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Moment pedu w uktadzie dowolnym i srodka masy
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Moment sity w uktadzie dowolnym i srodka masy
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Il zasada dynamiki w uktadzie srodka masy
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Energia kinetyczna w uktadzie dowolnym i $rodka masy
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PREDKOSC KATOWA
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Powyzszy zwigzek jest prawdziwy dla dowolnego wektora u o statej dlugosci,
w uktadzie obracajgcym sie wokot osi Oz
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Transformacje predkosci i przyspieszenia
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Transformacja Galileusza
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Zwigzek po lewej jest prawdziwy dla dowolnego wektora
w’ w uktadzie nieinercjalnym, poniewaz przy jego
wyprowadzeniu korzystalismy tylko z ogolnie

prawdziwego zwigzku
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Transformacja przyspieszenia
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