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Если ввести в рассмотрение единичные векторы- орты ഥ𝑖1, ഥ𝑖2, ഥ𝑖3, ҧ𝑖𝑘 = 1, 𝑘 = 1,2,3,

тогда можно перейти от векторного способа к координатному:

𝑟(𝑡) = 𝑥1𝑖1+ 𝑥2𝑖2 + 𝑥3𝑖3 = σ𝑘=1
3 𝑥𝑘𝑖𝑘

При этом 𝑥𝑘 = 𝑥𝑘 𝑡 − функции времени, это проекции вектора 𝑟(𝑡)



Естественный способ задания движения тела



Закон движения может быть получен из уравнений движения в случае декартовой системы координат так:



Скорость точки
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При естественном способе задания
движения
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