Scheinkrifte in gegeneinander rotierenden Bezugssystemen

Betrachte zwei Koordinatensysteme S und S’, deren Urspriinge O = O’ aufeinander fallen
und die mit & gegeneinander rotieren, d.h. ein in S’ fester Vektor ¢’ entspricht in S dem
Vektor ¢, welcher dort gemaf3

C=dx¢ (1)
rotiert. Die kartesischen Basisvektoren in S seien é,, ¢, €., diejenigen in " seien ¢}, ¢,
é.. Letztere sind in S’ offensichtlich fix, in S jedoch rotieren sie. Das rotierende Dreibein
sei in S durch die Einheitsvektoren é,/, é,, €, gegeben (beachte wo die Striche sind!),

und entsprechend Gl. (1) gilt

éx/ = éxl =w X éx/ (2)

und entsprechend fiir é,/, é./.

Ein Punkt P mit den Koordinaten (g) in S hat dort den Ortsvektor i7" = xé,+yé,+zé..

Fiir denselben Punkt bestimmt ein Beobachter in S’ die Koordinaten (i/ > Werden diese

Z/

an S iibermittelt, kann dort die Position
FS’—>S = x,éx’ + y,éy’ + Z,éz’ (3)

berechnet werden, und es gilt 7s:_,g = 7. Beachte: Der Vektor 7s/_,g ist ein Vektor in S,
gebildet mit den aus S’ iibertragenen Koordinaten!
Bewegt sich der Punkt P, so ist seine Geschwindigkeit in S gegeben durch @ = 7 = @:é,+

yé, + 2é,. Die in S” gemessenen Komponenten der Geschwindigkeit sind (Z: ) Werden
diese nach S iibermittelt, kann dort nach dem Rezept von Gl. (3) der Vektor s ¢ =
t'éy +y'ey + 2'é, gebildet werden. Dieser ist jedoch nicht der Geschwindigkeitsvektor

in S, d.h. g5 # U, denn aus GI. (3) folgt

d d . . .
EF: EFS/_,S = i’/éx/ + g)’éy/ + Z’/ézl + I/éx/ + y’éy/ + Z/ézf (4)

U=
Dies berticksichtigt, dass sich die Basis von S” in S entsprechend Gl. (2) bewegt. Somit
ist

U=70g_,5+W0X7T bzw. U=Ug_g+ 0 X Tg_5 (5)



Entsprechend geht man mit der Beschleunigung vor. Es ist

dv

== zeé, + e, + Zé, (6)

a=

In S wird (2;) gemessen, und der aus den nach S iibermittelten Koordinaten gebildete

Vektor lautet dgi_,g = i'é, + §'éy + Z'é,. Allerdings ist wieder dgi,s # @, denn mit

Gl (5) folgt

. dv d(ﬁ G X d +ﬁxdf
aq = — = — (Vg w r) = —vVg’ w — =
dt — dt> 70 e o0 dt
YN /A PN A o)A N — F
=Tey TYey tzey+Teyt+yey+ze,+wXxX—=

dt

et C_L»S/_>S+(DX175'/_>S+(DXU:
= g5 + & X Ugrng + W X (Tgrog + @ X 7) =

= C_L’S/_>5+2LUXUS/_>S+Q_J’X(Q_J’XF) .

Umgekehrt findet man: Wenn ein ruhender Beobachter (d.h. in S) eine Beschleunigung @

misst, dann misst der rotierende Beobachter in S’ die Beschleunigung

@ =G+20 X B+& % (FxT). (7)
Insbesondere fithrt eine Bewegung in S’ mit Geschwindigkeit o' zu zwei Scheinkriften
(bzw. -beschleunigungen), der Coriolisbeschleunigung d¢ = 20" x & und der Zentrifu-

galbeschleunigung dz; = & x (77 X &@).



