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Relativgeschwindigkeit v zwischen Inertialsystemen X und 3’ in beliebiger Raum-
richtung

r: OrtsvektorinZ .

Zerlegung:
1
r = v—z(r +v)v: Komponente parallel zu v,
ry =r—ry: Komponente senkrechtzu v .
Analoge Zerlegung in 3':

1
’_ . ’o_ ',
r —r“+r_j_, 1‘" ——VZ (r V)V.

Die senkrechte Komponente bleibt bei der Transformation ungeéndert:
! r ! (rev)v
ro=ri=r——=(r-vv.
L=TL 2

Wir nutzen die Isotropie des Raumes aus, die uns gestattet, die z-Achse in Richtung
von v zu drehen. Die anschliefende Argumentation entspricht der des Spezialfalls

vV=veé,

=2 () =y (S -w)

t’=y(t—é—1-(r-v)).
cv
N

T
Damit bleibt insgesamt:

’ y—1
r=r—yvt+ rev)y
yvi+ Ll(rey)

t =y(t—€-%(r-v)) .

Transformationsmatrix:

Vx,y,z
Ux,y,z = v’ p=

ol

Y — Byux - Bywy — Byu,
-y 1+ (y-Du2 (y—Duxyy (¥ — Duxy,
I (2 Duyuy 1+ (y-— l)u}z, (y — Duyu,

—y%Z  (y-Dugux (y—Duguy 1+ (y—1)u2

Spezialfall: v=vey = uUy=1, u=u=0




