 ou bien pp i
!

. d gy
et en faisant P‘ZZ? =1, on pourra considérer = et o comme les deux

composantes de la quantité de mouvement pw. L’expression des forces
vives devient & présent

(73) zT’:E-:-L (m’—%—'g)-

Si on différentie l'équation pdp =&EdE + ndq + §dE, on trouve, en
ayant égard a (61),

L o8y, 94U
v (o} [4 di = pw P 75"
ou bien, en remplacant la vitesse  par ses deux composantes,

(74) i
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IS

Le premier terme de cette expression n’est autre chose que — ——: par

suite
. dw dH
7% A
) . doe _w _ dT , .
On a de méme U= 0= T d’ ol

. dp dH
(76) it = dw

On voit que les rayons vecteurs et les vitesses radiales multipliées par
les masses constituent un systeme de variables conjuguées.
L’équation (24) donnerait encore

(24) L Y =T+ h=U 2k,

d _\! . i
7 2m =N ()

t4. 1l faut maintenant chercher les équations différentielles pour
les inclinaisons 7, les distances aux nceuds v et les longitudes des

nceuds §.
Le plan invariable étant celui des xy, nous avons cos)k; =1, et, par

(67) et (68),

ou bien

Cdy ) dfi _\';., au
fisinds Gyt = — SHI - coshs G =Y (u cosicos0u) g
Or, 7 est le cosinus de I'inclinaison du plan (p;, g,) sur Ie plan inva-
riable; done

Yit = €08 A; 08 0z -+ sin2; sin 6 cos vy,

et '

3

dh_ .o, dU
']‘;‘ ‘(E = COSU;E Sin 9,}1 (—i'(—ﬁz-)‘

Supposons que, dans I'angle tétraédre formé par deux rayons vec-
teurs et leurs noeuds, V'aréte p; se déplace seule en décrivant un cone
circulaire d’amplitude v; autour de son nceud; le plan de Uorbite
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tournera d’'un angle d);, le rayon vecteur p; décrira V'arc sinv; d2,,
qui fera avec le plan de (iA) un angle égal & go° — 6, et la dis-
tance (7h) croitra d’une quantité égale & la projection de sinv;d2;
sur (i4). Done ’

d(ih) _ . . .
= sinwv; sin 9.
Par conséquent
. ¥ dU d(ih) dTU
) " fe o307 P e— e e o
(77) Joangvi e = > g T < an

., dU . .
La quantité —d); représente I'accroissement que U prend lorsque
le plan f; tourne autour de son nceud d’un angle d},, les distances aux
nceuds, les différences des nceuds et les inclinaisons, hormis A;, restant

constantes.
Cherchons maintenant les équations différentielles qui déterminent

les deux éléments v et 3.

La variation totale de v se compose du déplacement angulaire duv du
rayon vecteur g et de la quantité Av, dontv s’aceroit par suite de laro-
tation du plan de I'orbite autour du rayon vecteur. Comme cette rotation
n’affecte pas la latitude, on trouvera Av en considérant § comme une
constante, ou en égalant & zéro la variation du produit sinvsin, ce

qui donne

(78) tang A Av; + tangu,-dl,-: 0.

1’arc Av; est d’ailleurs la projection de — d9, sur le grand cercle de v;
d’ott il suit que

(79) Av;+ cosr d¥;= o,
et
8 d%;= tan —‘-i—’—
(8o) = langu: sin A
Par conséquent

pds_ __dU
5 S T 7 dcosh
(81) Avi du

fi ar = cosk d coshk;
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. . Ou,, .
La vitesse angulaire > était
dt

dv__ Jf _dT,
de  ppr T df’
par suite, en ajoutant dv & Av,

dv;__ dT EOS],’ dU

(82) a4, T T F dcosk

15. Nous pouvons maintenant réunir en tableau les différents résul-
tats obtenus dans les n° 12, 13 et 14.

. . w
Pour les rayons vecteurs p et les vitesses radiales p’:—y—, nous

avons trouvé

dp _dH__1

dt —dw 2>
do__dH_ 1 f: du
at ~ dp  pp*  dp’

la force vive étant exprimée par

2T :E z (m’ '*“Z;) :
A 4
Nous avons ensuite, pour les aires ou vitesses aréolaires f,
k
df,  dH _ dU
dt —  du —Zcose,,. acih)’
pour les inclinaisons 2,

fld_k"—cotan -d—q——c j ind; _du_.
Jigy = colanguigy, = C0svi ) SNV g s

pour les distances aux nceuds v,

@_d_’r_*_cos)\,- dU
dt — df: fi dcosd’

pour les longitudes des nceuds g,

s _du_
b dt — ~ dcos);’
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en méme temps, pour chaque orbite,

dv=0v-+ Ay,
ov _dT __ f
di A et

Ay =— cosrd¥%,

dh
d% —1angv Y

Si 'on introduisait, & 'exemple de M. Weiler, une fonction pertur-
batrice

(83) R:U—Zw,

ou les constantes £, sont encore indéterminées, on aurait

dR (ZU dR dU b
d(ih) — d(ih) dp dp I

par conséquent, en vertu de (74),

gk + TdR

(84) d-).” pE o F u (Zp

Pour assimiler cette équation a celle d’une orbite elliptique de demi-
parametre p, on poserait f* = p.?pk, ce qui donnerait

c/p pL k 1 dR

(85) .dt,—— =3 —P—i+[-l-d—P.

Les lois connues du mouvement elliptique donnent encore, en dési-
gnant par a le demi-grand axe et par » la vitesse,

ak lr

= — — =

[ [Z

T — Zlf;,c Iru.

et le principe des forces vives donne, en tenant compte de (83),

Il s’ensuit que

(86) R+2’iff+/,,=o.
aa
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Le principe des aires donne, en méme temps,

(87) NouavpF=1 NuepF=M ¥ u k=N,

et Uéquation (72 devient

(88) T
Enfin,

, I da_idp dR dp
(80) @ T d T d

16. Dans le probleme des trois corps, les intégrales des aires sont

ﬁax +_f_-0€-_.::’.: L,
/; fal +f':’ﬁ'.’::1“,
fip+ Lo =N;

d’ott il résulte que la normale au plan invariable représente la direc-
tion de la résultante de deux forces f,, /o qui s’exerceraient suivant
les normales aux plans des aires, et que la valeur de cette résultante
est K. Il s’ensuit aussi que la normale au plan invariable est perpen-
diculaire & U'intersection des orbites, ou que celles-ci se coupent dans
le plan invariable. On aura donc $, = 3.; les deux orbites ont le
méme neceud, et le principe des aires donne ‘

\ fisink + fisind, =o,
(90) ficosh -+ facos 2, ==K
d’out I'on tire
. _ Ksin2, . Ksini,
(91} ﬁﬂmm_n’ﬁ“mm—M’
{ 2 __ o2 (2 2 '2
'\ cos 7‘._5—_——‘;—);—?—]—, cos ?.,:%‘Lﬁ,
(92) : S o o
' cos(l,——}.g):y——f“:_f_’.
: 2 fi /.

L’inclinaison relative des orbites est égale & Ia différence 2, — )., et
sl nous écrivons ¢ pour cos (I, 2), nous avons

(93} ' & == COS v, COS v: + Sin v, sin v, cos (A, — %;).
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Les relations (9r) nous permettent d’écrire, a la place de (77) et
de (8!) :

v fife dh .. dU

S sin 7.1 'zt— — —Kcos Uy Slnugz—o_a

¢ Sfs D i o, 40
(94) ( S d = K sin v, cosv: ——>
. ds o dU

flf’.' _CZTZ- — — Ksinv, sin U;Ti—g—'

L’équation (72) donnerait encore

dfi _ dodU
\ % =@ 7=
(95)
. (c{ﬁ_dad_U_
dt — duv. do

Enfin, on tirerait de (74) et de (24):

d?p. 1 f7  dU
3 ar ———'[Il;?-—i—-d—p"s
do 1 fy dU

9 S T

Py

..7?;(#‘934_”29;)—_—211—:—4/“.

Entre les dérivées partielles de U il existe la relation suivante, déja
indiquée par M. Weiler :

AU AU U4
e dp? Pdp (x_o.)do'2 29

Mais les relations (91) montrent que I’on peut aussi introduire f;, /s
comme variables indépendantes a la place des inclinaisons %, 2;. On a

d’abord

decos(h—2%)  Kcosk _ coshdcos(h—h),
df; - LA fi dcosh
par suite :
cosd dU  cosk dU dcos()\‘—x,)___;c_l_l_l_.
fi dcosh —  fi dcos(h— 1) dcosr, T~ dfi
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L’équation (82) devient alors
dv__dT dU __ dH
di=daf _df = dF

Le probleme des trois. corps se trouve ainsi ramené & I'intégration
du systeme canonique de huit équations différentielles du premier
ordre que voici :

H=— (mf—i—‘z—’:-) +;I}-L—(m§+'[%>-—U.
2

2y 1 2

dp._dH  dw_ _dH

G de) @ dp

do, _dH dw__dB

,, dt — dw, dt — ~ dp,’
197 dv, dH df. _ dH
TG o de)

dv._dH df, __dH

& AR @ dw

Ces équations n’en représentent que sept si nous éliminons d¢; on
peut méme dire qu’elles se réduisent & six a cause de l'intégrale des
forces vives, H=~. Apres I'intégration de ce systeme, le temps et la
longitude du nceud se trouveraient par des quadratures. On a vu, en
effet, que le nceud a disparu des équations différentielles; on pourra
le déterminer a part & I'aide des équations

| dds

d% == langu, — —=tangv,; ——-
gY Sinm. 8 St

On a d’ailleurs aussi
4_-3 _1 dU df dU
dt — fdcosk dit— dv’
d’olt

ds _1dU_ds  df _dUde d(ﬁ+f;)_d_u<da do>

A T Fde deosk’ diT dedy’ i~ do\dv, " du
Or
1t do 1 . dcos(h—2%)__ Ksinuy sinuv,
Fideost, — F oMUY T s f A
d ad . 2 (fi 3?2
L-{—E—{—C—l%::sm(u,—a—u,)[—r—l—cos()\l—)\,)]_——_sin(ul-;—u,)K (f___t._f;)_’

2fi fa
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par conséquent :

. Ksinv, sinv, d(fi + /) fsm vi sinw, Ji+fi+K
8 o= 2 - = + -
(99) 3 f sin(vi—+ w) K2—(fi+fo) Sin(vl+ve)dlogfl+f2“‘l‘

Si I'on regarde le nceud des orbites comme leur intersection mu-
tuelle, les équations (g7) ne renferment plus aucune trace du plan
invariable, elles ne renferment que les rayons vecteurs et les plans des
orbites; le plan invariable n’entre en scéne que par I’équation (g8),
qui représente une quadrature.

17. Chez Jacobi, les équations différentielles du probleme des trois
corps sont présentées sous la forme que voici :

di dl.
I. tang v, S = lang v o =d3,

n )\I n )‘2

d)u _ K sin 7\2 dt
II. tang v, fang + dv = N sin (L — %) 7’

d)\: . K sin A, dt
L wang v oS + du = =) 5’
v K sink, dA, dU dt,

cos v, sinu, sin? (A, — k) ~ dcos (1, 2)

dp\? dp.\* K sin?2, | sin*A\
v ”(37> +”‘(37>+sin*(h—lz)<w.o}‘ - yzo’>_“U+Zh°’

2
o2

12
VL (o pl+ papd) = 2U + fho.

Jacobi dit que le probleme des trois corps se trouve ainsi réduit i
I'intégration de six équations, dont cing du premier et une du second
ordre, et & une quadrature. « Par suite, ajoute-t-il, I'on a fait cinq in-
tégrations. Les intégrales connues n’étant qu’au nonibre de quatre, on
pourra donc dire que I'on a fait une intégration de plus dans le sys-
teme du monde. » Cette conclusion parait difficile & justifier, car,
ainsi que I'a déja fait remarquer M. Cayley, la quadrature par laquelle
on détermine la longitude du nceud s doit toujours compter pour une
équation différentielle tant que le systeme de six équations n’a pas été
intégré ().

(*) Report of the British Association, 32 meeting, Londres, 1863, p. 215.

46.
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Les douze équations du premier ordre d’olt dépend le probleme
lorsqu’on fait usage des coordonnées rectangulaires se réduisent 2

sept par les quatre intégrales connues et par I'élimination de dz. Si,

\ dp, ., dp.
dans le systeme d’équations adopté par Jacobi, on considere—- etff—

comme deux variables indépendantes, et I'équation V comme une inté-
grale, on peut remplacer V et VI par les quatre équations du premier
ordre

doo _, dpa__ , dp| R, dg, —R.,

A TP o TP Ty T dt
(ui sont contenues dans la formule 25 du § 4 du Mémoire de Jacobi,

3 . . dz Y
formule qui donne I'expression de Tl% Le systeme

dh __dk __duvi __dv, _dp _dp, _dp, _dp,
AT BT CTD TE TF T 4« T H

(_—_-(/l)

représente alors sept équations du premier ordre, avec une intégrale
(celle des forces vives), et les quadratures virtuelles qui donnent le nceud
et le temps. On pourrait aussi, avec M. Cayley, conserver I’équation VI
‘en I’écrivant de cette maniére :

@ =U—2/,,
dt

ol
dp, dp,
@::#194 lt -+ U2 02 di
et profiter de I'équation V pour exprimer flpt! et —— dp’ en fonction des

sept variables &, A,, v,, vs, py, p2, ©. Le systeme de Jacobi prendrait
alors cet aspect :

A B T CTDTETTY TG

dd _dl _dv, _du, __dp_ dp, d?(:dt),

et se réduirait, par conséquent, a six équations du premier ordre sans
intégrale. On arriverait au méme résultat en faisant, avec M. Weiler,

’ d
Ve oy = reosd, Vs p, = rsing, d'ott © = r = En résumé, on voit
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que Jacobi aurait été en droit de dire que, grace & la transformation
imaginée par lui, le probleme des trois corps se réduisait & Uintégra-
tion de six équations différentielles du premier ordre et & deux qua-
dratures. Les équations 12 IV de son tableau définitif, et la formule 25
du § % montrent que les dérivées par rapport au temps des huit va-
riables py, p,, &), pas s hes Ui, v, ne renferment pas d’autres incon-
nues que ces variables elles-mémes.

18. Le procédé de Jacobi revient, comme nous 'avons vu, & éliminer
par le principe des aires le noeud des deux orbites ou leur intersection
commune avec le plan invariable. En substituant les aires faux incli-
naisons 2, j’'ai fait disparaitre des équations différentielles la dernikre
trace du plan invariable, de sorte qu’on ne détermine d’abord que le
mouvement dans les deux orbites, dont I'intersection mutuelle sert de
repere.

On pourrait de la méme maniere éliminer le neeud du plan des deux
corps, c'est-a-dire son intersection avec le plan invariable. Le plan des
deux corps, ou plan des vecteurs p,, p,, se confond toujours avec le
plan des trois corps, si l'origine des coordonnées &ng est prise dans
ce plan. On arrive ainsi & ne faire figurer dans les équations différen-
tielles que le mouvement des trois corps dans leur plan. En effet, le
principe des aires nous dit que deux forces égales aux aires f
et f; et perpendiculaires aux orbites des deux corps fictifs ont une
résultante K invariable en grandeur et en direction. En d’autres

- termes, les normales f,, f; aux orbites sont les cotés d’un parallélo-
gramme dont la diagonale est la normale K au plan invariable. Soit
encore P la normale au plan des trois corps. Si I'on mene par la nor-
male P trois plans qui passent par les normales f;, f;, K, ces plans se-
ront évidemment perpendiculaires aux intersections du plan des trois
corps avec les orbites et avec le plan invariable, c’est-a-dire aux rayons
vecteurs p,, p, et au nceud N du plan des trois corps, et si on les fait
tourner de go degrés autour de P, ils passeront par g,, p, et N. Or, ces
trois plans renferment les cotés et la diagonale du parallélogramme /,,
f»» K, lequel les suit dans leur rotation autour de la normale P, de
maniere que les angles (P, £i), (P, f;), (P, K) restent toujours les
mémes. Ces trois angles, que je désignerai par §,, 5, et I, représentent



366 SUR UNE TRANSFORMATION

done toujours les inclinaisons des plans des orbites et du plan inva-
riable par rapport au plan des trois corps; seulement la droite f, est
maintenant dans le plan (P, p,), la droite /, dans le plan (P, p,), la dia-
gonale K dans le plan (P, N). Si nous projetons le parallélogramme sur
la normale P, nous avons

(99) K cosl =f, cosd, -+ f: cosb..

Si nous le projetons sur le plan des trois corps, la projection forme un
parallélogramme dont les c6tés £, sinf, et f, sind, coincident respec-
tivement avec p, et p,, et dont la diagonale K sinI tombe sur le nceud N.
Il s’ensuit que les quantités f,sin@,, f2sin@,, c’est-d-dire les deux
composantes des vitesses aréolaires qui sont perpendiculaires au plan
des trois corps, peuvent s’exprimer par Ksinl et par les angles que les
rayons vecteurs p,, p, forment avec le nceud N. On a, en effet,

fisin, _ fising, _ Ksinl
sinu, sinz, ~ sin(1, 2)

(100}

en désignant par u,, u, les distances des rayons vecteurs au neeud N de
leur plan, et par (1, 2) = u, — u, 'angle compris entre p, et p,. Or,
Ksinl peut s’exprimer par Kcosl ou par la somme des composantes
ficosd,, f, cosf, quireprésentent le mouvement aréolaire dansle plan
méme des trois corps. Il s’ensuit que ces deux composantes et les an-
gles u,, u, suffisent & exprimer les composantes f,sinf,, f;sinf,, et
par suite les aires /;, f, elles-mémes. On a, par exemple,
Si=f1cos*0,+ 's%{ni‘%?%) sin*u,
sin?u,

=f}cos*6, + ——
sin*(1, 2)

[K:—(fi cosf,+ ficos8,)].

La force vive du systeme peut donc s’exprimer par les rayons vecteurs p,
les vitesses radiales p’, les distances au nceud « et le mouvement aréo-
laire fcos@ dans le plan des trois corps. La fonction des forces ne ren-
ferme que les rayons p et 'angle (1, 2), qui est la différence u, — u,. Il
en résulte que la fonction H =T — U peut étre exprimée par les huit
variables p,, g4, ®,, @2, Uy, Us, [, c0s8,, fcos0,, et on trouve que I'on
peut former un systeme de huit équations qui ne renferme que le mou-
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vement des rayons vecteurs dans leur plan. C’est 1a le résultat obtenu
par Edmond Bour dans son Mémoire sur le Probleme des trois corps (*).

Si l'on pose avece lui

(_II:IOL, q,:pg, Pl:Els _p'_':m'-"

gs=1U, ¢i=1u, ps=ficosh, p;=f.cosb.,

Iexpression de la force vive devient

A S P:__ __._._..pf
(101) ‘ 2T= nl.p‘+ mzp2+m,qf+m,q§
¢
| Klpot g mgising s megisivg
m,m, q?q? sin*(q:— ¢.)

Le dernier terme disparait si le mouvement a lieu dans un plan, qui
est alors le plan invariable. On peut aussi remplacer ¢;, ¢, ps, pi par
leurs sommes et différences en faisant

Ny = ¢:— ¢s :(1,2), ni= @s+ Qs>

b=z(p—p),  L=z(p+p)=rKcosl

E. Bour démontre que ces variables forment un systeme canonique,
de sorte que le probleme se ramene encore ici & l'intégration de huit
équations du premier ordre. Pour mieux montrer les rapports qui
existent entre ces nouvelles variables et celles que j’ai employées
jusqu’ici, j’écrirai les relations suivantes :

cos(1, 2) = COSv, COS v, + SiNv, Sinvs COS(A, — L),
cosIsin(1, 2)= cosv, sinv, cosA, — cosv.Sinv, cosA,
sinf, sin(1, 2) = sinv, sin(A, — %), sinlsing,;==sinv, sink,

sinf,sin(1, 2) = sinvy, sin(A, — %), sinIsing,==sinv,sin2.

(*) Journal de IEcole Polytechnique, XXXVI® Cahier, 1856, p. 50. Le tableau de la
page 54, ou lauteur réunit les valeurs définitives de ses variables, renferme deux erreurs:

. I 1
il faut, dans les expressions de p, et de p,, remplacer les facteurs pet g parvo et vy,
T il

respectivement.
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On a encore

K2 — (p. + p; )
sin*(qs — ¢s)

fisin (¢, — q.) sing, e

PisSing, -+ pssing; cos(gs — Q‘)’

Si=pi-+

sinq,,. ..,

tang v, ==
19. Pour le mouvement des trois corps dans un plan, on aurait
)q:)\z:(), .ﬁ—{‘f;:K, (I, 2)=U2“_U|;

la fonction H ne renfermerait donc que les six variables p,, ., @, @,
(1, 2) et f, ou f,. On aurait

dfv __ dfi _ dH ot d(,2) dH _dH
dt T dr T d(1, 2) dt  — df, df’
ou bien, en posant f, — f, = 29,
do dH d(1,2) dH
(102) @S T dn, ) L di T

Le nombre des variables mdependantes se redumut ainsi & six, et on
aurait en outre I'intégrale des forces vives

2 2
1 I I éK-l—q) I ’;K*@
H=—o!+ i+ — + — — U=h,.
2 [y 2 L, 2 U P 2 U Pa

Si 'on désigne par H, ce que devient H lorsqu’on y fait ¢ = o, U'éli-
mination donne

d(1, 2) \/ < 1 1 ) K’< 1 1 >’
= ,l-—-Ho —_—t— |+ — )
dt =R\ T e YT \me T e

On peut encore de la méme maniere remplacer ¢ dans les expressions
a’m
et de =+

dESl
de dt
plan se trouve alors réduit a I'intégration des quatre équations simulta-
nées du premier ordre

dp. _ dp. _dw _ dw__d(1, 2)
1 1 7 R T R R
— W — W

P P2

—» et le probleme du mouvement de trois corps dans un

(103)

(=dt),
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ol Ry, R,, R, sont des fonctions des cinq variables p,, 0., =, @, (1, 2).
Tout le reste reviendrait & des quadratures. L’avantage de cette réduc-
tion est cependant bien mince, vu la complication des dénominateurs.

20. Pour terminer, je ferai voir comment les systémes canoniques
peuvent étre obtenus par la méthode d’'Hamilton. Soit Q la longitude
du nceud des trois corps, 1 étant 'inclinaison de leur plan. La rotation
de ce plan peut étre composée d’une rotation I autour du nceud et
d’une rotation sinIdQ autour d’un axe perpendiculaire au nceud, ou
bien de deux rotations correspondantes autour de deux axes g et (p),
qui font avec le nceud les angles u et go®+ u. La derniére représente

la quantité fsin®

dont le rayon vecteur p sort du plan primitif des trois

Pi
corps; il s’ensuit, si nous désignons par @', 1’ les dérivées de O, I, que
(104) pp*(Q sinl cosu — I’ sinu) = f'sin6.
fcosb

La dérivée u’ s’obtient en ajoutant & I’angle e due p décrit dans

le plan des trois corps, la quantité — Q' cosI, qui provient de la rota-
tion du plan autour de ’axe perpendiculaire au nceud; donc

(105) pp*(Q' cosl + u') = f cos@.

Les quatre relations que ’on déduit de ces formules, en donnant aux
variables les indices 1 et 2, permettent d’exprimer H par les quantités
o, 0> u, v et I, T, Q'; mais les trois dernieres s’éliminent par les inté-
grales des aires. En effet, les formules (100) et (104) donnent

. ;o K sinu, | sin*w,\ 1 JS*sin*f
(x06) &= sin?(w— u,) ( P2 P3 Al i Pl )# Ksin’[Z gt

De méme, (99) et (105) donnent
(107) E[Lp’(ﬂ’ cosI+ &)= K cosl.
On peut done écrire

(108 2T = "2+ Y pp(Q cosI+ w' )+ Y ppr(Q sinl cosu — T sinu)?,
{J

Annales scientifiques de 1’Ecole Normale supérieure. Tome V. 47
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ou bien

(108 bis) 2T :2 pp'? —}—2 pe*( Q' cosl + u’' )+ Q'K sin?l.

Si nous prenons pour T I’expression (108), les intégrales des aires
peuvent s’écrire

dr _ . dT__ dT
(109) - awTh T @

_'_"O’

et la troisitme conserve cette forme, si nous remplacons (108) par
(108 bzs). Il s’ensuit qu’il est permis d’éliminer &', I, I par les intégrales
des aires, dans I'application de la méthode d’'Hamilton. Soient p,, p,,
Ps» Pa les dérivées partielles de T par rapport & ¢, ¢y, &, 1,, on aura

Pi=tpyy Pr= Py Pi=pupi(Q cosI+u\), pi=rpnpi(Q cosl -+ u));

par conséquent

2T_——__—-_’i+£.§_+ p§q+ ]’22+K2—(P3+p4)29‘/’
P fa o papT papPi K

la quantité Q' étant toujours la fonction définie par (r06). On voit que
les variables p,, p, sontles conjuguées de py, p,, et ps, p, celles de u,, u,.
La longitude du nceud Q s’obtient par une quadrature a 'aide de la
formule (106).

On peut encore remplacer les variables u,, u,, p;, p, par leurs sommes
et différences

20y = p,— p, 2l==p,+ p,=K cosl,
ny == u,— U, = (1, 2), Ny = U, -+ Uy,
et les variables /;, [, sont alors les conjuguées de n,, n,. Cela se dé-
' . - I I N
montre directement, en substituant dans la formule (108), SMyE oA

la place de «’; on trouve alors que /, et /; sont les dérivées partielles
de T par rapport & 7y et ;. La variable », représente I'azimut de la
bissectrice de I’angle (1, 2).

M. Brioschi (*) a établi ces formules d’'une maniere différente.

(*) Comptes rendus des séances de I’ Adcadémie des Sciences, t. LXVI, p. 710.
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En prenant pour axes mobiles la normale P au plan des trois corps
et les deux bissectrices de l'angle « formé par les vecteurs p,, pa.
M. Brioschi arrive i exprimer T par les variables p,, ps, ¢, 5, 5 ®',
et par les rotations du systeme autour des trois axes mobiles, lesquelles
dépendent de I, T, ', ¢, o' (I étant toujours U'inclinaison du plan des

an s I . ’
trois corps, ¢ = — (u, + u,) la longitude du nceud comptée dans ce

plan, @ la longitude du nceud dans le plan invariable). Il introduit
alors les dérivées p,, p., g, de T par rapport 2o/, g, o', et ayant éli-
miné I', &', ¢’ par les intégrales des aires, il forme avec les six variables
Pis P25 @, Pys Pay ¢ UD systeme canonique. M. Brioschi ne s’apercoit

. . T 4
pas que ¢ et KcosI sont conjugués, et que », ¢, 29, = KcosI sont les
variables n,, I, n,, I, de Bour.

21. On peut d’ailleurs éliminer le noceud sans recourir a la transfor-
mation de Jacobi; c’est une remarque qui a déja été faite par M. Syl-
vester (*). Voici comment nous y arriverons. Proposons-nous de trouver
les coordonnées @, y des trois corps dans leur plan, avant de connaitre
la position de ce plan par rapport au plan invariable (elle sera donnée
plus tard par P'inclinaison I et par la longitude du nceud Q). Prenons
le nceud pour axe des «, et I’origine au centre de gravité; nous aurons

Emw =o, Zmy =o. Le déplacement du nceud dansle plan des trois

corps étant égal 4 Q' cosl, 1l est facile de voir que les vitesses des corps,
estimées suivant les axes des « et des y, s’expriment par &’ — y Q' cosl
et y'+ xzQ'cosl. La composante normale au plan des trois corps est
xQ'sinl — yI'; par conséquent,

2T =Y m(z'— yQ'cosl)
(110) g E

+Em(y’+ zQ/cosI) +Eln (2Q'sinl — pl’)p.

Les intégrales des aires peuvent étre présentées sous la forme (109),

(*) Ala fin du Mémoire intitulé On the motion of a rigid body (Philosophical Transac-
tions, 1866). M. Sylvester n’'a pas publié la méthode par laquelle il obtient ce résultat.

47.
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les plans de projection étant alors le plan invariable et deux plans per-
pendiculaires, menés par les axes mobiles des z et des y. Si nous
projetons sur le plan des trois corps et sur deux plans perpendiculaires
qui passent par les axes des x et des y, il vient

Q' cosl Zm (2 + y?) +2m(xy'——yx’): K cosl,
(r11) Q sinIme’——I’mey:KsinI,

Q' sinl mey — I’Emy2 =o.

Il résulte des deux dernieres équations de ce groupe que la force
vive qui provient de la composante normale s’exprime par Q'K sin®I,
comme nous ’avons déja trouvé plus haut; par conséquent

(112) zT:Em(x'—y&..’cosI)’ -i—Z m(y’+ xQ cosl) + Q'K sin*I.

Les mémes équations donnent pour Q' la valeur suivante :

2
o — MK

(113) T mom.m,;  4A?

H

ol M est la somme des trois masses, et A I'aire du triangle des trois
% ___y'x’—y?xl Z.fos-yaxz =_}"3x1—'_}"xxa.
ms; m, m;
~ La variation de Q est donc proportionnelle au moment d’inertie du
systeme autour de la ligne des nceuds, divisé par le carré du triangle
des trois corps; elle devient infinie pour A = o, parce que le plan des
trois corps cesse d’étre déterminé quand ces corps se trouvent sur une
ligne droite. Ce cas doit étre exclu de notre analyse. En outre des
variables Q', I' et I, qu’il est permis d’éliminer par les intégrales des
aires, comme je I’ai déja dit plus haut, I'expression de la force vive
renferme les douze variables =z, y, 2/, y’, dont le nombre se réduit a

corps. On a d’ailleurs

huit par les quatre équationsme =o, E mx' =o,....Si donc nous

SUPPOSONS &y, Y3, &5, ¥'; éliminées, les coordonnées x,, y,, x,, y, for-

meront un systéme canonique avec 4T 4T dT dT Pour obteni
Ly.. q ‘dx,l’ d}"ll’ dx,23 67)’7,. ou nir
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ces dérivées partielles de T, nous devons différentier I'expression (112)
en traitant Q' et I comme des constantes. Au lien d’éliminer x'y, 3,
nous pouvons d’ailleurs tenir compte des équations de condition par
deux multiplicateurs o, 8, en ajoutant & T Vexpression

:42 mx' 4+ ﬁEm}".

On trouve de cette maniere
_dat

P= gz

(114) dT

q= —JF = m(y'—;— 2z cosl + ‘3)

=m(z'— yQ'cosl + a),

Si nous ajoutons les trois p, il vient ZP’—‘:DIOL; de méme

29 = MfB. On a ensuile

(115) Z(qx-—-py):KcosI,

et finalement

(116) 2T :2”2‘; ¢ _ (2P> <2q> cok— ¥ [E(qx _,,J-)'J’.

—+
M K

Or nous pouvons choisir a et 3 de maniere que p; = ¢, = o; il ne
reste alors dans T que les huit variables canoniques z,, ., y,, ya,
Pi» P2 4i» 42, S1 noOUs substituons pour Q' expression

- M(m, y? + myy2) — mima(y— )
) — C o ,
(117) &-‘ K an‘m'z(ylxﬂ__},.le)z

qui se déduit de (113). Nous avons deés lors

dz _dH dp__ dH dy dH dq  dH
7 s -

dt — dp’ di T T dx’ dl T dgq’ di T T dy
¢’est-a-dire sept équations du premier ordre, dont on connait une in-
tégrale, H=£. L’'inclinaison I est donnée par la formule (115), la lon-
gitude Q se trouve par une quadrature. Les variables p, 7 sont ici les
vitesses relatives des corps m,, m, par rapport 2 m,, car nous avons
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1—7’:—" =&, - &y — (¥, —y;)Qcosl = — x\, + y, Q cosl, en désignant
par X, = X, — &y, X, = &; — &y,... les coordonnées relatives des trois
corps dans leur plan.

22. Les coordonnées relatives x, y forment a leur tour des systemes
canoniques avec les vitesses &' — yQ'cosl, y'+ axQ'cosl, des trois
corps par rapport au centre de gravité. On peut enfin remplacer les
x, y par les rayons vecteurs et les azimuts des trois corps, ou les x, y
par les distances mutuelles des corps et par les azimuts de ces dis-
tances; toutes ces substitutions conduisent a des systemes canoniques
de huit variables. Pour le démontrer, il me suffira de faire remarquer
que la formule (12) indique I'existence d’une transformation orthogo-
nale par laquelle les coordonnées relatives de trois corps dépendent des
coordonnées rapportées au centre de gravité. La formule en question
peut s’écrire

(118) m*Z;‘;f«x.-))zEm.w(m»,

1y o m, m. m; , . . .
ol m* = ———" Il en résulte que la substitution a lieu entre les va-

riables \m; x; d’une part, et m —= de I’autre, et que 'on peut rempla-
ny;

cer mx, my, ms par mx, my, mz dans les formes quadratiques telles
que la force vive, le mouvement aréolaire, les moments d’inertie, etec.
L’équation (116) subsistera donc, si les lettres p, ¢ représentent les

mdl mdT mp mq

dérivées — ——» — gy’ Ou sinous remplagons p, ¢ par o T ce qui

donne

1
zT_I—ﬁ; m{p*+ q?)

R 2 - R

On a ensuite

B =z, — y.{Q'cosl, P z, +y Qcosl,....
n, m,
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~Pour trouver les variables conjuguées des rayons vecteurs et des azi-
muts, on n’a qu’h différentier 'expression (108) en tenant compte des
équations de conditioanp cosu = O,EMP sinu = o; je me dispen-

seral de développer les caleuls.
La substitution orthogonale indiquée par I'équation (118) est la
suivante :

. m,
X, =X, — X3 -+ 'rmznlx,. .
(120) M.zn::m,xu—-max,—i—mz‘x,....

m,

—'M b G

Xy — X3 = X,

. 1 . PV o mx
et, si nous considérons toujours les quantités yma et —= comme les
ym

variables de la transformation, les neuf coefficients sont

m, '\/m‘m,—H/maM Vms mi —ym.M
M M ’ M ’

e .

Cette transformation porte d’ailleurs aussi sur la forme d?d'U, qui
. m? .
devient Z_ﬁ d*xdx, la somme devant s’étendre aux neuf coordon-
nées relatives x, y, z, et nous avons pour toutes ces coordonnées

m? d'x =m au
drr — " dx’
st dans lafonction des forces nous remplacons les différences x, — ...

. m
par les expressions x, — —M’ yooes

FIN DU TOME CINQUIEME.



