Trasformazione dell’ accelerazione
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dVo .~ e'laccelerazione di O nel sistema fisso .S,

dt ossia ' accelerazione “assoluta” di O quindi
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Xf + yj 1 'Z'k e’ l'accelerazione di P nel sistema mobile S
ossia |' accelerazione “relativa” di P
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e’ detta “accelerazione di trascinamento” a-l-

perche’ e’ 'accelerazione che avrebbe il punto P, rispetto al sistema fisso S,

se fosse solidale con il sistema mobile S
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