Motli relativi : caso generale

trasformazioni galileiane per un generico moto relativo di  rototraslazione
del sistema mobile S rispetto al sistema fisso S’

> si assume che I'osservatore sia solidale con il sistema S’

> si assume che il sistema mobile sia il sistema S~ 2tenzione: disolto la
notazione e’ I'opposto !

y
sistema S fisso e solidale sistema S mobile nello spazio
con 'osservatore posto in O con l'osservatore posto in O
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S’e’ definito dai versori i’ j' k' S ¢’ definito dai versori 1(t) j(t) K(t)



notazione : tutte le quantita’ accentate si riferiscono alle grandezze quando
sono considerate a partire dal sistema S~

per uniformarsi al testo di riferimento:

» grandezze riferite al sistema fisso S~ saranno denominate assolute e saranno
individuate dal pedice A

—

ad es. rPA per il vettore posizione (o indifferentemente rAP)

» grandezze riferite al sistema mobile S saranno denominate relative e saranno

individuate dal pedice R ades. fp ( o indifferentemente FR )
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o« verra’ usata la scrittura abbreviata




Trasformazione del vettore posizione

—

I'c  €'la posizione del generico punto P
vista a partire dal sistema di riferimento
mobile S - B = Xpb + Yp J+ 2,k .

secondo la notazione proposta » FP fp
R

1
—

rp e’ la posizione del generico punto P

vista a partire dal sistema di riferimento
fisso S = l”'p= XE',,!" + y,;,j" + Z'E:.,yf' xf'

—

secondo la notazione proposta » [, = rP
A

Fo e la posizione di O vista a partire
dal sistema di riferimento fisso .S’

R =x b 4y} + 2k

secondo la notazione proposta > Iy =15 X’




Trasformazione del vettore posizione

FIP = FP + FO (oanche Fp =Fp +1Fg )
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la fisica sta nella
assunzione implicita che
lo spazio sia euclideo
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Xl + Y ]+ 2K = X 14y, 42, K+ X1+ ] +2K'

e : ’ : : ' L oS 15 & &
per semplificare la notazione verra’ omesso il pedice P quindi X's1'> X'I" X1 > XI

etc. ma sara’ mantenuto il pedice O in riferimento all'origine del sistema in moto S

sXT Sy 2K = XT+yj+z ke X0 +y )+ 2k
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Trasformazione della velocita’

derivandola B =Fp +Fp
dr, dr,
' A R
rispetto al tempo = I
dt dt dt
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velocita’ di P nel sistema fisso .S’ velocita’ di O nel sistema fisso S’

> velocita’ “assoluta’ di P > velocita’ “assoluta’ di O
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VPR > velocita’ di P nel sistema mobile S  ossia velocita’ “relativa” di P ,



In conclusione :

derivando la FPA = FPR + FOA rispetto al tempo si ha

dr, df, di dj _dk
=R+ X—+ yY—+ Z— +
dt dt at dt dt
a  Vp=V X dt +y dj Z
0SSla — E—
B TR Tar 7t

dr,,
dt

A

dk

dt

Vo,




/N

Il termine: Xd—i,\+ydJ dk FV, =V
S Mat YAt far e T

e detto “ velocita’ di trascinamento” perche’ e’ la velocita’ che avrebbe
Prispettoad S se V, = 0 valeadire se la posizione di P

R

fosse fissata rigidamente rispetto all'origine O del sistema S

In sintesi VPA — VP —+ VT

con Vo =X——+Y +Z - Vo,
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