
Sistema di riferimento in moto relativo circolare uniforme rispetto ad un sistema inerziale

Scopo del capitolo sui moti relativi è il seguente: note le leggi della meccanica e le forze in
gioco nei sistemi di riferimento inerziale, quali effetti osserviamo nei sistemi di riferimento
non inerziali.

Sistema di riferimento in moto rettilineo uniformemente accelerato rispetto ad un sistema di
riferimento inerziale:
un punto materiale in moto rettilineo uniforme nel sistema di riferimento inerziale appare
accelerato con un’accelerazione pari a −𝑎𝑂

′ . Sul punto materiale è come se agisse una forza

apparente Ԧ𝐹 = −𝑚𝑎𝑂
′



Moto relativo circolare uniforme: relazione tra i vettori posizione

Ԧ𝑟 = Ԧ𝑟′

I vettori posizione del punto A nei due 
sistemi coincidono, sono lo stesso vettore

Non c’è perdita di generalità immaginandosi la rotazione in 2 dimensioni anziché in 3

Ԧ𝑟

A



Moto relativo circolare uniforme: relazione tra le velocità

La velocità nel sistema XYZ è come al 
solito la derivata del vettore posizione 
rispetto al tempo   

Ԧ𝑟



Moto relativo circolare uniforme: relazione tra le velocità

Stiamo applicando la formula di Poisson
ai versori ux’, uy’, uz’



Moto relativo circolare uniforme: relazione tra le velocità

La velocità del punto A nel
sistema di riferimento fisso è
pari alla velocità del punto A
nel sistema di riferimento
rotante più il prodotto vettore
della velocità angolare di
quest’ultimo per il vettore
posizione



Moto relativo circolare uniforme: relazione tra le accelerazioni



Moto relativo circolare uniforme: relazione tra le accelerazioni



Moto relativo circolare uniforme: relazione tra le accelerazioni

L’accelerazione del punto A
nel sistema di riferimento
fisso è pari all’accelerazione
del punto A nel sistema di
riferimento rotante più
l’accelerazione di Coriolis più
l’accelerazione centripeta.



Moto relativo circolare uniforme

Se il sistema XYZ è inerziale e in esso un corpo è in quiete o in 
moto rettilineo uniforme allora a = 0 e si ha:

Ԧ𝑎′ = −2𝜔 × Ԧ𝑣′ −𝜔 × 𝜔 × Ԧ𝑟

Nel sistema X’Y’Z’ il moto appare accelerato. L’osservatore solidale a
tale sistema attribuisce queste accelerazioni a forze apparenti dette
rispettivamente forza di Coriolis e forza centrifuga. La prima non si
osserva se il punto materiale è fermo nel sistema di riferimento
ruotante e non dipende dalla posizione dello stesso, la seconda
dipende dalla distanza di questo dal centro di rotazione.


