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http://hooktail.sakura.ne.jp/mechanics/momentOfInertia/
http://hooktail.sakura.ne.jp/mechanics/eulerEquation/
http://www12.plala.or.jp/ksp/mechanics/rigidRot/
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http://hooktail.sakura.ne.jp/mechanics/angularExamples/
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http://hooktail.sakura.ne.jp/mechanics/eulerEquation/

	加速度座標系と慣性力
	 

	座標の変換
	 

	加速度座標から見た運動方程式
	 


