Noether's theorem (1415) spojite symetrie —> zakony zachovani
"Ke kazdeé jednoparametrické grupé tranosformaci konfiguraénino prostoru které ponechavayji
Lagrangeovu funkei invariantni (symefrie Lagr. fce. ) existuje infegral pohybu.

Grupou G je kaida neprazdna mnozina spolu s operaci (soudin) = GxG > G spliujici:
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Zakladni principy mechaniky —Jjiné matematicky ekvivalentni formulace zakoni mechaniky

«Diferencialni principy —uréuji chovani mechanické soustavy (frajekforii) lokalné v okoli daného bodu

4, Princip virtualni prace (Bernoulli 170g—1711) —staticka rovnovaha systemu N castic:
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