-n /// //
MI DI F ERIMENTO

IN MOTO RELATIVO TRA
/////

7
2 //; A RIFERIMENTO DEL

«O' S| MUOVE CON VELOCITA
UNIFORME v (DIREZIONE
IDENTIFICATA CON L'ASSE Z E
Z') RISPETTO AL RIFERIMENTO
INERZIALE DEL LABORATORIO
O

0" S| MUOVE RISPETTO A O
CON VELOCITA' Av NEL
RIFERIMENTO INERZIALE O LA
DIREZIONE DI Av NEL
SISTEMA O VIENE PRESA COME
ASSE X



IN ///// O NEL SISTEMA O" IN FUNZIONE

TO A CUI O" S| MUOVE CON VELOCITA' v LUNGO 2
VO APPLICARE AL VETTORE SPAZIO TEMPO (xy,t)
= A CONSIDERANDO CHE IL SISTEMA O" SI MUOVE
NA DIREZIONE LIEVEMENTE DIFFERENTE

/ R
Z ////

5

F.T-CDSIH-I-SEIIEH senB - cosB(y— 1) —v-y-cnsﬂﬂ' o
i senB - cosB(y — 1) }'-SE'.HIH+CDSIB —v - v- senb Axz=7z""
—V - ¥ - cosb —v - vy - senb . Y y”
2 2 /
g C J

a



' =x— (Av/v)z+v(Av/v) (z—vf),
'=y(z—uvt)+ (v—1) (Av/v)z,

vz+ Avz
tH - 'Y (t 62 ) ’

.
NTO IN O" IN TERMINI DELLE
ONE NELLA SECONDA PER

’ 7//
’'=2'—(vy—1)(Av/v)2’' —yAvt,
#'=2'+ (y—1) (A0/0) 2,

t""=t'—~(Avx'/c?).
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7 ////
7
NI ”}/,//4 ARE LA DIREZIONE

7 /;///’? UOVE O" NELLE
‘OORDINATE O' OTTENIAMO LE
DRDINATE DELL'ORIGINE DI O"
x"=0,y"=0) IN FUNZIONE DELLE
ORDINATE DI O'

PROSSIMANDO PER x' Av/v =0

- .

¢'=—(y—1)A&vx'/v=—y(y—1) (A0)%'/v,

| PER PICCOLI ANGOLI POSSIAMO
n(809=4vs  APPROSSIMARE Av, CON L'ARCO DI

CIRCONFERENZA PASSANTE PER O"
ED OTTENERE LA DIRAZIONE DEL
MOTO DI QUEST'ULTIMO COME
RAPPORTO TRA LE COMPONENTI
DELLE VELOCITa:

AQ'~(dz'ldt")(dx'ldt")~(y—1)Avlv







xﬁf — 'YA (xf_ Avftf) ’

¢ =yalt'— (A't/) ],

4

va=[1—(Av'/c)2 ]2,

Y
y

y



2=z

2'=vy(z—ut)
U'=vy(t—vz/c?),

% ,
| //////?// ONE ClI PERMETTONO DI
s o
/,// | UN PUNTO IN O™ IN FUNZIONE DI xz t

z' = 'm[x — vAVI+ (yvAY' /c®)z ]

2" =~ (z—t)
o T =yalvt—(yv/?)z— (MY /)2 ].
p




7
7

_ON UNA COMPONENTE z DELLA

tan(@)=v /v =1/X Av' /v




Z / 2 /// = 1\ 2 ///
U
ﬂ////// ///;,/////////,/ /;/4/

' = —yayAV't
— A,uft!!!,

y = — (1/va)vt'".
p
’ //////?/// A MUOVENDO NEL RIFERIMENTO
CON

7 //////4//%/ UNA COMPONENTE Zz"™ DELLA

7
_Z %// JELOCITa v" =-v/§,E UNA COMPONENTE

» 1
1t z _
tand,"’'= —= =y4—.
Vs ?

t!!! _— "}"ﬁ"yt

x E x" NON SARANNO
RETTE PARALLELE NA

RUOTATE









/ o tan(ae) = A8
AG = ("Y — 1)9;«..

7
TH //’/,},///. CHE AVVIENE PERO NEL SENSO OPPOSTO

: INDIVIDUA LAVELOCITa IN O
/ . /

NE VELOCITa Av VARIAZIONE Av' PERPENDICOLARE IN
=NDIC /// IN O O' ,PARALLELAA x"
y
Z /// ¢

7,
ROTAZIONE NEL SENSO ROTAZIONE NEL SENSO
/ / OPPOSTO DI v



9
y
ONE DEL LE
g //,/ IVIF
=L CASO NEL CASO IN
RSO PURE TRASLAZION

| DCITa LUNGO x"

8o

8y
M= [ [v(6.) —1db,

7

BV 60 RAPPRESENTANO
LA DIREZIONE INIZIALE E
FINALE DEL SISTEMA CHE
STA VARIANDO VELOCITA'
VISTA NEL SISTEMA DI
RIFERIMENTO DEL
LABORATORIO E X
DIPENDE DALL'ANGOLO 6

(LA VARIAZIONE DI
VELOCITa DI O™ LUNGO X"
MODIFICA LA VELOCITa
CON CUI O™ VEDE O"
ALLONTANARSI DA O




51[32 sin 9f
By sind+B; sin (6,—8)

7

a6= [ {[1—p2(6) T2—1}db,
0

/?% 4

B8(6) =

y



Al = AGI:!: Aeg_,

B(8) =B./cos(6—6;).

65

[ r1-e0) 115

0

AB;

A8; (Radians)
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r

AB runzione
CRESCENTE DELLE
VELOCIT4 RELATIVE DEI DUE
SISTEMI

’ MBIAMENTI DI VELOCITA' INDUCONO TRASFORMAZIONI

DJ|COORDINATE IN UNO SPAZIO CURVO E NON EUCLIDEO : E' COME SE |
EMI

/%’// ORDINATE , RAPPRESENTATI DALLA RETTA X ,FOSSERO TANGENTI
\ /; NEA CURVA IN PUNTI LA CUI DITANZA & UNA FUNZIONE CRESCENTE
UG

7 // OCITA' RELATIVA DEI DUE SISTEMI

y

/|
N




y
p

i
\SFORMA IN

AS
JANL
427 DIOSI
//' /////
: LE COC RDIANTE Dl
e w HE SI MUOVE CON
Ry | e e ey A i W o~
N e e ORDINATE DI UN DATO
e = ,/////< [T
Sy 1) ROy ) MA
g (XY 'COORDINATE S|

L MEDESIMO IPERBOLOIDE

o
. b
= Wy
_SISTEMA O' S| MUOVE RISPETTO
'AD O CON VELOCIT4 SIA CON
- COMPONENTE X CHE CON
- COMPONENTE Y : O VEDRA
~ MUOVERSI IL SISTEMA S’ VERSO 00"
CON VELOCITa v




= RISPETTO
$oPs ?///////// CON
/v/,/}/ ONENTE
D'(x,y) ADIVERSE
EL ,7/ a S| TROVERa

/,

7/ 5 ///

ASSE X
///




RENO

L AR ) -
o= Uy
1—u, b/t 1+ u, o)c
; Uy /1 — o)t u, /11—t
u = i u
2 i '
1—u,vfc 1+ u, vfed

CONSIDERANDO CHE ABBIAMO
SCELTO UN SISTEMA DI
RIFERIMENTO IN CUI u x =0
OTTENIAMO u’y:uy/\/l—(vzlcz)

u’ZZuZ/\/l—(vzlcz)




e
PERMETTONO DI
// ////-/ '
DI COORDINATE $

- S| MUOVE CON VELOCITA

RME RIPSETTOA'S

v
v

7 ///// MUOVE RISPETTO

- AD S CON VELOCITA'v

Z
7 NGO L'ASSE X LE
%// RASFORMAZIONI DI
7

954 /
Z / s

LORENTZ ,CHE Cl FANNO
PASSARE DALLE
COORDINATE x A QUELLE x'
RELATIVE A S',PORTANO AD
UNA ROTAZIONE DEGLI ASSI
NELLO SPAZIO TEMPO




OCITA' dv => GLI ASSI x"

///// /// VISTO NEL

il
T //{/////;/ 1O DI QUALE ANGOLO

= CAMBIAME! ////é///?/////////w/ NDUCONO TRASFORMAZIONI

) COQRD/J}J,;V@E/ N///@Y WZJ/& %/9/? RVO E NON EUCLIDEO : E' COME SE |
. ///;/////////////// | DA PIANI X-Z FOSSERO TANGENTI

SUF //////%///////////////%///// DI\IIE-II-IDLL'JA\ECSUIIS IEI)_II;I'I\A/I\:\IZAe UNA FUNZIONE
» -

Pl
_

7

7//

1 |

A\

\\



S
| //////
| O' SI MUOVE RISPETTO AD
| O CON VELOCITa CON
. SOLA COMPONENTE z :0'
SI MUOVE CON VELOCITa

V LUNGO L'ASSE Z 7'

O" S| MUOVE RISPETTO AD
O LUNGO Z CON VELOCITa
v, LUNGO X CON VELOCITa
DELTAV A :ROTAZIONE
DEGLIASSI

LE LINEE TRATTEGGIATE
RAPPRESENTANO IL PERCORSO DI O"
NELLO SPAZIO DELLE VELOCITa DAL
PUNTO DI VISTA DI O'(ROSSA) E O
(LINEA GIALLA)

S| NOTI COME ERRONEAMENTE L'OSSERVATORE SOLIDALE CON
O VEDE O' E O" MUOVERSI PARALLELI TRA LORO :O0' E O" Sl
MUOVONO INFATTI LUNGO DUE GEODETICHE PERCEPITE COME
RETTE : O' E O" POSSONO SOVRAPPORSI AD O SOLO PER VIA
TRASLATORIA , MA NELLO SPAZIO EUCLIDEO DUE SISTEMI
POARALLEIAD UN TERZO SISTEMA SONO PARALLELI TRA LORO!!




/ /
7 / /
/ JURVATURE DELLO SPAZIO

?
/ LLE VELOCITA' E' NEGATIVA

r

LA SOMMA DEGLI ANGOLI
DEL TRIANGOLO O 0'0"<

" |
O'O"O E'IL COMPLEMENTARE
DELL'ANGOLO O'0O0O"

;

00'0"=- T1/2 - AO

PER UN A VARIAZIONE dv
INFINITESIMA L'OSSERVATORE
IN O' VEDE MUOVERSI O"
VICINO LA DIREZIONE DI x' DI

O UN ANGOLO Bv = y(Av/v)

>
/ v

7 AQ'=|y(AvIv)—(AvIv)|=(y—1)0,




y
' =x— (Av/v)z+v(Av/v) (z—vt),
'=vy(z—vt)+(v—1) (Av/v)z,

¢ =2'— (y—1) (Av/v)2' — v Aot 4

2"'=2'+(y—1) (Av/v) 2,

t" =t —~(Avz'/c?).
y

9



x’ =y Avt’,
2'=—(y—1)Avx'/v=—vy(y—1) (Av)% /v,

Yy
//i//5/0/ DEL
AGA dz'/dt’ ( | 1) Av
T dx'/dt i v

7
O L'ANGOLO TRAZ' E x" € PERPENDICOLARE

PRECESSIONE DI
(Y—I)QV THOMAS
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