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К РЕШЕНИЮ ЗАДАЧИ ПАДАЮЩЕГО ТЕЛА

Свободно падающее тело отклоняется к востоку. Это явление 
•объясняется вращением Земли вокруг своей оси. Как известно, движу­
щиеся тела на Земле получают добавочное Кориолисово ускорение. 
Дело в том, что и точки поверхности Земли и падающие тела вслед- 

•ствие обращения вокруг оси вращения Земли имеют „ускорение инер­
ции". Из разниц этих ускорений образуется данное добавочное уско­
рение. Однако известно, что ось вращения Земли в свою очередь 
имеет движение, которое должно влиять на движение падающего тела.

В работе [1] показано, что вследствие движения точки поверх­
ности Земли, вращения Земли вокруг своей оси и под воздействием 
других тел в движении падающего тела возникает добавочное уско­
рение

.где в» определяется в виде

—I—единичный вектор, направленный по направлению ускорения 
•центра масс системы.

Исследование [1] показывает, что в ы важную роль играет уско­
рение точки поверхности под воздействием Солнца. Поэтому мы в 
данной статье сделали попытку определить отклонение падающего 
тела с учетом влияния Солнца. Вычисления показывают, что влияние 
Солнца на это движение, главным образом, выражается ускорением 
инерции, возникающим под воздействием Солнца. Поэтому при реше­
нии данной задачи учитывалось только ускорение инерции, а уско­
рением возмущения тяготения, вызванным Солнцем, мы пренебрегли. 
Оказывается, что несмотря на то, что в уравнении движения падаю-
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։щего тела непосредственно ускорение возмущения тяготения Солнца 
'отсутствует, влияние его на движение падающего тела мы учитываем 
через ускорение инерции.

Рассмотрим движение материальной точки Р под действием силы 
гтяжести Земли, находящейся под углом » северной широты и на 
высоте Н от поверхности Земли.

Подвижную координатную систему, жестко связанную с Землей, 
выбираем следующим образом: ось Ог., направляем по отвесу (кажу­
щаяся вертикаль) вверх, ось Ох2— в плоскости меридиана к югу, ось 
Оу2— по параллели к востоку. О—положение наблюдателя.

Выберем невращающуюся неподвижную координатную систему 
ОХУХ. Плоскость ХОУ совместим с экваториальной плоскостью 
Земли, ось ОХ направим в сторону точки весеннего равноденствия, 
ось О К направим вправо, ось ОХ— параллельно оси вращения Земли 
на север (рис. 1). Плоскость эклиптики назовем плоскостью ххОу^ 
координатной системы Ох1։/1х1, ось абсцисс которой совпадает с 
осью ОХ. Угол между эклиптической и экваториальной плоскостью 
обозначим через гп (рис. 2). Часовой угол радиуса-вектора а, на­
правленный против вращения часовой стрелки, обозначим А. Значение 
Л — 0 соответствует верхней кульминации Солнца. Обозначим через 3 
угол между ОХ и R, определяющий положение Солнца при годичном 
движении.

Точка О является также началом отсчета основной вращающейся 
координатной системы. Согласно [1], основной вращающейся коорди­
натной системой считается система, имеющая угловую скорость

I / — | по отношению к неподвижной системе, где г— единичный
1 л |

вектор, направленный противоположно ускорению центра масс системы,
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. «ет опрмлепие .акторов 7. еосгаяАяющпх правую е„.

R К же работе [I] показывается, что при решении уравнения 
стему. о т° образующаяся от пренебрежения малых величин
ДХоНИиЯ’тсго же 'порядка, гораздо меньше при использовании ос- 
«1 вращающейся системы по сравнению с другим» системам,,. 

Повтому решим уравнение падающего тела в основной вращающейся 
системе.

Составим уравнение движения падающего тела по отношению к 
точке поверхности О. Уравнение движения точки О поверхности от- 
носительно центра Земли в невращающейся координатной системе 
выразится уравнением

СрГл О —
"Л5՜ ֊ шб“. (1)

где г0 — радиус-вектор Земли для данной широты % а — радиус-век­
тор точки О, считая от оси вращения Земли, ш0 — угловая скорость 
вращения Земли.

Уравнение падающего тела относительно центра Земли в невра­
щающейся координатной системе выразится в виде

(2>

где т0 — масса Земли, Г— возмущающее ускорение Солнца и дру­
гих тел, определяемое формулой

Г=С^-С^֊+Лм <3>
1\ 1\\

р — радиус-вектор, соединяющий центр Земли с точкой Р. В фор­
муле (3) R — расстояние между центрами Земли и Солнца, — рас­
стояние от точки Р до центра Солнца.

Разность (2) и (1) даст уравнение движения падающего тела по 
отношению к точке поверхности

— шоа—с —а-Р + (4)

Так как точка поверхности имеет криволинейное движение, а 
падающее тело имеет некоторую скорость по отношению к точке 
поверхности, то в относительном движении возникает добавочное 
ускорение

^=2[“^ю] +[ш (5)
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Уравнение движения (4) в подвижной координатной системе вы- 
«(разится в виде

Если в (5) о> принять за угловую скорость основной вращающейся 
нхистемы, то 5 будет являться частью инерционного ускорения, обра­

зующегося в результате вращения Земли вокруг своей оси и вокруг 
(1г^олнца, а будет скоростью падающего тела по отношению к точке 

поверхности в указанной системе.
Как было указано выше, угловая скорость ю вращения основной 

вращающейся координатной системы по отношению к системе ХУХ 
^определяется выражением

'де

? — ускорение центра масс системы в инерциальной системе коорди­
нат, которое определяется в виде

! = С (7)
Л Г1

Здесь учтены ускорение, образующееся вследствие ,вращения Земли 
нокруг своей оси, а также действие Солнца, Луны и других тел.

Учитывая, что в формуле (7) слагаемое

(8)

шляется малой величиной по отношению к двум остальным слагае- 
1ым, им можно пренебречь. Иначе говоря, пренебрегаем действием 

Луны и других тел на падающее тело. Таким образом, для опреде- 
ения единичного вектора / находим следующее приближенное выра­

жение

-=

\а + КЯ\’
(9)
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где М 
№

I

Итак, в отличие от уравнения падающего тела

¥ = ^о + 2 (10) >

известного из курса теоретической механики, получена уравнение- (6) , 
движения падающего тела в основной вращающейся координатной 
системе. Сопоставление уравнений движения (10) и (6) показывает 
что в уравнении (10) не учитывается действие криволинейного дВн*.'  

жения центра Земли на падающее тело.
Учитывая, что в (6) слагаемое

есть величина того же порядка, что и возмущающее ускорение Луны,,, 
пренебрегаем им. Следовательно, дифференциальное уравнение дви-- 
жения падающего тела приближенно можно представить в виде

= (11>(

Подставляя в (11) выражение векторного произведения

[у 1 Г<7г Гт г ] 1 /с/г </ Г\_ <У I /с1г —\
I .1 [. Л [1 Л ] | 1 \<11 Л / Л \ Л 1 /

получаем

(12)

Дифференциальное уравнение движения (12) получено в основной 

вращающейся координатной системе /, и. Эту систему назовет 

системой хуг. Приведя уравнение (12) к системе дифференциальны!: 
уравнений первого порядка и учитывая, что

получим
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Л
& = к
Л ” — =

Л
<!№։
~ЙГ
Ю, 

Л

= 1'* ’ах — Ст0 Рх (£ + р’ + р’)

_ з
= “оа» ~ Ст0 Ру <Рж + Ру + Рж)

+2|£

-2|^ 
|л

(13).
И7 
" з>

_։ Т= ШОП» — Ст0 Р, (Рж + Сд + Р’)

х, у, г — проекции радиуса-вектора г, й^х, №у, №. — проекции՛ 
б/гскорости в той же системе хуг.

Для упрощения задачи примем движение Земли вокруг своей! 
оси и вокруг Солнца за равномерное. Линейная скорость точки О 
— (1ИV = -г- вследствие вращения Земли вокруг Солнца находится в пло- аг
скости эклиптики, а скорость той же точки вследствие вращения: 

—
Земли вокруг своей оси и = находится в экваториальной плоскости 

и направлена в сторону вращения Земли.
Углы 3 и А выразим через угловые скорости и ш0, где

модули угловых скоростей. 
Имеем 

2*  2г.
1 Л 0 т0 

где 7\ — период годового обращения Земли, То — период обращения՛ 
Земли вокруг своей оси.

Угол ° определяется по формуле 

? = ₽0 + (14> 

где °0 = — начальная фаза, а /։ — день проведения опыта. При-
/։ = 0 Солнце находится в точке 1 (рис. 2).

Угол Л определяется по формуле 

А = Ло + шоЛ

где Ло — начальная фаза, а / — 0—час дня проведения опыта.
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У rot а является проекцией угла ? на плоскости экватора. Зна­
чение оо соответствует начальной фазе ?0.

Из рис. 2 получим
_ sin? cos Jo __ cos s = cos ?

sJnS- ]/՜! —sin*?  sin* «о VI- sin2? sin*e 0

Проектируя векторы а и и на координатные оси системы 
находим

ах — a cos (։0 + A), t/x = — t/sin (а0 4՜ А),

. аг--а sin 4՜ A), Uy = U cos (?0 4՜ А),

az = 0, Uz — 0.

Проектируя векторы R и V на оси системы x1y1z1, и, переходя 
ж системе XYZ (табл. 1), получим

(16)

XYZ,

(17)

Rx — — R cos ?
Ry= — R sin ? cos Sp,

Rz ~ — R sin ? sin e0,

Иаг== Hsin?,
Vу = — Vcos ? ,coss0l
Vz = — Vcos ? sins0.

(18)

Введем обозначения углов между осями хуг новой 
XYZ старой системы координат (см. табл. 2).

системы и

Таблица 1

ох OY oz

1 0 0
0^1 0 cos Sp sin ։0
0*1 0 —sin е0 COS 60

Таблица 2

OX OY OZ

Ox “1 ?1 Ti
Off al ₽3 7։
Ox “3 ₽3 7з

Направляющие косинусы осей Ох, Оу и Ог относительно си 
•стемы X YZ определяются следующим образом.

cos 04 = ix, cos ?x = iy, cos 71 — iz
(

£OS ~ /f-| ■>
с/г \
dt / z

KI к

Sr
l 5

:, ֊1 
dt 1

(19)

Q) v-<cos a. = —_
1ШI

оcos ?3 = -=L-, 
|w| cos 7։ = ^z

hl
1
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Выразим новые координаты через старые. Применяя формулы 
преобразования координат при вращении, имеем

X = X СОЗ я։ 4՜ У СОЗ Р։ 4՜ X СОЗ "х,
У = ЛСсоз Яг 4֊ У соз 4՜ сое Та, (20)
г = Л’соэ я3 4֊ Гсоз Р3 4-^соз т3,

Имея в виду значения

а = г0соб ®,

Р = Го + г,

гох = го со5 ?'соз (яо + А), 

гоу = го соз '? • ®։п (“о + А), 

гог го

получим

ад = Го [соз (’о + А) соз я։ + зш (я0 4֊ Л) соз /4 соз <р, 

“у = го [соз (’о + А) соз я2 4- 51П (а0 4*  А) соз 3։] соз <р, 
а» = г0 [соз (я0 4֊ Л) соз я3 4՜ зш (а0 4֊ Л) соз ։%] сое

рх = X 4- ГО [соз <Р соз (я0 4- А) сое ях 4 соз ® з։п (я0 4֊ Л) соз Рх 4֊ 

+ з1п <р соз

Р, = У + Го [сое Ф соз (։0 4՜ А) соз я„ 4֊ соз ® з!п (я0 4- Л) соз ?2 4՜ 

4՜ 31п<рсозтг|,
Р- = X 4՜ го [соз <р СОЗ (я0 4֊ Л) СОЗ Я3 4֊ сое <Р 31П (я0 + А ) СОЗ ?3 4-

4- зш ® созт3].

(21)

(22)

Определим проекции вектора ш в системе ХУХ. Производная по 
времени (9) дает

<И = 6/4-/СИ а 4-/С/? (6/4-/СИ) (а 4֊/Г/?) 
Л |а4-/С/?| |а4-/СЯ|՜ |а4֊/СЛ|» (23)

Подставляя в значения (9) и (23), имеем

֊ _ (а +/Су X (6/4-АСИ) 
I а 4- /С/? I»

или в проекциях 
6-434



Р. П. СААКЯН82

_ (ay+KRy) (Uz + KVz) — (az 4- KRZ) (Uy 4՜ KVy) 
ШХ ia + KR\- ' '

ш _ (ax 4֊ KRz) (Ux + KVy) — (ay + KRX) (Uz + KVA 
\a+KR\*  ’

_ - (g* + KRx) (»r + KVy) — (gy 4. AT?r) (Цх ֊p KVX) 
\a + KR\*

Из (17) и (18) имеем

(24)

QX = X cos V cos + Л) ~ cos ?.

ay 4՜ KRy 
KR

= X cos <p sin (a0 4֊ A) — sin 3 cos s0>

az 4՜ KRZ 
KR

= —sin P sin e0,

Ux + KVx 
KR = — cos Ф sin (a„ 4- h) 4- 0>х sin

(25)

Ur-1-KVy 
KR

4>ol cos ® cos (a0 4- A) — Ш1 cos ? cos e0>

Uz 4֊ KVz 
KR

Wj cos P sin e0.

Здесь постоянная X определяется формулой

) _ гй _ гош2пК*  
KR~ GM ‘

Имея в виду (9) и (19), получим

« ах “t՜ RRx cos а, = —=------ =—,
| а 4֊ KR |

__ й _ ar 4- KRy cos р, = —=------ =—,
|а4֊КЛ|

az 4՜ KRz cos т, = —=------- ==—.
Ia4-AK|

Так как

(26)

(27)

֊֊) .dt Jх — toyiz — wziyt
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то из (19) получим

cos ։2 = cos “г cos ?3 — cos ?։ cos f։, 
cos ?» = cos ад cos — cos 7. cos a3, 
cos 7s — cos cos a3 — cos a։ cos ?3.

(28)

COS ®3 =

COS ?3 =
Шу

~2 ; гт г
шх + Шу 4- u>z

(29)

COS 7, = _ ■ --- — ->‘3 1/ 2 I 2 . 2 V +

где проекции ш определяются формулами (24).
В подвижной координатной системе x2y2z2 начальные условия 

(при t = 0) будут следующие

о,
-^ = 0, 
dt

У%~ о,

^ = 0, 
dt

z2 = H, 

^=0. 
dt

(30)

Направляющие косинусы осей системы х2у„г2 в системе ХУХ 
имеют вид (табл. 3).

Таблица 3

ОХ OY OZ

Ох, sin ф cos (i0 + Л) sin ։ sin (։0 4“ А) — cos

Oyi — sin (а0 + А) cos (i0 + А) 0

Ох, cos у cos (։0 4֊ Л) cos <f sin (x0 4- A) sin ?

По формулам преобразования координат имеем

/= Xj sin <р cos (ай + Л) — уг sin (а0 4՜ Л) 4՜ z2 cos ф cos (а0 4֊ Л), 

У = х։ sin <р sin (а0 4՜ А) 4՜ Уз cos (а0 4֊ Л) 4՜ z, cos ф sin (а0 4֊ Л), 

Z — — х2 cos ф 4՜ z2 sin ф,

(31)

Подставляя значения (31) в (20) и учитывая начальные условия 
(30), получим
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хо = Я[СОЗ ? СОЗ («0 + Ло) СОЗ =40 + СОЗ Ф 31П (Оо + Ао) СОЗ 01О + 

+ зтфСОЗ 7ю],
у» = Н[соз ? СОЗ + Ао) СОЗ «50 4֊ СОЗ <? з!п («о 4- Ас) СОЗ 0гО + 

4՜ зт ф сое 7։о],
гР = Н [соз <? соз («0 -г Ао) соз «з0 + соз ф э1п («^ 4՜ Ао) соз 0։о + 

4- з!п Ф соз 7М] ■

(32)

Л = — ш0 соз о з5п («0 4՜ Ао) соз а10 -Ь “>0 сов © сов (% 4՜ Ао) X 
Н Л

1

п , / । > соз =4о ।X сов Рю 4՜ СОЗ ? соз («о 4- ло)---- —----- г
аг

4- соз <р зт (% 4՜ Ао)
с/соз 01О

Л
, б/соз 7104՜ зт ф----------- 1

Л

— = — ш0 соз ф зт («о 4- Ао) сое «:о 4՜ % соз а> сов (а0 4՜ Ао) X
н л

X соз р։0 4- сое ф сое (а0 4֊ Ао)
<7 СОЗ «20

(33)

4՜ соз <Р зт («о 4- Ао)
</ соз ^20 . . соз 7"04՜ 81ПФ--------—,

Л
1 <7*°
Н Л

= — ш0 соз <Р зт («о + Ао) соз а30 4֊ ю0 соз ф соз (а0 4֊ Ао) 4֊

X соз 0ЗО 4- соз ф соз (։0 4֊ Ао) —° ;-|- 
Л

+ ■ / ■ , \ (1 СОЗ З^о ■ ■ СОЗ 71(1соз ф зт (а0 4՜ Ао)---- -—— зт <р--------—
а( Л

Пользуясь значениями

х2 = Xзт ф соз (а0 4՜ А) 4֊ Кэт <? зт («0 4֊ А) — соз ®, 

Уг = ~ 81п (а0 4֊ А) 4՜ Усоз (% 4՜ А),

я, = Агсозфсоз(«04-А) 4- Гсовфзт (а0 4֊ А) 4- Zsin ?, 

X = X СОЗ «х 4՜ у соз «2 4՜ х соз «3, 

У = X соз & 4- у СОЗ 02 4- г сов 03, 

Х = х соз 7Х 4՜ у соз 7։ 4՜ г соз 7։,

Л

Л

)

получим
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Х։ = X [з1П ф СОЗ (з0 + А) СОЗ »։ 4֊ 81П ф в’Ш (я0 4՜ А) СОЗ ?!---

— соз ф сое Т։] 4֊ у [з!п ф соз (я0 4֊ А) соз я2 4֊ зш ® з!п (% + А) X 

X соз ?, — соз ф соз 72] 4՜ х [з!п ф соз (я0 + А) соз 13 +

+ зт ® з!п (яо + А) сое З3 — сое ф сое _,'а], 
Уз = х [ — 31п (я0 + А) соз я։ 4֊ соз (я0 -|- А) соз ?1| 4֊ 

[— з1п (я0 4- А) сое я։ 4՜ соз (я0 4- А) соз ?а] 4՜ 
4՜ X [ — 31П (я0 4՜ А) СОЗ Я3 4֊ соз (я0 4֊ А) СОЗ Рз], 

х2 = X [соз ф СОЗ (я0 + А) СОЗ Я! 4՜ СОЗ 7 81п (я0 4- А) СОЗ ?! 4- 

4՜ з1п ф соз ] 4՜ У [соз ф сое («0 4՜ А) соз я, 4֊
4՜ соз ф з!п (я0 4՜ А) соз ?2 4՜ ։ш ® соз ф3] 4֊ 

4՜ х [сое ф соз (я0 4՜ А) соз я3 4֊ соз ® з’ш (яо 4՜ А) X
X соз 4՜ з!п ф соз 7з |.

(34),

Полученные величины смещений х3 и уг в (34) являются откло­
нениями от вертикали падающего тела соответственно к югу и к 
востоку.

Решения уравнений (11)*  сведены в табл. 4**,  а решения урав­
нения (10) и данные наблюдений приведены в табл. 5 [3].

* Числовые примеры по уравнению (11) решены по электронно-вычислительной 
машине Раздап-2 методом Рунге-Кутта [2] в вычислительном центре НИИ Автома­
тики г. Кировакана.

** Применяемые постоянные: радиус Земли — г0 6,37-10* см, масса Земли— 
то = 5,96-103'’ гр, расстояние центра Земли от Солнца—/? = 1,495-1013 см, масса 
Солнца—М 1,97-1033 гр, гравитационная постоянная—О= б,67-10~Я с.и3/։р. сек-, пе­

риод обращения Земли вокруг своей оси—Т0=231|56п,4’, 091, период годичного обра­

щения Земли 7\ —366, 2422 То, угол наклона эклиптики—г0 = 23':27'.

Таблица 4

Ш
ир

от
а

Вы
со

та
 

(м
)

Отклонение (.ил)

\Во 

Ло \ °՞ 90՜ 180° 270°

0° 27.62 22.15 27.62 31.93

90° 27.62 23.61 27.61 30.97

50
°5

3

15
8,

180° 27.62 24.46 27.62 30.36

270° 27.62 23.61 27.62 30.98

Из таблицы 4 видно, что отклонение падающего тела от верти­
кали зависит не только от угловой скорости вращения Земли, но
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__________________________ Таблица 5

Место Число Высота
Отклон ение Д (.м,м)

Наблюдатель опытов Широта опытов (-«) Вы чнс*  
ленное

Наблюден­
ное

Г углиемини, 1791 Болонья 40’30' 16 78.3 11.3 19+2.5

Беиценберг, 1802 Гамбург 53’33' 31 76.34 8.7 9.0+3.6

Беиценберг, 1804 Шлеебуш 51°25' 29 85.1 10.4 11.5+2.9

Рейх, 1831 • . . . Фреббурп 50’53' 106 158.5 27.5 28.3+4.0
Холл, 1902 • . . . Кэмбридж 42°22',8 948 23.0 1.77 1.5+0.05
Фламмарион, 1903 Париж 48’50',8 144 68.0 8.1 6.3
Хаген, 1912 Рим 41’54' 66 22.95 0.899 0.899+0.027

и от положения Солнца в момент проведения опыта. Данные показы­
вают, что отклонения падающего тела, полученные по формуле (11) 
отличаются от отклонений, вычисленных по формуле (10), на 0—20%%, 
Эту разницу можно объяснить тем, что в формуле (10) не учиты­
вается влияние Солнца.

Кироваканскиб филиал 
Ереванского политехнического института 

нм. К- Маркса

17 апреля 1970 г.

Ռ. <П. ՍԱՀԱԿՅԱՆ

ՎԱՅՐ ՐՆԿՆՈՎ ՄԱՐՄՆԻ ԽՆԴՐԻ ԼՈԻԾՄԱՆ ՄԱՍԻՆ

Ամփոփում

Քննարկված է Երկրագնդի պտտման առանցքի կորագիծ շարժման ազդե­
ցությունը վայր ընկնող մարմնի շարժման վրա է

[1] աշխատության մեջ ցույց է տրված, որ Երկրագնդի պտտման հետևան­
քով և այլ մարմինների ազդեցության շնորհիվ վերոհիշյալ շարժման մեջ 
առաջանում է լրացուցիչ արագացում'

I միավոր վեկտոր է' ուղղված սիստեմի զանգվածի կենտրոնի արագացման 
ուղղությամբ։
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Պարզվում է, որ Ш-ի մեջ Արեգակի ձգողական ուժի արագացումը կարևոր 
գեր է կատարում։ Հաշվումները ցույց են տալիս, որ Արեգակի ազդեցությունը 
տվյալ շարժման վրա գլխավորապես արտահայտվում է իներցիոն լրացուցիչ 
արագացման միջոցով [/]» Այդ պատճառով խնդրի լուծման ժամանակ հաշվի է 
աոնված վերջին արագացումը, իսկ Արեգակի ձգողական ուժի խանգարող 
արագացումը արհամարհված է։

Շարժման դիֆերենցիալ հավասարումը ոչ պտտողական կոորդինատային 
սիստեմի նկատմամբ արտահայտված է (4)-ով, իսկ հիմնական պտտողական 
կոորդինատային սիստեմի նկատմամբ' (6)-ով [7], որը իր էությամբ տարբեր­
վում է հայտնի (10) հավասարումից։ Հավասարում (0)-ը մոտավորությամբ՛ 
դրված է (11)-ի տեսքսվւ

(11) հավասարման լուծման արդյունքները բերված են աղյուսակ 4-ում, 
իսկ (10)֊ի լուծման արդյունքները և դիտումների տվյալները' աղյուսակ 5-ում։

Աղյուսակ 4֊ից երևում է, որ ընկնող մարմնի շեղումը կախված է ոչ մի­
այն Երկրագնդի պտտման արագությունից, այլ նաև, փորձը կատարելու պա­
հին Արեգակի դիրքից։ Այդ տվյալները ցույց են տալիս, որ (11) հավասարու­
մով գտնված շեղումները տարբերվում են (10) հավասարումով գտնված՜ 
շեղումներից 0 — 20^-ով, որը բացատրվում է նրանով, որ բանաձև (10)-ոլմ 
Արեգակի ազդեց ութ յունը հաշվի չի առնված։

4 և 5 աղյուսակներից երևում է, որ (11) բանաձևով գտնված արդյունքները՛ 
չեն հակասում դիտումների տվյալներին։

R. P. SAHAKIAN

ON THE SOLUTION OF THE PROBLEM OF FALLING BODIES

Summary

The influence of curvilinear motion of the Earth’s rotation axis on 
the motion of falling bodies is considered.

In paper [1] it was shown that because of the rotation of the 
Earth and the influence of other bodies an additional acceleration ap­
pears in the motion of falling bodies

where

and — i is an unit vector directed towards the acceleration of the 
system’s mass.
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_ k nme evident that in w the acceleration of the gravityR has bee important part. Calculations show that the
f°rce °l < rbTsun on "hl, ”°»°" 15 "Pre։։'d b’ lhe “Wl- 
influence of the For this reason in the soiution
of°tbe probfem the last acceleration was taken Into account but th. 
d stoX acceleration of the gravity force of the Sun was neglected.

The differential equation of the motion for the non-rotary coor­
dinate system is expresses by (4), and for the fundamental rotary lordinate ayatem-by (6) [1J, which differ, from the well-known 

equation (10). The equation (6) is written with approximation in the 
form of (11)*  » /-I y \ • • rp it .

The results of the solution of equation (11) are given in Table 4, 
and the results of the solution of equation (10) and observational data 
—"in Table 5»

It is seen from Table 4 that the deviation of the falling bodies 
depends not only upon the velocity of the Earth’s rotation, but also 
upon the position of the Sun at the time of experiments.

The data show that the deviations found by the equation (11) 
differ from those of (10) by 0-20%, which may be the result of the 
neglection of the influence of the Sun.

The Tables 4 and 5 show that the results obtained from equation 
(11) are not in discordance with observational data.
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