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ΜΗ-ΑΔΡΑΝΕΙΑΚΑ ΣΥΣΤΗΜΑΤΑ ΑΝΑΦΟΡΑΣ 

Συστήματα ως προς τα οποία, για να περιγράφεται  η δυναμική των 
σωμάτων μέσω των εξισώσεων του Νεύτωνα, πρέπει να υποτεθούν 
και δυνάμεις που δεν προέρχονται από αλληλεπίδραση των 
μελετώμενων σωμάτων με άλλα σώματα, αλλά  οφείλονται  
στον μη-αδρανειακό χαρακτήρα του συστήματος αναφοράς  
(Αδρανειακές δυνάμεις, ή Ψευδοδυνάμεις) 

Γενική Μη-Αδρανειακότητα: Μεταφορική + Περιστροφική 
 

Μεταφορική: Μετατόπιση του Συστήματος Αναφοράς Ο΄x΄y΄z΄ με 
διατήρηση του προσανατολισμού των αξόνων του (γενικά, 
αυθαίρετη επιτάχυνση του σημείου O΄) 
 

Περιστροφική: Η αρχή Ο΄ του συστήματος Αναφοράς Ο΄x΄y΄z΄ 
ακινητεί, ή κινείται ισοταχώς, αλλά το σύστημα περιστρέφεται περι 
κάποιον άξονα (γενικά, ο άξονας περιστροφής δεν συμπίπτει με 
κάποιον από τους άξονες του Ο΄x΄y΄z΄ ) 
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Μη-αδρανειακό σύστημα  αναφοράς,  
περιστρεφόμενο ως προς αδρανειακό σύστημα 
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Παράγωγος, ως προς το αδρανειακό σύστημα 

Παράγωγος, ως προς  
το μη-αδρανειακό σύστημα 

Διόρθωση,  
λόγω μεταβολής των μοναδιαίων 
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Στο μη-αδρανειακό σύστημα αναφοράς,  
η διαφορική εξίσωση κίνησης χρειάζεται,  

πέραν των πραγματικών δυνάμεων,  
που ασκούνται από άλλα σώματα πάνω στη μάζα m,  

και την συνδρομή τριών «διορθωτικών» όρων 



:   "Εγκάρσια δύναμη»,  έχει σχέση με την 

ενδεχόμενη χρονική μεταβολή της γωνιακής ταχύτητας 

Rm r 

2 : «Δύναμη Coriolis», παρουσιάζεται όταν 

υπάρχει κίνηση ως προς το μη-αδρανειακό σύστημα,

με ταχύτητα μη-παράλληλη προς τον άξονα περιστροφής

Rm  

 : «Φυγόκεντρος δύναμη», παρουσιάζεται 

για κάθε σώμα που βρίσκεται εκτός άξονα  περιστροφής 
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