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zﬁ einer kenonischen Brithrungstransformation erweitert worden,
6. Anwehdungen.

‘i\ Aus dem Vorstellumgskreis der Meoha.nik

a.. Transformation der Bewegungsgleichungen aur ein rotierendes
: Koordinatensystem. . st *

Wir gehen aus von einem festen Koordinatensystem mit den Acham i

X, X, X, - md den Punktkoordinaten x x x,. Diese Punktkoordinatm :

aollen transformiert werden in die Punktkoordinaten €: 0. 8, des ro -
tierenden Systems mir den Achsen % % , In jedem Moment ist dann

' der Zusammenhang des X-Systems mit: dem% Systamfgegeben durch den

Vektor der instantanen Winkelgeschwindigkeit dessen Kompcnenten im
_%-Systan oot z.;—,_[f) e,(t) sein sollen, Wir wollen diese Punkt-
‘i-"':transromatim zu. einer Bemhrungstransromatim erweitern, Fir unsel
~re allgemeinm Formeln sind die Lo ots die neue&un.ktkoordinate%

hd_j_a Lagekoordinatehq A bestimmen 8ind also die p, . Die 7, 7z

- usw, interpretieren wir zu diesem Zweck als die Komponenten eines
‘_von 1= (x,x,x,) susgehenden Vektors.- (Im Vorstellungskreis der Meohah
_-__'tik aind die y“ die Impu.lsvaktoren) N |

o Jetzt seien die %, 09, 193 die Komponenten dieses Trektors nach
dan .A.ohsen % 962, r%g wu- kinnten nun nach wmseren allgemeinen Ue
'ei'legnngen dia kanonischen Berﬁhrungstransromatimen bestim&n Do
_.:lst es hier meckm&aniger einen direkten Weg .zur Bestimmung dsr ?
\zu : gehun \md. zvra.r stellen wir dazu. einige kinematigche Betrachtung



