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Resumen

En este trabajo se establece, por un lado, que cualquier sistema de
referencia debe estar fijo a un cuerpo material y, por otro lado, que
es posible convenir que cualquier sistema de referencia fijo a un
cuerpo material debe ser no rotante.
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Primera Parte

Es sabido que a partir de las observaciones de un sistema de referencia
y utilizando las leyes de transformacion adecuadas es posible conocer la
observaciones de otro sistema de referencia S'.

Sin embargo, las observaciones del sistema de referencia S’ obtenida
a través del método anterior son observaciones hipotéticas, puesto que |
observaciones reales del sistema de referencia S’ son las observacione
hechas por el propio sistema de referencia S'.

Segun este trabajo, para conocer las observaciones reales de un sister
de referencia es necesario que el sistema de referencia exista. Y para qt
un sistema de referencia exista es necesario que el sistema de referenc
esté fijo a un cuerpo material.

En consecuencia, cualquier sistema de referencia debe estar fijo a u
cuerpo material.



Segunda Parte

¢ Como debe estar fijo un sistema de referencia a un cuerpo material?

Segun este trabajo, si se considera que cualquier cuerpo material es u
cuerpo formado por una particula o por un sistema de particulas, entonce
el origen de coordenadas de cualquier sistema de referencia debe estar fi
al centro de masa de un cuerpo material.

Como el centro de masa de cualquier cuerpo material es un punto er
el espacio sin rotacion, entonces es posible que el origen de coordenadze
de un sistema de referencia no rotante esté siempre fijo al centro de mas
de cualquier cuerpo material. Sin embargo, no es posible que el origen d
coordenadas de un sistema de referencia inercial esté siempre fijo al centr
de masa de cualquier cuerpo material.

En consecuencia, si el origen de coordenadas de cualquier sistema d
referencia debe estar fijo al centro de masa de un cuerpo material, entonce
es posible convenir que cualquier sistema de referencia fijo a un cuerpc
material debe ser no rotante.

Conclusiones

Segun este trabajo, cada sistema de referencia no rotante esta definic
por un origen de coordenadas fijo al centro de masa de un cuerpo materia
y por tres ejes de coordenadas perpendiculares entre si, donde cada €
es paralelo al correspondiente eje de un sistema de referencia univers:
definido por cuatro estrellas lejanas muy distantes entre si.

Por otro lado, varias leyes de la fisica adoptarian una forma mas simple
si ningun sistema de referencia fuese un sistema de referencia rotante. Si
embargo, la rotacion de un cuerpo material seria absoluta; por ejemplo
la rotacion de la Tierra seria absoluta. Pero, en la teoria de relatividad, |
velocidad de la luz es también absoluta.

En adicion, segun este trabajo, cada cuerpo material es un sistema d
referencia no rotante posible. Por lo tanto, cada cuerpo material es tambiél
un observador posible.

Por ultimo, las leyes de la fisica deben ser las mismas para todos los
observadores. Por lo tanto, segln este trabajo, las leyes de la fisica debe
tener la misma forma en todos los sistemas de referencia no rotantes.



Apéndice
Transformaciones de la Mecanica Clasica

Si cualquier sistema de referencia es un sistema de referencia no rotant
entonces los ejes de un sistema de referencia S y otro S’ permanecer
siempre fijos entre si. Por lo tanto, se puede convenir, para facilitar los
calculos, que los ejes de los sistemas de referencia Sy S’ tengan la mism
orientacién entre si, seglin como muestra la Figura 1.

Figura 1

Se puede pasar de las coordenadas z, t del sistema de referencia S
a las coordenadas, Y, Z, t’ del sistema de referencia S’ cuyo origen
de coordenada® se encuentra en la posiciéy, Yy, Zy con respecto al
sistema de referencia S, aplicando las siguientes ecuaciones:

X = X—Xy
Y =y—VYo
Z=2z-2z

t' =t

De estas ecuaciones, se deduce como se transforman las velocidades
las aceleraciones del sistema de referencia S al sistema de referencia S
gue en forma vectorial pueden ser expresadas como sigue:

vV =v-—vy
d =a-ay

dondevy y ay son la velocidad y la aceleracion respectivamente del siste-
ma de referencia S’ con respecto al sistema de referencia S.
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