Sistemas de referencia inerciales S:
1) Se encuentran en reposo o en MRU respecto al espacio absoluto.

2) Respecto a estos sistemas de referencia son validas las ecuaciones de Newton, considerando
las fuerzas debido a interacciones y las reacciones de vinculos.

Sistema de referencia no inerciales S":

1) Se encuentran acelerados respecto a un sistema de referencia inercial, es decir,
se trata de sistemas de referencia en traslacion y/o rotacion.

2) Respecto a los sistemas no inercial, las ecuaciones de Newton considerando solamente las
fuerzas debido a interacciones y reacciones de vinculos NO son validas

3) Es necesario corregir las ecuaciones de Newton agregando un término vinculado al movimiento
acelerado del sistema S', las llamadas fuerzas inerciales o fuerzas ficticias o pseudo fuerzas.
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@ Una bolita de masa m se encuentra dentro de un tubo que gira con velocidad angular
w constante alrededor de P.
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(a) Calcule la aceleracién de la bolita respecto de un sistema inercial y respecto
de un sistema fijo al tubo.

(b) Determine las fuerzas inerciales que actiian sobre la bolita en el sistema fijo al
tubo y escriba las ecuaciones dinamicas.
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M A N Comentario: al igual que las guias anteriores,
Q. I § ® cada vez que usamos coordenadas polares, el
Y] r N sistema de referencia es inercial y esta fijo al
- punto P.
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Lo que gira es el sistema de coordenadas.

2 Es decir, NO es lo mismo el sistema de referencia

gue el sistema de coordenadas.
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