Sistemi di riferimento accelerati
(rispetto ad un sistema inerziale)
1: ilccelerazione dell’origine.
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Supponiamo: inerziale
_ ma(t)=ma(t)+ma,(t)
F(t)=ma(t)+ma,(t)

()= F(¢) -ma, (1)
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La forza peso efficace
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di Trento

Ma le astronavi fanno un moto
circolare uniforme ?
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(Le sfere si comportano come i punti)

Moto circolare uniforme:
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Un punto materiale nel sistema di
riferimento dell’astronave

Ftot — Fgravitil o maastronave
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L’astronauta non
sente il peso

Segue la stessa
traiettoria
dell’astronave

S. Vitale A.A. 2001-2002 7



Rotazione degli assi

Rotazione simultanea di piu vettori
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Nella rotazione simultanea di piu vettori
intorno allo stesso asse:

v (t+At)—v,(t) Lv,(t)

v, (t+AL) =V, (1) = [v,(¢

v (t+At)-v,(t) Lo

Limite At—0 ¢6—0 o >d¢

At dt
dvi 1 Vi (t) dV ‘Slll d(l) dvi
dt dt dt dt
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Visti dall’osservatore blu

di - -~
4 A _Oxi
z j dt
/'% di
—J_ij
dt
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V(1) = d’;(tt) 1)+ dfi(tt) i)+ dzd (tt) R()+
(1) ‘“d(tt) ry(0 (:) +2(t) d‘;it)
_ dx(t) - dy (t) L dz(t) ;
dt dt dt
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— +QxA(t)
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Vettore blu fermo nel sistema nero
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Vettore blu visto nel sistema rosso

S. Vitale A.A. 2001-2002 28



La derivata di un vettore dipende dal sistema di™
riferimento rispetto al quale viene calcolata

A(t) dA(t) ~ -
AW A g a)
dt dt

dA(t) dA(t)
dt  dt

+(-Q)x A(t)

Un eccezione

dQ_dQ 5 5_dQ

dt dt dt
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Accelerazione
~dr(t) dF(t) & ;
dt dt
dv V .
v(t) dv(t) &
dt dt

<

(t)

dv(t () - . - =
- Vd(t )+Cil?xf(t)+£2x?f(t)+QxV(t)+Qx[QxF(t)}

dv(t () . . =
— ‘(Ii(t )+1—?xf(t)+2£2x?(t)+Q><[Q><F(t)}
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a(t)= ﬁ(t)+F(t)x@+2?(t)x§+§x[?(t)x§}

dt
R R . dQ . o .
ma(t)=ma(t)+m<r(t)xa+ZV(t)XQ+QX[r(t)XQ}>
~ . f_} dﬁ B . . B . 3
ma(t)=lee+m<r(t)xa+2v(t)xQ+Qx[r(t)xQ]>

v
Forza apparente
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+mi(t)x 22
dt

. J/
h'd

Forza tangenziale

+m2?f(t)><f2

~
Forza di Coriolis
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Centrifuga

=

FxQ = (x’i\+y’j+zl’;)xﬂl} =—x£2’j+y£2’i\
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Qﬁx(—xﬂj + yQ’i\) =Q* (x; + yj)
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Correzione centrifuga alla gravita

[Qx( fl)] = S;I;@Cos(lat) ~.023m/s’ < g
[Qx( xQ)j = Q’R,Sin(lat) = .023m/s’

N->S

Scostamento dalla verticale .023/10 rad=0.1°
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Coriolis
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Direzione
del vento
senza
forza di
Coriolis

Un fenomeno importante: la
circolazione atmosferica
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Circolazione
antioraria
nell’emisfero
boreale
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