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PREFAZIONE
ALTA PRIMA EDIZIONE

La collezione dei Manuali Hoepli, che comprende
gia eccellenti trattati di Calcolo, di Matematiche supe-
viori, di Fisica, ecc., mancava di un trattatello di
Meccanica, che potesse sevviy di guida ai giovani
delle nostre Universita e delle Scuole di Applicazione.
Con questi due volumetti di « Elementi di Meccanica
Razionale» io ho fatto del mio meglio pev colmare
tale lacuna.

Questi elementi, che in grandissima parie viassumono
le leziomi svolte, da wvavii amni, nell’ Universitd di
Messina, somo scvitti per gli studenti; mom offrono
quindi messuna novitda di metodo e non hawno alcuna
pretesa; si propongono di presentave un quadyo sinte-
tico delle pin imporvtanti teorie della Meccanica classica
e di dave anche un cenno delle pin vecenti, con una
esposizione che mi sono sforzato di vender chiara, senza
esser prolissa, e con numerose applicazioni.

Comprendono tre parti, nelle quali seguo la clas-
sica divisione della Meccanica; la prima e la seconda
trattano la Cinematica e la Statica (primo volume);
la terza pavte (secondo volume) comprende la Dina-
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mica e i primi elementi della Idvomeccanica (Idrosta-
tica ed Idvodinamica).

Olire le applicazioni che a mano a mano si trovevanno
nel testo, alla fine di ogni capitolo sono proposti alcuni
ezercizi (oltre duecento in tutto), di cui, in breve, ac-
cenno la soluzione. Now & wmecessarvio insisteve sulla
utilita. di questi esevcizi, il cui scopo é di ben fissave
nella mente le teovie ed anche di completavle. In wmolle
Scuole d’Applicazione vi ha, é vero, un covso di eser-
cizi di Meccanica; ma, forse, la mancanza di esami
scritti, obbligatori in Framcia (Licence), Inghilterra
(College Exam.; Mathem. Tripos, St.-John's College,
ecc.), ha fatto si che noi non abbiamo nessuna di quelle
eccellents vaccolte di esevcizi che posseggono la Fram-
cia e la Germania, e somo la carattevistica dei libvi
wmglesi. La raccolta molto modesta di questi volumetti,
compilata in parvte su memovie oviginali, vipara molio
limitatamente alla deplorata mancanza.

In tutto il trattatello io adopero i metodsi del Calcolo
vettoriale, di cui il Cap. 10 del 1° volume viassume i
punti pinr essenziali. Savebbe invevo desidevabile che
lali metodi fossevo pin diffusi ed applicati con maggior
larghezza (come si fa in qualche Universitd) el corso
di Geometria analitica e in quello di Calcolo infinite-
simale; ma anche coi semplici elementi esposti, special-
mente in vista delle applicazioni alla Meccanica ed alla
Fisica, si ha mezzo di poterne apprezzave tutti i van-
laggi. Se lo studente vorra maggiormente approfondire
l'argomento, legga e studi le pubblicazioni cosi chiare e
suggestive del Prof. PEANO, citate nel lesto e quelle
del Prof. BURALI-FORTI, tra cui le vecentissime TLezioni
di Geometria Metrico-Proiettiva, 7Torino 1904.

Prefazione alla prima edigione VIl

Fra © trattati di Meccanica in cui ¢ fatta siste-
maticamente I'applicazione di questi metodi dobbiamo
vicordare le Tiezioni di Meccanica Razionale del Prof.
CASTELIANO, Torino 1894 ; ¢ le Vorlesiingen iiber
technische Mechanik de! FOPPL,.

Ho largamente approfittato di molti trattati che, nei
luoghi opportuni, ho sempre citati. Tra questi debbo
porve in prima linea il classico: Treatise on Natural
Philosophy, Cambridge 1895-1896, di THOMSON e TATT.

Possano 1 semplici accenni del testo tnvogliare gl
studiosi a meditave e vendere tra noi pii nota e popolare
Uopera poderosa del grande fisico-matematico inglese!

Inoltve ho consultato:

RourH J. E. 1) A Treatise on Dynamics of a Par-
ticle, Cambridge 1898. — 2) A Treatise on Analytical
Statics, 1892-1896. — 3) Die Dynamik d. Systeme
starrer Korper.

APPELI, Traité de Mécanique rationnelle, 3 wol.
1893-1903.

SOMOFF, Theoretische Mechanik - Kinematik, Lei-
pzig, 1878; Einleitung in die Statik u. Dynamik, 1879.

SCHELL, Theorie der Bewegung u. der Kriifte,
2. vol. 1879-1880. .

MaGeGy, Teoria matematica del movimento dei
corpi. Milano, 1896. Principii di Stereodinamica,
1903; le raccolte di esercizi del JULLIEN e del SAINT-
GERMAIN; la Encyklopidie der mathematischen
Wissenschaften Bd. IV, finalmente le lezioni litogra-
fate del mio venevato maestro Prof. CERRUTT, sotto la cui
divezione sapiente, pev lunghi e belli anni, ho svolto
1l corso di esercizi nella Scuola d’ Applicazione in Roma,
e quelle del chiaro collega Prof. 1EVI-CIVITA dell’ Uni-
versitda di Padova.
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L’amove vivissimo che ho sempre avuto pev la sto-
via delle wmatematiche; la ferma convinzione che i
vichiami stovici sevvomo potentemente a Jfissave atien-
zione dello studente; mi hanno consigliato a porve qua
e la alcune brevi note stoviche. Pev molte questioni spe-
ciali si consulterd con profitto la bellissima opeva del
Lor1a, Spezielle, algebraischen u. transcendenten
Kurven der Ebene. Theorie u. Geschichte, Leipzig,
1902, e quella ben mota del MACH, di cui mi rife-
visco alla vecente traduzione framcese: La Mécanique,
Exposé historique et critique de son développement,
Payris, 1904.

Al Prof. BOGGIO, dell’Universitd di Torino, che
suggevendomi modificazioni ed osservazioni, mi ¢ stato
di valido aiuto; al mio allievo Dv. Lo SuRrDO, che ha
diviso con me la fatica della revisione delle bozze, i miei
i vivi, affettuosi vingraziament. :

L’editore Comm. Hoepli ¢ la Tipografia Matematica
di Palermo, che nella stampa di questo primo dei ma-
nuali a lei affidata non ha smentito la sua ovamai ben
assodata fama, hanno fatto il possibile per la buona
riuscita dell’ opevetta.

Se all’amore con cui ¢ stata composta, non avesse
troppo spesso fatto difetto la scienza e Uesberienza del-
Pautore, essa non savebbe cevtamente viuscita cosi im-
perfetta.

Confido tutlavia che possa esseve ancora di qualche
utilitd agli studenti italiani.

Messina, 1 Agosto 1904.

ROBERTO MARCOLONGO

PREFAZIONE
ALLA SECONDA EDIZIONE

I due volumetti presentati al giudizio del pubblico
quattordici anni or sono, tradotti in tedesco nel 1910-12
per cura della casa Teubner; hanno ova I'onove di una
seconda edizione italiana, covaggiosamente iniziata
dall’editove, malgrado le gravi difficolta dell’ova attuale.

E ci auguriamo che la wuova edizione abbia larga-
mente approfittato del prezioso contvibuto di wmolti
altvi anni  di esperienza e di quello ben pin modesto
di uno studio indefesso, che nulla ci ha fatto trascurare,
sopratutto gli eccellenti trattati italiani editi vecente-
mente. ;

Risoluta la questione delle notazioni vetloviali, tale
nuova edizione abbiamo naturalmente informata a
notaziont ed a wmetodi che da P di dieci anni, il Prof.
BURALT ed 7o, insieme a colleghi valovosi, cevchiamo di
diffondere e di estendere.

Nelle sue linee genevali abbiamo tuttavia comservata
la distribuzione della precedente edizione, sopratutto
ber quanto viguarda la cinematica e la statica. Pii
profonde modificazioni il lettove troveva nel ITo volume
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1 cut, approfitiando della semplicitd del metodo delle omo-

grafie vettoviali (viassunto brevemente al principio del
primo volume), ha potuto trovar un piw ampio sviluppo
la meccanica dei corpi continui, con le applicazioni alla
teovia dei covpi elastici e alla idvomeccanica, senza it
altevar troppo la wmole del volume.

Composta, con amore infinito, per soli scopi didat- ! :
tici: dettata pev gli studenti, io voglio spevave che essa i INDICE
possa esseve utile lovo; e che essi vi trovino, se non le 3 =
novitd, almeno la semplicita, la chiavezza e il vichiamo
alle fonti, tra queste in prima linea quelle italiane,
che somo il fondamento di ogni progresso, di ogni studio

pin severo e pitt profondo. T'- CINEMATICA

Napoli, maggio 1917.
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