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【注】本文曾在《山风工作室网站》（http://sea3000.net/yuanyucai/20100317131147.php）发表，现在作了很多重要补充、修改和调整，特把修订稿投向反相吧刊。
摘要：从光速不变原理出发创立狭义相对论，本应彻底革除绝对时空的羁绊，但当年爱因斯坦做这项作时，保留了较多绝对时空的概念，致使其理论体系出现了很多弊病，于是本文在论述运动学时不采用爱因斯坦的体系，在时间上建立本征时与裁定时的概念,并探讨了这两种时间之间的计算公式，在速度上指出爱氏理论体系对牛顿力学中速度的概念不但没有纠正，反而以绝对时空的速度来解释相对论的原理，使得光速不变原理被人们错误地理解，为铲除绝对绝对速度概念的影响，本文提出本征速度与裁定速度的概念和它们之间区别与换算关系，指出三维本征速度数值的数域是（0，∝）论证了不管三维本征速度的数值是否超过光速，它恒服从如来掌定律把任意运动限制于光速的约束。本文还举例说明，采用不同的测量方式，可得到不同的光速，甚至超光速，本文还以实例说明天文观察中的超光速现象，只是遥远天体与地球时钟不同步造成的，并没有推翻爱因斯坦光速不变原理，还探讨了物体运动时光行差与各种速度之间的关系。
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文献［1］、［2］讨论进行惯性坐标系间的测量时，会发生坐标轴的虚旋转，从而建立的四维表象时空的几何与代数，取代难以客观描述相对论的闵可夫斯基时空，本论文则是要使用这数学工具对惯性场内的物理对象的运动，建立崭新的概念，并通过这些概念揭示近代物理中，有待突破的缺口是什么？
粒子的运动是抽象的概念，可以代表物体的平动；也可以代表忽略其结构之微粒的运动。匀速直线运动是最简单的运动，是其他更复杂运动的基础，没有这个基础，就掌握不了近代物理。故本章围绕匀速直线运动，建立一系列新概念，作为本论文系列其他章节的的基础，使全部论文（估计共约十几章），成为改造整个物理大厦的新理论体系。

在牛顿力学中，粒子匀速直线运动运动是很简单的课程，有不少教学内容编入小学的教材。但在本“新狭义相对论”体系中，本人不同意过去如此草率、简单地看待这门学科的。因为这看似简单的运动之中，蕴藏着很多发人深省的课题，需要我们去创立一系列崭新物理概念，这些都是我们必须去认真思考、并深入研究的课题，不可等闲视之。

§3.1   树立时间依赖于物质运动的概念

在牛顿力学中，时间是独立的变量，其他物理量则都依赖于时间。除此而外，牛顿力学还假定：时间信息的获得都是能信手拈来地方便。当前已经成为人们不证自明的“常识”。

3.1-1    粉碎绝对时间既独立存在、又能信手拈来的所谓“常识”

不少人以绝对时间的概念作为“常识”，去考察爱因斯坦光速不变原理，认为爱氏这学说荒诞不经，其实，光速不变原理批判了绝对空间的概念。它对经典物理的绝对时空观发起的革命的冲击，必将动摇、改造以绝对时空为基础的物理体系。最后的结果必然是：荒诞不经的不是狭义相对论，而是绝对时空的所谓“常识”离奇得靠不住。

所谓绝对时间，就是认为在研究系统中，时间一点也不考虑事物处在乍冷乍热、乍生、乍灭的某种状态而调整进程，也不会为古往今来的某些时期的特殊而确定步伐的快慢，更不会顾及某物运动或快、或慢、或停而变更流逝的策略；也不会根据所在地域的或近、或远、或在远近之间徘徊而采取应景而流逝方式，更不会因为某些事物的利益或情趣而留念忘逝。时间总是独行其事地以绝对均匀的“步阀”、在宇宙任何地方都从容不迫地“流淌”，对所有事物一律公平对待，无亲疏之别。在广袤无边宇宙之中，没有例外的处所。

本论文一方面肯定爱因斯坦光速不变原理的革命性；另一方面也指出爱氏狭义相对论保留了很多绝对时空的概念而存在很多严重缺点——对待这种既革命、又有严重缺点的体系——只有坚决反对其中之绝对时空概念，才是捍卫相对论使之成为彻底掀起物理革命的理论体系的必由之路。老子说的“反者道之动”讲的就是这个道理。

3.1-1    本征时与裁定时的概念

翻遍所有（包括爱因斯坦自己创作的）关于狭义相对论的文献，都是以统一的方式叙述“固有时”（proper time），但在本论文中，则把“proper time”称之为“本征时”，之所以不用“固有时”的名词称呼“proper time”，一方面的原因是认为使用“本征时”能体现这种计时方式能更好体现时间密切依赖于物质运动，另一方面（次要）的原因则是必须与爱氏相对论加以区别。

细细考察人们曲解爱因斯坦相对论的原因，是爱因斯坦对时间概念的种种说教，虽有正确的观点、但又渗和一些错误观点来解释“固有时”与（绝对）时间，这些对中有错、错中有对的大杂烩充斥所有的教科书和一切科普读物，使少年儿童、青少年、学者、科学家等都深受其害。

本论文系列过去再三强调：欲要定义某个物理量，则必须定义该量的测量方法。对任一惯性系K（
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、
[image: image2.wmf]x

、
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、
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），欲确定运动点在四维时空的位置，就要解决该运动点的时空位置与时间都能做到适时测量。

3.1-2   以测量方法的不同来定义本征时与裁定时

如果运动物体远离时钟，这将无法适时测量每一瞬间物体位置与时间并把它们对应起来，解决的办法只有当研究点运动到某位置的一瞬间，要设法让时钟在同一位置上出现，行使记录运动点的时间、与空间位置与应的空间坐标，所以计时时钟在时空中安放的位置，应作如下两种不同的选择与相应的定义：

①本征时（proper time）：让时钟与运动点一起运动，随时随地记录时间的瞬时值与空间位置。这样所记录的时间，可以认为是运动点自有的时钟所显示的时间，因此称之为本征时，记之以
[image: image5.wmf]t

。

②裁定时（ruling time）：在坐标系的各处，都放置了无数已经校正了的同步钟，随地随时记录运动点运动到所在点处的瞬间时间，以这种方式所记录的时间，好像是百米赛跑时起点与终点裁判都以同步秒表来记录运动员所到位置的时刻，故称之以裁定时，以
[image: image6.wmf]t

记之。

按裁定时的定义，要求在坐标系的各处，放置无数事先校正好了的同步钟，这种安排确实过于理想化。具体实施却难于达到要求、甚至根本达不到要求，尤其是对于遥远的天体、或近在咫尺的微观物质的内部更是如此，只有把我们所在参考系（具体说来就是宏观的地球）的计时时钟，推广至全宇宙、乃至所有物质内部，即认为全宇宙（包括所有物质内部）每个地方的计时时钟都与地球表面的时钟同步——这是一种出于无可奈何的假设——不可能实施——只好在理论上承认它。
裁定时之测量的困难，不仅在于无数同步钟难以实现，更为棘手的是即使能够实现了无数时钟都可以同步，那么对观察者而言，如何适时得到远在天涯研究对象的空间位置与对应的时间，以便适时研究处置？这也是值得向往而又不可能达到目标的事情。

于是全宇宙和所有物质的内部，已经出现、或将要出现各种“反常”之事，都依人类当前居住的环境来思索这些观察记录，就会觉得古怪离奇。但这些离奇古怪的东西全都可以归结于这些时空中的时钟都不可能同步、都不可能适时为观察者所观测去解释。

所以，裁定时间与绝对时间在概念上虽然是不同的，但在具体的测量操作上、或在数值上，两者则是互相通用。于是人们把牛顿力学中的绝对时间的数值，当做裁定时来使用。所以至少到目前为止，所有的书刊、报纸、网络文章，谈论天体寿命、天体间的距离、古天文现象发生的时间、……等问题时，实际都把相对论的裁定时用牛顿力学的绝对时间来撰写文章，一切天文现象、一切物质内部的奥秘，都用牛顿力学的绝对时间来论事。这种绝对时空与相对时空的“无可奈何”大混合的结果，就形成了目前各种不同程度的理论体系之间，形成错综复杂的互相交锋的大论战局面。

3.1-3    本征时与裁定时之关系

本征时的时钟是自带的，尤其在很多物理实验中，跟随物体运动的时钟就是物体本身（例如放射性物质运动时就利用其半衰期计时），因此本征时反映了运动物体内在的、本质的时间之特性；而（裁定时的计时时钟，是外在的计时时钟，因此，裁定时是外在的、表面的、非本质的时间。换句话说，本的特征确定了裁定时的性质。

3.1-4    本征时与裁定时关系的计算公式

在任意四维惯性坐标系（
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）中，（其中之
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表示以裁定时来计时），设该系中的某点匀速直线运动了一段时空距离
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D

，在文献［2］的§1.2节中，曾利用光速不变原理论述
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D

是时空间隔，此处以运动距离来讨论）是坐标惯性变换的不变量，即这研究点的移动距离服从下面的公式
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表明
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为坐标变换的不变量，为求本征时与裁定时的关系，在该运动物体上建立运动坐标系
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，则由（3-01）式得
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与运动坐标系的关系为
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由于运动坐标系
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固定地建立在运动物体上，则（3-02）式中的
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，而固定于运动物体上时钟指示的时间正好是3.1-1中定义本征时
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，于是有
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称
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为本征时的流逝，于是式（3-02）可写为
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因为（3-04）式的
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为标量，为坐标变换的不变量，可见
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也是标量，为坐标变换的不变量，把式（3-01）中的
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代入（3-04），则得
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（3-05）之中的（
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），称之为运动距离的平方
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或写成
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把（3-05）右边的
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提出根号外，则有
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我们讨论的是匀速直线运动，于是有
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代入（3-05’）即可得到
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或写成
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 EMBED Equation.DSMT4  [image: image45.wmf]2
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或令（3-05’）式各变量的增量
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→0，则可写成微分形式，即得
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（其中
[image: image53.wmf]v

c

b

=

，
[image: image54.wmf]2222

xyz

vvvv

=++

）

注意：（3-09）式中的
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t

与（3-08）的
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一样，为标量，是坐标变换的不变量。

（3-08’）、（3-09）也可以写为
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其中            
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注意上式的标号为（3-0A）中的“0A”与其他各式的数字顺序不同，其目的是当前这公式尚不是
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定义的全部，只是暂时出现的代数式，临时以（3-0A）处置，留置到下文（3·3-1段）探讨
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的命名及其物理意义、并说明不能称之为膨胀因子的道理时，再从不同角度定义它。
公式（3-08）与（3-09）是由光速不变原理推导出来的，可以说（3-08）与（3-09）等运算式是光速不变原理的数学表示式之一。即相对观测者而言，运动钟比静止钟慢。这结论早就在加速器实验中得到证实。也可以换个说法，即“光速不变原理”与“运动钟比静止钟慢”是等效的。但要注意，由于爱因斯坦当年没有把“运动钟比静止钟慢”讲透彻，人们产生了各种曲解，甚至使不少人对光速不变原理产生不必要的怀疑。

3.1-5     正确理解“运动钟比静止钟慢”的概念

对爱因斯坦断言“运动钟比静止钟慢”，不少人理解为：设有两惯性系K、P，（为了便于观察，使它们的差别明显，从而）使它们之间的相对速度接近于光速，于是K系的观测者看到P系中的时钟比K系的慢；P系的观测者看到K系中的时钟比P系的慢。这种理解含糊其词，“含糊”之处是“K系的观测者看到……”与“K系的观测者看到……”这两句话，因为这两个“看到”（运动钟变慢）不科学，使人不知“看到”采用的测量方法是什么？有人以两惯性系各自的“公共时间”作比较来解释“看到”；有人以两惯性系各自的“时钟点”的时间作比较来解释“看到”；……。但没有人知道“公共时间”是什么概念？也没有人知道“时钟点”是什么概念？这些含糊其词、因而成为不科学的解释，诸如此类的解释在教科书、科普读物、甚至文艺作品中大量泛滥，使很多读者与求学人群得不到正确的理解。

研究这些理解方式之错误在于它抛弃了公式（3-08）或（3-09）推导中的主导思想，因此与（3-08）式或（3-09）式内涵的概念相悖，当然也就不科学了。

数学仅仅只是以符号的运算来进行逻辑思维的一种方式，这过程本身虽然暂时脱离了这过程的物理内容，但作为使用数学工具的研究者以及读者，千万不要丢弃推导过程中的物理内容。否则对数学推导结果的阐述，就会发生错误。

要理解正确“运动钟慢”，必须抓住推导过程中的两个关键，【第一个关键】：推导的一开始，即于（3-01）式之后，就提出在运动物体上建立运动坐标系
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 EMBED Equation.DSMT4  [image: image63.wmf](,,,)

txyz

¢¢¢¢

，并指出这运动系的时间正好是该物体的本征时间
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）；【第二个关键】：（3-05’）式，等号的左边是本征时间的流逝
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，是固定于运动物体上的一个计时点在运动距离
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（3-06’）的终点与起点所记录的时间之差；而等号的右边的∆t是裁定时的流逝是物体运动的
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线段终点与起点两个同步钟记录的时间之差。

换个角度从因果关系来思考：把（3-08）、（3-08’）改写为另一形式
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（3-09）式也可改写为下面的形式
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（3-08’”）、（3-09”）两式的左边，不应理解为
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是自变量
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的函数，即不能写成
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，因而不能把（3-08’”）式认为是因变量的增量
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与自变量的增量的比值，（3-09”）式也不能理解为函数
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对自变量
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求导数。不然就会把裁定时作为自变量、而体征时为因变量，其因果关系颠倒了。

§3.2   匀裁速直线运动

一百多年以来，对狭义相对论提出种种质疑的研究者多如牛毛，细细研究这些文章，不少研究者常常以绝对速度去理解速度,而没有意识到这是经典的“以太”学说在作祟，反而依据这些错误的、过时的东西指责狭义相对论“逻辑不能自洽”、违反“常识”。新狭义相对论为摆脱绝对速度的羁绊，遂按本征时与裁定时建立对应的速度的概念与计算。
3.2-1   运动物体的四维裁定速度与三维裁定速度的定义

泛泛而谈运动体的速度是不科学的。因为不存在优先的坐标系使其时间间隔能作为其他坐标系的标准，所以必须用本征时、裁定时的概念对速度进行科学的定义。

3.2-1-1   四维裁定速度的定义

在惯性坐标系K（
[image: image77.wmf]t

、
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、
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）中运动点的四维表象时空中的状态多项式为
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则四维裁定速度定义为该运动点的四维表象时空中的多项式对裁定时间
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的导数
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3.2-1-2   三维裁定速度的定义

在三维空间（
[image: image84.wmf]x
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）中运动点在表象时空中的状态状态多项式为
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运动点的三维状态多项式（3-12）对裁定时间
[image: image88.wmf]t

的导数定义为该点的三维裁定速度
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3.2-2   四维本征速度及三维本征速度的定义
3.2-2-1   四维本征速度的定义：

惯性坐标系中的的运动点在四维表象时空中的多项式（3-10）对本征时
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的导数
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，称为该运动点的四维本征速度V。利用公式（3-09），就得到
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其中            
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若四维空间的四坐标轴为
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其速度分量按坐标轴的下标分别为
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3.2-2-2   三维本征速度的定义：

    运动点的三维状态多项式（3-12）对本征时间
[image: image105.wmf]t

的导数定义为该点的三维本征速度
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3.2-3 运动物体的本征速度与裁定速度存在着主从关系

在《3.1-3 本征时与裁定时之关系》这段中，曾经指出：“本征时反映了运动物体内在的、本质的时间之特性；而裁定时的计时时钟，是外在的计时时钟，因此，裁定时是外在的、表面的、非本质的时间。”

由本征速度的定义（3-14）与裁定速度的定义（3-11）得知，它们的性质，对应由本征时、裁定时来确定。

所以，本征速度反映了运动物体内在的、本质速度之特性；而裁定速度反映了运动物体外在的、表面的、非本质的速度。而由本征速度的性质决定裁定速度的性质。
3·2-4表观速度与本质速度
物体的本征速度，反映了物体永恒运动的本质，也可称之为本质速度；而物体的三维裁定速度，只是一种表面的表现，称之为表观速度。

§3·3  运动点不同速度之性质的进一步探讨

3·3-1 解放因子  
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 的概念

    在爱氏狭义相对论中，（3-15）式的称之为膨胀因子，很不恰当，因为在不同的公式中，
[image: image108.wmf]g

因子经常出现，其物理意义都不一样，下文将说明，把
[image: image109.wmf]g

因子称之为解放因子更为恰当：
同一物体有两种不同的速度（3-11）与（3-14），其的差别在于把粒子的四维裁定速度
[image: image110.wmf]v

乘以
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因子（3-15），即得该物体的四维本征速度
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：
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在文献［2］中曾阐明对运动点裁定时的的流逝（微分）除以
[image: image114.wmf]g

因子，即得该运动点对应本征时的流逝的微分关系
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可见
[image: image116.wmf]g

因子既能方便地实现运动物体本征速度与裁定速度的变换，又能方便地实现本征时间与裁定时间之间的变换。下文从定义出发，逐步展示解放因子的意义：
3·3-1-1 以时间来定义解放因子

把（3-09）改写，即得            


[image: image117.wmf]dt

d

g

t

=

                                         （3-17） 

注意上式不是
[image: image118.wmf]t

对
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求导，而是当研究对象前进了
[image: image120.wmf]d

l

这段距离时，起点与终点同步钟的时差与运动钟对应走时的比值的极限，即是解放因子。

3·3-1-2 以速度来定义解放因子

还可以以速度来定义解放因子，即把（3-16）改写，即得四维本征速度与对应裁定速度之比也可称之为解放因子

            
[image: image121.wmf]V

v

g

=

                                           （3-18）

3·3-1-3裁定约束
要理解解放因子的物理意义，必先分析裁定时间与裁定速度的束缚作用，在定义裁定时的时候曾说明，不可能实现每个地方的计时时钟都与地球表面时钟同步，只好在理论上承认它，这种无可奈何的理论承认，实际上是把我们所在参考系（具体说来就是地球）的计时时钟，广延至全宇宙、有时乃至物质内部。从这个意义上来说，“裁定时”的概念只是理论上对牛顿绝对时的改造，所使用的“裁定时”实质仍然还是牛顿力学的绝对时，所使用相对应“裁定速度”的概念实质仍然没有摆脱牛顿力学速度概念的羁绊，虽然如此，但还得以“裁定速度”去认识它。即当裁定时钟不同步而出现不同时空裁定速度数值出现异常时，该理论就会告诉人们如果清醒解释异常数值的来源。
把裁定时、裁定速度速度摆脱不了牛顿力学中“时间”与“速度”的羁绊的事实，叫做裁定约束，以说明运动物体起点、终点计时不可能同步。
3·3-1-4解放因子的物理意义

公式（3-15）式说明当
[image: image122.wmf]1
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（只是当相对于观测者不动时，
[image: image123.wmf]g

才等于1）是一个非0的因子，它依赖于研究对象的裁定速度。

由公式（3-16）、（3-16’）可知，裁定时与裁定速度，对运动物体是一种“束缚”，它使得物体“易老”、“行动迟缓”，而本征时与本征速度则象征运动物体得到了“个性解放”、与“自由”，于是显得“年青化”、“敏捷化”。所以
[image: image124.wmf]g

的物理意义是使运动物理从裁定计时的束缚下解放出来，使运动物体计时与速度值，由自己支配，而发挥了自己的“潜力”。

3·3-1-5  大数数学【暂定名】

在相对论创立的初期，闵可夫斯基创立了闵可夫斯基四维空间的几何与代数。有力地推动了狭义相对论的发展。一百多年以来，相对论暴露了很多致命的弱点，尤其是它距爱因斯坦力求物理的大统一之目标还有相当一大段的路程要人们去拔涉、创新。到目前为止，能夠得心应手用之于相对论的数学，还没有做到完善的地步。
本论文系列，曾在文献［1］指出闵可夫斯基四维空间不符合狭义相对论的需要，要彻底改造，于是中文献［2］建立了四维表象时空的几何结构及其相应的代数之数学取代闵可夫斯基四维空间，其作用与牛顿力学中的作用与解析几何相当，还不能解决全部问题，为能提升狭义相对论的作用、使之能成为统一整个物理学的基础理论，文献［3］建立了完整导数的数学。使完整导数算符多项式满足本征旋变换，能处理比较广泛的物理问题。实现了力学、量子力学、电动力学、规范理论、引力理论（非广义相对论）的大统一。在本论文系列创立以上的数学工具之外，还有一个较小的数学问题没有探讨，这就是接近光速时出现大数之运算问题。
相对论中，当
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接近光的裁定速时，
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是个大数。经常出现解放因子
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与某函数的乘积
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求极限。因为这运算较简单，下文碰到这类问题时，常常略去这运算过程。

§3·4  静止速度的概念

考察物体运动在四维时空中的一般情况，则运动物体的四维裁定速度（3-11）与四维本征速度（3-14）在三个空间轴（x，y，z）上都有投影，如是就产生了这样的问题:是在四维时空中的第四坐标轴
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、即时间轴上，运动物体有没有投影呢？答案是肯定的。
3·4-1  静止速度的概念及其计算公式

以四维裁定速度（3-11）式为例（对四维本征速度也可照此类推）看出：
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轴上的投影，为状状态符
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的系数、
[image: image139.wmf]y

v

可视之为裁定速度在
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轴上的投影，为状状态符
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的系数、
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可视之为裁定速度在
[image: image143.wmf]z

轴上的投影，为状状态符
[image: image144.wmf])

k

的系数。

把上述空间状态符之系数的意义，推之于时间轴上状态符1的系数（在文献［2］的§2.1节中已经讲明，状态多项式中的状态符1可略去不写）可见四维裁定速度状态符1的系数是
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，所以
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也可认为是裁定光速在
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（即时间轴）上的投影，记之为
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于是（3-11）可写为
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（3-14）可写为
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据此，引入静止速度的概念：当粒子相对观测者静止时，即当
[image: image152.wmf]0

xyz

vvv

===

时 
[image: image153.wmf]g
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由（3-11）、（3-11’）（3-14）得到   
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即当
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时，粒子的本征速度、裁定速度失去了差别，统称之为粒子的静止速度
[image: image162.wmf]c

。换句话说，相对于观测者静止物体的静止速度，即是该物体时间流逝的速度，且这速度正好为光的三维裁定速度
[image: image163.wmf]c

。

由此可见，运动物体的裁定速度为该物体静止速度（3-22）与该物体的三維裁定速度（3-13）之和
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    有了静止速度的概念，就很容易建立物质静能的概念了。

§3.5  新狭义相对论中光速不变原理的逻辑自洽性分析
照说，“光速不变原理”应更名为“光裁定速度的值对任意惯性坐标系都是不变的常数”才更科学，仅管如此，我认为还是应保留“光速不变原理”以纪念爱因斯坦提出“光速不变原理”的伟大功绩。
前文已经多次论证爱因斯坦光速不变原理在物理领域中的时空革命性。
下文将论证该原理在新狭义相对论中的逻辑也是自洽性：
把本征速度、裁定速度的理论用之于光，则有：
3.5-1  光的裁定速度
运动物体的三维裁定速度用公式（3-13）计算，用之于光，只考虑沿x轴正方向传播的平面波，其值按下式计算
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                （3-24）
所以，平时人们所说的光速即是上述理论的裁定光速（表观光速）之值。
3.5-2  光的本征速度
光的本征速度，亦即光的本质速度。由公式（3-14³）计算，也只考虑沿x轴正方向传播的平面波，则有
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                                    （3-25）
可见光的三维本征速度之值为无穷大。
3.5-1  光的裁定速度值为
[image: image167.wmf]8
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，但具有无穷大的性质
根据（3-24）、（3-25）两式，光的裁定速度（也称之为表观光速）之值是确定的常数，但它的性质却受本征光速来支配。
也就是说：表现光速之值，虽然很大，但是一个有限的常数（
[image: image168.wmf]8
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米/秒），且具有本质光速之值为无穷大的性质。
3.5-3 论“光速不变原理”在新狭义相对论中的逻辑自洽性

马青平先生用近五十万字的篇幅分析了狭义相对论创立初期的很多逻辑弊病（见文献［4］），不过本人并不同意马先生的分析，因为任何科学的创新，都是以逻辑推理与非逻辑的方法（如直觉的方法、触类旁通的方法、硬行类比法、做梦的启示创造、洗澡触发灵机、玩耍时发生的思想跳跃、根据蛛丝马迹而产生猜想、紧张之余的休闲产生了奇想、……等）交替使用，不能以单一的逻辑是否自洽责难某门学科的创新。再说马先生的大作也出现了更多逻辑弊病，其文章除介绍了某些众所周知的历史背景外，作者没有抓住相对论的需要改进关键的任何问题，对科学创新起不了作用。
本论文（《新狭义相对论》）系列，用了头三章打基础，第一章见文献［1］，用来分析爱氏狭义相对论的关键弊病，第二章见文献［2］，用来纠正爱氏体系不符合相对论要求的数学，第三章即本章，则是根除了爱氏相对论中绝对时空观念的扰乱作用，从而建立了较多的基本新概念。

为了展示本理论体系的光速不变原理在逻辑上是自洽性。特地把逻辑问题挑拣出来简述如下：
第①步：逻辑出发点是光速不变原理即（9-03）式
第②步：由①推导出必须按时间测量方式的不同，采用两种计时方式——本征时
[image: image169.wmf]t

与裁定时
[image: image170.wmf]t


第③步：由①与②求得本征时
[image: image171.wmf]t

与裁定时
[image: image172.wmf]t

的关系是（3-08’）或（3-09）
第④步：由②本征时
[image: image173.wmf]t

与裁定时
[image: image174.wmf]t

 的定义得到 “本征时反映了运动物体内在的、本质的时间之特性；而裁定时的计时时钟，是外在的计时时钟，因此，裁定时是外在的、表面的、非本质的时间。”
第⑤步：研究匀速直线运动时，必然由②与③两种计时方式对应建立与两种时间对应的速度概念——本征速度与裁定速度的概念。由此得到各种速度计算公式：

四维本征速度计算公式为（3-14）
三维本征速度计算公式为（3-14³）
四维裁定速度为（3-11）
三维裁定速度计算公式为（3-13）等。
第⑥步：把⑤之系列公式用之于光，则得到两种速度的计算结果：
［1］   按（3-13）之公式，计算光的三维裁定速度的计算过程，由（3-24）计算

其值为
[image: image175.wmf]8

2.9979310

´

米/秒，
           ［2］    按（3-14³）之公式，计算光的三维本征速度，计算过程为（3-25）
                其值为无穷大。
——这样就等到光的三维裁定速度的数值就是光速，为有限之数，但其有无穷大的性质。——这就证实爱因斯坦的“光速不变原理”是逻辑自洽的。
§3.6    三维本征速度与光速的关系 

3.6-1   举例说明：物体的三维本征速度的数值，从0到无穷大，都有可能

从物体本征速度与裁定速度的关系来看，三维裁定速度乘以
[image: image176.wmf]2
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就成为三维本征速度，由于
[image: image177.wmf]g

是恒大于1的任何正数，就使得物体本征速度的数值有可能大于光速，下文举出若干例子，说明这个可能性：

例1 设一粒子沿
[image: image178.wmf]x

轴方向运动,裁定速度[image: image179.emf]x


v




x

v

=0.8c，求该粒子在
[image: image180.wmf]x

轴方向上的本征速度为多少？

解：依题意（3-14）式写成


[image: image181.wmf]xx
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 EMBED Equation.DSMT4  [image: image182.wmf]，则


[image: image183.wmf]22
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答：当裁定速度数值上为光速的80%时，本征速度为光速的1.3333倍。即超过了光速。

例2 设粒子沿
[image: image184.wmf]x

轴方向运动,本征速度为光速的10倍时，求该粒子的裁定速度为多少？

解：设裁定速度为光速的
[image: image185.wmf]h

倍，即


[image: image186.wmf]x
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于是有
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在上面的连等式中，取最后一个等式，则得二次方程式


[image: image188.wmf]2
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解之得

     
[image: image189.wmf]h

=0. 999503719

答：当粒子的裁定速度为0. 999503719c时，该粒子的本征速度为光速的10倍

例三 物体的裁定速度为何值时本征速度正好为光速c？

解：设
[image: image190.wmf]x
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时满足题意，则按依题意得


[image: image191.wmf]222
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取最后等式，整理即得
[image: image192.wmf]z

的二次方程


[image: image193.wmf]2
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于是得到 

       
[image: image194.wmf]1
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答：当裁定速度为0.70710678c时，该物体的本征速度正好为光速c

以上例子表明，广袤的宇宙各处，什么情况都能发生（包括大爆炸），这些事件发生的时间段，该处的时间流逝情况，不可能与当今人们生活的地球时间同步。这就是遥远天体的观察中，往往出现超光速现象的原因。

§3·7  四维时空中各种速度的守恒定律
3·7-1  各种速度的模方不变性

取四维裁定速度（3-11）的模方

                  
[image: image195.wmf]2
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                       （3-26）
或写成

                   
[image: image196.wmf]2
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                               （3-26’）
（其中
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取四维本征速度（3-14）的模方即为

 
[image: image198.wmf]2
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                                      （3-27）                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                        

三维裁定速度的表达式（3-13）在四维时空中是不完整的，它的时间状态符“1”的系数为0，则其共轭状态多项式为
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                               （3-13’）

于是有
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取其首尾得

                       
[image: image201.wmf]222
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                            （3-28）           
或写成
                     
[image: image202.wmf]2
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                                     （3-28’）
（3-26）式的物理意义是它服从爱因斯坦狭义相对论第一原理，即裁定速度的模方的公式，在任意惯性系中的形式不变，于是（3-26）亦可写为


[image: image203.wmf]2
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                                （3-26’） 
3·7-2  各种速度的守恒定律

3·7-2-1  伽利略三维速度守恒定律

三维裁定速度在三维空间坐标上的分量之平方和为伽利坐标略变换的不变量。（3-28）或（3-28’）
3·7-2-2  爱因斯坦四维裁定速度的守恒定律

裁定光速与三维裁定速度的平方差，对四维表象时空变换的不变量。（3-26）或（3-26’）
3·7-2-3  四维本征速度守恒之如来掌定律

   （3-27）式的意义不仅仅是“本征速度的模方对任意惯性系形式不变”，其重要的意义在于不论粒子三维本征速度的数值如何大于三维裁定光速多少倍，但其本征速度之模方根永远以裁定光速c限制住。

这情况恰似名著《西游记》的孙悟空翻筋斗极快，却翻不过如来佛的手掌。
故对此定律命名为“四维本征速度守恒之如来掌定律”。以纪念吴承恩《西游记》的丰富想像力。

    裁定速度数值为大于
[image: image204.wmf]c

2

时，本征速度的数值就超过光速（见3.6-1段 中之例3）。但本征速度的模方都可以把粒子从超光速的状态“拉回来”，让其服从光的裁定速的管束，

3·7-3运动守恒定律 
值得特别注意的应把（3-27）式与§3.6节中举的三维本征速度计算的若干例子比较，我们曾在该节中举出很多例子，说明粒子的三维本征速度能够远远大于光速，但（3-27）式似乎可以把远远大于光速的运动粒子，通过本征速度的模方把其从超光速的状态“拉回来”，让其服从光的裁定速的管束，这即是说，不管粒子的三维本征速度超过光速的多少倍，粒子本征速度的模永远是恒定的常数，即是光的裁定速度
[image: image205.wmf]c

。于是（3-27）式也可以写为


[image: image206.wmf]VVVVVc

===

                                   （3-27’）
（3-27）或（3-27’）可称之为物体的运动守恒定律：
根据裁定速度与本征速度的定义建立的概念，我们也可把物体的运动守恒定律更深入地表述为：任意物体作惯性运动时，其本征速度的模，永远是恒定的常数，即是光的裁定速度值
[image: image207.wmf]c

&

（也称为物体时间流逝的速度的数值
[image: image208.wmf]c

&

）。

§3.8    光行差的视偏角θ与本征时、裁定时以及本征速度、裁定速度的关系

值得注意的是以上讨论本征时、本征速度时，有关公式中的
[image: image209.wmf]b

与
[image: image210.wmf]g

都有速度与光速的比值
[image: image211.wmf]v

c

有关，而在第一章的§1·1节，也阐明坐标间的测量必须考虑光行差的作用，即必须考虑
[image: image212.wmf]v

c

。可见比值
[image: image213.wmf]v

c

极为重要。

3.8-1   光行差的视偏角θ

第一章讨论了在坐标之间进行测量时，光行差会引起坐标轴的虚旋转，用同样道理，知当观测者以速度
[image: image214.wmf]v

行进时，当光入射方向与运动方向垂直时，光的视方向不再与观测者运动方向垂直，而向观测者前进方向偏转了θ角，称之为视偏角，其值与
[image: image215.wmf]v

、c的关系为


[image: image216.wmf]sin
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                                               （3-29）
3.8-2   本征时、裁定时与θ角的关系以及本征速度、裁定速度与θ角的关系

把（3-17）代入（3-08’），则有

                  
[image: image217.wmf]2
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                                    （3-30）
于是得到本征时、裁定时与θ角的关系

            
[image: image218.wmf]cos=
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                                                 （3-31）
把本征速度（3-11）与四维裁定速度（3-08）式比较，则得（3-18）式的
[image: image219.wmf]V
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根据 （3-13）和（3-11），计算
[image: image220.wmf]g

与θ角的关系                

                  
[image: image221.wmf]22
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                              （3-32）
代入（3-17）式，整理即得本征速度、裁定速度与θ角的关系

                  
[image: image222.wmf]cos=
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                                            （3-33）
现把公式（3-17）、（3-19）、（3-22）的图象分别以图3-1、图3-2、图3-3绘出，在图3-1中在一起比较的斜边与对边，都是在三维空间有方向的量；而在图3-2中，[image: image223.emf]q






三角形的斜边和直角边，是分别是裁定时间段与运动物体的本征时间段只有数值，没有方向；在图3-3中，[image: image224.emf]q






三角形的斜边和直角边，则是两种速度的四维表达式，不是数值，即没有方向或数值等意义。
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比较这三个图形，各图的斜边与直角边各量的物理意义都不相同，但得注意这些量可以通过光行差的视偏角[image: image227.emf]q






联系了起来。
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