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Länge erhalten
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⇒ d e f ( R ) = ± 1

( iv) Verschiebung d e s Zeitnahpaukten u n d ggf Zeitumbehr
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eigentliche o r t h o c h ro n e Ga l i l e i transformation
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i s t e i n e Gruppe; d .h . Hintereinanderausführung
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I n a l len Inertialsystemen haben d i e Newtonschen
Bewegungsgleichungen dieselbe Form,wobei
a u c h d i e Kra f t #gemäß * transformiertwaaeu.is
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XI.LI?otierendeBezugssgskme--
Inertidsgsteme m i r = F

nicht-Inerhalsystem m i t #

Betrachten zwei relativzueinander bewegte, i . a . beschleunigte

Bezugssystem m i t kartesischen Koordinaten
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Geschwindigkeit
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Zweimalige Anwendung liefert

r i tz = Eo
+ Ätz, + ö x h ö r ' ) z u

+ 2 Exi t ' )z ' + ( ü × Filzt

n u n se i 2- e i n Inert ialsystem ⇒

m Ätz = F H

dann gilt i n Z', d a s i .A . ke i n Inert ialsystem i s t
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Newtonsches Gesetz i n Nichtinevbdsgpkm-F-2mw.FI
Coriol is Kraft

✓ I = -m ( ü ü Zentrifugalkraft

→ Anwendungen: E x Phys Vorlesung,-ÄH.


