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Reformulacion de la Nueva Dinamica

Primera definicion: La tensiom que actla sobre un cuerpo puntual es
una magnitud vectorial y representa un tipo de interaccién entre los cuer-
pos puntuales.

La transformacion de las tensiones de un sistema de referencia a otro,
esta dada por la siguiente ecuacion:

T=T

Segunda definicién: La fuerZa que actda sobre un cuerpo puntual es
una magnitud vectorial y representa otro tipo de interaccion entre los cuer-
pos puntuales.

La transformacion de las fuerzas de un sistema de referencia a otro, esta
dada por la siguiente ecuacion:

F=F

Tercera definicién: La masa inercial que tiene un cuerpo puntual es
una magnitud escalar y representa una constante caracteristica del cuerpo
puntual.

La transformacion de las masas inerciales de un sistema de referencia a
otro, esta dada por la siguiente ecuacion:

m=m

Cuarta definicion: La aceleracion inercéélque tiene un cuerpo puntual
es igual a la suma de las fuerza& que actian sobre el cuerpo puntual
dividido por la masa inerciah que tiene el cuerpo puntual.
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Primer principio: Un cuerpo puntual puede tener cualquier estado de mo-
vimiento.

Segundo principio: Las tensiones que actian sobre un cuerpo puntual A,
siempre estan en equilibrio.
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Tercer Principio: Si un cuerpo puntual A ejerce una ten3i@obre un
cuerpo puntual B, entonces el cuerpo puntual B ejerce una tension
igual y de sentido contrario sobre el cuerpo puntual A.

Ta = —Tb

La tension dindmicd by, ejercida sobre un cuerpo puntual A por otro
cuerpo puntual B, causada por la interaccién entre el cuerpo puntual A 'y
el cuerpo puntual B, esta dada por la siguiente ecuacion:

TDab = a; — ag
dondea; es la aceleracion inercial del cuerpo puntual & \es la acelera-
cion inercial del cuerpo puntual B.
La tensidn cinéticdl cyy ejercida sobre un cuerpo puntual A por otro
cuerpo puntual B, causada por la interaccién entre el cuerpo puntual A y
el cuerpo puntual B, esta dada por la siguiente ecuacion:

TCah=ap—aa

dondea, es la aceleracion real del cuerpo puntual &,\es la aceleracion
real del cuerpo puntual A.

De los enunciados anteriores, se deduce que la diferencia entre la acele-
racion inerciak y la aceleracion real, que tiene un cuerpo puntual A es
igual a la diferencia entre la aceleracion inerejay la aceleracion real,
gue tiene otro cuerpo puntual B.

dq— 8 =2a—ap

De los enunciados anteriores, se deduce que la aceleraci@g cealin
cuerpo puntual A con respecto a un sistema de referencia S ligado a un
cuerpo puntual S es igual a la diferencia entre la aceleracion inejaal
cuerpo puntual Ay la aceleracion inercégldel cuerpo puntual S.



