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Resumen
En pocas palabras, este trabajo desarrolla una nueva dinámica, válida para todos los observadores, que
establece, entre otras cosas, la existencia de una nueva fuerza universal de interacción, denominada
fuerza cinética, que tiene como finalidad equilibrar a las otras fuerzas que actúan sobre los cuerpos.
Para la nueva dinámica, el movimiento de los cuerpos no esta determinado por las fuerzas que actúan
sobre ellos, sino que son los propios cuerpos quienes determinan su movimiento, ya que a través de su
movimiento ejercen sobre los otros cuerpos la fuerza cinética necesaria para mantener al sistema de
fuerzas que actúa sobre los cuerpos siempre en equilibrio.

Introducción

Es sabido que la mecánica clásica no puede formular la dinámica de Newton para todos los sistemas
de referencia, debido a que ésta no siempre conserva su forma al ser pasada de un sistema de referencia
a otro. Si admitimos, por ejemplo, que la dinámica de Newton es válida para un sistema de referencia,
entonces no podemos admitir que sea válida para otro sistema de referencia acelerado con respecto al
primero, porque el comportamiento de los cuerpos para el segundo sistema de referencia es distinto a lo
establecido por la dinámica de Newton.

La mecánica clásica soluciona esta dificultad, distinguiendo a los sistemas de referencia: en sistemas
de referencia inerciales, para los cuales se formula la dinámica de Newton, y en sistemas de referencia
no inerciales, para los cuales no se formula la dinámica de Newton; contradiciendo con esta solución, al
principio de relatividad general, que afirma: todos los sistemas de referencia obtendrán las mismas leyes
naturales.

Sin embargo, este trabajo cree que es posible solucionar la dificultad expuesta de la mecánica clásica
de una manera diferente, sin necesidad de distinguir a los sistemas de referencia y acorde con el principio
de relatividad general, desarrollando a partir de la dinámica de Newton y de las transformaciones de la
cinemática una nueva dinámica, que podrá ser formulada para todos los sistemas de referencia ya que la
misma conservará siempre su forma al ser pasada de un sistema de referencia a otro.

El desarrollo de esta nueva dinámica se dividirá en dos partes: en la primera parte, que trata sobre la
mecánica clásica de los cuerpos puntuales, se desarrollará la nueva dinámica de los cuerpos puntuales, a
partir de la dinámica de Newton de los cuerpos puntuales y de las transformaciones de la cinemática de
los cuerpos puntuales, y en la segunda parte, que trata sobre la mecánica clásica de los cuerpos rígidos, se
desarrollará la nueva dinámica de los cuerpos rígidos, a partir de la dinámica de Newton de los cuerpos
rígidos y de las transformaciones de la cinemática de los cuerpos rígidos.

Este trabajo sólo desarrollará la primera parte.
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1. MECÁNICA DE LOS CUERPOS PUNTUALES

La mecánica clásica de los cuerpos puntuales considera que el universo está constituido solamente por
cuerpos puntuales y asume que todo sistema de referencia está ligado a un cuerpo puntual. Por lo tanto,
en la mecánica clásica de los cuerpos puntuales, se puede asumir que los sistemas de referencia no están
rotando.

2. CINEMÁTICA DE LOS CUERPOS PUNTUALES

2.1. Sistemas de Referencia

Si los sistemas de referencia no están rotando, entonces los ejes de dos sistemas de referencia S y S’
permanecerán siempre fijos entre sí. Por lo tanto, se puede convenir, para facilitar los cálculos, que los
ejes de los sistemas de referencia S y S’ tengan la misma orientación entre sí, según como muestra la
Figura 1.
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2.2. Transformaciones de la Cinemática

Si un sistema de referencia S de ejesO(x,y,z) determina un suceso por medio de tres coordenadas
espacialesx, y, z y una coordenada temporalt, entonces otro sistema de referencia S’ de ejesO′(x′,y′,z′)
también determinará a este mismo suceso por medio de tres coordenadas espacialesx′, y′, z′ y una coor-
denada temporalt ′.

Se puede pasar de las coordenadasx, y, z, t del sistema de referencia S a las coordenadasx′, y′, z′, t ′

del sistema de referencia S’ cuyo origen de coordenadasO′ se encuentra en la posiciónxo′ , yo′, zo′ con
respecto al sistema de referencia S, aplicando las siguientes ecuaciones:

x′ = x−xo′

y′ = y−yo′

z′ = z−zo′

t ′ = t

De estas ecuaciones, se deduce como se transforman las velocidades y las aceleraciones del sistema
de referencia S al sistema de referencia S’, que en forma vectorial pueden ser expresadas a través de las
siguientes ecuaciones:

v′ = v−vo′

a′ = a−ao′

dondevo′ y ao′ es la velocidad y la aceleración respectivamente del sistema de referencia S’ con respecto
al sistema de referencia S.

3. DINÁMICA DE LOS CUERPOS PUNTUALES

3.1. Dinámica de Newton

Primera ley de Newton: Todo cuerpo puntual permanece en estado de reposo o de movimiento rectilí-
neo uniforme, a menos que actúe sobre él una fuerza externa no equilibrada que modifique su estado.

Segunda ley de Newton: Si sobre un cuerpo puntual A actúan fuerzas, entonces la aceleración del
mismo es proporcional a la resultante de las fuerzas actuantes y tiene igual dirección y sentido que ella.

∑Fa = maaa

dondema es la masa inercial del cuerpo puntual A.
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Tercera ley de Newton: Si un cuerpo puntual A ejerce una fuerzaF sobre un cuerpo puntual B, entonces
el cuerpo puntual B ejerce una fuerza−F igual y de sentido contrario sobre el cuerpo puntual A.

Fa =−Fb

La transformación de las fuerzas reales de un sistema de referencia a otro, está dada por la siguiente
ecuación:

F′ = F

La transformación de las masas inerciales de un sistema de referencia a otro, está dada por la siguiente
ecuación:

m′ = m

3.2. Comportamiento Dinámico de los Cuerpos Puntuales

Consideremos que el universo está constituido solamente por los cuerpos puntuales A, B y C y que
estos cuerpos puntuales se comportan para un sistema de referencia S (sistema inercial) según como lo
establece la dinámica de Newton. Por lo tanto, el comportamiento de los cuerpos puntuales A, B y C
estará determinado para el sistema de referencia S por las ecuaciones:

∑Fa = maaa

∑Fb = mbab (1)

∑Fc = mcac

A partir de las ecuaciones (1) y por medio de las transformaciones de la cinemática y de la dinámica,
se puede establecer que el comportamiento de los cuerpos puntuales A, B y C estará determinado para
otro sistema de referencia S’ por las ecuaciones:

∑F′
a = m′

a(a
′
a−a′o)

∑F′
b = m′

b(a
′
b−a′o) (2)

∑F′
c = m′

c(a
′
c−a′o)

dondea′o es la aceleración del sistema de referencia S con respecto al sistema de referencia S’, que es igual
al opuesto de la aceleración−ao′ del sistema de referencia S’ con respecto al sistema de referencia S.

Como las ecuaciones (2) sólo pueden tener la misma forma que las ecuaciones (1) si la aceleracióna′o
del sistema de referencia S con respecto al sistema de referencia S’ es igual a cero, entonces no se puede
establecer que el comportamiento de los cuerpos puntuales A, B y C estará determinado para cualquier
sistema de referencia por las ecuaciones (1).

Ahora, si se suman las fuerzas de las ecuaciones (2), se obtiene:

∑F′
a +∑F′

b +∑F′
c = m′

a(a
′
a−a′o)+m′

b(a
′
b−a′o)+m′

c(a
′
c−a′o) (3)

Despejandoa′o y como∑F′
a +∑F′

b +∑F′
c es igual a cero, por la tercer ley de Newton, resulta:

a′o =
m′

aa′a +m′
ba′b +m′

ca
′
c

m′
a +m′

b +m′
c

(4)

Como el segundo miembro es la aceleracióna′cm del centro de masa del universo con respecto al
sistema de referencia S’, queda:

a′o = a′cm (5)
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Reemplazando en las ecuaciones (2) a′o pora′cm, se obtiene:

∑F′
a = m′

a(a
′
a−a′cm)

∑F′
b = m′

b(a
′
b−a′cm) (6)

∑F′
c = m′

c(a
′
c−a′cm)

Por lo tanto, el comportamiento de los cuerpos puntuales A, B y C estará determinado ahora para el
sistema de referencia S’ por las ecuaciones (6), que son equivalentes a las ecuaciones (2) ya quea′cm es
igual aa′o.

Ahora si se pasan las ecuaciones (6) del sistema de referencia S’ al sistema de referencia S, por medio
de las transformaciones de la cinemática y de la dinámica, se obtiene:

∑Fa = ma(aa−acm)

∑Fb = mb(ab−acm) (7)

∑Fc = mc(ac−acm)

Por lo tanto, el comportamiento de los cuerpos puntuales A, B y C estará determinado ahora para el
sistema de referencia S por las ecuaciones (7), que sólo pueden ser equivalentes a las ecuaciones (1) si la
aceleraciónacm del centro de masa del universo con respecto al sistema de referencia S es igual a cero; lo
cual puede ser verificado sumando las fuerzas de las ecuaciones (1); o sea:

∑Fa +∑Fb +∑Fc = maaa +mbab +mcac (8)

de donde dividiendo luego ambos miembros porma+mb+mc y como∑Fa+∑Fb+∑Fc es igual a cero,
por la tercer ley de Newton, resulta:

acm =
maaa +mbab +mcac

ma +mb +mc
= 0 (9)

Como las ecuaciones (7) tienen la misma forma que las ecuaciones (6), entonces se puede establecer
que el comportamiento de los cuerpos puntuales A, B y C estará determinado para cualquier sistema de
referencia por las ecuaciones (7), y que sólo estará determinado por las ecuaciones (1) si la aceleración
del centro de masa del universo con respecto al sistema de referencia es igual a cero.

Ahora, si en las ecuaciones (7) se pasa el segundo miembro al primero, se obtiene:

∑Fa +ma(acm−aa) = 0

∑Fb +mb(acm−ab) = 0 (10)

∑Fc +mc(acm−ac) = 0

Reemplazandoacm por su expresión, resulta luego de factorizar:

∑Fa +
mamb(ab−aa)
ma +mb +mc

+
mamc(ac−aa)
ma +mb +mc

= 0

∑Fb +
mbma(aa−ab)
ma +mb +mc

+
mbmc(ac−ab)
ma +mb +mc

= 0 (11)

∑Fc +
mcma(aa−ac)
ma +mb +mc

+
mcmb(ab−ac)
ma +mb +mc

= 0
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Si se interpreta al segundo y tercer término, como una nueva fuerzaF◦ que actúa sobre los cuerpos
puntuales, ejercida por los otros cuerpos puntuales, entonces se notará: que la fuerzaF◦ conserva siempre
su forma al ser pasada de un sistema de referencia a otro y además que si un cuerpo puntual ejerce una
fuerzaF◦ sobre otro cuerpo puntual, entonces el segundo cuerpo puntual ejerce una fuerza−F◦ igual y de
sentido contrario sobre el primer cuerpo puntual. Por lo tanto, como el segundo y tercer término representa
la suma de las nuevas fuerzas∑F◦ que actúan sobre los cuerpos puntuales, queda:

∑Fa +∑F◦
a = 0

∑Fb +∑F◦
b = 0 (12)

∑Fc +∑F◦
c = 0

Agregando, por último, el segundo término al primero, se obtiene:

∑Fa = 0

∑Fb = 0 (13)

∑Fc = 0

Por lo tanto, finalmente se puede establecer que el comportamiento de los cuerpos puntuales A, B y C
estará determinado para cualquier sistema de referencia por las ecuaciones (13); que pueden ser enuncia-
das de la siguiente manera: Si al conjunto de las fuerzas reales agregamos la nueva fuerza, entonces el
total formará un sistema en equilibrio.

Es posible, por lo tanto, concebir una nueva dinámica, que podrá ser formulada para todos los sistemas
de referencia; cuya explicación sobre la causa del movimiento de los cuerpos puntuales no será: que los
cuerpos puntuales se mueven de determinada manera porque están sometidos bajo la acción de las fuerzas
reales que actúan sobre ellos, según como lo establece la primera y segunda ley de Newton, sino que será:
que los cuerpos puntuales se mueven de determinada manera porque de esa manera equilibran, por medio
de la nueva fuerza, al sistema de fuerzas reales que actúa sobre los cuerpos puntuales.

Por otro lado, de ahora en más, a la nueva fuerza se la denominará fuerza cinética, ya que es una
fuerza que depende del movimiento de los cuerpos puntuales, y a la magnitudm (masa) se la denominará
masa cinética en vez de masa inercial, porque los cuerpos puntuales ya no poseen más la propiedad de la
inercia.

3.3. Nueva Dinámica

Primer principio: Un cuerpo puntual puede tener cualquier estado de movimiento.
Segundo principio: Las fuerzas que actúan sobre un cuerpo puntual A, siempre están en equilibrio.

∑Fa = 0

Tercer principio: Si un cuerpo puntual A ejerce una fuerzaF sobre un cuerpo puntual B, entonces el
cuerpo puntual B ejerce una fuerza−F igual y de sentido contrario sobre el cuerpo puntual A.

Fa =−Fb

La transformación de las fuerzas reales de un sistema de referencia a otro, está dada por la siguiente
ecuación:

F′ = F
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La fuerza cinéticaFCab ejercida sobre un cuerpo puntual A por otro cuerpo puntual B, causada por la
interacción entre el cuerpo puntual A y el cuerpo puntual B, está dada por la siguiente ecuación:

FCab =
mamb

MT
(ab−aa)

dondema es la masa cinética del cuerpo puntual A,mb es la masa cinética del cuerpo puntual B,ab es la
aceleración del cuerpo puntual B,aa es la aceleración del cuerpo puntual A yMT es la masa cinética total
del universo.

La transformación de las masas cinéticas de un sistema de referencia a otro, está dada por la siguiente
ecuación:

m′ = m

De los enunciados anteriores, se deduce que la suma de las fuerzas cinéticas∑FCa que actúa sobre un
cuerpo puntual A es igual a:

∑FCa = ma(acm−aa) (14)

dondema es la masa cinética del cuerpo puntual A,acm es la aceleración del centro de masa cinética del
universo yaa es la aceleración del cuerpo puntual A.

3.4. Determinación del Movimiento de los Cuerpos Puntuales

La ecuación que determina la aceleraciónaa de un cuerpo puntual A con respecto a un sistema de
referencia S ligado a un cuerpo puntual S, puede ser calculada de la siguiente manera: la suma de las
fuerzas cinéticas∑FCa que actúan sobre el cuerpo puntual A y la suma de las fuerzas cinéticas∑FCs que
actúan sobre el cuerpo puntual S, están dadas por las siguientes ecuaciones:

∑FCa = ma(acm−aa)

∑FCs = ms(acm−as)

Despejando en ambas ecuacionesacm e igualando luego las ecuaciones obtenidas, se tiene:

∑FCa

ma
+aa = ∑FCs

ms
+as

Despejandoaa y como la aceleraciónas del cuerpo puntual S con respecto al sistema de referencia S
siempre es igual a cero, resulta:

aa = ∑FCs

ms
− ∑FCa

ma

Como la suma de las fuerzas cinéticas(∑FC) que actúan sobre un cuerpo puntual es igual al opuesto de
la suma de las fuerzas no cinéticas(−∑FN) que actúan sobre el cuerpo puntual, por el segundo principio
de la nueva dinámica, entonces queda:

aa = ∑FNa

ma
− ∑FNs

ms

Por lo tanto, la aceleraciónaa de un cuerpo puntual A con respecto a un sistema de referencia S ligado
a un cuerpo puntual S estará determinada por la ecuación anterior; donde∑FNa es la suma de las fuerzas
no cinéticas que actúan sobre el cuerpo puntual A,ma es la masa del cuerpo puntual A (de ahora en más
para abreviar, se dirá directamente masa en vez de masa cinética),∑FNs es la suma de las fuerzas no
cinéticas que actúan sobre el cuerpo puntual S yms es la masa del cuerpo puntual S.
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3.5. Circunstancia Galileana

Digamos que un sistema de referencia S ligado a un cuerpo puntual S se halla en la circunstancia
galileana si la suma de las fuerzas no cinéticas que actúan sobre el cuerpo puntual S es igual a cero.

Si un sistema de referencia S se halla en la circunstancia galileana, entonces se deduce, por el segundo
principio de la nueva dinámica, que la suma de las fuerzas cinéticas∑FCs que actúan sobre el cuerpo
puntual S es igual a cero; o sea:

∑FCs = ms(acm−as) = 0

Despejandoacm y como la aceleraciónas del cuerpo puntual S con respecto al sistema de referencia S
siempre es igual a cero, resulta:

acm = 0

Por lo tanto, la aceleración del centro de masa del universo con respecto a un sistema de referencia
que se halla en la circunstancia galileana es igual a cero.

3.6. Sistema Aislado

Digamos que un sistema de cuerpos puntuales es un sistema aislado, si la suma de las fuerzas no
cinéticas externas que actúan sobre el sistema de cuerpos puntuales es igual a cero.

Por lo tanto, si un sistema de cuerpos puntuales es un sistema aislado, entonces se deduce, por el
segundo principio de la nueva dinámica, que la suma de las fuerzas no cinéticas internas∑FNi y de las
fuerzas cinéticas internas y externas∑FC es igual a cero; o sea:

∑FNi +∑FC = 0

Reemplazando∑FC por su expresión (14) y como∑FNi es igual a cero, por el tercer principio de la
nueva dinámica, se deduce:

ma(acm−aa)+mb(acm−ab)+ · · ·+mn(acm−an) = 0

de donde despejandoacm resulta:

acm =
maaa +mbab + · · ·+mnan

ma +mb + · · ·+mn

Como el segundo miembro es la aceleraciónacmsdel centro de masa del sistema aislado, entonces se
obtiene:

acms= acm

Por lo tanto, la aceleración del centro de masa de un sistema aislado es igual a la aceleración del centro
de masa del universo.

4. CONSERVACIONES DE LOS CUERPOS PUNTUALES

4.1. Conservación Restringida de la Cantidad de Movimiento

Por un lado, se tiene que la aceleración del centro de masa de un sistema aislado es igual a la acelera-
ción del centro de masa del universo y, por otro lado, se tiene que la aceleración del centro de masa del
universo con respecto a un sistema de referencia que se halla en la circunstancia galileana es igual a cero.
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Por lo tanto, la aceleración del centro de masa de un sistema aislado con respecto a un sistema de
referencia que se halla en la circunstancia galileana es igual a cero; o sea:

maaa +mbab + · · ·+mnan

ma +mb + · · ·+mn
= 0

Multiplicando ambos miembros porma + mb + · · ·+ mn e integrando luego respecto al tiempo, se
deduce:

mava +mbvb + · · ·+mnvn = constante

Como el primer miembro es la cantidad de movimiento totalP del sistema aislado, entonces queda:

P = constante

Por lo tanto, para un sistema de referencia que se halla en la circunstancia galileana la cantidad de
movimiento total de un sistema aislado se conserva.

4.2. Trabajo y Energía Viva

El trabajo totalW realizado por las fuerzas que actúan sobre un cuerpo puntual es:

W =
r∫

ro

Fa ·dr +
r∫

ro

Fb ·dr + · · ·+
r∫

ro

Fn ·dr

o sea:

W =
r∫

ro

(Fa +Fb + · · ·+Fn) ·dr

ComoFa + Fb + · · ·+ Fn es igual a cero, por el segundo principio de la nueva dinámica, entonces
resulta:

W = 0

Por lo tanto, el trabajo total realizado por las fuerzas que actúan sobre un cuerpo puntual es igual a
cero.

Ahora, el trabajo totalW realizado por las fuerzas cinéticas de interacciónFCa y FCb que actúan sobre
un cuerpo puntual A y un cuerpo puntual B respectivamente es:

W =
ra∫

rao

FCa ·dra +
rb∫

rbo

FCb ·drb

o bien:

W =
ra∫

rao

mamb

MT
(ab−aa) ·dra +

rb∫
rbo

mbma

MT
(aa−ab) ·drb

de donde se deduce:

W =−∆

(
mamb

2MT
(va−vb)2

)
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Si a la energía de la fuerza cinética la denominamos energía viva, entonces la expresión entre parén-
tesis representa la energía vivaEVab del sistema cuerpo puntual A - cuerpo puntual B; por consiguiente
reemplazando queda:

W =−∆EVab

Por lo tanto, el trabajo total realizado por las fuerzas cinéticas de interacción que actúan sobre un
cuerpo puntual A y un cuerpo puntual B es igual al opuesto de la variación de la energía viva del sistema
cuerpo puntual A - cuerpo puntual B; siendo la energía vivaEVab de un sistema cuerpo puntual A - cuerpo
puntual B igual a:

EVab =
mamb

2MT
(va−vb)2

dondema es la masa del cuerpo puntual A,mb es la masa del cuerpo puntual B,va es la velocidad del
cuerpo puntual A,vb es la velocidad del cuerpo puntual B yMT es la masa total del universo.

Ahora, el trabajo totalW realizado por las fuerzas cinéticas que actúan sobre un sistema aislado es:

W =
ra∫

rao

∑FCa ·dra + · · ·+
rn∫

rno

∑FCn ·drn

o sea:

W =
ra∫

rao

ma(acm−aa) ·dra + · · ·+
rn∫

rno

mn(acm−an) ·drn

de donde reemplazandoacm por la aceleraciónacmsdel centro de masa del sistema aislado, ya queacmses
igual aacm, se deduce:

W =−∆

(
∑1/2miv2

i −
(∑mivi)2

2∑mi

)
Como la expresión entre paréntesis representa la energía viva totalEV del sistema aislado, entonces

queda:

W =−∆EV

Por lo tanto, el trabajo total realizado por las fuerzas cinéticas que actúan sobre un sistema aislado es
igual al opuesto de la variación de la energía viva total del sistema aislado; siendo la energía viva totalEV

de un sistema aislado igual a:

EV = EC− P2

2MS

dondeEC es la energía cinética total del sistema aislado,P es la cantidad de movimiento total del sistema
aislado yMS es la masa total del sistema aislado.

4.3. Conservación de la Energía Viva

Se tiene que el trabajo total realizado por las fuerzas que actúan sobre un cuerpo puntual es igual a
cero; por lo tanto, el trabajo totalW realizado por las fuerzas que actúan sobre un sistema aislado es igual
a cero.

W = 0
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Si al trabajo totalW se lo clasifica: en el trabajo totalWf n realizado por las fuerzas no cinéticas y en
el trabajo totalWf c realizado por las fuerzas cinéticas, entonces reemplazando queda:

Wf n +Wf c = 0

ComoWf c es igual al opuesto de la variación de la energía viva total del sistema aislado, se tiene:

Wf n−∆EV = 0

Ahora si las fuerzas no cinéticas que actúan sobre el sistema aislado no realizan trabajo, entonces
resulta:

−∆EV = 0

o sea:

EV = constante

o bien:

EC− P2

2MS
= constante

Por lo tanto, si las fuerzas no cinéticas que actúan sobre un sistema aislado no realizan trabajo, enton-
ces la energía viva total del sistema aislado se conserva.

Por otro lado, si la energía viva total de un sistema aislado se conserva, entonces para un sistema de
referencia que se halla en la circunstancia galileana la energía cinética total del sistema aislado también
se conserva, ya que para tal sistema de referencia la cantidad de movimiento total del sistema aislado
permanece constante.

5. OBSERVACIONES GENERALES

Actualmente es sabido que la mecánica clásica para describir el comportamiento (movimiento) de los
cuerpos desde un sistema de referencia no inercial necesita introducir fuerzas aparentes conocidas como
fuerzas ficticias (también conocidas como pseudofuerzas, fuerzas inerciales o fuerzas no inerciales). A
diferencia de las fuerzas reales, las fuerzas ficticias no son causadas por la interacción entre los cuerpos,
es decir, si sobre un cuerpo A actúa una fuerza ficticiaF, entonces no se podrá hallar una fuerza ficticia
−F igual y de sentido contrario que actúe sobre otro cuerpo B; o sea, las fuerzas ficticias no cumplen la
tercera ley de Newton.

Por otro lado, la teoría de relatividad general, basándose en el principio de equivalencia, establece que
las fuerzas ficticias son causadas, en un sentido generalizado, por un campo gravitatorio que experimentan
todos los sistemas de referencia no inerciales, es decir, para la teoría de relatividad general las fuerzas
ficticias son equivalentes a las fuerzas gravitatorias.

Pero, ¿Por qué las fuerzas ficticias no son causadas por la interacción entre los cuerpos, así como
son causadas las fuerzas reales? ¿Por qué las fuerzas ficticias no conservan su valor al ser pasadas de
un sistema de referencia no inercial a otro sistema de referencia inercial, así como conservan su valor
las fuerzas reales? ¿Si las fuerzas ficticias son equivalentes a las fuerzas gravitatorias, entonces por qué
las fuerzas ficticias no son causadas por la interacción entre los cuerpos y no conservan su valor al ser
pasadas de un sistema de referencia no inercial a otro sistema de referencia inercial, así como son causadas
y conservan su valor las fuerzas gravitatorias?

Podemos decir que ni la mecánica clásica ni la teoría de relatividad general dan respuestas satis-
factorias a las preguntas antes mencionadas y que debemos aceptar, por lo tanto, que aparentemente la
experiencia muestra que para describir el comportamiento (movimiento) de los cuerpos desde un sistema
de referencia no inercial es necesario introducir fuerzas ficticias que no se comportan como las fuerzas
reales.
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Sin embargo, este trabajo sí da respuestas satisfactorias a las preguntas antes mencionadas, ya que
del mismo se deduce que en realidad la experiencia no muestra que existen fuerzas ficticias que no se
comportan como las fuerzas reales, sino que la experiencia muestra que existe una nueva fuerza real que
aún es desconocida y que las denominadas fuerzas ficticias son en realidad expresiones matemáticas que
parcialmente representan a esta nueva fuerza real.

Este trabajo establece que la nueva fuerza real, denominada fuerza cinética, se comporta igual que las
otras fuerzas reales, es decir, que es una fuerza causada por la interacción entre los cuerpos y que conserva
siempre su valor al ser pasada de un sistema de referencia a otro. Pero, por otro lado, este trabajo también
establece que la finalidad de la fuerza cinética es equilibrar a las otras fuerzas reales que actúan sobre un
cuerpo, es decir, la fuerza cinética es la fuerza real que hace que la suma de todas las fuerzas reales que
actúan sobre un cuerpo sea siempre igual a cero.

Ahora, ¿Cómo es posible entonces modificar el estado natural de movimiento de un cuerpo, si según
la primera y segunda ley de Newton, basándose en el principio de inercia, establecen que para modificar
el estado natural de movimiento de un cuerpo es necesario que actúe sobre él una fuerza externa no
equilibrada?

En contradicción con el principio de inercia, este trabajo establece que el estado natural de movi-
miento de un cuerpo en ausencia de fuerzas externas no es sólo el estado de reposo o de movimiento
rectilíneo uniforme, sino que el estado natural de movimiento de un cuerpo en ausencia de fuerzas exter-
nas es cualquier estado posible de movimiento; o sea, todo estado posible de movimiento es un estado
natural de movimiento. Sin embargo, la afirmación anterior no significa que no exista una relación entre
el movimiento de los cuerpos y las fuerzas que actúan sobre los mismos, ya que tal relación existe y está
matemáticamente expresada en la nueva dinámica desarrollada por este trabajo.

Para la nueva dinámica el movimiento es el mecanismo que tienen los cuerpos, que hace posible
que la fuerza cinética mantenga en equilibrio al sistema de fuerzas que actúa sobre los cuerpos, ya que
los cuerpos a través de su movimiento ejercen sobre los otros cuerpos la fuerza cinética necesaria para
mantener al sistema de fuerzas que actúa sobre los cuerpos siempre en equilibrio.

Por otro lado, para este trabajo es innecesario distinguir a los sistemas de referencia: en sistemas de
referencia inerciales y en sistemas de referencia no inerciales, ya que a través de la nueva dinámica se
puede describir el comportamiento (movimiento) de los cuerpos exactamente de la misma forma desde
cualquier sistema de referencia. Es decir, la nueva dinámica es acorde con el principio de relatividad
general, que afirma: todos los sistemas de referencia obtendrán las mismas leyes naturales.

Como conclusión final se puede decir que la física tiene dos opciones posibles: desarrollar la mecánica
clásica basándose en el principio de inercia, como primera opción, o desarrollar la mecánica clásica no
basándose en el principio de inercia, como segunda opción.

Sin embargo, este trabajo, por lo menos en la mecánica clásica de los cuerpos puntuales, demuestra,
por un lado, que la segunda opción es acorde con lo que muestra la experiencia y, por otro lado, que desde
un punto de vista teórico la segunda opción es ampliamente superior a la primera opción.
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