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Resumen.

Se desarrolla la dindmica clasica en dinamica ECE, en la que el espacio-tiempo
de trasfondo es un fluido gobernado por las ecuaciones de dindmica de fluidos. Este
desarrollo constituye una consecuencia logica de la unificacion de la gravitacion y la
dinamica de fluidos, a través de la teoria ECE. Para ejemplificar la dinamica ECE2, se evalaa
la aceleracion mediante la derivada de Lagrange, la cual se demuestra como ejemplo de la
derivada covariante de Cartan.
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1. Introduccion.

En documentos recientes de esta serie, se ha unificado la gravitaciéon con la
dinamica de fluidos [1-12], de manera que se considera al espacio-tiempo, o vacio o éter,
como un fluido. En este documento, se desarrolla la dinamica ECE2 con la derivada de
Lagrange de dinamica de fluidos. La dinamica ECE2 es una teoria covariante generalizada y,
por lo tanto, es una teoria de la relatividad general. Contiene mas informacion que la
dinamica clasica, a la cual se reduce en limites bien definidos. La dindmica ECE2 no utiliza
ninguno de los conceptos propuestos por Einstein, y constituye un ejemplo del cambio
paradigmatico post-einsteiniano descrito por van der Merwe. La dinamica ECE2 covariante
generalizada se basa en la geometria de Cartan, y en la Seccion 2 se demuestra que la
derivada de Lagrange (o derivada material, o convectiva) es un ejemplo de la derivada de
Cartan, la cual se define a través de una matriz de conexién de espin. La presencia de ésta
ultima indica que la teoria es covariante generalizada, y forma parte de una teoria del campo
unificado. La teoria orbital de Hooke / Newton / Leibnitz del siglo XVII es covariante
galileana, y no contiene una conexion de espin. Obviamente, la teoria del siglo XVII no
forma parte de una teoria del campo unificado.

Este documento es una sinopsis condensada de los principales resultados
contenidos en extensos calculos incluidos en las Notas de Acompafiamiento del documento
UFT361, publicado en los portales www.aias.us y www.upitec.org. Estas Notas incluyen
todos los detalles, la mayoria de los cuales no aparecen en los libros de texto habituales y que
son dificiles de encontrar. En la Nota 361(1) se define la aceleracion como la derivada de
velocidad de Lagrange, la cual deviene un campo de velocidad como se define habitualmente
en dinamica de fluidos. La conexion de espin se define mediante coordenadas cartesianas. En
las Notas 361(2) y 361(3) la derivada de Lagrange se desarrolla en coordenadas polares
cilindricas a partir de primeros principios. El desarrollo en estas Notas se incluye con todos
los detalles, y resulta en el descubrimiento de nuevas aceleraciones fundamentales, no
inferidas por Coriolis en 1835. Las aceleraciones de Coriolis se recuperan dentro de limites
bien definidos. Esto demuestra que el empleo de la derivada de Lagrange generaliza la
dinamica clasica. El resultado se denomina "dinamica ECE2”. En las Notas 361(4) y 361(5)
los resultados de la dinamica ECE2 se expresan en términos de una matriz de conexién de
espin en coordenadas cilindricas y coordenadas polares planas. La conclusién global es que
el sistema de coordenadas cilindricas o polares planas habitual es un caso limite de un
sistema de coordenadas mas general. Como en toda teoria de la relatividad general, la
dindmica deviene aquella del sistema de coordenadas mismo. Esta inferencia aplica tanto a
dindmica material, tal como aquella de las particulas, y también para el espacio-tiempo, o
vacio o éter, porque el espacio-tiempo es el marco de referencia mismo. La presencia de una
derivada covariante significa que el marco de referencia es una cantidad dinamica. En la
dinamica de Hooke / Newton / Leibnitz, el marco de referencia cartesiano no se mueve, y el
vacio es una nada sin estructura, un concepto antropomorfico antiguo.

2; Detalle de la Dinamica.

En coordenadas cilindricas, el campo de velocidad de la dinamica ECE2 es la
siguiente funcion:
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Tal como se demuestra a partir de primeros principios en las Notas de Acompafiamiento, la
definicion (1) significa que la derivada de velocidad debe de ser la derivada de Lagrange:
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En general, las derivadas de las cantidades situadas entre paréntesis deben de evaluarse con el
teorema de Leibnitz. En el sistema polar cilindrico:
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Por construccion:
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Esto significa que la derivada de Lagrange es:
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en coordenadas polares cilindricas. La segunda matriz posee la estructura antisimétrica de un
generador de rotacion, y es la forma matricial de la velocidad angular del marco del sistema

de coordenadas en rotacion.

La derivada de Lagrange de la dinimica ECE2, ejemplificada en la Ec. (7), es la
derivada de Cartan de la teoria del campo unificado covariante generalizada ECE2:
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En coordenadas polares planas adecuadas a una 6rbita plana, la Ec. (8) significa:
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El vector velocidad en coordenadas polares planas es:
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donde la velocidad angular del marco en rotacion del sistema de coordenadas polares planas
es:

&t

El sistema de coordenadas polares planas es, por lo tanto, un marco de referencia
en movimiento de la relatividad general y sus componentes de conexion de espin son:
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La derivada de velocidad de Cartan / Lagrange puede expresarse como:
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en términos de los vectores unitarios del sistema polar plano. La Ec. (19) es la siguiente
derivada covariante de la geometria de Cartan:
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Esta constituye una nueva y original definicién de cualquier aceleracién. Se reduce entonces
que:
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Las derivadas covariantes individuales son:
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Las Ecs. (22) y (23) son equivalentes a la ecuacion matricial (10). Por lo tanto:
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La definicion de Cartan / Lagrange para la aceleracion conduce a nuevas
aceleraciones:
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las cuales estan ausentes de las definiciones habituales del libro de texto para la aceleracion
en coordenadas polares planas:
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En el lado derecho de la Ec. (27) aparece la aceleracion newtoniana:
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la aceleracion centrifuga:
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y las aceleraciones de Coriolis:
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como es bien sabido (Coriolis, 1835).

La derivada de Cartan / Lagrange conduce al descubrimiento de nuevas
aceleraciones:
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no inferidas por Coriolis y desconocidas en la dinamica clasica. Ellas constituyen un
resultado fundamental de la teoria del campo unificado ECE, y son el resultado del campo de
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de la dinamica clasica.

que generaliza

En el desarrollo habitual del sistema de coordenadas polares planas:

porque » y 6 son las variables independientes del sistema de coordenadas ( r, € ).
Andlogamente en el sistema cartesiano:
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Sin embargo, si 7 y 8 devienen funciones del tiempo, y si v depende de ry #, como en la Ec.

(32) , el sistema de coordenadas polares planas se generaliza y deviene un marco en
movimiento, porque la derivada temporal de v debe de calcularse mediante la regla de la
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cadena de la diferenciacion, como en la Nota 361(3). El campo de velocidad (32) resulta en
las nuevas aceleraciones (31).

Considerando los componentes de la nueva aceleracion, hay resultados tales como:
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Si la velocidad angular del marco en rotacion es independiente de 7, entonces:

Y- G7)
>\

debido a la Ec. (34). La nueva aceleracion (31) es entonces una aceleracion con direccion
radial que aumenta la aceleracion centrifuga. En la Ec. (31):
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En el desarrollo habitual que conduce a la Ec. (27):
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de manera que v no posee independencia funcional sobre » 6 8. En consecuencia, en el
desarrollo habitual:
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Q.E.D.

Sin embargo, la Ec. (43) constituye un resultado muy limitado que depende de:
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3. Ejemplos de graficas.
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