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Este trabajo presenta una mecanica clasica alternativa que es invariante bajo
transformaciones entre sistemas de referencia y que puede ser aplicada en
cualquier sistema de referencia sin necesidad de introducir fuerzas ficticias.

Sistema de Referencia Universal

En este trabajo, el sistema de referencia univefsak un sistema de referencia fijo al
universo, cuyo origen coincide con el centro de masa del universo.

La posicion universat,, la velocidad universei‘vzgl y la aceleracion universal, de una
particula A respecto al sistema de referencia univ&sabn como sigue:

fa = (ra)
Va = d(ra)/dt

8a = d?(ra)/dt?

donder ; es la posicién de la particula A respecto al sistema de referencia uniersal
Nueva Dindmica

[1] Una fuerza siempre es causada por la interaccion entre dos particulas.

[2] Lafuerza netd, que actla sobre una particula A de meiggroduce una aceleracion
universald, segin la siguiente ecuacidifia = My ay

[3] Si una particula A ejerce una fuergg sobre una particula B entonces la particula B
ejerce sobre la particula A una fuerz&, igual y de sentido contrarid-, = —Fj)



Definiciones
Para un sistema de N particulas, las siguientes definiciones son aplicables:

Masa M= 5m

Momento Lineal P = Si MV

Momento Angular L = SimfixV

Trabajo W = 5 [2Fi-dfi = 3 A% m (%)?
Energia Cinética AK = y;Alom (V)2

Energia Potencial AU = 5, — [2 F;-dF

Lagrangiano L =K-U
Principios de Conservacion

Si un sistema de N particulas es aislado entonces el momento fngall sistema de
particulas permanece constante.

P = constante [d(P)/dt = 3 m& = 3 F = 0]

Si un sistema de N particulas es aislado entonces el momento ahgdédrsistema de
particulas permanece constante.

o

L = constante [d(f_)/dt = yimfix& = 3 fixF =0]

Si un sistema de N particulas esta sujeto solo a fuerzas conservativas entonces la ener
mecaniceE del sistema de particulas permanece constante.

E = K+U = constante [AI%:AI%JrALOJ = 0]



Transformaciones

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

ra: ra—R
Va :Va_wx(ra—R)—V
8 = @ —20x(Va—V)+0Ox[0Wx(ra—R)|—0x(ra—R)—A

donder,, va Y 83 son la posicion, la velocidad y la aceleracion de la particula A respecto al
sistema de referencia B, V y A son la posicion, la velocidad y la aceleracion del centro de
masa del universo respecto al sistema de referendia B.0¢ son la velocidad angular y la
aceleracién angular del universo respecto al sistema de referencia S.

La posiciénR, la velocidaadV y la aceleraciéi del centro de masa del universo respecto
al sistema de referencia S, y la velocidad angalay la aceleracion angulaw del universo
respecto al sistema de referencia S, son como sigue:

M= 3fm

R=M15¥mr

V=Miziimy

A=M13Hma

oW =171L

a = d(w)/dt

I = 5 m[lri—RZ1-(ri —R)® (ri —R)]

L= s m@ri—R)x(vi—V)

dondeM es la masa del universbd,es el tensor de inercia del universo (respectl)ay
L es el momento angular del universo respecto al sistema de referencia S.



Observaciones Generales

La mecanica clasica alternativa de particulas presentada en este trabajo es invariante b:
transformaciones entre sistemas de referencia y puede ser aplicada en cualquier sistema
referencia sin necesidad de introducir fuerzas ficticias.

Este trabajo considera que si todas las fuerzas obedecen la tercera ley de Newton (en
forma fuerte) entonces el sistema de referencia univ&sa siempre inercial. Por lo tanto,
un sistema de referencia S es también inercial cuamdoO y A = 0.

Sin embargo, si una fuerza no obedece la tercera ley de Newton (en su forma fuerte
en su forma débil) entonces el sistema de referencia univenssino inercial y el sistema de
referencia S es también no inercial cuamde=0y A =0.

Por lo tanto, si una fuerza no obedece la tercera ley de Newton (en su forma fuerte o en s
forma débil) entonces la nueva dinamica y los principios de conservacion son falsos.

Sin embargo, este trabajo considera, por un lado, que todas las fuerzas obedecen la terc

ley de Newton (en su forma fuerte) y, por otro lado, que todas las fuerzas son invariantes ba;
transformaciones entre sistemas de refereft€ia F)
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Apéndice

Para un sistema de N particulas, las siguientes definiciones son también aplicables:

Momento Angular = S m (Fi —Fem) X (Vi — Vem)

Trabajo W = 5 2 F-d(fi —Fem) = 3 AYem (% — Vem)?
YiAYam (Y —Vem)?

Si —Ji Fi-d(fi —Fem)

Lagrangiano =R -0

Energia Cinética AK’

Energia Potencial AU’

dondefcm Y Vem SON la posicién universal y la velocidad universal del centro de masa del
sistema de particula®: /7 m & -d(Fi —Fem) = 5 /7m (& — &cm) - d(Fi — Fem) = 35 A Y2 my (Vi — Vem)?

Si un sistema de N particulas es aislado entonces el momento abigdérsistema de
particulas permanece constante.

[/ = constante
d()/dt = sim (i —Fem) X (B —8&m) = Sim (i —Fem) X & = 3 i xF = 0
i-/ = 5m (FI —ch) X (\.7| —\alcm) = >m (ri —rcm) X [Vi - 0)><(I’i —rcm) —ch}

Siun sistema de N particulas es aislado y esta sujeto solo a fuerzas conservativas entonc
la energia mecéanida’ del sistema de particulas permanece constante.

E’ = K’ +U’ = constante

AB = AK'+AU =0

AR = SiDYomy (Vi —Vem)? = 3i AYamy[Vi — @ (I —Fem) — Vem]2
AU = 5i— [2Fi-d(fi—Ffem) = 3i— J2Fi-d(ri—rem) = 5 — J2 Fi-dr

dondercm Y Vem SON la posicion y la velocidad del centro de masa del sistema de particulas
respecto a un sistema de referencia & es la velocidad angular del universo respecto al
sistema de referencia S.
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Todas las fuerzas obedecen la tercera ley de Newton (en su forma fuerte)

El sistema de referencia universales un sistema de referencia fijo al universo, cuyo origen
coincide con el centro de masa del universo.

Por lo tanto, el sistema de referencia unive&ak siempre inercial y un sistema de referencia S
es también inercial cuand® =0y A =0.

- version 2 -

Todas las fuerzas obedecen la tercera ley de Newton (en su forma fuerte o en su forma débil)

El sistema de referencia univer§aes un sistema de referencia no rotdiig= 0) cuyo origen
coincide con el centro de masa del universo.

Por lo tanto, el sistema de referencia unive&ak siempre inercial y un sistema de referencia S
es también inercial cuandos=0y A =0.
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Este trabajo presenta una mecanica clasica alternativa que es invariante bajo
transformaciones entre sistemas de referencia y que puede ser aplicada en
cualquier sistema de referencia sin necesidad de introducir fuerzas ficticias.

Sistema de Referencia Universal

En este trabajo, el sistema de referencia unive3sd un sistema de referencia no rotante
g = 0) cuyo origen coincide con el centro de masa del universo.
S

La posicion universat,, la velocidad universei‘vzgl y la aceleracion universal, de una
particula A respecto al sistema de referencia univ&sabn como sigue:

fa = (ra)
d(ra)/dt
8a = d?(ra)/dt?

donder ; es la posicién de la particula A respecto al sistema de referencia uniersal
Nueva Dindmica

[1] Una fuerza siempre es causada por la interaccion entre dos particulas.

[2] Lafuerza netd, que actia sobre una particula A de meiggroduce una aceleracion
universald, segin la siguiente ecuacidfia = My ay

[3] Si una particula A ejerce una fuergg sobre una particula B entonces la particula B
ejerce sobre la particula A una fuerz&, igual y de sentido contrarid-, = —Fj)



Definiciones
Para un sistema de N particulas, las siguientes definiciones son aplicables:

Masa M= 5m

Momento Lineal P = Si MV

Momento Angular L = SimfixV

Trabajo W = 5 [2Fi-dfi = 3 A% m (%)?
Energia Cinética AK = y;Alom (V)2

Energia Potencial AU = 5, — [2 F;-dF

Lagrangiano L =K-U
Principios de Conservacion

Si un sistema de N particulas es aislado entonces el momento fngall sistema de
particulas permanece constante.

P = constante [d(P)/dt = 3 m& = 3 F = 0]

Si un sistema de N particulas es aislado entonces el momento ahgdédrsistema de
particulas permanece constante.

o

L = constante [d(f_)/dt = yimfix& = 3 fixF =0]

Si un sistema de N particulas esta sujeto solo a fuerzas conservativas entonces la ener
mecaniceE del sistema de particulas permanece constante.

E = K+U = constante [AI%:AI%JrALOJ = 0]



Transformaciones

La posicion universat ,, la velocidad universal, y la aceleracion universal, de una
particula A respecto a un sistema de referencia S fijo a una particula S, estan dadas por:

Fa == ra—R

I

Va = Va+(bs>< (ra—R)—V

éa = aa+2(;)s>< (Va_v) +d)s>< [(I)sx (ra_ R)] +56s>< (ra_R) —A

donder,, V4 Y @4 son la posicion, la velocidad y la aceleracién de la particula A respecto al
sistema de referencia 8, V y A son la posicion, la velocidad y la aceleracion del centro
de masa del universo respecto al sistema de referencig $.0s son la velocidad angular
dinamica y la aceleracién angular dinamica del sistema de referencia S.

La posicionr, la velocidadVv y la aceleraciéi del centro de masa del universo respecto al
sistema de referencia S, y la velocidad angular dinamicgla aceleraciéon angular dindmica
o del sistema de referencia S, son como sigue:

M = 3f'm

R=M'y¥mr
V= M1y my
A =M1y ma

Bs = = |(Fa/me—Fo/my) - (11 —ro) /(1 —10)2|"

as = d(as)/dt

dondeF, y F; son las fuerzas netas que actlan sobre el sistema de referencia S en los punt
Oy 1,ryyr,son las posiciones de los puntos 0 y 1 respecto al sistema de referencia S
ms es la masa de la particula S (el punto 0 es el origen del sistema de referencia S y el cent
de masa de la particula S) (el punto 0 pertenece al eje de rotacion dinamica y el segmento (
es perpendicular al eje de rotacién dinamica) (el ve@oes colineal con el eje de rotacién
dindmica) M es la masa del universo)



Observaciones Generales

La mecanica clasica alternativa de particulas presentada en este trabajo es invariante b:
transformaciones entre sistemas de referencia y puede ser aplicada en cualquier sistema
referencia sin necesidad de introducir fuerzas ficticias.

Este trabajo considera que si todas las fuerzas obedecen la tercera ley de Newton (en
forma fuerte o en su forma débil) entonces el sistema de referencia uni@eesatiempre
inercial. Por lo tanto, un sistema de referencia S es también inercial cagrd® y A = 0.

Sin embargo, si una fuerza no obedece la tercera ley de Newton (en su forma débil
entonces el sistema de referencia unive&als no inercial y el sistema de referencia S es
también no inercial cuandds =0y A = 0.

Por lo tanto, si una fuerza no obedece la tercera ley de Newton (en su forma débil) entonce
la nueva dinamica y los principios de conservacién son falsos.

Sin embargo, este trabajo considera, por un lado, que todas las fuerzas obedecen la terc

ley de Newton (en su forma fuerte o en su forma débil) y, por otro lado, que todas las fuerza
son invariantes bajo transformaciones entre sistemas de refe(Eheid)
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Apéndice

Para un sistema de N particulas, las siguientes definiciones son también aplicables:

o

Momento Angular = S m (Fi —Fem) X (Vi — Vem)

Trabajo W = 5 2 F-d(fi —Fem) = 3 AYem (% — Vem)?

Energia Cinética A K/’ Si A Yo my (Vi — Vem)?
i —J¢ Fi-d(fi —Fem)

Lagrangiano =R -0

Energia Potencial AU’

dondefcm Y Vem SON la posicién universal y la velocidad universal del centro de masa del
sistema de particula®: /7 m & -d(Fi —Fem) = 5 /7m (& — &cm) - d(Fi — Fem) = 35 A Y2 my (Vi — Vem)?

Si un sistema de N particulas es aislado entonces el momento abigdérsistema de
particulas permanece constante.

[/ = constante
d()/dt = simFi—fem) X (B —8m) = Sim(fi—rem) x& = i xF =0
i-/ = 5m (FI —ch) X (\.7| —\alcm) = >m (ri —rcm) X [Vi + &s ¥ (ri _rcm) —ch]

Siun sistema de N particulas es aislado y esta sujeto solo a fuerzas conservativas entonc
la energia mecéanida’ del sistema de particulas permanece constante.

E’ = K’+U’ = constante

AE' = AK'+AU =0

AK' = 5% m (% —Vem)? = 3 A Y m [Vi+ dsx (Fi —Fem) — Vem]?
AU’ = Yi— JEFi-d(fi—Fem) = Si— JEFi-d(ri—rem) = 3 — J7 Fi-dr

dondercm Y Vem SON la posicion y la velocidad del centro de masa del sistema de particulas
respecto a un sistema de referencia &gyes la velocidad angular dindmica del sistema de
referencia S.



