Cle  [¥17 vouL. 1Y

( 766 )
de ces équations peut élre écrite avec les coordonnées recta‘ngulﬁir
Y 5, et elle prend la forme k

(13) yf—i—sf-—bx‘f-—' 2k(y'+is,)x,.
— ol (y, +15,)* — 2k(y, +15,) — b =o,

d’étre tangente en un point au cercle de U'infini. C'est le résaltat que
avions annoncé plas haut. » =

MECANIQUE. — De Ueffet produis, sur le mouvement d’inclinaison d’une.
clette en marche, par les déplacements latéraux que s’ imprime le c
Note de M, . Beussivese. :

ment d’inclinaison d’une bicyclette 4 son mouvement de progressiot
I'hypothése d’un cavalier fixé sur sa machine ou, plutot, n’y exécu \

vue des inerties exigées par leur production. Or, en réalité, le cavali
besoin, dans les virages, ¢’est-a-dire toutes les fois qu’il quitte ééh

centre de gravité du systéme, situé & une distance 4, ordinairement cofl
stante, de la base @ de la bicyclelte, et presque confondu avec celt
corps du bicycliste, sort alors du plan médian du cadre pour s’en éloign

trajectoire a décrire sur le sol.

» Les petites déformations que s’imprime a cet effel le cavalie
variatipns, plus ou moins complexes, qui en résultent généraleme
'angle 6 d’inclinaison du plan médian du cadre par rapport & la ve
ont des effets en grande partie faciles a prévoir et a exprimer anal
ment, si I'on admet que ces mouvements du cavalier sur la bicyclette
rapides, ou comme instantanés, et séparés par des intervalles relal
longs, durant lesquels il restera fixé & la machine.

(1) Comptes rendus, t. CXXVII, p. 843; 28 novembre 18¢8. Voir aussi le
de Mathématiques pures et appliguées, 1. V, p. 117,
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I. Produits alors par de vives actions el réactions inlérieures au
e, les mouvements dont il s’agit auront, d'une part, assez peu de
e, pour que l'on puisse y négliger la progression de la bicyclette sur
t, d’autre part, trop peu d’amplitude dans le sens vertical, pour que
il de la pesanteur y soit sensible. Ils se rédunirontrainsi & des rota-

e cavalier, pour y opérer un petit transport définitif % du centre de
¢ de tout le systéeme hors du plan médian du cadre, pourra, par
iple, y imprimer successivement & ce plan médian deux rotations
es et contraires, qui nécessiteront deux rotalions inverses et 4 aires équi-

) va_; _‘D’flédian.
~ » Nous admettrons d’ailleurs que le cavalier ait repris sa premiére forme
a premiére distance % 4 'axe a, afin que la loi des aires donne alors &

"j &

) dl
- ensemble la méme vitesse de rotation — qu avant la rapide perturbanon

que nous faisons ici pour plus de simplicité) conservation de I'in-
ais on 6 du cadre, mais non de sa dérivée, dont le changement serait,

» Le cavalier restant dés lors fixe sur la selle, les coordonnées rela-
b, 2, ) du centre de gravilé par rapportau cadre persisteront, jusqu’a
‘il juge devoir retrouver, p'tr une maneuvre inverse non moins ra-
. sa primitive disposition ot % était nul, ou jusqu’a ce qu'il préfere en
ster une nouvelle,
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» IM1. Il importe d'observer que les deux rotations rapides
égales et contraires, dont il vient d’étre question, n’ont rien tl’oh_llg
ne conslituent que la maniére probablement la plus simple de conee
comment le centre de gravité du systéme peut sortir, presque bru qu

du plan médian, sans que I'inclinaison 0 de celui-ci, ni sa vitesse

. dﬂ . " war e
naison —, soient, en définitive, modifiées. L.e méme but pou;
g

ik

atteint par des déformalions du systéme qui n’altéreraient la dép

ni, par suite (vu la briéveté du phénomeéne), l'inclinaison 6, 4 a
ment de la perturbation. "
» En effet, représentons-nous, exprimées en fonction du ter
coordonnées relatives de chaque point matériel du systéme par"
plan médian du cadre, coordonnées définissant la configuration
semble et appelées 7, j, { dans le travail cité plus haut, ou elle
comptées & partir d’un point G qui figurera maintenant, sur le plan m
non plus le centre de gravité, mais seulement sa situation kabituell
si 'on donne les fonctions ¢, /, [, le systéme pourra étre cons '
instant z, pourvu que la place de la base a sur le sol et I'inclinaison
plan médian y soient connues. La situation actuelle, & I'époque
base @ dépend du mouvement de progression, c’est-a-dire de la it

du bas de la roue motrice et durayon de courbure R de sa trajecto
tions de ¢ censées a la disposition du cavalier (grice aux péd_ﬁlgg
guidon). Il suffit ainsi de déterminer les variations successives de
cet effet, de former une équation du mouvement d’ol soient élimin
fois les réactions du sol et les actions intérieures.

» Orl'équation des moments, par rapport ala droite du sol qu ]
présentement avec la base @, est justement dans ce cas. Elle sera don
seule équation différentielle du mouvement 4 faire vérifier par les coords
nées, dans l'espace, des points du systéme. Mais il esl naturel qu’o
y satisfaire, pendant le court intervalle de temps ot 7, J, I sont var
aussi bien en faisant changer convenablement ces innombrables co

3

, . . 2() . ]
données relatives ¢, 7, /, et en posant 7 =0, qu’en y faisant, au con al

. db I . P

varier - Et le probléme reslera trés indéterminé, vu la multitude des:
v b

connues i, 7, /, si I'on ajoule la condition que le centre de gravite du sy

téme éprouve en méme lemps tel petit déplacement relalif qu'on voudr

notamment le petit écart désiré % d’avec le plan médian du cadre. Aln
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alier doit pouvoir, de bien des maniéres, déplacer 'e centre de gravité
stéme par rapport au plan médian, sans altérer le mouvement actuel
ai-ci.

[V. Voyons maintenant quelle loi régit le mouvement durant les
lles de temps, relativement longs, ou %, devenu différent de zéro, ne
rie pas.

') Le bras de levier du poids mg de tout le systeme, c'est-i-dire la
ce de cette force a la base a de la bicyclette, n’est plus 2 sinf, mais,
idemment, 4sinf -+ cosf, ou, sensiblement, 40 +%; et, malgré la pe-

mg(hd+ %)

mes dus, en somme, 4 des inerties oit la direction de la verticale ne joue
eun role, gardent trés sensiblement leurs expressmnq relatives au cas
— 0; car la configuration de I'ensemble est restée a peu prés laméme. Et
u valeur totale approchée est encore

(g s E )
v d*0 , R V1

V désigne la vitesse de progression de la bicyclette sar le sol, A’ la
ngueur du pendule formé par le systeme aatour de la base a, et &' la
stante, peu différente de b, que définit la formule (6) de la Note citée.

ay
@y v R_ g Vi g
Frolat e i el e 5

‘5a machine ajoute le cmquu,me terme. Et l’on vo:t que ce terme, au
oment d un v1rage, est trés propre, en l'absence de toule courbure

.ﬂCel effet ae pr‘oclunmt d’ a:lleurb, quand bien méme la pertulbalmn
C. R., 18gg, 1" Semestre. (T. CXXVIII, N° 13.) lorx
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initiale, qui a produit I'écart &, n’aurait pas conservé la verticalit
ou aurait alléré 6, pourva qu’elle et suffi a faire sortir du plar
I'axe a le centre de gravité du systéeme, dans le sens indiqué.

NCENAL , ’ :
la dérivée iﬂ pendant chaque perturbation n’est donc pas n

offre seulement 'avantage de simplifier le plus possible la i
intervalle a I’ 'mtre el, par sunte le calcul deB

tanés du blcycltste se mpprochent de plus en l)lus. Et I c:)nI
que les mouvements moyens du cadre se confondent alors,
avec ce qu'ils seraient sous une certaine action continue
savoir, une action donnant lieu aux mémes écarts successifs

a des déformations appropriées.

» Du reste, dés que l'action du cavalier devient continue, |
et la lenteur de ces déformations suffisent évidemment, par
A assurer au moment total des inerties I’expression approché
peut- -8tre dans des cas trés e‘(ceptlonnelb. equation du mouv
dés lors (3), avec 0 continu, et il suffira que la suite voulue de
centre de gravité se produise efféctivement. othel
» Mais la maniere dont le bicycliste devra s’y prendre, pour le

fuse ou de sentiment, comme, d’ d1|1eu1‘b, presque toutes celle
(lcrwees nos habitudes prem1éres, qu il en .npprendra la ma'

la fonction arbitraire par laquelle s’exprime, dans l’équation',_‘_l}
ment, l'effet de ses déplacements d’ensemble sur la selle.

par trois fonctions arbitraires V, R et % du temps, en rapport, I
vement, avec les trois manceuvres : 1° des pédales, d'ot
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de la trajectoire; el 3 de V'ensemble du corps sur la selle, d’on dé-
le transport, 4 un moment donné, du centre de gravité du systéme i
ou & gauche du plan médian du cadre, pouvant se faire sans que

éuwre sans déviation appréciable un chemin méme rectiligne, sur
avaleur infinie du rayon R rend illusoires les deux premiers, en
,evanoulr les termes de I'équation (3) oir figurent V et R. Ce troi-
sieme. oyen, surtout avec 'aide d’un balancier f'iclllt'mlles deplacementb
”‘i; In_c__l, suffit bien au funambule, qui n’a guére, lui avssi, comme le

1897, sur le rayonnement de l'uranium, (1IVPl‘b travaux me()l‘tal’ltb
gﬁété publiés sur cette question. Je rappellerai seulement ceux de
rd ,Kelﬂﬂ, de MM. Bealtie et Smoluchowski, de M Rutherford sur

: nement est complexe.

Parmi les propriétés que j'ai signalées au début de mes recherches
Omme caractérisant ce rayonnement inconnu jusque-la, il en est trois
amentales qui ont été vérifiées depuis par tous les observateurs; ce
la spontanéité du rayonnement, sa permanence el la propriété de
e les gaz conducteurs de I'électricité.



