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Resumen

En mecanica clasica, este trabajo presenta una ecuacion general de movimiento,
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 ecuacién general de movimiento es una ecuacion de transformacién entre un sistema de re
rencia S y un sistema de referencia no cinégco

Segun este trabajo, un observador S utiliza un sistema de referencia S y un sistema de referen
no cinéticosS.

La posicion no cinéticd,, la velocidad no cinética, y la acelgracic’m no cinética, de una
particula A de masa, respecto a un sistema de referencia no cin&icestan dadas por:
fa=[[(Fa/my) dtdt
Va= [ (Fa/my) dt

da = (Fa/ma)
dondeF, es la fuerza resultante que actla sobre la particula A.
La velocidad angular no cinétiaas y la aceleracién angular no cinéti@ de un sistema de
referencia S fijo a una particula S respecto a un sistema de referencia no @nétstan dadas por:

s = | (F1/ms—Fo/ms)/(r1—ro)[/?

as = d(s)/dt

dondeF; es la fuerza resultante que actla sobre el sistema de referencia S en un fgenées 1a
fuerza resultante que actla sobre el sistema de referencia S en un pgyrds I3 posicion del punto 1
respecto al sistema de referencia S (el punto 1 no pertenece al eje de rata@éra posicion del
punto O respecto al sistema de referencia S (el punto 0 es el centro de masa de la particula S y el ori
del sistema de referencia Sy es la masa de la particula &4es colineal con el eje de rotacion)



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 no cinéticas de las particulas Ay B.

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

MaMy [ (8a — @p) + 2s X (Va — Vp) + Bs X (Ds X (fa—Tp)) + Gs X (fa—Tp)| — MaMy(&a —8p) = 0
Sistema de Referencia

Aplicando la ecuacidn anterior a dos particulas Ay S, se tiene:
MaMs | (8a — @s) + 2(s X (Va—Vs) + Bs X (Ds X (Fa—Ts)) + Gs X (fa—rs)| —MamMs(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 no cin&igos # 0), entonces se obtiene:

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

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

Ma8q —Ma(8a —as) =0

Si el sistema de referencia S es inercial respecto al sistema de referencia no ér@é&c@ Oy
as = 0), entonces se obtiene:

Mada — Mada = 0
0 sea.
Mpag —Fa=0

donde esta ecuacion es la segunda ley de Newton.



Ecuacion de Movimiento

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

Fa .. F2
8= — —2Ws X Vg — —
My 2 mg

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

Este trabajo considera que el principio de inercia es falso. Por lo tanto, en este trabajo no he
ninguna necesidad de introducir fuerzas ficticias.

Posiciéon Universal

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

MaMem(Fa—Fem) — 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 ecuacién general de movimiento se deduce que la posiciéﬁti;odm un sistema de
biparticulas de madd;; (M;j = 3; ¥,.; mm;), esta dada por:

Ri= 3 3 g -r) = =) =0

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

R, =3 %[(ri—rs)—(ﬁ—?s)] —0

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



Fuerza Cinética

La fuerza cinéticd-c ejercida sobre una particula A de masapor otra particula B de masa,
respecto a un observador S, esta dada por:

_ MMy
Mem

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

Fc [(8a—@p) + 205 % (Va—Vp) + s x (DX (ra—Trp)) + &5 % (Ta—Tp)]

Desde la ecuacion anterior se deduce que la fuerza cinética resltanggie actia sobre una
particula A de masm, esta dada por:

Fca = Ma[(8a— acm) +20s x (Va— Vem) + Ds X (Ds X (Ta—Tem)) + Os X (Fa—em)]

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

La fuerza cinética resultanféc,y, y la fuerza no cinética resultanka,,, ambas actuando sobre
una biparticula AB de masa,m,, estan dadas por:
FCab = Mamy(FCa/Ma — FCp /M)

FNab = MaMy(FNa/mg — FNp /my)

—
FCab = MaMy [(8a — @) + 25 X (Va— Vp) + Ds X (Ds X (fa—Tp)) + s X (fa—Ip)]

FNab = MaMy(8a — &p)
—

FCab_ FNab = O

—_—
|°:ab = 0
Por lo tanto:

La aceleracion cinéticid?(r, — rp)/dt?] ; de una biparticula AB esta relacionada con la fuerza
cinética.

La aceleracion no cinéticd?(fa — Fb)/dtz}é de una biparticula AB esta relacionada con las
fuerzas no cinéticas (fuerza gravitatoria, fuerza electromagnética, etc.)

La fuerza totaF gue actua 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:

: {(rarb)yx {dz(rarb)}é}x ! {(Fafb)yx {dZ(Fan)]'}X 0

X dt? X dt* 8
12 ecuaciones para una particula A respecto a un observador S fijo a una particula S:

1 dX(ra—re)7 1* 1[. . d(fa—Fs)1 1*

lra gy [EVazls) T 2 _ryyy [ETazTls) _

X [(ra o) [ dt? }é x |(Fa=Te)> [ dt? }“s =0
Donde:

X tomaelvalor 16 2 (1 ecuacion vectorial y 2 ecuacion escalar)

y tomaelvalor061 (0 ecuacion lineal y 1 ecuacion angular)

z tomaelvalor06 162 (0ecuacién 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 no ciético

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