Herleitung von Coriolis— und Fliehkraft

Ein Beobachter in einem rotierenden Bezugssystem driickt Ort, Geschwindigkeit und

Beschleunigung mit Hilfe seines Koordinatensystems é; (i € 1,2, 3) aus:

Der Index R deutet an, dass Geschwindigkeit und Beschleunigung sich auf das rotierende
System beziehen. Der Ortsvektor 7(¢) ist mit Bedacht nicht indiziert worden, da
er (beziiglich seiner Koordinaten) den physikalischen Ort bezeichnet! Da die
Basisvektoren é; also ebenfalls Zeitabhéingig sind, ergeben sich die Geschwindigkeit und

Beschleunigung aus Sicht eines Inertialsystems zu:
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Fiir den wichtigen Spezialfall eines rotierenden Systems mit konstanter Winkel—
geschwindigkeit’ w (d.h. w = 0), ergibt sich:

Tl = L aiax Lo
dt \dt " odt T dt "’
— —~

= =WXeé;

= WX (Jxé)

Einsetzen der Beziehungen 6 und 8 in Gleichung 5 fiihrt auf:

!Man beachte, dass die Darstellung der Winkelgeschwindigkeit im Inertial- bzw. rotierenden System

sich um ein Vorzeichen unterscheiden!
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Besteht der rotierende Beobachter auf der Beschreibung beziiglich seiner Koordinaten,
so ist er gezwungen zusétzliche Krifte einzufithren. Wir 16sen die letzte Gleichung nach
dr(t) auf und multiplizieren sie mit der Masse m. mdg bezeichnet dabei die Kraft, die
der Beobachter im rotierenden System wahrnimmt:
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Die Corioliskraft tritt also nur dann auf, wenn das System eine nichtverschwindene Ge-
schwindigkeit v aufweist. Die Fliehkraft hingegen ist von dieser Bedingung unabhéngig.




