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【摘  要】：只有在惯性参照系，牛顿第一定律才是正确的，本文从理论到实践对确定惯性参照系作了具体的探索。

牛顿第一定律作为经典物理学的基础，它的正确性得到普遍的认可，然而，只有在惯性参照系，牛顿第一定律才是正确的。现在人们通过实验研究认为，地球只能看作是近似的惯性参照系，太阳比地球更接近惯性参照系，到底能不能找到真正的惯性参照系呢？

在经典物理学中，有一些物理量是不随参照系改变的，如时刻（当然可以推及时间）、长度、相对速度、力，分别表现为时刻的绝对性，长度的绝对性，相对速度的绝对性，力的绝对性，对这些物理属性绝对性的研究有着重要的意义。力的绝对性，就是指同一个力不会因参照系的选择而改变，或者说在不同的参照系中，力的大小是绝对的，这里我们就根据力的绝对性，经典物理学这条重要的规律来确定惯性参照系。

假定在一惯性参照系内有甲乙丙三个物体，在该惯性参照系中它们分别：

1、受力，当然甲就会保持匀速直线运动或者静止；

2、乙受合外力为零，乙也保持匀速运动或者静止，没有转动；

3、丙受合外力为零，丙的质心保持匀速运动或者静止，另有转动。显然，乙和丙的区别在于在该惯性参照系中，乙角动量为零，丙角动量不为零。









因为乙和甲一同在已知的惯性参照系中保持匀速直线运动或者静止，故相对于乙，甲必然保持匀速直线运动或者静止，也就是说，如果以乙建立参照系，牛顿第一定律是成立的，乙必然是惯性参照系；相反地，因为甲在已知的惯性参照系中保持匀速直线运动或者静止，而丙保持匀速转动，或者保持匀速直线运动加匀速转动，故相对于丙，甲不能保持匀速直线运动或者静止，也就是说，如果以丙建立参照系，牛顿第一定律是不成立的，丙必然不是惯性参照系。由此可见，要依据惯性系中的物体构建另一惯性参照系，能够构建另一惯性参照系的物体必须符合两个条件：

1、物在惯性系中，且物体受合外力为零；

2、物体在惯性系中，且物体不转动，角动量为零。
也就是，只要找到了符合以上两个条件的物体，也就找到了惯性参照系。

先研究第一个条件，根据经典物理学力的绝对性，不同参照系中，力的大小是绝对的，要求构建惯性参照系物体在非惯性参照系中，同样受合外力为零，根据经典物理学，如果某物体在任一参照系中，受合外力为零，那么，在惯性系中，受合外力也必然为零，因此上面的第一个条件可以取消前面的条件，修改为物体受合外力为零。

再来研究第二个条件，在惯性系中，这个（受合外力为零的）物体不转动，角动量为零，既然如此，该物体内部就不会有使物体匀速转动的内力。相反地，在惯性系中，某个受合外力为零的物体匀速转动，角动量守恒且不为零，那么，该物体转动所需的向心力只能由内力提供，内部就会被动产生使物体匀速转动的内力，这样被动产生的内力是有方向性的，离开转动轴的物体任一部分所需的内力，方向垂直于转动轴，并指向转动轴，而在与转动轴平行的方向上，离开转动轴的物体任一部分，不会被动产生使物体匀速转动的内力。因此，对称的物体内力具有各向对称性，物体内力具有各向对称性，便可确定在惯性系中，这个（受合外力为零的）物体不转动，角动量为零，根据经典物理学力的绝对性，不同参照系中，力的大小是绝对的，这就要求构建惯性参照系物体在非惯性参照系中，同样物体的内力具有各向对称性，因此，上面的第二个条件可以取消前面的条件，修改为物体的内力具有各向对称性。于是我们就有了从力的角度对参照系进行判定的定律。

惯性参照系判定定律：如果一个物体所受的合外力为零，且该物体的内力具有各向对称性，那么由这个物体构建的参照系就是惯性参照系。

以上定律只是从理论上找到了惯性参照系，如何在真正找到惯性参照系呢？我们可以设计一个可自动修正受力状态的惯性飞行器，这种惯性飞行器包括四部分，一是平衡体，二是外力和内力监测系统，三是动力修正系统，四是平衡评估系统，惯性飞行器的工作原理是：先根据平衡评估系统计算出修正外力的大小和方向，运用动力修正系统修正外力，再由外力和内力监测系统得到平衡体的不平衡信息，进一步运用动力修正系统，使平衡体受的合外力为零，且平衡体的内力具有各向对称性，即平衡体内外均达到受力平衡，那么达到这种状态的平衡体就是构建惯性参照系的标准物体。

平衡体由如图所示成均匀空间分布，等质量的七个大密度球体通过连接杆组合而成，每根连接杆上配备高灵敏度的内力检测器，平衡体位于惯性飞行器内部，动力修正系统主要由飞行动力装置构成，它通过七个机械臂对平衡体的七个大密度球体施加修正力，机械臂同样配备灵敏度高的外力检测器，平衡评估系统为惯性飞行器的信息综合极指令控制中心。

惯性飞行器的工作应在接近真空的太空完成，惯性飞行器由平衡评估系统根据适时的太空地形图，准确计算出球体所受来自各方向星体引力的合力大小及方向，飞行动力装置适时调整飞行动作，通过机械臂对平衡体的七个球体施加修正力，使球体所受修正力与所受万有引力达到平衡，其合力为零。在球体所受修正力与所受万有引力达到平衡，其合力为零的同时，若内力检测器示数不为零，则调整惯性飞行器飞行动作，通过机械臂对平衡体施加转动力矩，直到内力检测器示数也为零。

让惯性飞行器始终确保其中的球体所受合力为零，且内力检测器示数也为零，根据此时惯性飞行器相对于地面的轨迹，就可以达到锁定惯性参照系的目的。
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