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du systeme déplacé; soient de plus x, v, z, les coordonnées du milieu
de la droite qui les joint, en sorte que P'on ait

X =x 4+ $Ax, Y=y + LAy, z =2z + iAz;

soient enfin g, %, I, les angles formés par la direction de I'axe de rota-
tion avec les axes des coordonnées, § I'amplitude de la rotation, 7 la
grandeur de la tramslation absolue, X, Y, Z, les coordonnés d’'un
point quelconque de I'axe central du déplacement.

Si I'on considére le triangle rectangle dont hypoténuse est formee
par la droite de jonction des deux points correspondants et dont les
deux autres cOtés sont donnés, 'un par la corde de I'arc décrit par le
premier point en vertu de la rotation §, et I’autre par la droite parcou-

_rue en translation par ce méme point apres la rotation effectuée; il est
clair que les variations Ax, Ay, Az, seront respectivement égales aux
projections respectives de cette hypoténuse , c’est-a-dire a la somme des
projections des deux autres cotés de ce triangle rectangle sur les axes
des coordonnées respectifs. Or le coté égal et parallele a la translation
absolue ¢, donne les trois projections # cos g, ¢ cos k, ¢ cos/; autre coté
estégal 4 autang L8, u désignant la distance de Paxe central a ce cote
meéme qui lui est perpendiculaire. Cette distance est évidemment la
méme que celle du point (x, v, z) au méme axe central, comme la di-
rection de ce coté est la méme que celle d’'une droite qui serait menée
par le point (x, v, z) perpendiculairement & ’axe central et'a la distance
de ce point i ’axe. Appelons ¢, H, L, les angles de cette droite avec les
axes des coordonnées, nous aurons d’abord les expressions suivantes -

Ax = tcosg + 2utangifcosc,
Ay = tcosh + 2utangifcosn,

Az = tcos/ + 2utangifcosct;
et comme on a nécessairement
cosgcosc + coshcosa + coslcosL = o,
on en déduira, comme cela résulte aussi de la figure,

Axcosg + Aycosh 4+ Azcosl = ¢,
Ax? ++ Ay® + Az = * + fuitang®if



