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5. Inertialsysteme, Galilei- Transformation NM2.l

N1 liefert Definition von Inertialsystem (IS)

Relativitdtsprinzip von Galilei: alle IS sind gleichwertig (?—‘-') selen 3Cu'oL P

Q)]

Konkret: N1, N2, N3 sind forminvariant (oder "kovariant") unter
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(21.3) und (21.4) beschreiben dasselbe physikalische System, aber aus verschiedm-
IS betrachtet [also eine "passive Transformation"]
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Galilei-Transf. gewdhrleistet also Forminvarianz
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denn dies sind dieselben Vektoren, nur
beschrieben in unterschiedlichen Bezugsystemen
6 Beschleunigte Bezugsysteme - Zusammenfassung 'N“ 4
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Linear beschleunigtes BS:
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NMs
Im beschleunigten BS empfindet Teilchen eine "Trdgheitskraft" (TK).

Sie wird auch "Scheinkraft" genannt (weil in IS nicht vorhanden), T
aber in KS' ist sie sehr reell(l) [z.B. im abwdrts anfahrenden I
Aufzug hebt sie Schwerkraft auf]
Waage zeigt L
Gewicht = 9

falls: d = -(ialgls
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KS' rotiere relativ zu IS (mit demselben Ursprung), ‘ NAzZo

mit Winkelgeschw.: [s = d Q 0 uwd @ Siud (z6.1)
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(b) Ortsvektor:

(c) Geschwindigkeit:

kurz:
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Beispiel: Labor auf der Erde N~ 3o

ist ein beschleunigtes BS; nenne wir es KS' ’5
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Wegen Erdrotation bewegt sich Labor
(also Ursprung von KS') auf Kreis mit

Radius ¥ s;w e ,
also erfdhrt es -
Beschleunigung: d = (zo.1) Ls R

_ Go.2)

Labor mitsamt KS' dreht sich einmal um sich selbst (genauer, um eine Achse (parallel
zu iy durch Ursprung von KS', wenn Erde sich einmal um sich selbst dreht.

Winkelgeschw. von KS' ist also: G = e, (3 6.2)
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Kombination aller - = aE ;‘* s -
Trdgheitskrdfte ergibt: wrl = Kr Wi —wd —zwmlarr
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sonstige nicht- Schwerkraft v %)
Trdgheitskrdfte Zentrifugalkraft o

[meist vernachldssigbar klein]

Abplattung der Erde ?ﬂg - 7 x -4 e'f; GL.1) NH3I
Gesamtkraft an Oberfldche steht senkrecht zur Oberfldche é;
(sonst gibt es Restkrdfte, die eine Verschiebung von 67/
Masse in der Oberfldche bewirken wiirden) -

Also wird Erdkugel etwas abgeplattet.
[Effekt ist klein, sein Einfluss auf
anderen Krdfte vernachldssigbar.]

g ist effektiewe (breitenabhdngige) Erdbeschleunigung
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Nordhalbkugel:
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Also gilt z.B. in der Nordhalbkugel:
! Bei einem Hoch (2! > drehen Winde im Uhrzeigersinn
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