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Resumen

Este trabajo presenta una mecanica clasica alternativa, que puede ser aplicada
en cualquier sistema de referencia (rotante o no rotante) (inercial o no inercial)
sin necesidad de introducir fuerzas ficticias.

Sistema de Referencia Universal

El sistema de referencia universal es un sistema de referencia fijo al centro de masa del universo.

La posicion universal,, la velocidadauniversa'!a1 y la aceleracién universal de una particula A
respecto al sistema de referencia univegalstan dadas por:

fa=(ra)
¥a=d(ra)/dt
8o = d2(r,) /dt2

donder , es la posicién de la particula A respecto al sistema de referencia unigersal

La posicion dinamicd,, la velocidad dindmic&, y la aceleracién dinAmica, de una particula A
de masan,, estan dadas por:

fa=[[(Fa/ma) dtdt
Va= [ (Fa/ma) dt
da = (Fa/ma)

dondeF, es la fuerza resultante que actla sobre la particula A.



Principio General

La posicidn totaf; de una particula A, esta dada por:

—o

Fa =la— Fa
El principio general establece que la posicion tdfalle una particula A esta siempre en equilibrio.

=0

-
®

Observaciones

Aplicando el principio general a una particula A, se deduce:

Mafa—Mafa=0 | — Yomaf3 —omeiZ =0

! !

MVa—MaVa=0 | — | 1hmVZ—1hmVi =0

! / !

Mda—Mada=0 | — | Lomd3 —1bmydZ =0

Sustituyendd , Va Y 3, de la pagina [1] en las ecuaciones anteriores, se obtiene:

Mafa— [ [Fadtdt=0 | — | 1omafZ—Yomy(/ [ (Fa/ma)dtdt)?=0
l !
MaVa — [ Fadt=0 — 1omeVZ — [Fadfa =0
! / !
Mada —Fa =0 - Yomgd3 — Yoma(Fa/ma)? =0

Donde 15V3 = [ 85 dFfq — 1omaVi = [ Mg dfy — 1omeV2 = [Fadfy (Fa=Fa)



Transformaciones

La posicion universall,, la velocidad universaly y la aceleracion universah de una particula A
respecto a un sistema de referencia S, estan dadas por:

Fa:ra+FS
\O/a:Va‘i—(z)SX ra+vs
&azaa—FZd)SX Va+av)s>< (5)3>< ra)—|-563><ra+és

donder,, v y a; son la posicion, la velocidad y la aceleracion de la particula A respecto al sistema de
referencia St s, Vs, as, sy @ son la posicion dinamica, la velocidad dindmica, la aceleracién dinamica,
la velocidad angular dinamica y la aceleracién angular dinamica del sistema de referencia S.

La posicién dindmicds, la velocidad dinamic#s, la aceleracién dinaAmicas, la velocidad angular
dinamicams y la aceleracion angular dinAmiég de un sistema de referencia S fijo a una particula S,
estan dadas por:

J (Fo/ms) dt dt

fs=J
Vs= [ (Fo/ms) dt

as = (Fo/ms)

s = = | (Fy/ms— Fo/my) - (r1 o) /(r1 —ro)2| 2

0s= d(cbs)/dt

dondeFg y F; son las fuerzas resultantes que actiian sobre el sistema de referencia S en los puntos 0
roy ri1 son las posiciones de los puntos 0 y 1 respecto al sistema de referencg &\la masa de

la particula S (el punto O es el origen del sistema de referencia S y el centro de masa de la particula
(el punto O pertenece al eje de rotacion dindmica y el segmento 01 es perpendicular al eje de rotaci
dinamica) (el vectotos es colineal con el eje de rotacién dindmica)

Las magnitudes, V, 4, @ y & son invariantes bajo transformaciones entre sistemas de referencia.

Sistema de Referencia Inercial

Un sistema de referencia S es inerciabsi= 0 y as = 0, pero éste es no inercial®s# 0 0as # 0.

Este trabajo considera que el sistema de referencia uniesasiempre inercial.



Ecuacion de Movimiento

Desde el principio general y las transformaciones se deduce que la acelegad@duna particula A
de masan, respecto a un sistema de referencia S fijo a una particula S demyas#a dada por:

aa:Fa/rna_zd)SXVa_(bSX (d)sxra)—&sxra_Fs/nb

dondeF, es la fuerza resultante que actla sobre la particul& feg la fuerza resultante que actia sobre
la particula S.

En contradiccion con la primera y segunda ley de Newton, desde la dltima ecuacién se deduce q
la particula A puede estar acelerada aun si sobre la particula A no actta fuerza alguna y también que
particula A puede no estar acelerada (estado de reposo 0 de movimiento rectilineo uniforme) aun si so
la particula A actda una fuerza no equilibrada.

Para poder aplicar la primera y segunda ley de Newton en un sistema de referencia no inercial
necesario introducir fuerzas ficticias.

Sin embargo, este trabajo considera que la primera y segunda ley de Newton son falsas. Por lo tar
en este trabajo no hay ninguna necesidad de introducir fuerzas ficticias.

Fuerza Cinética

La fuerza cinetic& 4, ejercida sobre una particula A de masapor otra particula B de masa,,
causada por la interaccién entre la particula A y la particula B, estd dada por:
mam)(
m
dondemcnm, es la masa del centro de masa del univesigg, &, son las aceleraciones universales de las
particulas Ay B.

Kap = 8a — &)

Desde la ecuacion anterior se deduce que la fuerza cinética res#ltagtee actia sobre una parti-
cula A de masan,, est4 dada por:

Ka = maéa
donded, es la aceleracion universal de la particula A.
Ahora desde la pagina [2], se tiene:

Mada— Fa=0
O sea:
Ka—FaZO

Por lo tanto, la fuerza totdK ; — F5) que actla sobre una particula A esta siempre en equilibrio.



