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Resumen

En mecanica clasica, este trabajo presenta una ecuacion general de movimiento,
gue puede ser aplicada en cualquier sistema de referencia (rotante o no rotante)
(inercial o no inercial) sin necesidad de introducir fuerzas ficticias.

Introduccién

La ecuacién general de movimiento es una ecuacién de transformacion entre un sistema de re
rencia S y un sistema de referencia dinansco

SegUn este trabajo, un observador S utiliza un sistema de referencia S y un sistema de referen
dinamicosS.

La posicion dinamica,, la velocidad dinamicé, y Iq aceleracion dinamica, de una particula A
de masan, respecto a un sistema de referencia dinaricestan dadas por:
fa= [ [ (Fa/ms) dtdt
Va= [ (Fa/my) dt

da = (Fa/ma)
dondeF, es la fuerza resultante que actla sobre la particula A.
La velocidad angular dindmiaas y la aceleracién angular dinémié@ de un sistema de referen-
cia S fijo a una particula S respecto a un sistema de referencia dingn@stan dadas por:

s =+ |(Fa/ms—Fo/my) - (r1 —r0) /(11— r0)?["?

as = d(s)/dt

dondeFq y F1 son las fuerzas resultantes que actian sobre el sistema de referencia S en los puntos 0
roy ri son las posiciones de los puntos 0 y 1 respecto al sistema de referenniaes ya 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 0 pertenece al eje de rotacién dinamica y el segmento 01 es perpendicular al eje de rotaci
dinamica) (el vectotos es colineal con el eje de rotacién dindmica)



Ecuacion General de Movimiento

La ecuacién general de movimiento para dos particulas A y B respecto a un observador S es:
MaMy(ra —rp) —MaMy(Fa —Fp) =0

dondem, y my son las masas de las particulas A y By ry, son las posiciones de las particulas Ay B,
fay Fp son las posiciones dindmicas de las particulas Ay B.

Derivando la ecuacién anterior con respecto al tiempo, se obtiene:
MaMy [ (Va — Vi) 4+ @s X (Fa—p) | — Mamp(Va — V) = 0
Derivando nuevamente con respecto al tiempo, se obtiene:

MaMy[(8a — @) +2Ds X (Va— V) + Ds X (Ds X (fa—Trp)) + Gs X (fa—TIp)] — MaMp(8a— &) =0
Sistema de Referencia

Aplicando la ecuacidn anterior a dos particulas Ay S, se tiene:
MaMs [ (8a — 8s) +2s X (Va — Vs) + Bs X (Ds X (fa—Ts)) + Gs X (ra—Ts)| — Mams(8a — &) = 0

Si dividimos porms y el sistema de referencia S fijo a la particular §= 0,vs =0y as = 0) es
rotante respecto al sistema de referencia dinai@ds # 0), entonces se obtiene:

Ma[8a+ 205 X Va+ Bs X (Ds X I'a) + Gs X I'a] —Ma(8a—8s) =0

Si el sistema de referencia S es no rotante respecto al sistema de referencia déirieo0),
entonces se obtiene:

Ma8q — Ma(8a —as) =0

Si el sistema de referencia S es inercial respecto al sistema de referencia diéé(rm')'@e: Oy
as = 0), entonces se obtiene:

Mada — Mada =0
0 Ssea.
Mgaa —Fa =0

donde esta ecuacion es la segunda ley de Newton.



Ecuacion de Movimiento

Desde la ecuacién general de movimiento se deduce que la acelagcdérnuna particula A de
masam, respecto a un sistema de referencia S fijo a una particula S demyasta dada por:

Fa . F2
Qg =— —2Ws X Vg — —>
Ma Y mg

dondeF¢ es la fuerza resultante que actGa sobre el sistema de referencia S en el puto A

Este trabajo considera que la primera y segunda ley de Newton son falsas. Por lo tanto, en e:
trabajo no hay ninguna necesidad de introducir fuerzas ficticias.

Posiciéon Universal

Aplicando la ecuacién general de movimiento a una particula A de magaal centro de masa
del universo de masa., se tiene:

MaMem(Fa—em) — MaMem(Fa —Tem) = 0
Dividiendo pormg, y considerando quém, €S siempre cero, entonces se obtiene:
Ma(ra—"rem) —Mafa =0
0 sea:
myrim— [ [F,dtdt=0

donder ™ es la posicién de la particula A respecto al centro de masa del universo.
Principio General

Desde la ecuacion general de movimiento se deduce que la posiciéﬁ%i;odm un sistema de
biparticulas de madd;; (M;j = 3; ¥,.; mm;), esta dada por:

Desde la ecuacién general de movimiento se deduce que la posicidfiRtatalun sistema de
particulas de madd; (M; = 5, m;) respecto a un observador S fijo a una particula S, esta dada por:

Ri=3 %[(n—rs)—m—rs)] -0

Por lo tanto, la posicion tot&N{ij de un sistema de biparticulas y la posicién t&atle un sistema
de particulas estan siempre en equilibrio.



Fuerza Cinética

La fuerza cineticdrk, ejercida sobre una particula A de masgpor otra particula B de masa,
respecto a un observador S, esta dada por:

M [(8a— ap) + 2ds X (Va— Vp) + Ds X (s X (Fa—Trp)) + s X (Fra—rp)]

Fap = ——
m

dondemcm, es la masa del centro de masa del universo.

Desde la ecuacion anterior se deduce que la fuerza cinética resltgntgie actiia sobre una
particula A de masay, esta dada por:

Fka = ma[(aa—acm) + 2005 ¥ (Va—Vem) + &g ¥ ((Z)SX (ra—recm)) + 05 X (ra— rcm)]

donder¢m, Vem'Y @m SON la posicion, la velocidad y la aceleracion del centro de masa del universo.

La fuerza cinética resultanf gy y la fuerza dindmica resultanko,,, ambas actuando sobre una
biparticula AB de masm,my, estan dadas por:
FKab = Mamy(FKa/Ma — FKp/mp)

FDab = MaMy(FDa/mg — FDp/my)

—
FKab = MaMy[(8a — @) +2Ds X (Va— V) + Ds X (Ds X (Fa—Trp)) + s X (fa—TIp)]

FDap = MaMy(8a — &)

FKab - FDab - 0

—
Frap= 0
Por lo tanto:

La aceleracion cinéticgd?(r — rb)/dtz]~S de una biparticula AB esta relacionada con la fuerza
cinética.

La aceleracion dinamical? (¥4 —fp,) /dt?] g de una biparticula AB esta relacionada con las fuerzas
dinamicas (fuerza gravitatoria, fuerza electromagnética, etc.)

La fuerza totaFT4p, que actia sobre una biparticula AB esta siempre en equilibrio.



Apéndice

Desde el principio general se obtienen las siguientes ecuaciones:

12 ecuaciones para una biparticula AB respecto a un observador S:

s |(ra o [dz“a”’)}é]x s |Fa- o [dz“afb)}v]x 0

X dt? X dt? S

12 ecuaciones para una particula A respecto a un observador S fijo a una particula S:

: [(ra—rs)yx {dz(rars)}é]x_ 1 [(Fa—Fs)yx [dZ(Fan)}‘T: 0

X dt? X dt? 8
Donde:
X tomaelvalor 16 2 (1 ecuacion vectorial y 2 ecuacion escalar)
y tomaelvalor061 (0 ecuacion lineal y 1 ecuacion angular)
z tomaelvalor06 162 (0 ecuacién posicion, 1 ecuacién velocidad y 2 ecuacién aceleracion)
Observaciones:
rs=0,vs=0Yyas= 0 respecto al sistema de referencia S.
Siytoma el valor 0 entonces el simbctodebe ser eliminado de la ecuacion.
[d%(...)/dt?] 5 indicaz-ésima derivada temporal respecto al sistema de referencia din&mico

Por otra parte, estas 24 ecuaciones serian validas incluso si la tercera ley de Newton fuera falsa
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