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wo £{(u, «es Wy ) €ine bekannte quadratische Form ist, die im Fall der
Exzentrizititsvariabeln definit, im Fall der_Hetgmgsvariabelngﬁ.e- .
£init ist. Die Integraticn des Differentialgleichungssystems fithren
wir durch unter Benutzung folgendér aus der Algebra bekannten Tat-

e
sache: Hat unsere Form £(x ... X, ) die Gestalt Zc’«,‘,ﬂ X ¥4

’
= ZC“’A ?A
Die Koeffizienten

s0 gibt es eine reelle orthogonals Transfomation X,

s 9

bestimmen sich aus der folgenden soganannten Sékulargleichung, die

sodass r(x vos X, ) ﬂbergeht in Z

hier ihren Namen erhalten hat:

A=Cy , = % - %k
—4'{'4 A*le' - 0_
g 23 -
-, A4 — Qpu

Die 4§ s sind die Wurzeln der Gleichung - F(8)={-%)(A-4) - (1-5)=¢
Dabei miissen fir das System der Exzentrizititsvariabeln alle /.f/l > o
wd ihre Anszehl = #£ sein, da £, definit vom Rang 4 ist, dagegen fur
die Neigungsvariabeln muss ein Ioeftizient verschwinden, whhrend die
die dbrigen "i --3. negativ sein milssen, da f, negativ semidefinit

" vom Rang £ =1 :I.st. Durch kogrgdiente Transformation 7/, = Zc.e/,fo/,

. %) tber in 2 A f» Wegem der Orthogmalitdt

riihren wir f 6'1,
ist dlese Transformation eine getransformation, Denn im allge-
meinen 119fert zwar jJjede zu der ﬁ'ansromation der ersten Variabeln-
re:l.he kontragra.d:l.cnte Transfomation d.er zwel ten ‘ﬁa:'::l.a.heJ.tu-o.*.heI leine
Berﬁhrungstmsfomtion, ﬂ.‘l_edoch .1t_,b.ei orthogonalnr Transformation,

die hier voi'liegt, kogréddient gloichfbedeu.tend mit kantra.&radiont.




