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Wir ‘denken uns n¥mlich ax de dx, als die Kcmponentm; .eines Vek-
tors, bezogen auf das K-System. Im A ~System habe diese, Vektor die

Komponent% " 32' wobei die "G keine Dirferentiale
zu. gein brauchen. Wegen der Invarianz der Winkel ist '

(yax) - by dg) !

Was 1st hierbei dg:{ ausgedriickt durch die Transformationsgrtasen? f;

Ry T I e e e R TS ey g A g Pt

Da die x, nur ven ¢, '€ wd t sbhingen, so werden die Dirrerentia-
le dx, Linearkombmaticnen von dg 4(5’; df; a2 At smein,

Hier, setzt die k:l.nematische Betrachtungaweise ein. Ich betrachte zu-
'erst die Tranai’omation filr ¢t = const,, also At - .0~ . Dann bedeu~
ten die Glieder mit dg,,' Al dgs nur die Verschiebungen szum

/

,‘-‘System 3( D¢, 96 . Von diesen sind die Komponemten nach dm%

: 9{ 3¢, 3¢, 2u nemhem, die natirlich e, “e,, 6?’(95 sind,
nAlso ist in diesem Fall d(f,, = d@, : .dg& = AL, y d@’ dvﬂ3

‘ ;‘:f..Nehme ich nun Cr, (fa 7.5 kmstant 4’6’, AL, = dg, - 0, so |

.lfed.eutet das, der P'unkt 801l sich 1m System 96 nicht varachieben,

:-aundem es: komt mir auf die Verdrehung des geanzen Systems 9{ g28=

?. gendas X" -system.an, In diesam Fall 1st
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:.die allgemeine Bmguug ergibt sich ’dy; durch Zuaamnensetzung
er eben erhaltenen Ierte
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