
Список основных формул по механике 
 
Специальная теория относительности 
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Преобразование энергии и импульса 
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Механика (Кинематика) 
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Ускорение точки 
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Перемещение точки и путь за время t0 
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Ускорение при криволинейном движении 
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Механика (Динамика) 
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Импульс системы точечных масс vc i iP MV m= = ∑
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Момент инерции точечного тела 2J mr=  
Теорема Штейнера 2
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Кинетическая энергия твердого тела 
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Полная энергия частицы в потенциальном поле
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Полная механическая энергия тела в гравитационном поле Земли: 
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Закон всемирного тяготения 
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