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Rezumat: Se determind solutiile particulare exacte ale problemei newtoniene a sapte corpuri §i se determind
intervalele de variatie ale parametrilor.

Cuvinte cheie: problema newtoniand, configuratie, solutii particulare, puncte de echilibru, ecuatie
diferentiala a miscarii.

S-a cercetat problema existentei configuratiei ce reprezintd un patrat in interiorul céruia alte trei mase se
migca de-a lungul unei drepte ce trece prin originea sistemului de coordonate.

S-a demonstrat cd 1n problema newtoniand a sapte corpuri existd mai multe familii de solutii exacte ce
reprezinta configuratia descrisa.
Ecuatiile diferentiale ale problemei newtoniene a 7-corpuri in sistemul cartezian de coordonate P, XY au

forma:
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S-a studiat configuratia ce reprezinta un patrat in virfurile caruia se afla corpurile respectiv de masa: m;,
My, M3, My, iar in interiorul Iui masele ms, Mg sint situate pe bisectoarea cadranului I, In cadranele I si,
respectiv, 111, al saptelea corp de masa my fiind situat in originea sistemului de coordonate. Coordonatele
corpurilor s-au notat respectiv prin: A(&, @), B(—@&,q), C(—a,—a), D@, —), ES,PB),
+
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Punctele de echilibru ale sistemului (1) se determina aplicid Sistemul Simbolic de Calcul (SSC) Matematica

3.

Considerind @ = const. obtinem ca

rmz = fl {:ﬂ,ﬁ,mﬁj

m; = f;‘. ((I;ﬁ;mﬁj

{Mm; = f3(a, B,ms) ).
my =My
m, =m,

w M= :mﬁ

p=]

Pentru simplitate s-a luat @ =1. Variind parametrul mg putem determina posibilele valori ale lui /3, care
asigurd existenta configuratiei (w? > 0,7, > 0,m, > 0). La realizarea acestui pas s-au folosit

i v

posibilitatile grafice ale SSC Matematica. Astfel, daca &f = 1 My = 0.1 avem:

17500
15000
12500
10000

7500

5000

1
2500
............ E 0.45 0.5 TTSS—_
: : -1

Rezultatele cercetarilor au fost introduse in tabelul:

o=1
mg JE‘

0.1 (0.01;0.52)

0.01 (0.01;0.66)
0.001 (0.01;0.77)
0.0001 (0.01;0.85)

0.00001 (0.01;0.9)
Daca a=2 atunci:

Mg ﬁ?

0.1 (0.01;1.03)
0.01 (0.01;1.32)
0.001 (0.01;1.55)

0.0001 (0.01;1.71)
0.00001 (0.01;1.81)
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Astfel, folosind datele din tabel, putem determina valori exacte pentru mz,ml,mz:

« |B M my my w’

1 0.1 0.1 333.698 333.678 128.231
1 0.2 0.1 37.1678 37.0866 29.3935
1 0.3 0.1 9.05682 8.86539 11.7555
1 0.4 0.1 2.85698 2.48789 6.08359
1 0.45 0.1 1.65264 1.1572 4.69721
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