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Resumen

Este trabajo presenta una mecanica clasica general que es invariante bajo
transformaciones entre sistemas de referencia y que puede ser aplicada en
cualquier sistema de referencia (rotante o no rotante) (inercial o no inercial)
sin necesidad de introducir fuerzas ficticias.

Introduccion

La posicidnri, la velocidadv; y la aceleraciory; de una particula i de masa, estan dadas por:
ri=(ri)
vi =d(rj)/dt
a; = d?(r;)/dt?

donder; es el vector posicién de la particula i.
Y la posicién dindmicd;, la velocidad dinamic&; y la aceleracién dinamica, estan dadas por:

Fi— [/ (Fi/m) dtdt
% = [ (Fi/m) dt

& = (Fi/m)

dondeF; es la fuerza resultante que actiia sobre la particula i.



Ecuaciones de Movimiento

Dadas dos particulas i y j entonces para un sistema de referencia S las ecuaciones de movimiento ¢
Yomymy [ (r &rij)-(r §ryj) — (r §Fy)-(r 8Fj)] =0
Yoy [(r 8rij) - (r vij) — (r 8rjj) - [(r §&;)dt] = 0
Yomymy [(r8vij)-(r§vij) +(r 8ay)-(r&rjj) —2(r 8§&;)-d(r §rij) —(r8&;)-(r&ryj)] =0
donderjj =ri—rj, Vijj = Vi —Vj, & = a — &, [jj =i — T}, & = & — &, m y m; son las masas de las
particulasiy jri, rj, vi, vj, & Yy & son las posiciones, las velocidades y las aceleraciones de las particula

iyj,y i, fj, &y & son las posiciones dinamicas y las aceleraciones dinamicas de las particulas iy j.

r es un vector posicion definido por dos puntos fijos 1 y 2 del sistema de referemciarg € r») en el
que la aceleracién dindmica del punto 1 es igual a la aceleraciéon dinadmica del pante &

r es invariante bajo transformaciones entre sistemas de referencia.
§ puede cambiarse por los siguientes operadores:
«  Producto primero excluiddix B = B
Producto puntoA- B = |A||E| coso
% Producto cruzA x B = |A||B|send i (direccién: regla mano derecha)
Producto punto vectoriah : B = |A||B|cosf i (direccion: igual qued)
% Producto cruz escalak x B = |A||B|seng (signo: regla mano derecha)

Nota: En este trabajo la siguiente regla es vélida:

(escalar)(escalar) = (escalar) (escalar)



Sistemas de Referencia

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

En cualquier sistema de referencja= ;. Por lo tantoy; es invariante bajo transformaciones entre
sistemas de referencia.

En cualquier sistema de referencia no rotafte- Vi; y a; = &;. Por lo tantoy;j y &;j son invariantes
bajo transformaciones entre sistemas de referencia no rotantes.

En cualquier sistema de referencia inerejak & . Por lo tantog; es invariante bajo transformaciones
entre sistemas de referencia inerciales. Cualquier sistema de referencia inercial es un sistema de refere
no rotante.

En el sistema de referencia universak= i, vi = V; y a = §. Por lo tanto, el sistema de referencia
universal es un sistema de referencia inercial.

El sistema de referencia universal es un sistema de referencia fijo al centro de masa del universo (s
fuerza resultante que actla sobre el centro de masa del universo es siempre cero)

Observaciones

Las ecuaciones de movimiento son también ecuaciones de conservacion.
Las ecuaciones de movimiento son invariantes bajo transformaciones entre sistemas de referencia.

Las ecuaciones de movimiento pueden ser aplicadas en cualquier sistema de referencia (rotante c
rotante) (inercial o no inercial) sin necesidad de introducir fuerzas ficticias.

Las ecuaciones de movimiento serian validas incluso si la tercera ley de movimiento de Newton fue
falsa en un sistema de referencia inercial.

Las ecuaciones de movimiento serian validas incluso si las tres leyes de movimiento de Newton fuer
falsas en un sistema de referencia no inercial.

Las ecuaciones de movimiento son ecuaciones de transformacion entre sistemas de referenciay pue
obtenerse desde la ecuacién general de movimiéntdqrassa Ecuacion General de Movimiento)



Anexo
Trabajo, Ky U

Wy =Yomymy [2/7(r §&;)-d(r §rij) +A(r §&)-(r §ryj) ]
Wj = AKj
AKij =AY mymy [(r §vij)- (r §vij) + (r Say)- (r §rij) ]

AUij = —Yommy [2[(r8&) d(r 8rij) +A(r 8&;)- (r 8ryj) ]
Principio de Minima Accién

5]12 Lij dt=0
6 J2 (Ty —Vy) dt =0
Ty =+ Y2mm [(r8vyj)-(r§vij)+(r 8ay)-(r §ryj)]

Vi =—Yomm [2/(r 8&;) -d(r &rij)+ (r 8§&j)-(r §ryj)]
Grupo de Ecuaciones Invariantes

Yomymy [(r &rij)-(r &rjj) | = Invariante desde Sa S’
Yoy [(r &rij) - (r 8vij) | = Invariante desde Sa S’

Yomymy [(r 8vij) - (r §vij) + (r §&) - (r §rjj) | = Invariante desde Sa S’



