以本征旋变换取代爱氏洛伦兹变换【FIR05】

袁育才（yuanyucai4722@163.com）

中国科学院武汉分院（退休）2010-12-1


摘要：把粒子运动本征速度的概念用于运动坐标系，引入了本征旋的概念。论证洛伦兹变换的错误根源是绝对时空观和机械类比的残余观念在作祟，阻碍了科学的发展，必须给予取消而以本征旋变换取代。探讨了本征旋的物理性质。论证了使两惯性系（x，y，z）（x’，y’，z’）之间，如果强制地让y=y’、z=z’，则必然导致相对论体系的崩溃，进一步说明洛伦兹变换是极端错误的理论。

本文还利用本征旋的特性，证明了本征旋的合成法则是本征旋状态多项式的乘法。并利用这个结果，论证经典力学中，速度合成的法的平行四边形法方法不能称作经验的规则，而是相对论推导出来的定理。
关键词：本征旋    本征旋变换    本征旋合成的乘法规则   相对论蠹虫
**********************

§5.1  洛伦兹变换中的y’=y、z’=z两公式错误的根源

在所有论述狭义相对论的著作中，对爱氏洛伦兹变换的推导，都采用统一的错误模式来论述，本研究在文献［1］中，曾初步分析了这些著作缺点和错误是忽视了光行差现象在测量两惯性坐标系相互运动时的作用，指出这些著作中所导出的洛伦兹变换公式极其错误，导致从1905年以来没有人能说出爱氏洛伦兹变换公式组的物理意义，使狭义相对论本应发挥的巨大作用没有发挥出来。可见更深入地分析狭义相对论错误的根源与本质是非常必要的：

【I】  狭义相对论错误的根源之一，是绝对时空观念、机械论仍旧在打搅，对此不妨追溯狭义相对论发表前后的那段历史：

18世纪末以太论盛行，迈克耳孙与莫雷设计了非常精确的光学干涉仪测太风存在，但失败了，洛伦兹于1904年提出以太使运动物体沿运动方向的长度发生收缩的理论，来解释失败原因，1905年爱因斯坦在马赫《力学及其发展的批判历史概论》的影响之下发表了《论动体的电动力学》，提出“物理定律在一切惯性系中的形式不变”、“光速在所有惯性系中恒为常数”。爱氏两条原理，宣告“以太”不存在、变革经典力学的绝对时空观，以新的洛伦兹变换代替伽利略变换，使麦氏理论与新变换协调。

当时为了从爱氏的两条原理推出洛伦兹变换，爱因斯坦又在这两条原理之外，加上一条：“一切物理定律服从对称性原理”（当时爱因斯坦没有宣布这“对称性原理”，而是在推导过程中以不证自明的方式加进来来的），所以实际上爱氏狭义相对论原理不是二个原理，而是三个原理。称之为“爱氏狭义相对论实际三原理”。

姑且认为“一切物理定律服从对称性原理”加得正确，则洛伦兹变换公式组


[image: image1.wmf](

)

-t

xxv

g

¢

=

                              （5-01）


[image: image2.wmf]yy

¢

=

                                   （5-02）


[image: image3.wmf]zz

¢

=

                                   （5-03）


[image: image4.wmf]2

=-

v

ttx

c

g

æö

¢

ç÷

èø

                             （5－04）

中的（5-01）、（5-04）两公式是由“爱氏狭义相对论实际三原理”推导出来的。

而公式（5-02）、（5-03）没有交待推导过程，不妨与牛顿力学中熟知的伽利略变换组
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逐一对应比较，可见洛伦兹变换公式组的（5-02）、（5－03）两式是抄袭伽利略变换变换中的（5-06）、（5-07）得来的，而（5-06）与（5-07）两式则源自于牛顿的论断“绝对的空间，就其本性而言与外界无关而永远不动”。可见洛伦兹变换公式组（5-01）－（5-04）四个公式是“爱氏狭义相对论实际三原理”+牛顿的“绝对的空间与外界无关而永远不动”的产物。

【II】 狭义相对论错误的根源之二是数学不符相对论发展的需要

一百多年以来，一直没有人意识到惯性坐标系结构与其运动状态有关，因而没有创立适合相对论体系的数学，这点已经在文献［2］作了论证，并创立了随研究对象状态而变更着坐标的“四维表象时空数学”，作为新相对论研究的工具。可参见该文，此处不再重复。

【III】    质疑当今流行的物理定律的对称性理论

“物理定律的对称性”是物理学家们最为青睐的理论体系，物理世界中，无论是现象或是物理规律，的确存在很多对称性，但也存在不少不对称的事实，揭示现有的对称性理论並不见得符合客观世界。前文洛伦兹变换公式组中（5-01）、（5-04）是用光速不变原理与物理定律对称原理推导出来的。不能由此肯定洛伦兹变换一定正确。

文献［2］创立的“四维表象时空数学”则是群论之外的一种数学理论，能自动鉴别研究对象（或对应的物理理论）是否对称，是乎比《群论》更有应用价值。本研究将在§5.3 节《惯性系之间的本征旋变换》中，就用此理论，发现了惯性系之间的本征旋变换群，比洛伦兹变换群或庞加莱变换群优越多了。

§5.2  本征旋的引入

文献［3］对本征速度的研究表明它描述了研究对象运动的本质特征，尤其是如来掌定律使粒子的三维本征速度的数值裁定光速时，其四维本征速度值仍然为恒定的光速值c，值得把此巧妙理论更深入地研究相对观测者运动的坐标系的特征，用来推导新的坐标变换，以取代错误的洛伦变换。

注意［3］中解放因子
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有解除“裁定”束缚的神奇作用，于是产生把解放因子中的
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在本征速度公式（3-14）[注]中推广其作用的想法，遂用
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除以（3-14）连等式的首尾，遂得到新的等式：

                  
[image: image12.wmf](1)

y

xz

V

v

vv

cccc

g

=+++

)))

ijk

                  （5-09）

～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～

[注]：文献［3］中公式（3-14）为
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于是（3-14）连等式中首尾所有速度的量纲都被解除了。在（5-09）中，[image: image14.wmf]V
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 MACROBUTTON MTEditEquationSection2 Equation Section (Next)、
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都是无量纲的物理量——都是各种裁定速度分量的数值与光之裁速的数值的比值，在天文中，把
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称之为光行差常数，而我们研究的思想不应局限并停留于1729年的詹姆斯·布拉德雷发现光行差时的思维，而要从新的角度，即按文献［1］之“新狭义相对论及其对物理统一的研究”这课题已经取得的研究结果来思考、遂去研究这些比值的的物理意义：

暂时把（5-09）式等号左边的比值
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暂时放置一边，先探讨等号右边的、曾被称之为解放因子的
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中隐含的比值
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、以及他所有代数项的物理意义。文献［1］中曾经研究过参考系运动的裁速与光的裁速之数值比，论证了它是系统由于自身的裁速引起虚旋转的计量，可见这些比值，都是描述由各自裁速引起虚旋转的新物理量，应该分别对以上比值给予新的物理定义：遂称
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为裁速引发的虚旋转；称1（
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）为静裁速（即时间轴方向的流逝之裁速）引发的虚旋转；而
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分别称之为裁速分量引发的虚旋转。

麦克斯韦早就揭示光的本质是是电磁波，而电磁波传播的机理是旋转的电场产生旋转的磁场，旋转的磁场反过来又产生旋转的电场……循环至无穷。而
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等比值，表明这些无量纲的物理量正描述惯性场处处都存在虚旋转。

到现在为止，我们还没有正式推导惯性场中波动方程，但就预先发现场中研究对象的各点都存在裁速与光的裁速的数值比，揭示惯性场处处都有虚旋转，说明惯性场本来就有传播电磁波的能力。

5.2-1  本征旋的定义

为了更深入探讨裁速引发虚旋转的整体作用，进一步定义：令（5-09）等式中的的各项为
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于是（5-09）式可写为
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我们把（5-11）式中的U定义为本征旋，而（5-11）式称之为本征旋多项式。

其物理意义是本征旋U表述了时空各方向裁速分量的旋转的状态之总和。表明无论是惯性系也好、非惯性系也好（加速系可理解为任意时刻的瞬时惯性系）经典粒子也好、非经典的粒子也好，只要在运动，就会发生形如（5-11）式所描述的本征旋。
5.2-2  本征旋的物理性质

取（5-11）式的模方
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由（5-12）即得
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可见本征旋的倒数（逆本征旋）即是本征旋的的共轭多项式。或者反过来说，本征旋的的共轭多项式即是本征旋的倒数（逆本征旋）。

§5.3  惯性系之间的本征旋变换

设观测者所在的惯性系（简称静系）为（只写出实状态符及及其系数，以表明表明被研究的物理对象有任意的位置）被研究的物理对象的的位置，在四维表象时空中以一般多项式表达
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 MACROBUTTON MTEditEquationSection2 Equation Chapter (Next) Section 1 MACROBUTTON MTEditEquationSection2 Equation Chapter (Next) Section 1                              （5-14）
（相对观测者运动的）惯性系（简称动系）为（只写出实状态符及及其系数，在四维表象时空中以一般多项式表达
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动惯性系相对静惯性系的三维裁速为（
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），于是两坐标系之间的关系为
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（5-16）或（5-16’）或（5-16”）称之为惯性坐标系间的本征旋变换。

5.3-1本征旋变换满足爱因斯坦的相对性原理

我们来证明这点：

由式（5-16）得
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           （5-17）
（5-09）式即是第二章的（2-13）式，证明了按（5-08）变换得到地新系仍然保持物理规律（这里指的是四维径X）的不变性。

5.3-2   当规定K、K’二直角坐标系对应轴平行并相互作惯性运动时，本征旋变换与爱氏洛伦兹变换优劣的比较

前文曾经分析洛伦兹变换公式组（5-01）－（5-04）是错误的，即（5-02）、（5-03）两式（y’=y、z’=z）从本质上来说是牛顿“绝对的空间，就其本性而言与外界无关而永远不动”之绝对时空思想带来的大错。

现在我们来研究：强行保持x’轴与x轴一致、同时硬行规定假定
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轴平行，探讨在此情况下的本征旋变换会得到什么结果呢？如果本征旋变换正确，则会指出爱氏洛伦兹变换组（5-01）－（5-04）荒谬不经；如果本征旋变换不正确、或有问题，则可看出爱氏洛伦兹变换组（5-01）－（5-04）还是有其优越的地方，应予保留。

在此情况下，研究的出发点是
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对应的本征旋（5-11）应写为

        
[image: image68.wmf]v

U

c

g

æö

=

ç÷

èø

)

1+i

                                             （5-11A）

则本征旋变换（5-16）在上述条件下，成为
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把上式展开即得
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把（5-15）的
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比较（5-18）式两边状态符1的系数，马上就有
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比较（5-10）式两边实状态符
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比较（5-18）式两边虚状态符
[image: image81.wmf]i

)

j

、
[image: image82.wmf]i

)

k

的系数，马上就有

            z=0                                                   （5-22）
            y=0                                                   （5-23）
比较（5-10）式两边实状态符
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把（5-23）的y=0代入（5-20）、把（5-22）的z=0代入（5-21），为了与爱氏洛伦兹变换比较，采用与第一章相同的代数符号，整理（5-19）－（5-24）诸式，即得
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表面看来，由本征旋推导出来的（1-06）’——（1-09）’的四个公式与爱氏洛伦兹变换（5-01）－（5-06）比较：
在假定
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的条件下，爱氏理论就用线性对称的假设、或采用庞加莱令ct=ict的假设、（或采用以太的学说硬行拼凑），都只能够推出（5-01）和（5-04）两式，而对于y与z轴的变换，爱因斯坦、庞加莱、洛伦兹等人都推导乏术，爱因斯坦只有以表面是以“不证自明”、而实际是牛顿“绝对的空间，就其本性而言与外界无关而永远不动”的思想为为指导，得出极端错误的
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（5-02）和
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（5-03）两式。

对于同样的假设（
[image: image92.wmf]0
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vv
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）用本征旋变换指出：只有让研究对象约束在x轴上运动才有可能，于是得到y=0（5-23）和z=0（5-22）二式，这样一来，研究对象在K’系的的坐标也约束在x轴上，于是得
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（1-07）’和
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。－两者大相径庭矣！

最后结论只能是：爱氏洛伦兹变换好比是蹩脚的、基本功不合格的运动员，毛病百出，老是被别人揪住毛病，而本征旋变换却恰似耳聪目明、头脑清晰、判断准确的裁判。立即抓住爱氏洛伦兹变换致命的要害。要把不合格的“运动员”“判罚出场”。

换句话说，爱氏洛伦兹变换只配处理一维空间粒子的直线运动，对于波动场的运动规律无能为力。

5.3-3   本征旋判断爱氏洛伦兹变换荒谬不经

通过以上研究与分析，若要第一章的爱氏洛伦兹变换的y’=y、z’=z成立，其代价是让研究对象只约束在x轴上运动（y=0和z=0），这就要求存在一个只有一个自由度的绝对系，只有极小的粒子与极细的绝对光束约束在x轴上运动，于是x轴之外则是死寂的空间，在这死寂的空间中，什么也没有，于是狭义相对论变成荒谬绝伦的“只有一维空间的绝对论”，这样一来，不仅爱因斯坦的研究要全部作废，我们研究相对论也是多余的。换句话说，以上研究证明了旧洛伦兹变换中的y’=y、z’=z两式是相对论蠹虫，它将导致相对论彻底崩溃。

5.2-4    本征旋变换的物理意义

公式（5-16）或（5-16’）或（5-16”）突出了惯性系之间坐标变换的物理意义，即所有惯性系的坐标之间的差别只是一个本征旋因子，这变换不仅大大简化了旧的爱氏洛伦兹变换公式（5-01）－（5-04），而且根除了“以太”“幽灵”带来的种种弊病，运算非常方便灵活，便于理论分析，使运算对象的物理意义更为突出。

5.2-5 惯性坐标间本征旋变换的灵活性

公式（5-16）描述的是由静系
[image: image95.wmf]X

变换为动系
[image: image96.wmf]X

¢

，而公式（5-16”）描述的是由动系
[image: image97.wmf]X

¢

变换为静系
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。（5-16）与（5-16”）是等效的。

5.3-6“以太”幽灵的终结与坚持场的物质性并行不悖

在旧的爱氏洛伦兹变换中，对速度的处置马虎，没有讲求速度的测量方法，式中的速度
[image: image99.wmf]v

往往被某些研究者错误理解为三维绝对速度，甚至更错误地理解为相对“以太”的速度，这种速度在公式中的存在，使人们对狭义相对论产生了很多误解，限制了旧的爱氏洛化兹变换的运用，“以太”的幽灵确实妨碍了科学的进展。而惯性坐标系间的本征旋变换，注重的是惯性坐标系之间的相对速度的测量方法。

注意作者在指出爱氏相对论的缺点或错误的同时，也坚定的采纳了爱因斯坦非常高明地揭示了在不同的惯性系中，时间间隔是相对的，本研究遂采用本征时的流逝（为坐标变换的不变量）来计量时间间隔，所以在坐标变换中，取消了爱氏洛伦兹变换中概念模糊的速度，而以本征速度来取代，并进一步以本征速度脱胎而来的本征旋
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）作为惯性系之间坐标变换因子，使新的变换公式（5-16）、（5-16”）概念清楚得多，使用起来也方便得多、灵活得多、有效得多。

彻底否定“以太”是发展狭义相对论之必须，但也切忌想偏激化、极端化、绝对化。以无可辩驳的事实与逻辑无瑕的推理认识绝对静止的、有种种离奇性质的、弥漫全宇宙的“以太”的不存在，只是放弃了对物理场对象认识的机械观，并不是放弃场的物质性，宇宙之中，没有无物质的运动，也没有不运动的物质。所以，物质与物质的运动、与物质的运动规律、与物质的性状是环环相扣的一揽子概念，不可偏颇。从以上的研究来看，惯性系不少物理量与几何量，具有双曲变换的不变性，这正是对物理场的物质性认识的一个新台阶。在本文接下来的部分，我们将进一步分析物理场的物质性的各个方面： 

5.3-7 本征旋合成的乘法规则

分析新洛伦兹变换公式（5-16）或（5-16”）式，值得关注的是动、静惯性系之间的差别是变换因子即是非常简单的本征旋
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或U，值得进一步研究： 

观察（5-15），这是由新系
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变还原为旧系
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的情况，即由（5-15）出发，设在惯性系
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中，又有一惯性系
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，相对
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的四维归一化固时速度为V，则
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代入（5-16”）式得
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                                                 （5-25）
而
[image: image110.wmf]X

¢¢

相对
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的本征旋为
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，则有
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                                                  （5-26）
比较（5-25）和（5-26），得本征旋的合成定理
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                                                   （5-27）
我们称（5-27）式为本征旋合成的乘法定理。

5.3-8 惯性系间的本征旋变换满足爱氏光速不变原理

由本征旋合成的乘法规则（5-27），很容易得同向速度的合成公式

设
[image: image115.wmf]v

、
[image: image116.wmf]u

为同向的裁速之值，则其合成裁速之值为
[image: image117.wmf]w

，则它们之间的关系为
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                                      （5-28）
由（5-27）很容易得到（5-28），以及由（5-28）很容易得到光速不变原理。其中有的推导与常见的狭义相对论书藉重复，为省篇幅，重复的事就省略了。

5.3-9    经典力学中，不同方向速度合成的平行四边形法则的证明

在经典力学中，不同方向裁速合成的平行四边形法则是以平行四边形法则来进行的，但没有证明，是一定要背下来的法则。现在可以用（5-27）式来证明：

设运动点的运动由两个本征旋合成，且这两个本征旋分别为：
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其合成的本征旋服从式（5-18）的规则
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在低速时，根据式（5-10）有
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而
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等是比（5-10）更高级的无穷小，予以略去，得
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比较等式两边状态符的系数，立即可得牛顿－伽利略空间量合成的平行四边形法则：
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                         （5-31）

用狭义相对论的理论和四维表象时空数学，就能把三维速度合成的量法则，以本征旋合成的乘法定理取代，非常便利于理论分析，也容易把某些运算结果的物理本质凸现出来。下文将表现它的优点。

运用本征旋合成乘法定理，原则上说可以用式（5-27）对无限多个本征旋进行合成，在运算过程中，可随时去掉无意义冗余项（见3.5节）。

可见，能由公式（5-16”）在无穷多个本征旋中随意选择其中的革一个作为坐标变换的变换因子

由此可见，狭义相对论时空中的物理对象，有其对称性（指双曲对称），也有其不对称的地方（指不是球对称），切不能把不对称的地方看成对称。

5.3-10  本征旋变换群

        由本征旋合成的乘法定理（5-27）可知，任意多个本征旋多项式的乘积，亦为本征旋，如此形成所有的多项式组成集合，在此集合中，存在单位元素“1”；其中任一本征旋多项式的共轭多项式就是该元素的逆元素（5-13）；设
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都为本征旋多项式，则很易证明有
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                          （5-32）

这样，就证明了本征旋变换构成一个群，称之为本征旋变换群。

5.3-11  四维表象时空数学能自动判别研究对象是否对称

文献［2］阐明，四维表象时空的状态符集不构成群，而以状态符构造出来的某些多项式的集合也不见得能构成群。例如，本研究用于麦克斯韦方程时，就明确指出麦克斯韦方程是完整实验的理论总结，电与磁确实不对称，磁单极不存在。这项工作将在完成《四维表象时空中算符多项式的本征旋变换》课题之后，再行研究。

只是以四维表象时空数学研究物质运动时，当研究惯性坐标系的变换时，变换系数为本征旋多项式，则所有本征旋多项式的集合构成群，可见这种坐标变换显现了它的对称性。
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WITH EIGEN SPIN TRANSFORM REPLACE EINSTEIN-LORENTZ TRANSFORMATION    【FIR05】

Yuan Yu-Cai (retired)（yuanyucai4722@163.com）

（Wuhan branch. Chinese Academy of Science）
Abstract

   The particle movement speed the concept of eigen used in the sport coordinate system, introduced the concept of eigen spin. Demonstration LORENTZ transform error origin is the absolute time-space and mechanical analogy of the residual concept on the blink, hindered the development of science, must give cancelled by eigen spin transform replaced. Discusses the physical properties of eigen spin. Demonstrates that the two inertial system (x, y, z) (x', y', z') between, if forced to let y = y', z = z', is inevitably led to the collapse of the theory of relativity system, further explained lorentz transformation is extreme wrong theory.

This paper also using eigen spin characteristics, proved eigen spin synthesis principle is the eigenvalue spin state polynomial multiplication. And by using the results, argumentation classical mechanics, speed synthesis of law parallelogram law method cannot called experience of rules, but relativity derived theorem.
Keywords: eigen spin, eigen spin transform, eigen spin synthesis multiplication rules, relativity moth.
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