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П.1.2.1.Инерциальные системы 
отсчета. Преобразования Галилея. 1-й 
закон Ньютона.

Результаты стрельбы будут всегда одинаковые, к 
какой бы стране света она ни была 
направлена… это произойдет потому, что так же 
должно получаться, будет ли Земля в движении 
или стоять неподвижно… Дайте движение 
кораблю, и притом с какой угодно скоростью; 
тогда (если только движение его будет 
равномерным, а не колеблющимся туда и сюда) 
вы не заметите ни малейшей разницы [в 
происходящем].



Законы Ньютона (пер. акад. А.Н.Крылова)

 Всякое тело продолжает удерживаться 
в своем состоянии покоя или 
равномерного и прямолинейного 
движения, пока и поскольку оно не 
принуждается приложенными силами 
изменить это состояние

Закон I

Corpus omne perseverare in statu suo quiescendi vel 
movendi uniformiter in directum nisi quatenus illud a 
viribus impressis cogitur statum suum mutare.



Демонстрация инерции тел 
с двумя тяжелыми шарами 

на одинаковых нитях


