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róceniu

inform
acja

o
w

skazaniach
zegara

na
Z

iem
i

pochodzi
od

zegara
Z

”,
też
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użyłzegara

Z
’

który
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od
Z

iem
i,

-
stała

H
ubbla

�

w
iek

W
szechśw
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ażde

ciało
trw

a
w

sw
ym

stanie
spoczynku

lub
ruchu

prostoliniow
ego

ijednostajnego,
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�

ciało
uznam

y
za

izolow
ane

je
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okółsłońca:
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arnecki

W
ykład

V
II

10



IIzasada
dynam

iki

M
asa

bezw
ładna

“akcelerator”

U
stalona

siła %?

diałaja�� c
na

różne
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różnych
ciał

)5A@
)9 @
)B @���
�
��

5 @
��9 @
��

B @���

Lub
też:
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ożem

y
w

ybrać
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określić
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ajcze�� ściejdokonujem

y
tego

okre
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ślić
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w
całejtrójw
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