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Este articulo presenta las transformaciones generales de Lorentz de
tiempo, espacio, velocidad y aceleracion que pueden ser aplicadas en
cualquier sistema inercial o no inercial (no rotante)

Introduccién

Si consideramos un sistema (no rotante) S respecto a otro sistema idercial
entonces el tiemp6t ), la posiciéon(r ), la velocidad( v ) y la aceleracior a )
de una particula (masiva 0 no masiva) respecto al siskerstan dados por:
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donde(t, 7) son el tiempo y la posicién de la particula respecto al sistema S
(R,V,A) son la posicion, la velocidad y la aceleracion del origen del sistema
Y respecto al sistema §k ) es una constante entre los sistetia S, (¢) es la
velocidad de la luz en el vacioy = (1 —V-V/c?)~1/2
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El sistema S es inercial cuanda = 0)

El sistema S es no inercial (movimiento rectilineo acelerado) cuaade: 0)
Y(AXV =0)

El sistema S es no inercial (movimiento circular uniforme) cuapdo # 0)
y(A-V =0)

Si el sistema S es inercial entonces el observador S debe usar un origen fijo O te
que(RxV =0)

Si el sistema S es no inercial (movimiento rectilineo acelerado) entonces el
observador S debe usar un origen fijo O tal qieex V. = 0)

Pero si el sistema S es no inercial (movimiento circular uniforme) entonces el
observador S debe usar un origen fijo O tal giee- V. = 0)

Si el sistema S es inercial entondeA = 0),(V = cte), (y = cte)
(J;t’ydt:'yt),(R =Vt+cte) Y(RXV =0)

Siel sistema S es no inercial (movimiento rectilineo acelerado) entoAcegs0)
(AXV =0)y(RxV =0)

Si el sistema S es no inercial ( movimiento circular uniforme ) entofses: 0)
(A-V =0),(y =cte),(ffrdt=7t)y(R-V =0)

Si el sistema S es inercial o no inercial (no rotante) entonces el observador S
puede usar particulas de prueba talesque V. = 0 y/o ¥-V = 0)

Segun este articulo, las velocidades relativas de los origenes entre los sistem:
3. & S son reciprocas.



Observaciones Generales

Es sabido que en sistemas inerciales la geometria local es euclidiana y que e
sistemas no inerciales la geometria local es en general no euclidiana.

Segun este articulo, el elemento de linea local en el sistema S debe ser obtenic
desde el elemento de linea local del sistéina

El elemento de linea local en el sistem# en coordenadas rectilineas) es:
o ds? = Adt? — dr?
Las magnitudes cinematicés, r, v, a ) son las magnitudes cinematicas propias

del sistema..

Por lo tanto, la magnitud cinemati¢&) es un tensor de rango 0 y las magnitudes
cinematicag r, v, a ) son tensores de rango 1.

Segun este articulo, si el sistema S es inercial o no inercial (movimiento rectilineo
acelerado) o no inercial ( movimiento circular uniforme) entonces:
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Finalmente, la velocidad de la luz en el vacid eg en el sistem& y (¢) en el
sistema Sy c-c) & (¢ ) son constantes en los sistea& S, respectivamente.
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