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Reformulación de la Nueva Dinámica

Primera definición: La fuerzaF que actúa sobre un cuerpo puntual es una
magnitud vectorial y representa la interacción entre los cuerpos puntuales

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

F′ = F

Segunda definición: La masa inercialm que tiene un cuerpo puntual es
una magnitud escalar y representa una constante característica del cuerpo
puntual.

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

m′ = m

Tercera definición: La aceleración inerciala◦ que tiene un cuerpo puntual
es igual a la suma de las fuerzas∑F que actúan sobre el cuerpo puntual
dividido por la masa inercialm que tiene el cuerpo puntual.

a◦ = ∑F
m

Primer principio: La aceleración realaa de un cuerpo puntual A con
respecto a un sistema de referencia S ligado a un cuerpo puntual S es igual
a la diferencia entre la aceleración inerciala◦a del cuerpo puntual A y la
aceleración inerciala◦s del cuerpo puntual S.

aa = a◦a−a◦s
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