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Moment pędu w układzie dowolnym i środka masy
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Energia kinetyczna w układzie dowolnym i środka masy



PRĘDKOŚĆ KĄTOWA
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Transformacje prędkości i przyspieszenia
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Związek po lewej jest prawdziwy dla dowolnego wektora 
w’ w układzie nieinercjalnym, poniewaŜ przy jego 
wyprowadzeniu korzystaliśmy tylko z ogólnie 
prawdziwego związku  

Transformacja prędkości
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