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Введение 
Представьте себе, что вы стоите на тротуаре и 

наблюдаете за проезжающими мимо автомобилями. 
Загорелся красный цвет светофора, автомобили оста-
новились. Вы обратили внимание на забавную игруш-
ку, висящую в салоне стоящего рядом автомобиля. 
Качания игрушки прекратились и нить, с помощью 
которой она подвешена к потолку, заняла вертикаль-
ное положение. Загорелся жёлтый, затем зелёный свет, 
автомобиль тронулся и стал наращивать свою ско-
рость. Скажите, останется ли при этом нить в верти-
кальном положении, или отклонится? Если отклонит-
ся, то в какую сторону? (Студенты, отвечают, что нить 
отклонится в сторону, противоположную ускорению 
автомобиля). 

Очень хорошо. Попытаемся объяснить это от-
клонение нити от вертикали. Вы неподвижны относи-
тельно поверхности Земли. По отношению к вам иг-
рушка движется с ускорением. Следовательно, соглас-
но второму закону Ньютона, к ней приложена сила. 
Единственным источником этой силы может быть 
только нить. А так как её верхний конец увлекается 
автомобилем, а нижний притормаживается в силу 
инертности массы игрушки, то она отклоняется от 
вертикали. В результате появляется горизонтальная 
компонента силы реакции нити, принуждающая иг-
рушку двигаться ускоренно вместе с автомобилем. 
Зная это ускорение и массу игрушки, мы легко, опять 
таки согласно второму закону Ньютона, найдём гори-
зонтальную компоненту, а затем и угол отклонения 
нити от вертикали.  

Посмотрим, какое объяснение факту отклоне-
ния нити от вертикали даст пассажир автомобиля. Рас-
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смотрим установившийся режим движения автомоби-
ля с постоянным ускорением по ровной дороге, на-
столько гладкой, что не ощущается никаких толчков. 
Если окна кабины теперь зашторены, то пассажир да-
же не будет знать, что он движется. Он будет рассуж-
дать так: “Мой автомобиль покоится. Но какая то сила 
прижимает меня к спинке сиденья. Такая же сила дей-
ствует и на игрушку и отклоняет нить от вертикали”. 
Занявшись выяснением природы этой силы, он найдёт, 
что эта сила, как и сила тяжести, пропорциональна 
инертной массе тела. Эта силу назвали переносной си-
лой инерции. И так как ещё Ньютон экспериментально 
доказал равенство гравитационной и инертной масс, 
то в этом случае мы приходим к выводу об эквива-
лентности переносной силы инерции и гравитацион-
ной силе. 

Всё то, о чём мы говорили до сих пор, элемен-
тарно и известно нам из повседневного опыта. А те-
перь начинается самое интересное. Итак, наш пасса-
жир считает, что он покоится. Открыв шторы своего 
салона, он обнаружит, что все предметы за окном с 
ускорением проносятся мимо него. Далее он рассуж-
дает так же, как мы рассуждали выше. “Поскольку я 
неподвижен, – думает он, –  а фонарь на столбе, под-
вешенный на тросе, движется  по отношению ко мне 
ускоренно, то на него действует горизонтальная ком-
понента силы натяжения троса и при этом возникнет 
переносная сила инерции. Следовательно, трос улич-
ного фонаря должен отклонится от вертикали”. Все 
вы, конечно, ездили на автомобиле, трамвае, троллей-
бусе во время их разгона или торможения. Скажите, 
наблюдали ли вы, чтобы при этом, вследствие вашего 
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ускоренного движения, подвешенные уличные фонари 
отклонялись? (Следует ответ: “Нет, никогда!”). 

Да, вы правы. Фонари в этом случае не откло-
няются. А сидящие здесь в аудитории студенты не бу-
дут прижаты к спинкам своих стульев, несмотря на то, 
что сейчас мимо нас мчатся, ускоряются и замедляют-
ся автомобили, трамваи, ракеты и т. д. Дело в том, что 
та переносная сила инерции, о которой теперь говорит 
пассажир, есть сила кинематическая. Она обусловлена 
не ускорением тела относительно инерциальной сис-
темы отсчёта, а кажущимся ускорением тела (в данном 
случае покоящегося в инерциальной системе отсчёта 
Земли) относительно неинерциальной системы отсчё-
та автомобиля. 

Взаимное движение тел может сопровождаться 
их взаимодействием или происходить без такого взаи-
модействия. Если брусок движется, а поверхность 
стола покоится, или наоборот, брусок покоится  а по-
верхность стола движется, эффект их взаимодействия 
трением будет один и тот же. Это динамика и взаимо-
действие согласно третьему закону Ньютона. В кине-
матике же идёт речь об описании движения тела отно-
сительно движущейся системы координат, как мате-
матической конструкции. Ясно, что поскольку эта ма-
тематическая конструкция никак не взаимодействует с 
нашим телом, то и никаких динамических (силовых) 
эффектов не возникнет – это кинематика. Вполне ес-
тественно ожидать, что уравнение движения матери-
альной точки будет разным, в зависимости от того, 
взаимодействует она или не взаимодействует с тем 
телом, с которым связана система отсчёта, относи-
тельно которой движение этой материальной точки 
рассматривается. 
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Постановка задачи. 
 В динамике точки решается две основных зада-
чи. Первая задача: при заданной массе m  и известных 
кинематических параметрах движения материальной 
точки, найти силы, обуславливающие это движение. 
Вторая задача: при заданной массе и известных силах, 
найти кинематические параметры её движения. Для 
решения каждой из этих задач, необходимо знать 
уравнение, связывающее кинематические параметры 
движения точки с силами, приложенными к ней 

0),( ,. =силпараметровкинематmf . (1) 

Но из кинематики известно, что механическое движе-
ние тел есть понятие относительное. Одно и то же 
движение тела наблюдается и описывается по разно-
му, в зависимости от выбора тела, по отношению к ко-
торому это движение наблюдается и описывается. То-
гда возникает вопрос, какому телу и связанной с ним 
системе отсчёта отдать предпочтение при формули-
ровке законов динамики  точки? На первый взгляд, 
ответ очевиден, движение надо рассматривать относи-
тельно неподвижной системы отсчёта. Но в природе 
неподвижных тел нет. Корабль движется относительно 
поверхности Земли, которая вращается вокруг оси, со-
вершая один оборот в сутки. Эта ось перемещается, 
примерно параллельно самой себе, по эллиптической 
орбите, делая один оборот в год в Гелиоцентрической 
системы отсчёте, которая, в свою очередь, движется, и 
так далее. На какой-то из этих систем отсчёта надо ос-
тановиться. Ньютон, основоположник динамики, 
предложил  остановиться на Гелиоцентрической сис-
теме отсчёта и принять её за неподвижную (НСО). То-
гда основное уравнение динамики точки (1) в этой 
системе отсчёта принимает вид 
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0)( ,., =силНСОвпараметровкинематmf . (2) 

Для решаемой Ньютоном динамической задачи о дви-
жении планет относительно сферы удалённых звёзд, 
этого было вполне достаточно, Но Ньютон понимал 
всю условность неподвижности и этой системы отсчё-
та, заметив: “Может оказаться, что в действительности 
не существует покоящегося тела, к которому можно 
было бы относить места и движения прочих” [1].  
 Итак, Ньютон сформулировал основные законы 
динамики точки, применение которых обеспечивало с 
очень большой точностью решение задачи о движении 
планет в Гелиоцентрической системе отсчёта. Однако 
наша  практическая деятельность связана, прежде все-
го, с системой отсчёта, связанной с поверхностью 
Земли. Следовательно, возникает задача динамики 
точки в системах отсчёта, движущихся относительно 
Гелиоцентрической системы отсчёта 

При обосновании основного уравнения дина-
мики точки относительно подвижных систем отсчёта 
(ПСО) возникает дополнительная трудность. Наблю-
даемое из подвижной системы отсчёта движение ма-
териальной точки, с одной стороны, обусловлено дей-
ствием приложенных к ней сил, с другой стороны, 
движением самой подвижной системы отсчёта отно-
сительно системы отсчёта, принятой за неподвижную. 
Тогда основное уравнение динамики точки в движу-
щихся системах отсчёта принимает вид 

.0)

(
,;

;.,

=НСОноотносительПСО

движениехучитывающифакторовсил

ПСОвточкипараметровкинематmf
 

 
(3) 
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Факторы, учитывающие влияние движения 
ПСО относительно НСО на относительное движение 
точки, проявляют себя двояко, в зависимости от того, 
взаимодействует или не взаимодействует эта матери-
альная точка с тем телом, с которым связана данная 
ПСО. Или иначе, участвует или не участвует матери-
альная точка в переносном движении того тела, с ко-
торым связана ПСО. В связи с этим, все системы от-
счёта подразделяются на динамические и кинематиче-
ские. Если рассматриваемая материальная точка взаи-
модействует с тем телом, с которым связана ПСО, 
вследствие чего эта точка участвует в переносном 
движении данной системы отсчёта, то такая система 
отсчёта для этой материальной точки является дина-
мической (ДСО). В противном случае система отсчёта 
является кинематической. То есть, если рассматривае-
мая материальная точка не взаимодействует с тем те-
лом, с которым связана ПСО, вследствие чего она не 
участвует в переносном движении этой системы от-
счёта, то такая система отсчёта для этой материальной 
точки является кинематической (КСО). Очевидно, что 
одна и та же система отсчёта для одних материальных 
точек может быть динамической, для других– кинема-
тической. В зависимости от того, является рассматри-
ваемая система отсчёта для данной материальной точ-
ки кинематической или динамической, основное урав-
нение динамики точки будет разным. 
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Основное уравнение динамики точки 
в кинематических системах отсчёта 

 Основное уравнение динамики точки в непод-
вижной системе отсчёта Oxyz  имеет вид 

),,( vrtFam =  (4) 

где m  – масса точки, ),,( vrtF – равнодействующая 
активных сил и сил реакций связей, которая зависит от 
времени t , радиус-вектора точки r  и её скорости v . 
 Пусть ''' zyxO  является произвольно движу-
щейся относительно Oxyz  кинематической для точки 
m  системой отсчёта. Тогда выполняется соотношение 

''0 rrr += ,       'tt = , (5) 

где 'r  – радиус-вектор точки в движущейся системе 
отсчёта, '0r  – радиус вектор начала подвижной систе-
мы отсчёта относительно неподвижной. 
 Дифференцируя векторное равенство (5) один 
раз, а затем второй раз, получим известные из кинема-
тики соотношения для абсолютной скорости и абсо-
лютного ускорения точки соответственно через её от-
носительную и переносную скорости, относительное, 
переносное и кориолисово ускорения 

.'

,'
Core

e

aaaa

vvv

++=

+=
 

(6) 
(7) 

Подставляя (6) и (7) в (4), получим 

)].'(),'(,[

)'(

'0
e

Core

vvrrtF

aaam

++

=++
 

 
(8) 
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В правой части этого уравнения выражение для той же 
самой равнодействующей силы, что и в исходном 
уравнении (4) записано теперь через кинематические 
параметры движения материальной точки относитель-
но штрихованной системы отсчёта и кинематические 
параметры движения самой штрихованной системы 
отсчёта относительно неподвижной системы отсчёта. 
Обозначим 

,

,

),',',(')]'(),'(,[ '0

CorCor

ee

e

amJ

amJ

vrtFvvrrtF

−=

−=

=++

 

(9) 
 

(10) 
(11) 

тогда уравнение (8) принимает вид 

,)',',('' Core JJvrtFam ++=  (12) 

Уравнение (12) и есть основное уравнение ди-
намики точки для движущихся кинематических сис-
тем отсчёта. Появившиеся в этом уравнении справа 
два члена учитывают тот факт, что относительно 
штрихованной системы отсчёта у материальной точка 
появилось движение, обусловленное чисто кинемати-
ческим эффектом – движением самой штрихованной 
системы отсчёта относительно неподвижной системы 
отсчёта. Исторически сложилось так, что их стали на-
зывать переносной eJ и кориолисовой CorJ  силами 
инерции. Поскольку эти «силы инерции» не является 
результатом физического взаимодействия материаль-
ной точки с другими телами или полями, то они не яв-
ляются силами в общепринятом в механике смысле. 
Они не удовлетворяю третьему закону Ньютона, зако-
ну равенства действия и противодействия. Поэтому, в 
дальнейшем будем называть их силами фиктивными. 
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Пусть кинематическая система отсчёта движет-
ся поступательно. Тогда кориолисово ускорение равно 
нулю. Следовательно, равна нулю и кориолисова фик-
тивная сила инерции, и уравнение (12) принимает вид 

.)',',('' eJvrtFam +=  (13) 

Пусть, кроме того, кинематическая система от-
счёта движется не только поступательно, но и равно-
мерно, прямолинейно со скоростью u . Тогда не толь-
ко кориолисова, но и переносная сила инерции равна 
нулю. Преобразование (5) в этом случае принимает 
вид  

'rtur += ,        'tt = . (14) 
Такое преобразование систем отсчёта называют пре-
образованием Галилея. Тогда (12) принимает вид 

).',',('' vrtFam =  (15) 

Это уравнение имеет тот же вид, что и уравнение (4). 
Но они отличаются тем, что функциональная зависи-
мость одной и той же равнодействующей силы через 
радиус вектор и скорость материальной точки соот-
ветственно в неподвижной F и движущейся 'F  сис-
теме отсчёта – различны. В таком случае в математике 
говорят, что уравнение (4) ковариантно относительно 
преобразования (14) систем отсчёта. 
 Если равнодействующая сила F  не зависит ни 
от радиус-вектора r  точки, ни от её скорости v , то 
уравнение (15) имеет вид 

).(' tFam =  (16) 

В этом случае уравнение (4) при преобразовании Га-
лилея (14) сохраняет не только свой вид, но и выраже-
ние для входящих в него функций. В таком случае в 
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математике говорят, что уравнение (4) инвариантно 
относительно преобразования (14) систем отсчёта.  
 В основное уравнение динамики точки в кине-
матической системе отсчёта как в общем случае – (12), 
так и в частных случаях  – (13), (15), (16) всегда вхо-
дит  переносная скорость движения этой точки отно-
сительно неподвижной системе отсчёта как в выраже-
ние (9) для равнодействующей силы, если она зависит 
от скорости, так и через начальные условия. Поэтому, 
по наблюдениям за движением материальной точки из 
кинематической системы отсчёта всегда можно обна-
ружить  движение этой системы отсчёта относительно 
системы отсчёта, принятой за неподвижную. 
 Заметим, что в кинематической системе отсчёта 
рассматриваемая материальная точка никогда не мо-
жет быть в состоянии покоя. Для того чтобы она была 
в состоянии покоя, её относительная скорость и отно-
сительное ускорение должны равняться нулю и тогда, 
уравнение (12) принимает вид 

0)',',(' =+ eJvrtF  (17) 

Но переносная сила инерции в кинематической систе-
ме отсчёта является фиктивной, поэтому она не может 
уравновесить реальную физическую силу 'F . Невоз-
можность относительного покоя материальной в ки-
нематической системе отсчёта следует также из того 
что если относительная скорость и относительное ус-
корение материальной точки в движущейся системе 
отсчёта равны нулю, то эта точка вовлекается в пере-
носное движение данной системы отсчёта. Но тогда 
эта система отсчёта для такой материальной точки бу-
дет уже не кинематической, а динамической.  
 



 13

Основное уравнение динамики точки 
в динамических системах отсчёта 

 Рассмотрим произвольно движущееся относи-
тельно неподвижной системы отсчёта Oxyz  тело, с 
которым связана система отсчёта ''' zyOx . Матери-
альная точка M  движется в неподвижной системе от-
счётаOxyz  согласно уравнению (4). Пусть точно та-
кая же материальная точка 'M , во-первых, полностью 
вовлекается в движение системы отсчёта ''' zyOx  и, 
во-вторых, находится под воздействием точно таких 
же сил, как и точка M  в неподвижной системе отсчё-
та. В этом случае штрихованная система отсчёта для 
материальной точки 'M является динамической.  По-
лучить основное уравнение динамики точки 'M  в 
штрихованной системе отсчёта из уравнения движе-
ния (4) в неподвижной системе отсчёта с помощью 
кинематического преобразования невозможно, так как 
две различные материальные точки M  и 'M  уже не 
связаны преобразованием (5). Поэтому, основное 
уравнение динамики точки должно быть получено 
лишь на основе исходных законов Ньютона, сформу-
лированных для неподвижной системы отсчёта. 
 Пусть вначале штрихованная, динамическая 
для материальной точки 'M , система отсчёта движет-
ся относительно неподвижной системы отсчёта посту-
пательно, равномерно и прямолинейно. Такие дина-
мические системы отсчёта называются инерциальны-
ми. Тогда, согласно динамическому принципу относи-
тельности Галилея, основное уравнение динамики 
точки 'M  в этой системе отсчёта с точностью до обо-
значения кинематических параметров совпадает с ос-
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новным уравнением динамики (4) точки M  в непод-
вижной системе отсчёта, то есть имеет вид  

)',',(' vrtFam =  (18) 

Обратим особое внимание на то, что уравнение 
(18) есть не результат кинематического преобразова-
ния уравнения (4), а является следствием эксперимен-
тального факта, установленного Галилеем и заложен-
ного в фундамент классической механики Ньютоном.  

Сообщим теперь этой динамической штрихо-
ванной системе отсчёта произвольное движение отно-
сительно неподвижной системы отсчёта. Материаль-
ная точка 'M , двигаясь относительно штрихованной 
системы отсчёта, участвует в ускоренном движении 
этой системы отсчёта. В таком случае, в направлении 
переносного и кориолисового ускорений эта матери-
альная точка взаимодействует с тем телом, с которым 
связана штрихованная система отсчёта. Тогда в на-
правлении её переносного ускорения действует сила 
реакции eN , а в направлении кориолисового ускоре-
ния действует сила реакции CorN . Согласно второму 
закона Ньютона,  

CorCor

ee

Nam

Nam

=

=
 

(19) 
(20) 

 Складывая левые и правые части равенств (18) 
– (20), т. е. применяя принцип независимости действия 
сил в классической механике Ньютона, получим 

Core
k

Core NNFaaam ++∑=++ )'(  (21) 

или 
Core

k NNFam ++∑= . (22) 
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Мы получили основное уравнение динамики точки 
'M  в неподвижной системе отсчёта Oxyz . Следова-

тельно, любую задачу динамики точки в произвольно 
движущейся динамической системе отсчёта, всегда 
можно решить, переходя к её рассмотрению в исход-
ной неподвижной системе отсчёта. Однако решение 
таких задач, в большинстве случаев, значительно уп-
рощается, если мы будем их рассматривать именно в 
движущихся динамических системах отсчёта. Кроме 
того, рассмотрение основного уравнения динамики 
точки в движущихся динамических системах отсчёта 
приобретает и особое методологическое значение при 
развитии общей физической теории релятивистского 
движения. 

Представим уравнение (21) в виде 
CoreCore

k FFNNFam ++++∑=' , (23) 

где  
ee amF −= , (24) 

 
CorCor amF −=  (25) 

 Уравнение (12) движения материальной точки в 
кинематической ускоренной системе отсчёта принци-
пиально отличается от уравнения (23) в динамической 
неинерциальной системе отсчёта. Во-первых, уравне-
ние (12) получено формально-математическим преоб-
разованием систем отсчёта, в то время как уравнение 
(23) доказано на основании исходных принципов ме-
ханики Ньютона. Во-вторых, в (12) переносная и ко-
риолисова силы инерции является кинематическими 
или фиктивными, тогда как в (23) переносная и корио-
лисова силы инерции являются динамическими или 
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реальными, обусловленными соответствующими си-
лами реакций eN  и CorN . 

И в этом случае можно найти вид уравнения 
(23) в некоторых частных случаях движения систем 
отсчёта, подобно тому, как это сделано выше для ки-
нематических систем отсчёта. Найдём, например, ус-
ловие относительного покоя точки в динамической 
подвижной системе отсчёта. Для этого в уравнении 
(23) следует положить 0',0' == av , и тогда получим 

0=++∑ ee
k FNF  (26) 

Таким образом, для того чтобы материальная точка 
находилась в состоянии покоя в движущейся ускорен-
но динамической системе отсчёта, необходимо и дос-
таточно, чтобы векторная сумма приложенных к ней 
всех активных, сил реакций связей, а также её пере-
носной силы инерции равнялась нулю. 

Пример 1. Рассмотреть затухающие линейные 
колебания математического маятника в системе отсчё-
та ''' yxO  (тележки), которая движется поступательно 
относительно неподвижной системы отсчёта Oxy  по-
верхности Земли (лабораторной) с ускорением q . 
Точка подвеса маятника и среда сопротивления не-
подвижны в лабораторной СО. 

Решение. 
С известной точностью, лабораторную систему 

отсчёта Oxy  принимаем за неподвижную. Считаем, 
что в начальный момент времени начала неподвижной 
и подвижной штрихованной  систем отсчёта совпада-
ют с точкой подвеса маятника и их оси параллельны. 
Движение штрихованной системы отсчёта происходит 
в положительном направлении оси x . В этом случае 
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маятник не принимает участия в движении штрихо-
ванной системы отсчёта, поэтому эта система отсчёта 
для него является кинематической. Тогда основное 
уравнение динамики (13) груза маятника принимает 
вид 

eJRTPam +++='  (27) 

где eJRTP ,,, , соответственно сила тяжести груза, 
сила реакции нити, сила сопротивления среды и пере-
носная фиктивная сила инерции груза. 

В силу кинематического преобразования 

','
2
1 2 ttrtqr =+=  

(28) 

получим 

qmJvtqvR −=+µ−=µ−= e),'(  (29) 

Проектируя (27) на направление касательной к 
траектории груза маятника в неподвижной системе 
отсчёта, с учётом соотношений tqvv τττ −=' , 

τττ −= qaa' , и принимая во внимание, что в силу 
преобразования (28) 'ϕ=ϕ , получим  уравнение ко-
лебаний маятника в штрихованной системе отсчёта. 

0''2' 2
1 =ϕ+ϕ+ϕ kn &&&  (30) 

Тогда 

( )tkCtkCe nt
1211 sincos' +=ϕ − , 

'cos,
2

'sin
2

ϕ=′−ϕ=′ lyqtlx , 

(31) 
 

(32) 
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'cos'2 ϕ+ϕ= PmlT & . 

 

(33) 

Таким образом, из штрихованной системы от-
счёта видны те же колебания маятника, что и из не-
подвижной системы  отсчёта, но удаляющиеся с уско-
рением q  в отрицательном направлении оси 'x   

Пример 2. Рассмотреть затухающие линейные 
колебания математического маятника в системе отсчё-
та ''' yxO  (тележки), которая движется поступательно 
относительно неподвижной системы отсчёта Oxy  по-
верхности Земли (лабораторной) с ускорением q . 
Точка подвеса маятника и среда сопротивления не-
подвижны в системе отсчёта тележки ''' yxO . 

Решение. 
Система отсчёта  ''' yxO  является для маятни-

ка динамической. Основное уравнение динамики точ-
ки (23) в этом случае принимает вид 

eFTRTPam ++++= ''  (34) 

 
здесь 'T  –  та часть силы реакции нити, которая обес-
печивает перемещение груза маятника вместе с тележ-
кой с ускорением q  и , в силу чего, возникает реаль-
ная, физическая переносная сила инерции 

mqF e −=  (35) 

Вводя полную силу реакции нити маятника 

'* TTT +=  (36) 

перепишем уравнение (34) в виде 
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eFRTPam +++= *'  (37) 

Проектируя (37) на направление касательной к траек-
тории  груза маятника в штрихованной системе отсчё-
та, получим дифференциальное уравнение колебаний 
маятника  

12
1 ''2' −−=ϕ+ϕ+ϕ qlkn &&&  (38) 

решая которое, находим 

( ) 2
1

1211 sincos'
lk

qtkCtkCe nt −+=ϕ − , 

'cos';'sin' ϕ=ϕ= lylx , 

'sin'cos'2 ϕ−ϕ+ϕ= mqPmlN &  

(39) 
 

(40) 
 

(41) 
 

Сравнение решения приведенных двух задач о коле-
баниях маятника в кинематической ускоренной и ди-
намической ускоренной системах отсчёта выявляет их 
принципиальное различие. Во-первых, в динамиче-
ской ускоренной системе отсчёта возникла дополни-
тельная сила реакции нити 'T , приложенная к грузу 
маятника. Во-вторых, в динамической ускоренной 
системе отсчёта переносная сила инерции eF является 
физической или реальной, которая привела к отклоне-
нию местной вертикали в системе отсчёта тележки на 

угол 2
1

0
lk
q

−=ϕ  и проявляется она также как сила 

противодействия со стороны нити маятника на его 
точку подвеса. 



 20

Выводы 
1. Динамический принцип относительности 

Галилея есть неотъемлемая часть исходных принци-
пов классической механики Ньютона. Этот принцип 
является следствием экспериментальных фактов. Об-
щепринятое в существующей учебной литературе ут-
верждение о том, что динамический принцип относи-
тельности Галилея является одним из следствий ос-
новного уравнения динамики точки (12) в кинемати-
ческих системах отсчёта, является ошибочным 

2. Все подвижные системы отсчёта разделяют-
ся на два класса: динамические и кинематические. В 
каждом из этих классов, в свою очередь, системы от-
счёта подразделяются на неускоренные и ускоренные 
друг по отношению к другу. 

3. Динамические, неускоренные по отноше-
нию к сфере удалённых звёзд, системы отсчёта, следо-
вательно, неускоренные и друг относительно друга, 
называются инерциальными. Во всех инерциальных 
системах отсчёта выполняется динамический принцип 
относительности Галилея, то есть, в каждой из них 
идентичные опыты протекают, наблюдаются и описы-
ваются одинаково. Или иначе: никакими опытами в 
инерциальных системах отсчёта нельзя обнаружить их 
поступательное, равномерное и прямолинейное дви-
жение друг относительно друга. 

4. Динамические, ускоренные по отношению к 
инерциальным,  системы отсчёта называются неинер-
циальными. В динамических неинерциальных систе-
мах отсчёта  основное уравнение динамики точки 
формулируется точно так же, как и в инерциальных 
системах отсчёта: “Произведение массы материальной 
точки на вектор её ускорения равняется векторной 
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сумме всех фактически приложенных к ней сил, вклю-
чая дополнительные силы реакций со стороны тела 
отсчёта данной неинерциальной системы отсчёта на 
материальную точку, а также её переносную и корио-
лисову силы инерции”. 

5. Общепринятое с конца Х1Х столетия и по 
настоящее время отнесение всех неускоренных друг 
по отношению к другу систем отсчёта к инерциаль-
ным является ошибочным, так как опыты в кинемати-
ческих неускоренных системах отсчёта позволяют об-
наружить их движение относительно других систем 
отсчёта. Следовательно, динамический принцип отно-
сительности Галилея-Ньютона в таких системах от-
счёта не выполняется. 

 
Примечание  
Если бы сто лет назад А. Эйнштейну, в его студен-

ческие годы, была прочитана эта лекция! Тогда он не 
растратил бы силу своего гения на создание ошибоч-
ной в своей основе Теории относительности как спе-
циальной, так и общей. Всё началось с ошибочного 
отождествления в СТО кинематических неускоренных 
систем отсчёта с динамическими инерциальными сис-
темами отсчёт. Затем последовало отождествление 
инвариантности уравнений движения относительно 
кинематических преобразований Галилея и инвари-
антности уравнения фронта световой волны относи-
тельно кинематических преобразований Лоренца с ди-
намическим принципом относительности Галилея. В 
ОТО – отождествление кинематических ускоренных 
систем отсчёта с динамическими ускоренными систе-
мами отсчёта; фиктивных кинематических сил инер-
ции с реальными динамическими силами инерции; ко-
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вариантности уравнений движения относительно про-
извольного кинематического преобразования систем 
отсчёта  с неким, не имеющем под собой никакой экс-
периментальной основы, «общим принципом относи-
тельности движения». Понадобилось столетие, чтобы 
распутать клубок взаимной подмены принципиально 
различающихся между собой кинематических и дина-
мических понятий и вернуть физическую науку на ма-
гистральное направление Ньютона-Максвелла.  
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       Потєхін А. Ф. 
П 642  Теоретична механіка. Лекція на тему: Основне рівняння 

динаміки точки відносно систем відліку, що рухаються. – 
Одеса: Астропринт, 2004. – 24 с. 

  Рос. мовою. 
  ISBN 966–318–246–6 
 

Розглядається два класи систем відліку – кінематичних та динаміч-
них. Показано, що загальноприйняте доведення основного рівняння 
динаміки точки в прискорених системах відліку є вірним лише в кі-
нематичних системах відліку. Дається доведення цього рівняння та-
кож і для динамічних систем відліку. Виявлено, що в кінематичних 
прискорених системах відліку переносна та коріолісова сили інерції є 
фіктивними (кінематичними), а в динамічних системах відліку – реа-
льними (динамічними). 
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