
P
raw

a
ruchu:

dynam
ika

W
ste�� p

do
F

izykiI(B
+

C
)

W
ykład

V
II:

�

Transform
acja

Lorenza,uzupełnienie

�

Izasada
dynam

iki,układ
inercjalny

�

IIzasada
dynam

iki

�

R
ów

nania
ruchu

�

W
ie�� zy



P
aradoks
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róceniu

inform
acja

o
w

skazaniach
zegara

na
Z

iem
i

pochodzi
od

zegara
Z

”,
też
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�

najpierw
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który
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iata:

�
�
�� ��� ���
� �
�

O
becne

pom
iary



�
� ���
��
� ���
 !"
#$

A
.F.Ż
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ać

ilościow
o

niezależnie
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w
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które
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ślić
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