Sistemi di riferimento inerziali

un sistema di riferimento inerziale e’ un sistema di riferimento in cui valga rigorosamente e ad ogni istante di tempo la legge d' inerzia:

= unpunto materiale  non soggetto aforze > non in interazionecon altri corpi  se e’ inizialmente fermo in un sistema inerziale deve rimanere in quiete

se e’ inizialmente in moto, in una qualsiasi direzione dello spazio con una data velocita’ iniziale, deve proseguire in moto rettilineo uniforme lungo la stessa direzione

le forze che si manifestano in un sistema di riferimento inerziale sono dovute esclusivamente alle interazioni tra i corpi = devono essere forze fondamentali della natura, (“forze vere "),

la seconda legge della dinamica F = ma& in un sistema di riferimento inerziale impone la proporzionalita’delle forze vere, con I'accelerazione del punto materiale cosi’ come sono misurate

nel sistema inerziale > sesie’ in un sistema inerziale analizzando il moto dei corpi soggetti a forze e’ possibile ricavare informazioni sulle interazioni fondamentali della natura,

Moto relativo traslatorio uniforme

se un secondo sistema di riferimento fosse in moto moto rettilineo uniforme  rispetto al sistema inerziale si avrebbe & A = 0 e =0

- ®=0 dc =20xVy =0 e @x(@xT; )=0 osa 8, = 8 > leaccelerazioni misurate nei due sistemi di riferimento sarebbero uguali
in particolare se nel sistema fissoil punto si muovesse di moto rettilineo uniforme éAP = 0 edatoche éAp = c'_iRP > é:RP = 0 > raccelerazione sarebbe nulla

anche nel secondo sistema di riferimento = dati due sistemi di riferimento se il primo sistema e’ inerziale anche il secondo sistema se €' in moto rettilineo uniformeispetto al primo sara’ inerziale

> se esiste un sistema di riferimento inerziale ne esisitono infiniti altri : tutti quelli in moto rettilineo uniforme rispetto al primo

— — —

perlamassa - F, = FR nei sistemi inerziali la F =mad e’ sempre ed univocamente valida
P

moltiplicando la aAP =a

> intuttii sistemi inerziali si misura esattamente lo stesso valore numerico dell’ accelerazione e quindi della forza

Re

= le leggi della dinamica devono essere esattamente le stesse in tutti i sistemi di riferimento inerziali

quindi non e’ possibile stabilire lo stato di moto assoluto, o di quiete, di un sistema di riferimento inerziale = non ha senso il concetto di moto assoluto, (relativita’ galileiana)

Sistemi di riferimento non inerziali

se il moto del secondo sistema e’ accelerato rispetto al primo o perche’ ruota, > ¢ # 0 (ed eventualmente ¢» # O ) oppure perche’ si muove di moto rettilineo accelerato, > éAo #0

0 perche’ ruota e accelera al tempo stesso si ha che la forza vera non €' piu’ proporzionale alla accelerazioneche viene misurata nel sistema accelerato

se nel sistema inerziale vale la 'pr = méAP nel sistema accelerato éR # a’AP N FR Z IEAP moltiplicando entrambi i membri della formula
P P
di trasformazione dellaccelerazione per la massa del punto materiale méAP = méRp +ma, +ma; - FAp —-ma, —ma. =ma

—

—

|

si puo’ recuperarela proporzionalita’ diretta tra forza ed accelerazione della seconda legge di Newton se si definisce I:RP =k~ ma, — méc



cosi’' che anche nel sistema di riferimento in moto acceleratosi avra’ FRp =maRP ma FRP # FA,, > sirecupera la forma matematica  del secondo principio della dinamica,

non si ha piu’ 'uguaglianza numerica delle forze ma le forze apparenti sono proporzionali sempre e solo alla massa inerzialedi un corpe> “forze inerziali”

un osservatore che vivesse in un sistema non inerziale e ritenessedi trovarsi in un sistema inerziale farebbe fatica  a capire che nel suo sistema agiscono forze inerziali
e potrebbe formulare  leggi shagliate a riguardo delle forze vere della natura perche’ le forze  apparenti non derivano dalle interazioni fondamentali della natura,

e non si manifestano in un sistema di riferimento inerziale
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