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Halte ich andererseits den Punkt P relativ gum neuen System fest,

‘d.rehe ich also das % -System wie einen starren Kesrper um 0, d.ann

V{@’, Ap, = a((fJ o (Ta.'ber die Komponentes ’?‘der Ver—
Bchie‘bung dx . gleioh denen des ]Jrehmoments um die Achsen H , also:

| E" = s dér‘z = é’z,d“r.?
Z?‘_ = (?/d’v_“_'-—"‘f; a4, o
L aﬁ; = @z & g dAf“ _ _ | .-
Hierbe:l. sind die 0(4!‘ die xmpmmtm der inﬁnitea:l.malen Drohung,
<ﬁ«. Drehung mﬁt% -Achse End.ert sich 7’,«,.,.., acff
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: Bei -:lnﬁnitesimaler Drehnng e&nor x -thao ndert Sich ’\}m/w- d'S‘

- Pa aber die %3 Xt }ég Adhsezinhr ehre:: Ebene 1liegen, er

xmmmm Adieser. Aendernng rﬁr die }6 und % -Achse‘
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B0 folgt



