
Trasformazioni tra sistemi di riferimento in 
moto relativo roto-traslatorio
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Moto di “precessione” di un vettore :

rotazione del vettore intorno ad un asse, con velocità angolare
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Per un sistema di riferimento in rotazione con velocità angolare

ω, ciascuno dei versori dei suoi assi coordinati compie un moto
di precessione :
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Teorema delle Velocità

v(t) = v’(t) + Vo’ + ( ω × r’ )⇒

Velocità di trascinamento:
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Accelerazione:
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Trasformazioni di velocità ed accelerazione

tra sistemi di riferimento in moto relativo:

Sistema “assoluto”: Sistema “relativo”:
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Esempio di trasformazione delle accelerazioni :

il moto della Terra :
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Esempio:  accelerazione di gravità

( ω = costante,  a    trascurabile )o’

g = g + ω × (ω × r )  +  2  ω × v’
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Accelerazione osservata in un sistema solidale con la Terra:
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Trasformazioni galileiane
Sistemi di riferimento in moto relativo puramente traslatorio

ed uniforme :
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Le trasformazioni galileiane, che postulano un tempo “assoluto”,
contraddicono il principio di invarianza della velocità della luce



Trasformazioni galileiane
Scegliendo uno degli assi coordinati parallelo alla velocità

relativa di traslazione :   x,  x ’ // VO’
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