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Resumen

En mecanica clasica, este trabajo presenta el sistema de referencia universal.
Sistema de Referencia Universal

El sistema de referencia universal es un sistema de referencia fijo al centro de masa d
universo.

La posiciont,, la velocidad?ay la aceleraciof, de una particula A de masa respecto
al sistema de referencia univer&alestan dadas por:

Fa= [ (Fa/ma) dtdt
Va = [ (Fa/ma) dt

8 = (Fa/ma)
dondeF, es la fuerza resultante que actla sobre la particula A.

Desde las ecuaciones anteriores se obtienen las siguientes ecuaciones:

Mefa— [ [ Fadtdt=0 | — | omafZ —22ma([ [ (Fa/ma) dt dty> =0
! !
MaVa — [ Fadt=0 — omeVZ — [Fadfa =0
l / l
Mada —Fa =0 - Yomgdg — Y2ma(Fa/ma)? =0

donde1/2\7§ :féadlga — 1/2ma\°/§ :fmaéadFa — 1/2ma\°/§ :f FadFa



Sistema de Referencia

La posicior 5, la velocidad, y la aceleraciol, de una particula A de masa respecto
a un sistema de referencia S, estan dadas por:

Fa:ra+FS
\"/a:Va+&)s><ra+\°/S
8a = aa+2MsX Va+ Ds X (Ds X Ia) + As X I3+ 8s

donder,, V4 Y a3 son la posicién, la velocidad y la aceleracién de la particula A respecto al
sistema de referencia &, Vs, as, sy Gs son la posicion, la velocidad, la aceleracion, la
velocidad angular y la aceleracion angular del sistema de referencia S respecto al sistema
referencia universé.

La posicionfs, la velocidadvs, la aceleracioms, la velocidad angulags y la acelera-
cién angularas de un sistema de referencia S fijo a una particula S respecto al sistema df
referencia universaé, estan dadas por:

Fs= [ [ (Fo/my) dt dit
Us = [ (Fo/my) di
as = (Fo/ms)

s = | (F1/ms—Fo/ms)/(r1—ro)["/
Os = d(é’)s)/dt

dondeF es la fuerza resultante que actda sobre el sistema de referencia S en un punto
F, es la fuerza resultante que actlia sobre el sistema de referencia S en un pye® |4,
posicion del punto 0 respecto al sistema de referencia S (el punto O es el centro de masa
la particula S y el origen del sistema de referencia;®s la posicién del punto 1 respecto

al sistema de referencia S (el punto 1 no pertenece al eje de rotagi@rgsyla masa de la
particula S (el vectodds es colineal con el eje de rotacion)

Por otro lado, la posicions, la velocidadvs y la aceleraciords de un sistema de refe-
rencia S respecto al sistema de referencia univereatan relacionadas con la posicigg,
la velocidadvcm y la aceleraciérag, del centro de masa del universo respecto al sistema de
referencia S.



Fuerza Cinética

La fuerza cinétic& 5, ejercida sobre una particula A de masapor otra particula B de
masamy,, causada por la interaccion entre la particula A y la particula B, esta dada por:

MMy

m

Kab: (éa*éb)

dondemgm es la masa del centro de masa del unive&gqoéb son las aceleraciones de las
particulas A y B respecto al sistema de referencia univ&sal

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

Ka=Mada

donded, es la aceleracién de la particula A respecto al sistema de referencia ur8ersal

Desde la pagina [1], se tiene:
Mo —Fa =0
O sea:
Ka—Fa=0

Por lo tanto, la fuerza totdK, — F3) que actla sobre una particula A esta siempre en
equilibrio.
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