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摘  要：物体运动是我行我素的绝对状态，是对所受作用力的客观反应。物体运动产生的一切物理效应，是真实运动的体现，只有描述真实的运动状态才能得到唯一正确的结果。物体的相对运动只是运动的一个方面，而不是全部。片面地理解相对运动，忽略运动的真实性是相对论的错误根源。 狭义相对论存在的错误证明狭义相对论是非常不完善的理论。时空理论呼唤新的理论出现。
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狭义相对论第一次把时间、空间和运动联系在一起。认为时间变化会引起空间的变化，同样空间的变化也会引起时间变化。宇宙空间是有限无边。相对论的时空观比宇宙无限论虽然有了很大进步，但狭义相对论并不完善。
  一、物体运动的真实性
物体运动是我行我素的绝对状态，是对所受作用力的客观反应，和参考系无关。它不会因参考系的存在而改变它的运动状态，也不会因参考系的消失而停止运动。物体运动的描述和参考系有关，以不同的参考系描述的运动状态各不相同。在物理学中，通常把运动状态的描述分为绝对运动和相对运动。相对于静止参考系描述的运动是绝对运动，相对于运动参考系描述的运动是相对运动。绝对运动具有确定性、真实性和唯一性。相对运动是两个以上物体运动状态的比较。相对运动描述的运动具有不确定性，不是物体本身的真实运动。物体运动产生的一切物理效应，是真实运动的体现，只有描述真实的运动状态才能得到唯一正确的结果。在描述运动时弄清哪些运动是真实运动，哪些运动是不真实运动是解决问题的关键。
真实的运动状态有两种情况：
1、相对于绝对静止的参考系描述的运动状态是物体运动的真实运动。这是大家公认的绝对真实的运动。
2、在同一惯性系中，惯性系的运动不会影响惯性系中的物体运动状态。相对于惯性系，以惯性系的静止物体作为参考系描述的运动状态也可以看作物体运动的真实运动。这种真实是相对的，所以是相对真实的运动。
相对论认为所有的运动都是相对的。大船在河里行走，经典力学认为，在同一惯性系中，船是运动的，河岸是静止的，因此经典力学描述的是真实运动。相对论认为船和岸的运动是相对的，相对于岸是船在运动，相对于船是岸在运动。在这个例子中，船相对于岸的运动是真实的，岸相对于船的运动是不真实的。相对论把视觉产生的虚假运动和真实运动混为一谈。因此说，对于绝对的真实运动，经典力学的描述是正确的，相对论的描述有一半是正确的，有一半是虚假的。
在研究物体的运动中，物体运动的相对性只是运动的一个方面，而不是全部。一个物体在宇宙中运动，它既是相对于静止点的绝对运动，同时也是相对于其它所有运动点的相对运动。正是因为有了绝对运动，所以才有了相对运动，相对运动状态是绝对运动状态的叠加。绝对运动和相对运动共同组成了宇宙运动的和谐。相对论只强调了物体运动的相对性，而忽略了物体运动的绝对性和真实性。相对性是多方面的，选取的参照点不同得到的结果也不同，而真实性是绝对的和唯一的。在某些情况下物体运动的相对性会掩盖物体运动的真实性。
以一个绝对静止点为参照点，建立一个空间三维坐标系来度量宇宙万物，可以很准确地描绘出它们每个个体的真实运动状态和宇宙万物之间的相对关系。但是，非常遗憾。宇宙万物都在运动，要找到一个绝对静止的可以看得见摸得着的定点来做坐标系的原点是绝对做不到的。站在地球上仰望宇宙星空，可以看到众多的星球在运动，这些运动都是以运动的地球为参照点描述出来的，都是相对运动。相对运动不是物体本身运动的真实状态。
举一个简单的例子。
如图——1所示，在同一直线上B点以速度
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运动，A点以速度
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运动。B点相对于A点以速度为
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沿直线方向作相对运动。显然，
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描述的是A、B两点各自的绝对运动，
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描述的是A、B两点的相对运动。
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 EMBED Equation.3 [image: image9.wmf]
图——1  相对运动的A 、B两点
如果AB两点的绝对运动速度是已知的，则
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。计算非常的容易。相对运动是绝对运动状态的叠加。知道两物体的绝对运动状态，求它们的相对运动状态，利用现有的知识是一件很容易的事。
但是，在宇宙中我们只能得到各物体之间的相对运动状态，而无法知道每个物体的绝对运动状态。从相对运动状态求每个物体的绝对运动状态是一件非常困难的事情。
相对运动状态不是物体本身真实的运动状态。如果相对运动速度
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是已知的，求绝对运动速度
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。从上图运动关系分析，以A点为参照点时，A,B两点的绝对运动状态可以表现为三种形式：
（1）、
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的大小不确定。
从速度关系式中：因为     
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计算结果证明，在这个例子中，不论以A、B那个点为参照点，其结果都是等价的，所得运动方程式只是同一式子的不同变形而已。
在 
[image: image29.wmf]a

b

v

v

v

-

=

中，
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都是未知数，只有
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是已知数，因此
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有无数组解。
对一个最简单的在一条直线上两点之间的相对运动，我们无法从它的相对运动的状态求解它各自的真实运动状态。现实中看到的相对运动远比我们列举的例子要复杂的多，可见利用可以观察和测量到的相对运动参数求解各自的绝对运动参数是多么困难的事。虽然从相对运动状态不能得到各自的真实运动状态，但真实运动依然是客观存在。同时也证明，物体的相对运动状态，不能反映物体本身的真实运动状态，只有绝对运动才能反映物体本身的真实运动状态，物体运动的一切物理特性是物体真实运动的客观体现。
相对运动的客观存在表明了绝对运动也客观存在。原因很简单，如果没有绝对运动，物体必然处在静止状态，自然不会发生相对运动。既然绝对运动是客观存在，那么作为绝对运动的绝对静止的参照点就一定存在。虽然在现实中我们无法找到这样的可以观察到的定点，但我们可以假想一定有一个虚点在宇宙中某个地方存在。在同一直线上以速度
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作相对运动的两个动点和一个绝对静止的质点之间又存在怎样的运动关系呢？伽利略变换就成功地描述了这样的关系。
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图——2 相互作匀速直线运动的两个坐标系
在图——2中，
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坐标系和
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坐标系是两个相互作匀速直线运动的坐标系，对应的坐标轴都相互平行，坐标系
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沿
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轴方向以速度
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运动。开始时，两坐标系重合在一起， 
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。和上面对相对运动的点的描述一样，从两相对运动的坐标系的相对运动状态是无法反应它们的真实运动状况的。对于它们的绝对运动状态，只能相对于绝对静止点描述，因此设P点是相对于两相对运动坐标系的绝对静止点。
坐标系是以坐标原点为基准点的，坐标系的运动实质是坐标轴随坐标原点在运动。 因此，两坐标系的相对运动可以理解为两坐标系的原点在相对运动，坐标系只不过是一把随运动点运动的尺子，作为尺子的坐标系在度量过程中是以运动点作为度量的基准的。这样就构成了两个相对运动的动点相对于静止点的运动关系。伽利略利用经典力学推出，相对于绝对静止的质点P，在两个以坐标系原点为相互运动点的坐标系中的坐标有如下对应关系
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习惯上把以上的式子称为伽利略变换，实际上它就是两个运动的坐标系原点相对于静止点的运动方程。
一切事物都建立在绝对真实的基础上， 真实才是判定一切事物是否正确的唯一基础和依据。通过比较，可以确定伽利略对于两相对运动点相对于静止点三者之间运动关系的描述是真实的，运算是正确的。所以伽利略变换的描述是成功的。
一般情况下，我们通常是用静止坐标系描述物体运动的。在伽利略变换和洛仑兹变换中是用运动坐标系来描述静止点的。式中：
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是静止质点P在运动坐标系
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中的坐标；
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是静止质点P在运动坐标系
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中的坐标；相对于P点，
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都是变量，因为两个坐标系都在随原点运动。虽然不知道两坐标系各自的真实运动状态，但我们知道它们的相对运动状态。
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是两个相对运动的坐标原点之间共同的相对运动距离。 

对于两个相对运动的动点相对于静止点的运动关系也可以用一个静止坐标系来表示。用
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分别代表两个在一条直线上相对运动点
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在静止坐标系
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轴上的坐标，，如图——3所示， 当
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两个相对运动点相对于静止坐标系的原点运动时，它们之间的运动关系同样可以描述为：
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和图——2相同，
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描述的同样是两个相对运动点相对于静止点的坐标，
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同样是两个相对运动点的相对运动距离。使用静止坐标系和使用运动的坐标系描述的结果是等价的。不同的是伽利略是以运动点为参照点，而图——3是以静止点为参照点。坐标系作为度量工具在度量的过程中是度量和描述物体运动的，而不是参与物体运动的。使用运动坐标系描述物体的运动关系只会使简单的运动关系复杂化。虽然在相对运动中，不论以那一点为参照点，坐标系描述的结果必然是等价的，但图——3的描述显然比图——2的描述要简单明了的多。
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图——3    两个相对运动点相对于静止坐标系的运动关系
洛仑兹变换和伽利略变换都是以图——2描述的相互关系和相对运动作为变换基础的。在图——2中，由于坐标系参与了运动，复杂的关系使人产生了许多错误的理解。和伽利略变换一样，洛仑兹变换同样是描述了两个相对运动点相对于绝对静止点的运动关系。所不同的是伽利略只把坐标系当作度量工具，而洛仑兹不但把坐标系当作度量的工具，而且把两个不同运动状态的坐标系当作了不同的惯性系空间。
二、对坐标系相对运动的错误理解
空间本没有坐标系，坐标系是人为的度量工具。三维坐标系是以坐标系原点为基准的三维尺子。坐标系存在于空间，但坐标系并不能代替空间，坐标系的空间仍然是宇宙空间。在描述宇宙空间物体的相对位置和相互关系以及相对运动时，人们并不一定要在宇宙空间建立一个真实的坐标系，而是在某种介质上建立一个虚拟的坐标系，把要描述的事物搬到虚拟的坐标系中进行分析。坐标系和描述的对象只是一种测量和被测量的关系，坐标系不论是虚拟的还是真实的，都不会对描述的对象造成影响。坐标系运动时，坐标系所在的空间不会随坐标系一起运动，坐标系所在空间仍然是宇宙空间或背景空间。对于这一点只要拿一个真实的坐标系在空间运动一下便可明白。真实的坐标系只占据和它体积相同的空间，虚拟的坐标系不占据空间，但由于坐标原点总是和被测量的基准点重合，基准点是一个点空间，所以虚拟的坐标系只存在一个坐标原点空间。事实证明任何物体运动都不会改变宇宙空间的时空状态。所以坐标系运动就是坐标系运动，而不是坐标系所在的空间运动。洛仑兹和爱因斯坦利用两个相对运动坐标系空间的目的在于制造两个不同的惯性系，但是两个相对运动的坐标系不能构成两个不同的惯性系。坐标系在测量运动关系时，坐标系既不代表物体空间，也不代表宇宙空间，它只是同时包含参与运动的所有物体空间和宇宙空间。在一个只有长度单位的三维坐标系中，只能表现长度变化，无法表现物体运动引起的时空变化。
一把尺子两个点（一个基准点和一个被测量点）是构成测量与被测量关系的最低条件。测量过程中，尺子的原点必须和基准点重合。因此坐标系的原点同时也是被测量的基准点。 在图——2中，坐标系的相对运动，其实是坐标系的原点在运动。在这里坐标系既是运动点，同时也是度量的工具。坐标系随原点运动，不是说明坐标系是运动的，而是说明坐标系的度量过程是以运动点也就是坐标系的原点所在的点为参照点的。度量的结果是描述以运动点为参照点，静止点P在度量坐标系中的坐标，是静止点和相对运动点的运动关系，即运动方程，或坐标系之间的变换。
伽利略变换之所以正确，在于他利用运动的坐标系准确地描述了两个相对运动点相对于一个绝对静止点的运动关系，而不是把两个无限大的运动坐标系当作物体运动或当作不同的惯性系。
把整个坐标系当作相对运动物体或不同的惯性系是不可以的。两物体的运动距离是描述两个独立物体相互脱离的不接触状态，是两物体在宇宙空间的距离，只存在于宇宙空间或背景空间，不存在于相对运动物体或坐标系的空间。运动距离是两物体共有的。用坐标系描述的物体运动无法改变物体是以宇宙空间为背景运动的事实。独立、相互脱离，这是两个物体相对运动的必备条件。一个点在静止坐标系中运动，描述的是运动点相对于以坐标系原点为参照点在宇宙空间的运动状态，而不是相对于坐标系的运动状态。一个坐标系在另一个坐标系中运动既不是独立的个体，同时也无法相互脱离，两个紧密接触的坐标系自然也不存在相对距离。关键是宇宙中根本不存在这样的运动形式，在宇宙中既没有作匀速直线运动的惯性系空间，更没有和惯性系在同一条直线上作匀速直线运动的物体或惯性系。宇宙中物体的运动我行我素，千姿百态，不是爱因斯坦特殊定义的坐标系运动模式可以代表的。因此说这种相对运动的坐标系运动模式不具有普遍意义。
“尺缩”和“钟慢”是相对论的基本观点。如果这样的假设存在，也只能是存在于运动空间。实践证明任何物体运动都无法改变宇宙时空。在虚拟的坐标系相对运动中如果产生时间变化，变化的范围只限于坐标原点的点空间，也就是运动点所占的空间，而不能存在坐标系所在的宇宙空间。洛仑兹和爱因斯坦的错误在于把描述点的运动方程式用来描述为坐标系之间的相对运动，把运动点空间的时空变化移植到了整个坐标系，把简单的测量与被测量关系改变为相互的隶属关系。 
三、错误的相对性原理变换式
狭义相对论的理论基础是洛仑兹变换，洛仑兹变换的基础依据是两条假说。一是相对性原理的坐标变换式、二是光速不变原理。 

和经典力学不同，在图——2的相互运动关系中，洛仑兹采用的是
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两个不同的时间。因为相对论的基本观点是：同一长度、同一时间在两个相对运动的坐标系中的度量值不同，
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。显然，洛仑兹和爱因斯坦把相对运动的坐标系当作了相对运动空间形成的不同惯性系， 他希望通过两个相互运动坐标系来描述同一长度、同一时间在不同惯性系的变化。事实上两个相互运动的坐标系只能在同一背景空间运动，只能代表两个相对运动的动点。运动的真实性是唯一的，是客观规律的体现，不以人的意志为转移。无情的事实使洛仑兹变换失去了他想象中的基础。
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因为相对论假设
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从单纯的数学概念上讲，这种表述是可以的。但从物理学角度分析是错误的。洛仑兹变换研究的范围包括了伽利略变换，所以用经典力学的理论来批判相对论的理论显然是不合适的。我说这种表述是错误的，并不仅仅是因为洛仑兹变换对坐标系运动描述的错误，也不是因为他的观点和经典力学理论不同，而是因为在洛仑兹变换的推导过程中，在他自己的理论中存在着自相矛盾，对某些物理概念存在错误理解，在数学运算过程中存在原则性错误。因此，对洛仑兹变换出现的错误，仍然沿用爱因斯坦和洛仑兹的理论进行分析和论证。因为不论狭义相对论是否正确，都不能用错误的推导来证明。
爱因斯坦和洛仑兹的假设，
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相对于同一长度
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将上面两组不同基准的度量长度分别代入
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所以洛仑兹变换的方程式应当写为
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爱因斯坦和洛仑兹认为：因为
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。并把这种理论称为相对性原理。实际上这样的理论不仅否定了物体运动的真实性，而且违背了数学运算的起码规则，出现了因为
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的低级错误。如果在不同的两个惯性系中所有物理定律的数学表达形式都相同，那么它们的运算过程也必须遵守同样的法则。从单纯的数学运算法则讲，因为
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爱因斯坦把
[image: image131.wmf]t

v

¢

相组合，用
[image: image132.wmf]t

v

¢

代替了
[image: image133.wmf]t

v

¢

¢

。既没有理论根据，又不符合运算规则，显然是错误的。在不同的惯性系中使用同一速度，表明他把速度
[image: image134.wmf]v

当作了衡量坐标系在不同惯性系中运动的标准。把坐标系运动状态的不变，错误的认为就是在不同的坐标系中运动的速度不变。他混淆了相对论和经典力学的区别，把两个不同的惯性系当作了同一惯性系。他忘记了速度是运动距离相对于运动时间的变化率，是衡量两个具体物理量变化的比例关系。在任何空间长度和时间都是独立的物理量，而速度是相对距离和时间而言。速度只能和产生速度的距离和时间发生关系，不能和其它不相关的物理量发生关系。不论是距离还是时间发生变化，必然导致相应的速度发生变化，速度不是单独存在于空间的独立物理量，速度依赖于运动的距离和时间而存在。在同一惯性系中，由于时间标准相同，长度标准相同，速度可以衡量和比较各物体运动的快慢。在不同的坐标系或惯性系中，由于爱因斯坦假设的
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坐标系空间才能体现出来。两个相对运动的空间是相互独立的，而且时间标准不同。 
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的组合是跨越不同空间和不同时间违背自然规律的组合，无异于传统相声中的“关公战秦琼”。 
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相比，只有一个符号之差。从物理意义上讲，可谓是差之毫厘失之千里。
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  中找不到两个坐标系中相对应的变化关系，求不出它们的解。所以利用相对运动的坐标系是无法求解同一长度，同一时间在不同坐标系中的变化结果的。相对论虽然是个很不错的想法，但爱因斯坦和洛仑兹用错了工具，在理论推导中出现了错误。从
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中，虽然找到了在两个相对运动的坐标系中，同一长度、同一时间相互变化的相互关系，
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相对论认为时空是一体不可分割。空间变化一定会引起时间变化，时间变化同样会引起空间变化。以此为理论基础，假设在两个不同的惯性系中
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是两个不同空间、不同度量单位的物理量，即使表达它们的数字相同，也不等于它们的数值相同，它们是两个根本就不可能比较的物理量。
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表达的是长度的改变。时间是无形的物理量，时间的改变不需要作用力，只和空间运动有关。长度是有形的物理量，长度的改变需要相应的作用力，空间运动不产生作用力。
由于物理概念上的模糊，理论上的相互矛盾，数学运算上的错误，尽管爱因斯坦和洛仑兹表面上做到了坐标变换式在数学关系上的相等，但他仍然无法保证各运动参数的真实性。

四、把不相关的运动状态引入坐标系运动
洛仑兹假设，在两坐标系的
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和相对性原理变换式联解，得到洛仑兹变换式。
如果光速不变原理成立，光速不变原理只能适用于光以及和光辐射状态相同的射线运动，并不能适用于运动速度达到光速的所有物体。原因很简单，因为光的运动状态和能量传递的方式与物体的运动状态和能量传递的方式完全不同。我们不可以因为地球上的光速在各个方向都相同，就认为地球上物体运动的速度在各个方向也都相同。光速是不可以变的，实践证明，在同一介质中我们没有办法让光速变快或变慢，但可以让物体运动的速度发生变化。光速和光源的能量无关，不论是太阳光还是烛光，光的运动速度都是一样的。物体运动和物体具有的能量有关，运动的速度可以随获得的能量变化。光速不变是因为光运动的特殊性，而不是因为速度快的原因。光的波动和物体的运动是两种完全不同的运动形式，两者的性质和状态是完全不同的，没有可比性。两坐标系运动显然不是光运动，尽管运动坐标系的假定速度包括达到光速，但是达到光速的坐标系（包括达到光速的所有物体）都不会变成光，也不会形成波动。光速不变只能证明光的波动和物体运动是两种不同形式的运动，描述物体运动的力学定律不适用光的波动，描述光波动的物理定律同样不适用物体运动。 

问题还不仅仅是光速不变原理是否适用于坐标系运动和物体运动。因为两相对运动的坐标系各自的绝对运动状态是不同的，不可能同时达到光速。退一步讲，即使光速不变原理可以适用于坐标系运动，那也是只适用于坐标系运动或物体运动达到光速时的特殊情况，而不是适用于整个过程。可以把它当作特例来处理。把两组关系式联解，相当于把光速不变原理贯穿于整个运动过程。我们没有理由把一个没有普适性的条件，强加给一个毫不相干的运动过程。
光速不变是在同一时间标准、同一长度标准下测定的，同一时间标准、同一长度标准是光速不变的基础。在两个坐标系中，无法保证光的运动速度不变。当时间相对于原标准时间单位发生变化，长度相对于原标准长度单位发生变化，相对应的光速必然随之发生变化。比如，在一个惯性系空间光速 
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。光速不变是光运动的距离和光运动的时间的比值不变，是以测定光速运动的距离、时间在同一标准下为基础，离开这个基础本身就脱离了光速不变的原则。 

在相对运动坐标系中，洛仑兹和爱因斯坦认为对于坐标系中的光速
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。根据洛仑兹变换的结果和爱因斯坦的“钟慢”效应，运动空间的时间相对于基础空间会变慢。 在时间的相对变化中，
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没有意义，不仅违背了光速不变原理，而且使整个变换关系失去了意义。 
五、错误的计算
 在洛仑兹变换中出现 
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其等价原函数为          
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结果是两个变换式中的同一参数
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和另一个原函数式完全相同，说明
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是原函数的解。
由此证明
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和
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是不等价的，说明
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的运算是错误的，不是原函数的解。 

   正确的计算是：
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六、错误的“尺缩”
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并不是两坐标系对同一段距离的度量值，而是两坐标系在同一段时间内各自的运动距离之差，两者之间没有任何关系。由于两坐标系的运动状态不同，所以它们相对于同一点在某一段相同时间内各自的运动距离之差自然不会相等，这是非常正常的事。即使在同一静止坐标系中，在同一时间段，不同运动速度的两个点的运动距离之差也是不相等的。显然在洛仑兹变换中，
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，和坐标系度量标准的变化没有任何关系。  然而，爱因斯坦却把这种变化称为洛仑兹收缩，在相对论中，爱因斯坦继承和发展了这一错误，进一步把它推广到物体运动上升为“尺缩”。把研究的方向引入歧途。 
在洛变换的结果中，         
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因为坐标系是以速度
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相对匀速运动，速度的变化表现在取值范围的变化，一旦取定，在运动中速度
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是不变的。在洛变换中，
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都是变量。说明两个坐标系相对于绝对静止的P点必定都是运动的，且绝对运动速度不为零。如果坐标系相对于P点有一个是静止的，那么P点在静止坐标系的坐标永远是常数，洛变换的基础将不复存在。虽然两坐标系各自运动的绝对速度不同，但相对速度等于
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。
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是两坐标系在不同时间相对于P点的运动距离。对于在
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状态下的
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状态下的
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虽然数值相同，但它们的物理意义和状态是不一样的。
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是同时的，但这个
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不是P点的坐标，
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，所以不能用洛变换表示。而
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状态下的
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是不同时的，是P点的坐标，可以用洛变换来表示。
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。洛变换描述的坐标是P点的坐标，是和时间联系在一起的，坐标随时间变化。因为两种状态下的
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虽然状态不同，但从数量说是相同的。如果用
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状态下的坐标表示
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状态下的
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，只能仍然采用
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状态下的参数，而不能采用
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状态下的参数，
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和
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是不同时的。两种状态决不可以混为一谈。非常奇怪，洛仑兹居然把不同状态下的坐标混为一谈，认为从
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到
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只是运动距离变化，时间是不变化的，
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。这显然违背了运动的基本规律。时间不论多长，都是从一分一秒的累积。任何运动都是和变化的时间连在一起，因此才有了速度的概念，这是基本的常识 。 

观念上的错误导致了计算上的错误。
在洛仑兹变换中求解的
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因为
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所以 
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洛仑兹和爱因斯坦错误的认为
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是同时的，事实上是不同时的。正确的计算应当是
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七、人为制造了一个畸形的运动模式
现实生活中，在任何的直线运动中，运动的方向和速度的方向始终是保持一致的。对于这一点，已被无数的事实证明，大家都不会怀疑。在狭义相对论中，直线运动的方向和速度的方向却不是一致的。我们把这种在直线运动中，直线运动的方向和速度的方向不一致的特殊运动方式称为洛仑兹运动模式。很显然，这和我们看到的真实的运动状态是不一样的。
如果说洛仑兹运动模式是假想的坐标系运动模式，那么它一定不是物体运动模式。因为在宇宙中物体直线匀速运动的速度和物体运动的方向总是保持一致，从不改变。为什么洛仑兹空间运动模式和我们看到运动模式不一样呢？原因很简单，因为洛仑兹对运动坐标系运动提出了三个要求
                   （1）  
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从数学知识知道，一条方向固定不变的直线运动只能满足一个直线方程，没有一条固定不变的直线能同时满足三个直线方程。要同时满足这三个变化的条件，只能发生畸变。因此说，洛仑兹运动模式是人为创造的畸形产物，在宇宙中是不存在的。 
一个正确的数理推论，必然是保证百分之百的正确。计算中一个小小的错误，导致的是整体的错误，真可谓是差之毫厘失之千里。在洛仑兹变换中，竟出现如此多的原则性错误。用洛变换的结论检验洛变换的假设，连他自己也不能自圆其说。在洛仑兹变换中出现的六大错误，其中每一个错误都可以从根本上否定了洛仑兹变换的正确性。
洛仑兹变换是狭义相对论的基础，洛仑兹变换的错误使爱因斯坦精心构建的相对论大厦变成了空中楼阁。狭义相对论的错误是对基础理论认识和理解上的错误，是源头上的错误。一个建立在错误基础上的理论必然是错误的，不管他后来的推导多么严谨都无济于事，都只能是从一个错误推出另一个错误。失去基础的理论，即使有实验可验证，充其量只能算一个成功的猜想。描述在宇宙空间的物体运动，不仅和它的运动状态有关，而且和宇宙的空间形态有关，和宇宙空间的运动状态有关。宇宙学需要新的时空理论。
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