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DYNAMIKI W SZCZEGÓLNEJ TEORII ETERU 
 

Streszczenie 
 

Wstęp i cele: W artykule przedstawione zostało wyprowadzenie trzech dynamik w Szczególnej 
Teorii Eteru (STE). STE jest teorią kinematyki i dynamiki ciał z uniwersalnym układem odniesie-
nia. W teorii tej można wyprowadzić liczne dynamiki ciał. Rozstrzygnięcie, która z dynamik moż-
liwych w Szczególnej Teorii Eteru jest prawidłowym modelem rzeczywistych procesów pozostaje 
otwartym zadaniem fizyki. Cały artykuł zawiera tylko oryginalne badania autora publikacji. Ce-
lem artykułu jest przedstawienie autorskiej metoda wyprowadzania dynamik w Szczególnej Teorii 
Eteru. 
Materiał i metody:  W pracy zastosowano metodę dedukcji matematycznej. 

Wyniki: Wyprowadzenie dynamiki opiera się na czterech wzorach obowiązujących w kinematyce 
STE. Aby wyprowadzić dynamikę STE konieczne jest przyjęcie do kinematyki dodatkowego 
założenia, które pozwala wprowadzić do teorii pojęcia: masy, energii kinetycznej oraz pędu. 

Wniosek: Rozstrzygnięcie, która ze wszystkich możliwych dynamik Szczególnej Teorii Eteru jest 
prawidłowym modelem rzeczywistych procesów powinno być jednym z ważniejszych zadań 
przyszłej fizyki. 
Słowa kluczowe: Dynamika ciał, uniwersalny układ odniesienia, Szczególna Teoria Eteru. 
(Otrzymano: 01.06.2018; Zrecenzowano: 15.06.2018; Zaakceptowano: 20.06.2018) 

 
 

DYNAMICS IN THE SPECIAL THEORY OF ETHER 
 

Abstract 
 

Introduction and aim: The article presents the derivation of three dynamics in the Special Theory 
of Ether (STE). STE is a theory of kinematics and dynamics of bodies with a universal reference 
system. In this theory, many dynamics of bodies can be derived, The decision which of the dynam-
ics possible in the Special Theory of Ether is the correct model of real processes remains an open 
task of physics. The entire article contains only the original research of the author of the publica-
tion. The aim of the article is to present the author’s method of deriving dynamics in the Special 
Theory of Ether. 
Material and methods: Mathematical deduction method has been used in the paper. 
Results: The derivation of dynamics is based on four patterns in STE kinematics. In order to de-
rive the STE dynamics, it is necessary to adopt an assumption to supplementary kinematics, which 
allows to introduce the theory of mass, kinetic energy and momentum into the theory. 
Conclusion: The decision which of all possible dynamics of the Special Aetheric Theory is a valid 
model of real processes should be one of the most important tasks of future physics. 
Key words: Dynamics of bodies, universal frame of reference, Special Theory of Ether. 
(Received: 01.06.2018; Revised: 15.06.2018; Accepted: 20.06.2018) 
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1. Wprowadzenie 
 

Szczególna Teoria Eteru została wyprowadzona na podstawie geometrycznej analizy wy-
ników eksperymentów Michelson’a-Morley’a oraz Kennedy’ego-Thorndike’a przy założeniu, 
że istnieje uniwersalny układ odniesienia (ang. universal frame of reference, UFR, eter),        
w którym prędkość światła w próżni ma stałą wartość. W inercjalnych układach odniesienia 
poruszających się względem UFR, jednokierunkowa prędkość światła może być różna [5]-
[12]. 

Wyprowadzenie STE opiera się na spostrzeżeniu, że nigdy nie zmierzono dokładnie pręd-
kości światła przebywającego drogę w jedną stronę. We wszystkich dokładnych eksperymen-
tach laboratoryjnych mierzono jedynie średnią prędkość światła przebywającego drogę po 
trajektorii zamkniętej. W eksperymentach tych światło zawsze wracało do punku wyjścia. 
Analiza licznych eksperymentów pod tym kątem została wykonana w pracy [15]. Dlatego 
założenie o stałej jednokierunkowej prędkości światła (prędkości chwilowej) przyjęte 
w Szczególnej Teorii Względności (STW) nie ma ścisłego uzasadnienia eksperymentalnego. 
Wyprowadzenie STE oparte jest na założeniu wynikającym z tych eksperymentów, czyli, że 
dla każdego obserwatora stała jest średnia prędkość światła przebywającego drogę tam 
i z powrotem. 

Pomiar jednokierunkowej prędkości światła jest technicznie nierozwiązany, głównie z tego 
powodu, że precyzyjne zegary atomowe nie odmierzają czasu tak samo, jeżeli są we względ-
nym ruchu [2], [3]. Jeżeli zsynchronizuje się dwa zegary atomowe i jeden z nich przeniesie 
w inne miejsce, to zegary te nieznacznie się rozsynchronizują i nie będą już wskazywały tego 
samego czasu. Dlatego nie można ich wykorzystać do pomiaru czasu przepływu światła, które 
ma tak duża prędkość, że nieznaczne rozsynchronizowanie zegarów ma istotny wpływ na ten 
pomiar. Propozycje urządzeń do pomiaru jednokierunkowej prędkości światła zostały przed-
stawione w patentach [13] oraz [14]. 
 
2. Założenia kinematyki Szczególnej Teorii Eteru 
 

Szczególna Teoria Eteru została wyprowadzona na podstawie pięciu założeń: 
 

I. Istnieje uniwersalny układ odniesienia (UFR) względem którego prędkość światła 
w próżni ma tą samą wartość c w każdym kierunku. 

II. Średnia prędkość cp światła na drodze tam i z powrotem jest dla każdego obserwatora 
niezależna od kierunku propagacji światła. Wynika to z eksperymentu Michelson’a-
Morley’a. 

III. Średnia prędkość cp światła na drodze tam i z powrotem nie zależy od prędkości obser-
watora względem UFR. Wynika to z eksperymentu Kennedy’ego-Thorndike’a. 

IV. W kierunku prostopadłym do kierunku prędkości ciała, poruszającego się względem 
UFR, nie następuje jego skrócenie ani wydłużenie. 

V. Transformacja «UFR - inercjalny układ» jest liniowa. 
 

W oparciu o powyższe założenia, przy pomocy geometrycznej analizy eksperymentów 
Michelson’a-Morley’a oraz Kennedy’ego-Thorndike’a, wyprowadzona została w pracach [5], 
[8], [9], [10] oraz [12] transformacja czasu i współrzędnych położenia. Transformacja z do-
wolnego inercjalnego układu Ui do układu U związanego z uniwersalnym układem odniesie-
nia ma postać: 
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Transformacja z układu U związanego z uniwersalnym układem odniesienia, do układu in-
ercjalnego Ui ma postać: 
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Prędkość vi jest prędkością z jaką układ inercjalny Ui porusza się względem uniwersalnego 
układu doniesienia wzdłuż równoległych osi x oraz xi. 

Transformacje (1)-(3) oraz (4)-(6) zawierają pełną informację o kinematyce ciał. Liczne 
własności tej kinematyki zostały wyprowadzone w monografii [5]. 

 
3. Wybrane własności kinematyki STE 

 
Przy wyprowadzaniu dynamik potrzebne nam będą cztery wzory: (12), (18), (20) oraz (23) 

z kinematyki. Wyprowadzimy je z transformacji (1)-(3) oraz (4)-(6). 
 
3.1. Transformacja prędkości 
 

Z inercjalnego układu U1 obserwowany jest inny układ inercjalny U2. Względem układu U 
(UFR) inercjalny układ U1 ma prędkość v1, natomiast inercjalny układ U2 ma prędkość v2 
(Rys. 1). Wyznaczymy prędkość względną v2/1 układu U2 widzianą z układu U1. 

 
Rys. 1. Układy inercjalne U1, U2 poruszające się w UFR z prędkościami v1, v2 

Źródło: Opracowanie własne Autora 

Fig. 1. Inertial systems U1, U2 moving at UFR with speeds v1, v2 
Source: Elaboration of the Author 

 
Niech dx będzie zmianą położenia układu U2 w czasie dt widzianą z układu U. Dla takich 

oznaczeń można zapisać, że 

 .2 dt

dx
v =  (7) 

Niech dx1 będzie zmianą położenia układu U2 w czasie dt1 widzianą z układu U1. Prędkość 
v2/1 ciała znajdującego się w układzie inercjalnym U2, jaką mierzy obserwator z układu iner-
cjalnego U1 wyraża się wzorem: 
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Aby wyznaczyć prędkość względną układu U2 względem układu U1, obliczymy różniczki 
z transformacji (4)-(5) (i = 1): 
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Powyższe różniczki wstawiamy do wzoru (8): 
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Po uwzględnieniu zależności (7) otrzymujemy transformację prędkości. Jest to pierwszy 
szukany wzór wyrażający prędkość względną inercjalnego układu U2 względem inercjalnego 
układu U1: 
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3.2. Zmiana prędkości widziana z różnych układów inercjalnych 
 

Po zmianie indeksu (2→3) wzór (12) przyjmuje postać: 
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Po zmianie indeksów (2→3 oraz 1→2) wzór (12) przyjmuje postać: 
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Na podstawie (14) otrzymujemy: 
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Po wykorzystaniu (12) oraz (13) otrzymujemy wzór: 
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Jeżeli ciało znajdujące się w układzie U3 wykona chwilowe przyśpieszenie do układu U3', 
wtedy zmieni się jego prędkość v3/2 oraz v3/1. Prędkość v2/1, v1, oraz v2 pozostają wtedy nie-
zmienione. Związek pomiędzy zmianami prędkość v3/2 oraz v3/1 wyznaczymy różniczkując 
równanie (16): 
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Po zmianie we wzorze (17) indeksów (3→2) otrzymujemy drugi szukany wzór: 
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gdzie: 
- dv2/2 jest zmianą prędkości ciała znajdującego się w układzie inercjalnym U2, jaką 

mierzy obserwator z tego samego układu inercjalnego U2, gdy ciało wykonało mini-
malne przyśpieszenie z układu U2 do układu U2', czyli dv2/2 = v2'/2 ≈ 0, 

- dv2/1 jest zmianą prędkości ciała znajdującego się w układzie inercjalnym U2, jaką 
mierzy obserwator z układu inercjalnego U1, czyli dv2/1 = v2'/1 – v2/1 ≈ 0. 

 

Wzór (17) można przekształcić w inny sposób. Jeżeli przyjmiemy, że układ U1 jest zwią-
zany z uniwersalnym układem odniesienia wtedy v1 = 0. Wtedy dv3/1 = dv3. Na twej podstawie 
otrzymujemy: 
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Po zmianie we wzorze (19) indeksów (3→2 oraz 2→1) otrzymujemy trzeci szukany wzór: 
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gdzie: 
- dv2 jest zmianą prędkości ciała znajdującego się w układzie inercjalnym U2, jaką mie-

rzy obserwator z uniwersalnego układu odniesienia, czyli dv2 = v2' – v2 ≈ 0.  
 
3.3. Dylatacja czasu 
 

Na podstawie transformacji czasu (9) dla układu inercjalnego U1 oraz układu U związane-
go z eterem otrzymujemy: 

 .)(1 2
11 dtcvdt ⋅−=  (21) 

Dla układu inercjalnego U2 oraz układu U związanego z eterem otrzymujemy: 

 .)(1 2
22 dtcvdt ⋅−=  (22) 

Po podzieleniu stronami równań (21) oraz (22) otrzymujemy wzór na dylatację czasu po-
między dwoma inercjalnymi układami U1 oraz U2. Jest to czwarty szukany wzór: 
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4. Dynamiki w Szczególnej Teorii Eteru 
 

Wszystkie rozważania będą prowadzone tylko dla modelu jednowymiarowego, czyli 
wszystkie analizowane wielkości wektorowe będą równoległe do osi x. Każdą wyprowadzoną 
dynamikę można łatwo uogólnić na przypadki trójwymiarowe. 

Przyjmujemy, że względem uniwersalnego układu odniesienia układ inercjalny U1 porusza 
się z prędkością v1, natomiast układ inercjalny U2 porusza się z prędkością v2 (prędkości v1 
oraz v2 są do siebie równoległe). 

Aby w Szczególnej Teorii Eteru wyprowadzić dynamikę konieczne jest przyjęcie dodat-
kowego założenia, które pozwala wprowadzić do teorii pojęcia: masy, energii kinetycznej 
oraz pędu. W zależności od przyjętego założenia otrzymuje się różne dynamiki ciał. Poniżej, 
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przy pomocy tej metody, wyprowadzane zostały dla Szczególnej Teorii Eteru dwie dynamiki 
ciał. 

Masę bezwładności ciała spoczywającego w inercjalnym układzie odniesienia oznaczymy 
przez m0 (masa spoczynkowa). Masa spoczynkowa jest zdefiniowana na podstawie wzorca 
jednostki masy oraz metody porównywania dowolnych mas z tym wzorcem. Masę bezwład-
ności ciała nieruchomego w układzie U2, widzianą z układu U1 oznaczymy przez m2/1 (masa 
relatywistyczna). Warto zwrócić uwagę, że masa relatywistyczna jest w tym przypadku masą 
bezwładności występującą w II zasadzie dynamiki Newtona, a nie masą występującą we wzo-
rze na pęd, jak przyjęto w Szczególnej Teorii Względności. W ten sposób przyjęta została 
inna definicja masy relatywistycznej niż ta, jaką przyjęto w Szczególnej Teorii Względności. 
Taka definicja masy relatywistycznej jest wygodniejsza przy wyprowadzaniu dynamik. Dla 
siły, pędu oraz energii kinetycznej obowiązują definicje identyczne jak w mechanice klasycz-
nej. 

Ciało o masie m0 znajduje się w układzie U2. Działa na nie siła F2/2 powodująca przyśpie-
szenie dv2/2/dt2. Stąd dla obserwatora z układu U2 II zasada dynamiki Newtona ma postać: 

 .:
2

2/2
02/202/2 dt

dv
mamF =⋅=  (24) 

Dla obserwatora z układu U1 na to samo ciało działa siła F2/1 i powoduje przyśpieszenie 
dv2/1/dt1. Dla obserwatora z układu U1 przyjmujemy II zasadę dynamiki Newtona w ogólnej 
postaci: 
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Dla obserwatora z układu U2 zmianę pędu tego ciała można zapisać w postaciach: 
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Dla obserwatora z układu U1 zmianę pędu tego ciała można zapisać w postaciach: 
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gdzie: 
- dp2/2 jest zmianą pędu ciała o masie spoczynkowej m0 znajdującego się w układzie in-

ercjalnym U2, jaką mierzy obserwator z tego samego układu inercjalnego U2, 
- dp2/1 jest zmianą pędu ciała znajdującego się w układzie inercjalnym U2, jaką mierzy 

obserwator z układu inercjalnego U1. 

Energia kinetyczna ciała jest równa włożonej pracy do jego przyśpieszania. Dla obserwato-
ra z układu U1 zmiana energii kinetycznej tego ciała wynosi: 

 ,: 1/21/21/21/2
1

1/2
1/21/21/21/21/21/21/2 dvvmdx

dt

dv
mdxamdxFdE ====  (28) 

gdzie: 
- dE2/1 jest zmianą energii kinetycznej ciała znajdującego się w układzie inercjalnym U2, 

jaką mierzy obserwator z układu inercjalnego U1. 
 

4.1. Dynamika STE ze stałą siłą, czyli STE/F 
 

W tym podrozdziale zostanie wyprowadzony model dynamiki ciał oparty na założeniu, że 
siła przyśpieszająca ciało (równoległa do osi x) jest taka sama dla obserwatora z każdego in-
ercjalnego układu odniesienia (stąd oznaczenie F). 
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4.1.1. Masa relatywistyczna w STE/F 
 

W modelu STE/F zakładamy, że 

 .: 2/21/2 FF F =  (29) 

Po podstawieniu (24) oraz (25) otrzymamy: 
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Na podstawie (18) oraz (23) otrzymujemy: 
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Stąd masa relatywistyczna ciała znajdującego się w układzie U2, widziana z układu U1, 
gdy spełnione jest założenie (29), wyraża się wzorem: 
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4.1.2. Pęd w STE/F 
 

Ciało o masie spoczynkowej m0 jest związane z układem U2. Aby wyznaczyć pęd tego cia-
ła względem układu U1 podstawiamy (20) oraz (32) do (27): 
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Pęd ciała jest sumą przyrostów jego pędu, gdy ciało jest przyśpieszane z układu inercjalne-
go U1 (mającego prędkość v1) do układu inercjalnego U2 (mającego prędkość v2), czyli 
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Z pracy [1] (wzór 72, s. 167) można odczytać, że 
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Po zastosowaniu całki (35) do (34) otrzymujemy wzór na pęd ciała znajdującego się 
w układzie U2 i mierzony przez obserwatora z układu U1 w postaci wyrażonej od prędkości 
bezwzględnych: 
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4.1.3. Energia kinetyczna w STE/F 
 

Wyznaczymy wzór na energię kinetyczna. Po wstawieniu zależności (12), (20) oraz (32) 
do (28) otrzymujemy: 
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])/(1[])/(1[ 22/32

2
2/12

1

12
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cvcv

vv
mdvvmdE FF

−⋅−
−==  (38) 

Energia kinetyczna ciała jest sumą przyrostów jego energii kinetycznej, gdy ciało jest 
przyśpieszane z układu inercjalnego U1 (mającego prędkość v1) do układu inercjalnego U2 
(mającego prędkość v2), czyli 
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Z pracy [1] (wzór 74, s.167) można odczytać, że 
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Po zastosowaniu całki (40) oraz (35) do (39) otrzymujemy wzór na energię kinetyczną cia-
ła znajdującego się w układzie U2 i mierzoną przez obserwatora z układu U1 w postaci wyra-
żonej od prędkości bezwzględnych: 
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4.1.4. Wybrane własności pędu oraz energii kinetycznej w STE/F 
 

Wykresy pędu (37) oraz energii kinetycznej (41) zostały przedstawione na rysunku 2. 

 
Rys. 2. Moduł pędu oraz energia kinetyczna w dynamice STE/F 

Źródło: Opracowanie własne Autora 

Fig. 2. The momentum module and kinetic energy in dynamics STE/F 
Source: Elaboration of the Author 
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Na rysunku 2 niektóre wykresy pędu przecinają się. Taka sytuacja jest niepożądana i wy-
maga dokładnego zbadania. Analiza kilku różnych dynamik wykonanych poza tym opraco-
waniem pokazuje, że sytuacja taka występuje dla dynamik, w których wykładnik we wzorze 
na masę relatywistyczną (32) jest większy lub równy 3/2. 

W pracy [5] wykazane zostało, że dla małych prędkości ciała względem obserwatora (czyli 
gdy v2/1≈0 ⇔ v2≈v1) wzory (32), (37) oraz (41) sprowadzają się do postaci znanych 
z mechaniki klasycznej, czyli 
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W szczególnym przypadku, gdy obserwator jest nieruchomy względem uniwersalnego 
układu odniesienia (v1 = 0) wzory (32), (37) oraz (41) przyjmują postać: 
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Wzory (46) oraz (47) są znane z dynamiki Szczególnej Teorii Względności. 
 

4.2. Dynamika STE ze stałą zmianą pędu, czyli STE/∆p 
 

W tym podrozdziale zostanie wyprowadzony model dynamiki ciał oparty na założeniu, że 
zmiana pędu ciała (równoległa do osi x) jest taka sama dla obserwatora z każdego inercjalne-
go układu odniesienia (stąd oznaczenie ∆p). 

 
4.2.1. Masa relatywistyczna w STE/∆p 

 
W modelu STE/p zakładamy, że 

 .: 2/21/2 dpdp p =∆  (48) 

Po podstawieniu (26) oraz (27) otrzymamy: 

 .2/201/21/2 dvmdvm p =∆  (49) 

Na podstawie (18) otrzymujemy: 
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Stąd masa relatywistyczna ciała znajdującego się w układzie U2, widziana z układu U1, 
gdy spełnione jest założenie (48), wyraża się wzorem: 
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4.2.2. Pęd w STE/∆p 
 

Ciało o masie spoczynkowej m0 jest związane z układem U2. Aby wyznaczyć pęd tego cia-
ła względem układu U1 podstawiamy (20) oraz (51) do (27): 
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Pęd ciała jest sumą przyrostów jego pędu, gdy ciało jest przyśpieszane z układu inercjalne-
go U1 (mającego prędkość v1) do układu inercjalnego U2 (mającego prędkość v2), czyli 
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Z pracy [1] (wzór 52, s.160) można odczytać, że 
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Po zastosowaniu całki (54) do (53) otrzymujemy wzór na pęd ciała znajdującego się 
w układzie U2 i mierzony przez obserwatora z układu U1 w postaci wyrażonej od prędkości 
bezwzględnych: 
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Na podstawie (12) pęd można zapisać w postaci wyrażonej od prędkości względnej 
([5]) 
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4.2.3. Energia kinetyczna w STE/∆p 
 

Wyznaczymy wzór na energię kinetyczna. Po wstawieniu zależności (12), (20) oraz (51) 
do (28) otrzymujemy: 
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Energia kinetyczna ciała jest sumą przyrostów jego energii kinetycznej, gdy ciało jest 
przyśpieszane z układu inercjalnego U1 (mającego prędkość v1) do układu inercjalnego U2 
(mającego prędkość v2), czyli 
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Z pracy [1] (wzór 56, s.160) można odczytać, że 
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Po zastosowaniu całki (59) oraz (54) do (58) otrzymujemy wzór na energię kinetyczną cia-
ła znajdującego się w układzie U2 i mierzoną przez obserwatora z układu U1 w postaci wyra-
żonej od prędkości bezwzględnych: 
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Wykresy pędu (55) oraz energii kinetycznej (60) zostały przedstawione na rysunku 3. 
W pracy [5] wykazane zostało, że dla małych prędkości ciała względem obserwatora (czyli 

gdy v2/1≈0 ⇔ v2≈v1) wzory (51), (55) oraz (60) sprowadzają się do postaci znanych 
z mechaniki klasycznej, czyli 
 ,0 01/21/2 mmv p ≈⇒≈ ∆  (61) 
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4.2.4. Wybrane własności pędu oraz energii kinetycznej w STE/∆p 
 

 
Rys. 3. Moduł pędu oraz energia kinetyczna w dynamice STE/∆p 

Źródło: Opracowanie własne Autora 

Fig. 3. The momentum module and kinetic energy in dynamics STE/∆p 
Source: Elaboration of the Author 
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układu odniesienia (v1 = 0) wzory (51), (55) oraz (60) przyjmują postać: 
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4.3. Dynamika z zachowaną masą, czyli STE/m 
 
W tym podrozdziale zostanie wyprowadzony model dynamiki ciał oparty na założeniu, że 

masa bezwładności ciała jest taka sama dla obserwatora z każdego inercjalnego układu odnie-
sienia (stąd oznaczenie m). 
 
4.3.1. Masa relatywistyczna w STE/m 
 

W modelu STE/m zakładamy, że 

 .: 01/2 mmm =  (67) 

W tym przypadku masa ciała nie zależy od prędkości z jaką ciało się porusza. Jest to mo-
del, w którym masa relatywistyczna jest masą spoczynkową. 
 
4.3.2. Pęd w STE/m 
 

Ciało o masie spoczynkowej m0 jest związane z układem U2. Aby wyznaczyć pęd tego cia-
ła względem układu U1 podstawiamy (20) oraz (67) do (27): 
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Pęd ciała jest sumą przyrostów jego pędu, gdy ciało jest przyśpieszane z układu inercjalne-
go U1 (mającego prędkość v1) do układu inercjalnego U2 (mającego prędkość v2), czyli 
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Po scałkowaniu otrzymujemy wzór na pęd ciała znajdującego się w układzie U2 i mierzony 
przez obserwatora z układu U1 w postaci wyrażonej od prędkości bezwzględnych: 
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Na podstawie (12) pęd można zapisać w postaci wyrażonej od prędkości względnej 

 .1/201/2 vmpm =  (71) 

W modelu STE/m wzór na pęd wyrażony od prędkości względnej jest identyczny jak wzór 
w mechanice klasycznej. 
 
4.3.3. Energia kinetyczna w STE/m 
 

Wyznaczymy wzór na energię kinetyczna. Po wstawieniu zależności (12), (20) oraz (67) 
do (28) otrzymujemy: 
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Energia kinetyczna ciała jest sumą przyrostów jego energii kinetycznej, gdy ciało jest 
przyśpieszane z układu inercjalnego U1 (mającego prędkość v1) do układu inercjalnego U2 
(mającego prędkość v2), czyli 
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Po scałkowaniu otrzymujemy wzór na energię kinetyczną ciała znajdującego się w ukła-
dzie U2 i mierzoną przez obserwatora z układu U1 w postaci wyrażonej od prędkości bez-
względnych: 
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Na podstawie (12) energię kinetyczną można zapisać w postaci wyrażonej od prędkości 
względnej: 
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W modelu STE/m wzór na energię kinetyczną wyrażony od prędkości względnej jest iden-
tyczny jak wzór w mechanice klasycznej. Wykresy pędu (70) oraz energii kinetycznej (74) 
zostały przedstawione na rysunku 4. 

 
4.3.4. Wybrane własności pędu oraz energii kinetycznej w STE/m 
 

 
Rys. 4. Moduł pędu oraz energia kinetyczna w dynamice STE/m 

Źródło: Opracowanie własne Autora 

Fig. 4. The momentum module and kinetic energy in dynamics STE/m 
Source: Elaboration of the Author 

 
W szczególnym przypadku, gdy obserwator jest nieruchomy względem uniwersalnego 

układu doniesienia (v1 = 0) wzory (67), (70)-(71) oraz (74)-(75) przyjmują postać: 
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5. Wnioski 
 

• W artykule przedstawiona została autorska metoda wyprowadzania dynamik 
w Szczególnej Teorii Eteru. Pokazane zostały trzy przykłady takiego wyprowadzenia. 

• Wyprowadzenie dynamiki opiera się na czterech wzorach obowiązujących w kinematyce 
STE, czyli (12), (18), (20) oraz (23) (w niektórych przypadkach nie wszystkie z tych wzo-
rów są potrzebne). Aby wyprowadzić dynamikę STE konieczne jest przyjęcie do kinema-
tyki dodatkowego założenia, które pozwala wprowadzić do teorii pojęcia: masy, energii 
kinetycznej oraz pędu. 

• Rozstrzygnięcie, która ze wszystkich możliwych dynamik Szczególnej Teorii Eteru jest 
prawidłowym modelem rzeczywistych procesów powinno być jednym z ważniejszych za-
dań przyszłej fizyki. Do weryfikacji różnych dynamik użyteczny może być kalorymetr. 
Urządzenie to umożliwia pomiar ilości ciepła wydzielanego podczas zatrzymania cząstek 
rozpędzonych do dużych prędkości. Na tej podstawie można wyznaczyć wykresy energii 
kinetycznej rozpędzonych cząstek w funkcji ich prędkości, analogiczne do tych pokaza-
nych na rysunkach 2, 3 oraz 4. Na tej podstawie można wskazać dynamikę, w której ener-
gia kinetyczna cząstek jest zgodna z eksperymentami. 

• W artykule [11] pokazane zostało, że założenie IV przyjęte w Szczególnej Teorii Eteru 
można osłabić. Możliwe jest dopuszczenie skrócenia poprzecznego, które zostało tam opi-
sane funkcją ψ (v). Na tej podstawie wyprowadzona została ogólna postać transformacji. 
Jeżeli dopuści się skrócenie poprzeczne ψ (v), wtedy transformacja z dowolnego inercjal-
nego układu Ui do układu U związanego z uniwersalnym układem odniesienia ma postać: 
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• Jeżeli dopuści się skrócenie poprzeczne ψ (v), wtedy transformacja z układu U związanego 
z uniwersalnym układem odniesienia, do układu inercjalnego Ui ma postać: 
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• Wynika stąd, że możliwych jest nieskończenie wiele kinematyk ciał zgodnych 
z eksperymentami, w których mierzona była prędkość światła. 

• W artykule [11] na podstawie transformacji (79)-(80) wyprowadzony został wzór na jed-
nokierunkową prędkość światła w próżni, mierzoną w dowolnym układzie inercjalnym, 
o postaci: 
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• W monografii [5] przy pomocy analizy geometrycznej przepływu światła 
w eksperymentach Michelson’a-Morley’a oraz Kennedy’ego-Thorndike’a wyprowadzony 
został ogólniejszy wzór na jednokierunkową prędkość światła w ośrodku materialnym s, 
mierzoną w dowolnym układzie inercjalnym, o postaci: 
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• Wyprowadzone w tym artykule dynamiki dotyczą kinematyki opisanej transformacjami 
(1)-(3) oraz (4)-(6). Dla kinematyk opisanych transformacjami (79)-(80), dynamiki będą 
inne, dlatego, że dla każdej z nich inną postać ma wzór (23). 

• W artykule [8] przy pomocy Szczególnej Teorii Eteru wyjaśnione zostało zjawisko anizo-
tropii mikrofalowego promieniowania tła (opis licznych badań na temat anizotropii mikro-
falowego promieniowania tła można odnaleźć w wykładzie noblowskim [4]). Na podsta-
wie anizotropii mikrofalowego promieniowania tła można wyznaczyć prędkość z jaką 
Układ Słoneczny porusza się względem uniwersalnego układu odniesienia. Najdokładniej 
prędkość ta została obliczona w artykule [11] i wynosi 369,3 ± 3,3 km/s. Jest ona skiero-
wana w kierunku gwiazdozbioru Lwa. 
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