（一）相对论的错误——劳仑兹变换的真相
柏青山（退休教师）
吉林大学物理学院 公共物理教学中心  长春  130026
摘要  笔者研究物理学三十年，形成了《弹性波的粒子理论》和《物理学在理论上是一条错误链》各约六万字的长文。它们以研究波粒二象性为起点，揭示了波是由弥散物质的惯性作用产生的、证明了波具有粒子性的本性，除研究已知宏观世界的牛顿力学外，来自探索未知世界假说的经典波动理论、相对论、量子力学等都是人为先验地猜想，均错在了最基本的概念上，但肯定的是，除实验发现外、它们却是探索未知世界唯一的方法，其获得一些未知现象的成功才是为我们认识未知世界迈出的第一步。限于文章的篇幅，这里就以节选文中“劳论兹变换的真相”为例谈谈当今人们争议最大的相对论的错误，即从物理量、物体运动的相对性出发来揭露劳仑兹变换给出的尺缩结论的错误，并以客观实在不随人的认识角度和方法而改变为据给出该变换的真相，从而确认了绝对时空观的正确。然而，笔者并不承认是推翻了相对论，只是还原了它的本来面目，它能获得一些未知现象的成功才是爱因斯坦所犯错误的功绩。这代表着笔者对先验假说的认识——我们享受的大部分成果都是由它们的错误所赐的，是统治物理学的传统观点错了。
关键词    物理量不但有大小也有单位  劳仑兹变换的结构并不唯一  物体运动的相对性  尺胀与尺缩  客观实在不随人的认识角度和方法而改变论  劳仑兹变换的真相  绝对时空观正确
引言  对任何事物来说，知道是认识的前提，不知道就不能认识，这是千古不变的真理。如，你
同张三未见过面，就不知道他的长相；你未同他打过交道，就不知他的脾气秉性。可见，人是无法对未知事物给出正确的描述或说出它存在的道理的。物理学也同样不能违反这条真理，要想认识我们不知道的未知世界就必须想方设法去获取未知现象，先把未知世界已知化。之所以如此，也是因为我们对未知世界的无知，而理论却总是已知世界的道理。据此, 把未知世界已知化的“想方设法”也就不可能是由道理来完成，也必像捉迷藏那样是靠探索者去闯、去碰的无理过程来实现。那么,来自探索未知世界假说的所谓理论必是先验的、也是必错的。但这是由认识未知世界的起点、认识程序决定的必然，是我们无法跨越的一步。因此，我们应该从经典波动理论、相对论、量子力学等一类先验的假说中学到探索未知世界的经验，明白只有不受已知的羁绊、不怕荒唐、大胆地去编造自我的猜想，才是探索未知世界获取未知现象的绝窍。认识到只有错误才是一把打开未知世界大门的钥匙，才真正是推动物理学发展的动力、功臣，我们对未知世界的探索就如同瞎子一样在无知中摸索着前行。传统观点认为，这些假说经过了实验的检验，就是正确的理论、相对的真理，这是我们理论观念的错误。因为理论是属于对已知世界的认识，必须建立在已知现象的规律之上，而先验的假说只是探索未知世界获取现象的方法，实验当然是判定方法是否有效的标准或证明。可见，是我们把实验当作了检验理论的标准才使我们对先验假说的认识误入了歧途、障碍着我们的继续探索。其实，这“假说”二字也向我们明示，物理学还处在获得未知现象量的发展上，在牛顿之后并没有取得质的突破。
1．  劳仑兹变换的真相
    劳仑兹变换的两个表达式：
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[image: image4.wmf]
我们从v的指向可以看出，前者是观测者以
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参照系为静止惯性系、以
[image: image6.wmf]¢

S

参照系为运动惯性系的劳仑兹正变换，后者是观测者以
[image: image7.wmf]¢

S

为静止惯性系、以
[image: image8.wmf]S

为运动惯性系的劳仑兹反变换。
1．1劳仑兹变换问题的发现   我们知道，物理量是不但有大小也有单位的复合量。尽管爱因斯坦设定了两惯性系的时、空单位相同，但这种人为的设定并没有在获得劳仑兹变换过程中起到作用，那么这种设定是否合理就取绝决于该变换本身。因此，笔者反其道而行之来研究两系单位之间的关系。对劳仑兹正变换，设x轴的长度单位为[m]、
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¢

轴的长度单位为
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[

m

¢

，t的时间单位为[S ]、
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¢

的时间单位为[
[image: image12.wmf]S

¢

]。再把正变换中物理量的大小与单位分开写出，我们就能把劳仑兹变换拆成两个变换：
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(10)式是不再有
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的纯数字变换；(11)式是带着
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的单位变换。可见，对劳仑兹变换我们无法证明时空单位相同，也无法否定时空单位的不同。如果该变换是由（10）、（11）式构成的，就会看到动系
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的长度单位
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和时间单位[
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]都比静系的[m]、[S ]大了
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倍。由于这些单位是包涵在x、 t、
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、
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之中的，其单位关系是由
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确定的已知，我们再由正变换得到反变换时，从等号的右侧看去，变为动系
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中的x、t的单位又比变为静系
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中
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、
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的单位大了
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倍。由此造成等号两边单位的矛盾，也造成正变换
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中v、c的速度量纲同变为静系
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中
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、
[image: image32.wmf]t
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的单位相矛盾。这是因为物理量有大小和单位的不同造成了正、反变换互变性的失效。据此，我们就必须把劳仑兹的正、反变换看成彼此无关、各自独立的变换。若我们承认正、反变换之间可相互推导，它们也就只能是物理符号下的纯数字变换了。当预感物理研究的数学化可能再次蒙住了我们的双眼时，又猛然想到，如果动系在运动方向长度单位是增大的，就会同狭义相对论给出尺缩结论相矛盾。笔者就是在对这一矛盾原因的追寻中发现了劳仑兹变换的真相。
1．2认识劳仑兹变换的两个根据   其一，因为劳仑兹正、反变换都是以静止惯性系的视觉给出的两系时空关系，它们已各自标定了静止惯性系和运动惯性系，也标定了分属于哪个系的物理量。在这一前提下，我们对劳仑兹变换的使用，必须针对具体问题依据静止惯性系来选定与其相符的劳仑兹变换，作到劳仑兹变换与静止惯性系、运动惯性系及分属它们物理量的统一。我们把这一应用的固定模式称为劳仑兹变换的单向使用规则。之所以有这一使用规则是由两个原因决定的：一是，因为物体运动的相对性，我们认识物体的运动必须确定一个认识基点，即静止惯性系；二是，因为劳仑兹变换给出的不是两系观测者对同一物理现象直接观测上的时空关系（它制造了两系观测者所得结论的矛盾），而是同物体运动相对性联系在一起的时空关系，使得一个系中发生的物理现象，观测者只能以他所在的系为静止惯性系、用与其相符的劳仑兹变换来推知在本系或动系中所观测的结果。所谓推知，就是一个系中发生的物理现象在另一系的观测结果、只能由观测者选定的与其视角相符的劳仑兹变换来取代。也就是说，劳仑兹变换所给出的任何结果永远是从静止惯性系出发由与其相符的劳仑兹变换来推知的一面之词，这就决定了劳仑兹变换本身、两系的时空关系和其中的物理量等都具有物体运动相对性的单向性。其二，物质的自我存在形式、所处的力学状态及其变化规律都具有绝对性，是不以人的意志为转移，不随人的认识方法、角度而改变的客观物理实在。它们存在的唯一性是我们认识一切物理现象必须依据的基本原则。有了这两个根据，我们就可以认识劳仑兹变换的真相了。
1．3劳仑兹变换应得的结论是尺胀不是尺缩   为给出结论的简便，我们省略推导过程，直接对劳仑兹正变换的 (1)式求x的偏导数，对(4)式求t的偏导数，再把它们写成有限量的形式
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根据劳仑兹变换的单向使用规则：在(12)式中的
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是静系
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中x轴上的一段长度，也是对静放在x轴上一物体直接测得的静止长度
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；
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是由这一变换推知的在动系
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中对应
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的一段运动长度，也是由这一变换推知的在
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系中对应
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的运动长度
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。(12)式表明，在静系
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中的观测者由劳仑兹正变换推知在动系
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S

中发生了尺胀（这是相对尺缩给出的称呼），运动长度
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变长了；(13)式中的
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是静系
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中时钟走过的一段时间，也是在定点x发生一物理过程经历的固有时间
[image: image48.wmf]t

D

；
[image: image49.wmf]t

¢

D

是由这一变换推知的在动系
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中对应
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的一段运动时间，也是由这一变换推知的在动系
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中对应
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的运动时间。(13)式表明，在静系
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中的观测者由劳仑兹正变换推知在动系
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中发生了时胀、物理过程经历的时间变长了。
很明显，本文由(12)式得到的尺胀结论与狭义相对论作出的尺缩结论恰好相反，但错误却出在狭义相对论。这里举出书本上错误地给出尺缩结论的两例：
例一，对静放在静止惯性系
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中x轴上的物体，直接测得静止长度为
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，即
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。在认定了
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是静止长度的条件下，在观测上同时性的利用却使之由劳仑兹反变换来推知
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，即
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，得到
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，作出尺缩、即运动长度缩短的结论；
例二，对静放在运动惯性系
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中
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轴上的物体，直接测得静止长度为
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，即
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l

。在认定了
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是静止长度的条件下，竟然也利用观测上的同时性由劳仑兹正变换来推知
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，即
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，也得到
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，也作出尺缩、即运动长度缩短的结论。
它们给出尺缩结论的错误都来自认识物体静止长度的视角与所使用的劳仑兹变换不符，导致违背了由物体运动相对性赋予劳仑兹变换的单向使用规则，造成了物体静止长度与所使用的劳仑兹变换标定的静止或运动的惯性系相矛盾。
其实，在例一情况下：因为已经确定了静放物体的是静止惯性系
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，根据使用规则，静止物体在运动参照系
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中对应的长度才是运动长度，就必须用劳仑兹正变换来推知对应物体静止长度
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的运动长度
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。按书本的逻辑，使用条件也为t相同。因为此时
[image: image75.wmf]x

D

的两端在运动惯性系
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的对应坐标也是变化的，必须在同时t的条件下来确定物体静止长度
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与对应的运动长度
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的关系；如果改变一下认识角度，因为对静放在静止惯性系
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的物体来说，从运动惯性系
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看去物体才是运动的。那么，观测者由
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来看物体的运动，
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就变为静止惯性系，而
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就变成运动惯性系，在
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中直接测得的物体静止长度
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就变为物体的运动长度
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。这是因为在
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中的观测者看去，
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系及相对它静止的物体都在
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系中都是一起运动的，就不会承认告知他的在
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系的物体静止长度
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也是
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系中的静止长度，而会认定
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就是
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系中看到的该物体的运动长度。按理，由于物体的相对运动摆脱不了人的观测，则、无论尺胀或尺缩只影响字号的胖瘦并不影响对其所标数字的识别，他还能从运动x轴的标尺上读出该物体运动长度是
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。因此，他也会认定在
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系中测得的物体的静止长度
[image: image97.wmf]x

D

、即
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就是在
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系中的该物体的运动长度
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、即
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。可见，书本作出尺缩结论的错误就在于没有按物体运动的相对性转变认识的视角，用了劳仑兹反变换却仍然坚持变为运动系
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中的
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是物体的静止长度，由此造成了物体静止长度
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与原静止惯性系
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转变成的运动惯性系
[image: image106.wmf]S

不相符。根据使用规则，用劳仑兹反变换来推知的是，对应物体运动长度
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的物体静止长度
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，所用条件就变为时间
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相同，因为物体的运动长度
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两端在静止惯性系
[image: image111.wmf]¢
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的对应坐标也是随时间变化的。
同理，例二也犯了同样性质的错误。在笔者的认识下，都必然作出运动物体的长度变长，即运动物体发生了尺胀的结论。
狭义相对论之所以能做出与(13)式相同的结论，就在于它也是把相对时钟静止的参照系作为静止惯性系，即把能直接测量时钟走时的参照系作为静止惯性系，并以此来推知运动惯性系的时间是膨胀的。正如朗道在他的场论中所说“随着一物体一同运动的钟所指示的时间，称为该物体的固有时间。”可见，对时钟来说，与它保持相对静止的参照系就是静止惯性系。当然，静止惯性系的时间也就是固有时间，这与(13)式的表述完全一致。由于在变换中
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与
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地位相同，时胀也佐证了尺胀结论是正确的。我们由(12)、(13)式确认了在运动惯性系中发生了时胀尺胀的结论，认识劳仑兹变换的真相就能够继续了。
1．4  劳仑兹变换的真相   我们把一根木棒静放在静止惯性系
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中的x轴上，直接测得静止长度为
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，通过劳仑兹正变换推知在运动惯性系
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倍。这仅仅是按劳仑兹变换时空单位的不同给出的推断，但要想得到该变换的真相我们还得从另一信得过的观点出发。

根据前面给出的原则，木棒是客观的物理实在，因为参照系对它无作用，在哪个惯性系来观测都属于认识方法。因此，木棒的客观实在长度是不会随人为选取惯性系的不同而改变。那么，(12)式中
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轴的长度单位不同而导致了数值的不同。若设，x轴的长度单位为[m]，
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以此来看(12)式，之所以
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轴缩小了单位而放大了数值或放大了单位缩小了数值，但均可归为前者的原因，即下式
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以(15)式对照（12）式，有
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若在静止惯性系
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中某一定点x处发生一物理过程，直接测得所经历的时间为
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，通过劳仑兹正变换推知在运动惯性系
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上所经历时间为
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。根据认识木棒是客观物理实在的同样理由，物理过程经历的客观时间不会随人选取的惯性系的不同而改变。那么，（13）式中
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（时胀），只能是两惯性系的时间单位不同而导致了数值的不同。若设，
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系中的时间单位为[S]，
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系中的时间单位为[
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以此来看(13)式，之所以
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系的时钟缩小了单位而放大了数值
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以(18)式对照（13）式，有
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(16)、(19)式确认了在运动惯性系
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与静止惯性系
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中的时空单位也不相同。我们根据劳仑兹变换由光速不变原理导致的时、空单位上的错误和在数学眼光上推导的正确性得出结论：爱因斯坦给出的劳仑兹变换，在实质也只能是个物理符号下的纯数字变换。我们全用对应的大写字母表示它，就是
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这就是劳仑兹变换的数学真相。狭义相对论作出的所有形式结论实际上都来自此式。如果我们给运动惯性系
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的时空加上单位，就是下式
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                                （21）
从中看到，由光速不变假设逼出的劳仑兹变换在时空单位上的错误。说明爱因斯坦提出的光速所谓不变，在实质上是把在统一时空量度下的光速改变量转嫁给了运动参照系
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单位为代价换取了在数值上的补偿。因此，爱因斯坦原设定两系时空单位相同是虚假的。当我们恢复劳仑兹变换的统一的时空单位时，就得到了下式
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由于(22)式满足获得劳仑兹变换的所有条件，(22)式就是劳仑兹变换的物理真相。自然，由它作出的结论才是物理的。我们把(22)式的时空关系代入爱因斯坦假设的间隔不变性方程                                                                                       
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由此看到，仅当
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时(23)式才成立、才有
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。它认证了，爱因斯坦提出的三维空间的光速不变原理因对劳仑兹变换的设定
[image: image173.wmf](,)

yyzz

¢¢

==

，而退化为一维空间的光速不变原理了。由于离奇而又不可思议的间隔不变性假设仅对一维光速不变原理成立，对非光速联系或无联系的两个事件都不成立，我们从(23)式就得不到任何与光速无关的任何结果。由此定论：一维光速不变原理也是虚假的；联系两系时空的间隔不变性是荒谬的，它只不过是为从一般角度给出劳仑兹变换贴上的膏药，虚造了一座通向广义相对论的桥梁；劳仑兹变换在实质上只是在数学形式上为光速不变原理的自圆其说；狭义相对论给出的所有结果都来自爱因斯坦人为错误的编造。我们从(22)式也能看到，它与伽利略变换仅在时间等式中多了一项调整一维光速不变的
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，由于本文否定了光速不变的假设，（22）式也就回到了伽利略变换。这也直接表明，牛顿的绝对时空观是正确的，相对论的时空观是错误的，任何把时空联系在一起的线性、非线性变换都是荒谬的。
2． 绝对时空观是正确的   

所谓空间就是能被物体、物质占据、充斥的地方，它用物体不变的定长来量度。它是由物体的存在、运动揭示出来的、什么也没有的、是客观存在的；
所谓时间就是为衡量世间万事万物的存在、运动及变化快慢而引入的描述，它用物体运动的恒定间隔来量度。时间是人为引入的、不是客观存在的，由于标准的选定它自然是均匀流失的，是以描述万事万物存在、运动与变化的方法而产生的。
根据定义（注意：空间、时间与作为量度它们的可操作的尺与钟在概念上并不相同，具有理想同实用的区别，而狭义相对论却把它们混为一谈），时空是物理的、无界的、非物质的、彼此无关的。它们来自物体的存在、运动与变化，又用于描述物体的存在、运动与变化，是有史以来就被人们用于描述物体的存在、运动与变化的工具。所谓牛顿的绝对时空观，实际上是牛顿沿用了自古以来的公理。我们所选取的任何参照系所描述的都是同一个物理时空，任何物体、物质都在同一物理空间中存在着、运动与变化着，也被确立同一空间和时间的工具所计量。时空是描述世间万事万物的两大基本要素，是认识一切现象的自然条件。它们的确立使我们认识世间万事万物都有了秩序，使物体、物质的存在、运动与变化有了量的概念。由于描述现象是我们认识现象的前提，因此时空是我们认识一切现象的不可更动的基础、标准，它们必然是绝对的，是与物体运动的相对性无关的。在认识世间万事万物的方式上，是光培养了我们都是面对所有现象进行直接认识和直接思维的，是与现象过程同步的。我们认识现象从来不考虑信号的速度，我们对现象的陈述从来也不涉及信号速度，我们观测任何事件的发生时刻也总是把信号所用的时间减去，这就是在时间概念上认识到的同时性。根据时、空的定义，在任意时刻世间万事万物都惟一的处在各自的空间位置之上、某一状态之下、某种作用之中。所谓同时性，就是对自然界乃至社会在描述它们的时空中任意时刻横断面上的一切所赋予的称呼，即同时性所指的只是时间概念上某一个时刻所对应的客观存在着的一切，它根本就没有什么相对性的涵义。可见，同时性与信号速度无关，又与以无穷大速度观测到的一切等同，它是客观的、绝对的。相对论把独立的时、空同物体运动的相对性绑在一起是错误的，是倒转乾坤。 
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