
第5回 遠心力とCoriolis力
慣性系 (O, x, y, z)での運動

m
d2x

dt2
= X, m

d2y

dt2
= Y, m

d2z

dt2
= Z

等速直線運動する座標系 (O′, x′, y′, z′)での運動
x = x0 + x′, y = y0 + y′, z = z0 + z′

m
d2x′

dt2
= X, m

d2y′

dt2
= Y, m

d2z′

dt2
= Z

慣性系に対して加速度をもつが回転しない座標系
x = x0 + x′, y = y0 + y′, z = z0 + z′

m
d2x′

dt2
= X −m

d2x0

dt2

m
d2y′

dt2
= Y −m

d2y0

dt2

m
d2z′

dt2
= Z −m

d2z0

dt2

回転座標系
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)
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回転行列
R(θ) =

(

cos θ − sin θ

sin θ cos θ

)

ωで回転する座標 (xω, yω)と静止座標 (x, y)の関係
(

xω

yω

)

= R(−ωt)

(

x

y

)

遠心力とCoriolis力
m
d2xω

dt2
= Fx,ω + 2mωvy,ω +mω2xω

m
d2yω

dt2
= Fy,ω + 2mωvx,ω +mω2yω

m
d2zω

dt2
= Fz,ω

m
d2rω

dt2
= Fω − 2mω × vω −mω × (ω × rω)


