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Resumen

Este trabajo presenta una nueva ecuacion de movimiento para
un cuerpo puntual en mecanica clasica, que puede ser aplicada
en cualquier sistema de referencia no rotante (inercial o no
inercial) sin necesidad de introducir fuerzas ficticias.

Ecuacion de Movimiento

La aceleraciéras de un cuerpo puntual A con respecto a un sis-
tema de referencia S (no rotante) fijo a un cuerpo puntual S, esta dad:
por la siguiente ecuacion:
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dondey Fa es la suma de las fuerzas que actian sobre el cuerpo pun:
tual A, my es la masa del cuerpo puntual jFs es la suma de las
fuerzas que actian sobre el cuerpo puntual iBs)es la masa del
cuerpo puntual S.



Observaciones

A diferencia de lo que establece la primera y segunda ley de New-
ton, de la ecuacion anterior se deduce que la aceleracion del cuerpe
puntual A con respecto al sistema de referencia S no depende sola
mente de las fuerzas que actlan sobre el cuerpo puntual A sino queé
también depende de las fuerzas que actuan sobre el cuerpo puntual
donde se halla fijo el sistema de referencia S. Esto es, para el sistem,
de referencia S el cuerpo puntual A puede tener una aceleracién aur
si sobre el cuerpo puntual A no actia fuerza alguna y también para el
sistema de referencia S el cuerpo puntual A puede no tener una ace
leracién (estado de reposo o de movimiento rectilineo uniforme) aun
si sobre el cuerpo puntual A actla una fuerza no equilibrada.

Por ultimo, de la ecuacién anterior se deduce que la primera y
segunda ley de Newton son validas en el sistema de referencia S sola
mente si la suma de las fuerzas que actuan sobre el cuerpo puntual -
es igual a cero. Por lo tanto, el sistema de referencia S es un sistem:
de referencia inercial si la suma de las fuerzas que acttan sobre e
cuerpo puntual S es igual a cero, pero es un sistema de referencia n
inercial si la suma de las fuerzas que actuian sobre el cuerpo puntual
no es igual a cero.
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Apéndice
Comportamiento Dindmico de los Cuerpos Puntuales

Segun la segunda ley de Newton el comportamiento de dos cuer-
pos puntuales A y B esta determinado para un sistema de referen:
cia S (inercial) por las siguientes ecuaciones:

> Fa=maaa 1)

> Fs=meas ()
O sea.:
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Igualando las ecuaciones (3) y (4), se obtiene:
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Por lo tanto, el comportamiento de los cuerpos puntuales Ay B
esta determinado ahora para el sistema de referencia S por la ecue
cion (5).

Ahora, si se pasa la ecuacion (5) del sistema de referencia S a otrc
sistema de referencia no rotante S’ (inercial o no inercial), utilizando



la transformacioén de la cinemétical & a— ay) y las transformacio-
nes de la dinamicaFH = F) y (m = m), se deduce:
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Como la ecuacioén (6) tiene la misma forma que la ecuacion (5)
entonces se puede establecer que el comportamiento de los cuerpc
puntuales Ay B esta determinado para cualquier sistema de referen:
cia no rotante (inercial o no inercial) por la ecuacién (5).

Ahora, si aplicamos la ecuacion (5) a un cuerpo puntual A y un
sistema de referencia no rotante S (inercial o no inercial) fijo a un
cuerpo puntual S, entonces:
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Despejanday y como la aceleraciéag del cuerpo puntual S con
respecto al sistema de referencia no rotante S siempre es igual a cerc
resulta:

_2Fa_3Fs
= (8)

Finalmente obtenemos la ecuacién (8) que representa la nueve
ecuacion de movimiento para un cuerpo puntual en mecanica clasica
gue puede ser aplicada en cualquier sistema de referencia no rotant
(inercial o no inercial) sin necesidad de introducir fuerzas ficticias.
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