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ВВЕДЕНИЕ  

В работе мы предлагаем новую теорию специальной теории относительности и еѐ 

фундаментальные принципы, такие как принцип ковариации и симметрии и трансформации 

систем. Мы приведем новое представление специальной теории относительности  в 3 

размерном евклидовом пространстве. Наша специальная теория относительности не 

затрагиваем таких вопросов современной физики как ковариация физических систем в 

многомерном пространстве [10,11] и  другие математически приложения. Поскольку мы 

считаем что это, правда, что каждый эмпирический закон можно положить в обще 

ковариантной форме, но принцип относительности Эйнштейна обладает большим 

эвристической силой. Из  двух теоретических систем обе из которых согласуются с опытом, 

одна из них Эйнштейна является предпочтительней, поскольку  с точки зрения абсолютного 

дифференциального исчисления является более простой  и прозрачной.  

Кроме того,  если механику Ньютона выразить в  четырех измерениях в виде обще 

ковариантные уравнений то любой  физик, безусловно, будет убежден, что такое 

представление механики не  исключит классическую механику из  практического 

употребления как наиболее достоверный первоисточник наших познаний.  

Специальная теория относительности не представляют собой описания микро систем. 

Поэтому классическая механика и электродинамика  может быть применена в качестве 

достаточно близкого  приближения. По своему характеру классическую механику и 

электродинамику  можно рассматривать  как макроскопическую, феноменологическую  

науку, которая не имеет реальной потребности в  поддержке, которая может быть выполнена 

микроскопическими соображениями  статистической квантовой механики  и 

математическими описание в n – мерном пространстве. 

Критическое отношение к положениям   теории относительности выражали 

Нобелевские лауреаты Филипп Ленард, Штарк, Дж. Дж. Томсон, а также философы и учѐные 

(например, Циолковский, Жуковский, Тесла и др.) и многие другие исследователи. 

Критическое отношение относится в большей мере к специальной теории относительности. 

Общая теория относительности (ОТО) в меньшей степени экспериментально проверена, 

содержит несколько принципиальных проблем. 

  

  

В предлагаемой новой теории относительности, на базе  новых представлениях 

физической ковариации и симметрии, даны новые  фундаментальные взгляды на время и 

пространство в специальной теории относительности  в рамках классической механики и 

электродинамики. Время  воспринимается  как идеальное время , которая не смешивается в 

преобразовании координат при смене (изменении скорости движения) системы отсчета с 

обычными пространственными координатами.  

 

. 

 

1. Одновременность событий [1,2,3]. 

http://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%9E%D0%A2%D0%9E#.D0.9F.D1.80.D0.BE.D0.B1.D0.BB.D0.B5.D0.BC.D1.8B_.D0.9E.D0.A2.D0.9E
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  В согласии со специальной теорией относительности, если мы хотим 

описать движение материальной точки внутри движущейся системы k ,мы задаѐм еѐ 

координаты как функции времени. Представим себе, что материальная точка  
111 ,, zyxA   

находится внутри движущейся системы kA .И обозреватель вблизи точки A  контролирует 

событие в точке A  с помощью часов. Если другой обозреватель находится вблизи точки 

 
222 ,, zyxB  с абсолютно аналогичными  часами, тогда существует возможность в этих 

точках определить время происхождения событий во время их происхождения. Но не 

существует возможность установить, без некоторого предположения для сравнения времѐн в 

двух точках A  и B , происходят ли эти события в этих точках одновременно или нет. 

Мы можем определить только, когда происходят события в точках A  и B  раздельно. 

Но мы не можем определить одновременность событий в точке A  и в точке B , если не 

установим некоторый критерий сравнения двух событий, происходящих в точках A  и B , 

такой, как время, которое луч света затратит на прохождение расстояния от точки  

 
111 ,, zyxA  до точки  

222 ,, zyxB  должно быть равно времени, затраченному лучом света 

на прохождения расстояния от точки  
222 ,, zyxB  в точку  

111 ,, zyxA . 

Предположим, что мы испустили луч света в момент времени At  из точки 

  kzyxA 


111 ,,  внутри движущейся системы по направлению к точке   kzyxB 


222 ,, , и 

этот луч в момент времени Bt  отразится от точки B  в направлении к точке A , и достигнет 

точку A  в момент времени At  . В согласии с нашим экспериментом установим критерий 

происхождения событий одновременно в точках   kzyxA 


111 ,,  и   kzyxB 


222 ,,  

                         

      BAAB tttt               1) 

 

 

 2. Относительность времени и пространства. Синхронизация времени. 

 

 

 Последующие утверждения мы дадим, базируясь на принципе относительности 

и принципе скорости света внутри движущейся системы k , изложенном в §1.[7-9] 

 Эти два принципа мы выделяем, как следующие: 

1.Законы, изменяющие физическое состояние системы, справедливы по отношению к 

любой инерциальной системе, т.е. по отношению к бесчисленному множеству 

координатных систем, находящихся в прямолинейном и равномерном движении друг 

относительно друга. 

 

2. Любой луч света, распространяющийся со скоростью света в движущейся системе 

k  по отношению к наблюдателю, расположенному в системе покоя K  имеет 

скорость 


 cc  (§1).Скорость света этого луча, измеренная в движущейся 

системе k , равна  
zyx cccc 


,, . 

Возьмѐм неподвижное тело, как жѐсткий предмет длиной l , замеренной измерителем 

длины в неподвижной системе K . Представим себе, что тело длиной l  расположено на оси 

x  неподвижной системы координат и в заданный момент времени At  начнѐт двигаться 

прямолинейно и равномерно со скоростью   вдоль оси x  в направлении увеличения x . 
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 Потребуем, чтобы длина движущегося тела и изображение длины 

движущегося тела в системе покоя K  были установлены следующими правилами. 

 а) Обозреватель движется с измерителем длины и с телом в системе движения 

k  и измеряет движущееся тело длиной l  непосредственно наложением измерителя длины 

тела, таким образом, как это делалось в системе покоя K . 

 б) С помощью часов, засинхронизированных в неподвижной системе K  в 

согласии с уравнением 1), обозреватель устанавливает в каких точках системы K  два конца 

движущегося тела длиной l  будут отображены на оси Kx  в выбранный момент времени. 

 Расстояние между двумя концами тела любой длины, измеренное с помощью 

измерителя длины по правилу а) в неподвижной системе координат K  мы будем называть 

длиной тела. 

В согласии с принципом относительности длину тела в движущейся системе k , 

определѐнную по правилу а) мы будем называть длиной тела в движущейся системе, и она 

будет равна длине тела в неподвижной системе K . 

 Длину, замеренную по правилу б), мы будем называть длиной движущегося 

тела в системе покоя. 

Теперь определим различие между длиной тела в движущейся системе и длиной 

движущегося тела в системе покоя. 

Вообразим, что часы установлены вблизи этих точек, и засинхронизированы в 

системе покоя K  по методу, описанному в параграфе §2. Предположим, что луч света, 

выпущенный из точки KkA ,  в момент времени At ,  отразится от точки kB , которая 

соответствует точке KC   системы покоя, в момент времени Bt . Отраженный луч света от 

точек kB  и точки KC   снова вернѐтся в точку kA , принадлежащую движущейся 

системе, и в соответствующую точку KD   системы покоя K  в момент времени At  . 

 Таким образом, мы можем найти время, затраченное лучом света на 

прохождение им пути от точки A  к точке B  и от точки B  к точке A  в движущейся системе 

k ,равное тому же времени на прохождение им пути от точки A  к точке C  и от точки C  к 

точке D  в системе покоя K  

 

     









c

ttl
tt AB

AB

)(
        2) 

                                                

                                      









c

ttl
tt BA

BA

)(
       3) 

 

где расстояние BAAB rrl   представляет длину движущегося тела в системе 

движения k . Как мы видим, длина движущегося тела l  по отношению к системе покоя K , 

измеренная с помощью измерителя длины за время AB tt   равна                  

                        Kttlr ABAC  )(            4) 

 Эту длину ACr  можно измерить с помощью луча света и она будет равна  

                           Kttcr ABAC  ))((        5) 

 Эти измерения необходимо производить в следующих условиях. 

  Луч света испустим из точки KkA ,  в условный момент времени At  в 

направлении к точке kB . За время  AB tt   точка B  переместится в точку KC   по 

отношению к системе покоя K . Луч, движущийся со скоростью c  в системе движения k , 
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достигнет точку C  в момет времени Bt . Два обозревателя в системе движения k  

зафиксируют время отправления At  и прибытия Bt  луча в точки KCA , . 

За время AB tt 
  точка KA   переместится в точку KD   по отношению к системе 

покоя K . Поэтому длину l   движущегося тела, по отношению к системе покоя K  

измеренную с помощью измерителя длины за время  BA tt   , мы можем записать как  

                        Kttlr BACD  )(                6) 

Эту длину CDr  можно измерить с помощью луча света и она будет равна  

                       Kttcr BACD   ))((                   7) 

Эти измерения производятся следующим образом. Два обозревателя в системе  

движения k  зарегистрируют время отражения луча в точке kB , соответствующей точке 

KC   в системе покоя в момент время Bt , и время прибытия луча в точку kA , 

соответствующую точке KD   в системе покоя. Луч света при этом будет расспостраняться 

в противоположном направлении и его скорость будет равна c . 

Из приведенных выше определений мы можем найти интервал времени  AB tt    

                       Krrkrl BCACAB             8) 

                                 AB ttcl                               9) 

                        
c

l
tt AB   

 

где Kttcr ABAC  ))((   и )( ABBC ttr    есть расстояние, которое точка 

KkB ,  из момента времени At  пройдѐт со скоростью     расстояние от точки KkB ,  до 

точки KC    Bt , в результате движения системы k  по отношению к системе покоя K . 

Интервал времени BA tt   мы можем найти из измерения лучом света с обратным 

направлением в системе движения k  

    

                   BADACDBA ttcrrrl             10) 

                             

                                    
c

l
tt BA                  11) 

где Kttcr BACD  ))((   и   Kttr BADA    есть расстояние, которое точка 

KA   из момента  времени  Bt   пройдѐт со скоростью    от точки KA   до точки 

KD  ,  At  в результате движения системы k  по отношению к системе покоя K . 

 Легко установить из этих расчетов, что  

                             
c

l
tttt BAAB              12)    

 

что доказывает синхронизацию времени в двух системах Kk,  по критерию для 

сравнения одновременности происхождения событий 
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3.Теория преобразования координат системы покоя K  в координаты 

движущейся системы k  [1,2,3]. 

 

Рассмотрим две системы координат в стационарном состоянии, каждая из которых 

имеет три перпендикулярных координаты,  выходящие из одной точки. Потребуем, чтобы 

координаты X  двух систем совпадали, а координаты Y  и  Z  были перпендикулярны. 

Потребуем, чтобы часы и измерители длины, применяемые в двух системах K  и k  были 

идентичны. 

Представим себе, что начало координат одной из систем k  имеет прямолинейное 

поступательное движение вдоль координаты x  со скоростью  , в сторону увеличения 

значения координаты Kx ,и эта скорость будет передана координатным осям этой 

системы, часам и измерителям длины, расположенным в ней. 

Любому определѐнному времени системы покоя K  будет соответствовать 

определѐнное расположение координат движущейся системы k  в системе покоя K , и мы 

можем различать в любой момент времени t   положение координат движущейся системы 

параллельных координатам системы покоя K . 

Вообразим, что расстояние мы будем замерять в системе покоя K  измерителем длины 

и в движущейся системе k  тем же измерителем движущимся вместе с ней. 

Таким образом, мы измерим соответствующие координаты zyx ,,  и   ,, . 

Время в системе покоя K  мы будем определять для всех еѐ точек, где будут 

находиться часы, с помощью луча света по критерию сравнения двух событий, изложенному 

выше . Этим же критерием будет определяться время в движущейся системе k  для всех еѐ 

точек, где устанавливаются часы, которые будут находиться в движении вместе с системой 

k . При этих условиях любые значения координат и времени t,,,   полностью определяют 

событие, происходящее в движущейся системе k , которое также происходит в однозначно 

соответствующей точке системы покоя K  в координатах tzyx ,,, . 

Теперь наша задача состоит в том, чтобы найти систему уравнений, которая опишет 

взаимосвязь координат и времени двух систем Kk, .   

 

   Очевидно, что эти уравнения должны быть линейными, поскольку пространство и 

время обладают гомогенными свойствами. 

Если мы определим точку x  как функцию координаты x  и времени t  системы покоя 

K , как txx  , тогда точка x  движущейся системы k , находящаяся в покое внутри неѐ, 

будет определяться координатами и временем системы покоя K  как  zyx ,,  и 


xx
t


 .  

Если луч света имеет направление движения, совпадающее с направлением движения 

движущейся системы k  со скоростью  , то время затраченное лучом света в системе покоя 

со скоростью  ccK  для достижения точки kx  , которая будет соответствовать в 

системе покоя K  точке x , будет равно  времени t  определения координаты точки kx   с 

помощью света, и это время t  мы можем выразить для системы покоя, как функцию 

покоящейся точки kx    

 

 

                            



KK c

tx
tK

c

x
t


          13) 

 

 

                                 



KK c

t

c

x
t


                     14) 
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




Kc

x
t                             15) 

 

 В движущейся системе k , для наблюдателя, рассположеннго в ней, скорость 

света  в направлении вектора скорости   равна  c . Время, за которое луч света достигнет 

точку kx  , будет определяться, как 








Kc

x

c

x
t  и расстояние пройденное лучом света в 

системе покоя K  будет равно        x
c

c
xc

c

x
ctx

K 











 . 

 Сначала мы определим координату k , как функцию координат zyx ,,  и 

времени t . Для этого из начала координат системы движения k  испустим луч света в момент 

времени 0t  вдоль оси x , в направлении точки x , который отразится от движущейся точки 

x  в обратном направлении в момент времени 1t  и достигнет снова начала координат 

системы движения k  в момент времени 2t . Таким образом мы можем выразить 

синхронизацию времени  как  201
2

1
ttt  . Применяя принцип постоянства скорости 

выпущенного и отраженного луча света в движущейся системе по отношению к системе 

покоя 
   

c
cc




2


 мы получим уравнение синхронизации времени в следующем виде  

  120
2

1
   где  kct . Включив в это уравнение аргументы функции   мы получим 

следующее уравнение синхронизации  

 

 

           














































KKK c

x
tx

c

x

c

x
tt ,0,0,,0,0,0,0,0,0

2

1
   16) 

 

  

 Перейдѐм к дифференциальным уравнениям, выбрав x  бесконечно малой 

величиной  

 

 

            
tcxtc KK 
































12

2

1
          17) 

 

                      0
11






















 xtcc KK




           18) 

 

Здесь необходимо отметить, что вместо  начала координат движущейся системы k  мы 

можем выбрать любую точку, откуда будет испущен луч и полученные уравнения будут 

действовать для точки со значениями zyx ,, . Из условия, что функция   линейная, решение  
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результат 



























 x

cc
ta

KK 


11
1  и дифференциального уравнения даѐт 

так как  ctx   бесконечно малая величина, то для заданного времени t  дифференциальная 

система имеет решение ctx   где x
c

c
x


 . Подставляя это значение мы определим 

величину   как  

 

 

                                              x
c

c

x

x





                     19) 

   где xc . 

 

 Рассуждая аналогичным образом применительно к координатным осям y  и 

z мы можем показать, что луч света всегда распространяется вдоль этих осей, когда 

наблюдатель находится в стационарной системе K , со скоростью c  в течение времени 

yc

y
 и  

 

            












































yyy c

y
ty

c

y

c

y
tt ,0,,0,0,0,0,0,0,0

2

1
      20) 

 

где  0,0,, xyy ccyc    и  yy cc  . 

При бесконечно малой величине   

 

                 
tcytc yy 











  11
                                           21) 

 

              

 

                                  
tcytc yy 











  11
                           22) 

 

 Так как функция   линейная, следует что y , и аналогичным способом мы 

можем найти, что z . 

 

 Полученные решения дают нам уравнения трансформации двух систем 

физического пространства движущихся друг относительно друга прямолинейно и 

равномерно со скоростью   
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



















z

y

c

c
x

tt

      23)                

z

y

x
c

c

tt

x

x

















       

tc

tc

tc

tt





















        

 

 

 

 где xc  компонента вектора c  по оси k  
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