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Pohyb bodu      tělesa je popsán je složením translace počátku            a rotace kolem tohoto počátku

Úhlová rychlost nezávisí na volbě počátku 
a je stejná pro všechny body tělesa
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Buď           hmotný střed tělesa, pak Věta: Dk.

kinetická energie translace těžiště + energie rotace vůči ose jdoucí těžištěm

pro spojité rozložení hmoty

maticově

tenzorový součin

Tenzor momentu setrvačnosti

Transformace

v soustavě hm.středu závisí na čase
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vyvážený setrvačník se nehybným těžištěm (Euler)

symetrický setrvačník                      s pevným bodem v rovině             (Kovalevská)

Setrvačníky těžké
symetrický setrvačník s pevným bodem na hlavní ose rotace     pod těžištěm (Lagrange)

-řešitelné případy:
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Precese Nutacekonst.Pohyby:


