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Pozn.Pro jednočásticový systém plyne z Galileovské invariance pohybových rovnic nulovost síly.
          Pohybové rovnice musí být invariantní vůči Galieliho transformacem pouze pokud popisují
          izolovanou mechanickou soustavu.          
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Pozn. řešení původního problému dvou těles závisí celkem na 12 integračních konstantách, které jsme 
            použili v tomto pořadí


