


1. Introduccion.

En documentos inmediatamente precedentes de esta serie [1-41] se ha mostrado que
la precesion de la orbita de una masa m alrededor de una masa M se explica mediante la rotacion
del sistema de coordenadas polares planas con una dada velocidad angular o, . En general, ésta
es diferente de la velocidad angular orbital @, y en la Seccion 2 se calcula sin el empleo de
ninguna clase de variables de ajuste causados por los planetas. El vinculo entre @; y la
conexion de espin de la geometria de Cartan se encuentra claramente estalecida y se demuestra
que la rotacion del marco por causa de la torsion produce una nueva fisica en los niveles tanto
relativista como clasico, asi como también una nueva fisica cuantica.

Este documento constituye una breve sinopsis de las Notas de Acompaiiamiento de
UFT412, publicadas en el portal www.aias.us. La Nota 412(1) calcula la frecuencia angular
w) y la precesion de cada planeta sin el empleo de ninguna variable de ajuste. La Nota 412(2)
es un resumen tabulado de los resultados de la Nota 412(1). La Nota 412(3) es un calculo de la
velocidad orbital newtoniana en el marco en rotacion. La Nota 412(4) es un resumen del
vinculo entre la velocidad angular w; de la rotacion del marco y la conexion de espin. Las
Notas 412(5) y 412(6) son un resumen de las definiciones fundamentales.

En la Seccion 3, se comentan las ecuaciones analiticas, con referencia a las graficas
de los resultados principales.

2. Dinémica y teoria orbital en presencia de una rotacién del marco
de referencia.
Consideremos la rotacion:

¢'=d+wt

del sistema de coordenadas polares planas ( 7, ¢). Se deduce, como en el documento UFT411,
que la precesion covariante segiin ECE2 viene dada por:

hg =2 (Frf(alr o)

En el limite clasico:

ng—= w1,

Por lo tanto, para pequeiias precesiones:
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La velocidad angular de la rotacién del marco es:
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donde T es el tiempo requerido para completar una érbita de 2, r es el radio orbitaL yvw  es
la velocidad lineal orbital newtoniana.

En general, la Ec. (4) es cuadritica en w), y puede resolverse en forma analitica sin
efectuar aproximaciones. Sin embargo, para pequefias precesiones:
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y la Ec. (4) se reduce a la sencilla ecuacién:
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como en la Nota 412(1). En el clasico limite newtoniano:

A

en forma auto-consistente, Q. E. D. Nétese cuidadosamente que la precesion (3) no puede
derivarse en una teoria newtoniana, en donde el marco no est4 rotando. Por lo tanto, el resultado
(3) es un resultado clasico no newtoniano, el limite clasico del resultado a partir de una teoria
covariante segin ECE2. El resultado teérico (3) para el planeta Tierra:

A¢ = T =6.20 X 10 radianes por 6rbita terrestre

es similar al resultado experimental dado para la Tierra por los autores Marion and Thornton
[1-41] en la cuarta edicion de su obra “Classical Dynamics”:

Agur = (1 2.424 £ 0.058 ) radianes por orbita terrestre
En el dogma establecido de la fisica, se dice que la Ec. ( 10) es un residuo no newtoniano que
no puede explicarse por el efecto newtoniano de los demas planetas sobre la Tierra. La

precesion de hecho observable para la Tierra es:

Agexp =5.551 X 10™* radianes por érbita terrestre

que es 2,290 veces mayor que lo proclamado (10).
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