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DYNAMIKI W SZCZEGOLNEJ TEORII ETERU

Streszczenie

Wstep i cele: W artykule przedstawione zostato wyprowadzeniednzdynamik w Szczegolnej
Teorii Eteru (STE). STE jest tearkinematyki i dynamiki ciat z uniwersalnym uktaderdniesie-
nia. W teorii tej mana wyprowad4 liczne dynamiki ciat. Rozstrzygggie, ktora z dynamik moe
liwych w Szczegodlnej Teorii Eteru jest prawidtowynodelem rzeczywistych proceséw pozostaje
otwartym zadaniem fizyki. Caly artykut zawiera tglloryginalne badania autora publikacji. Ce-
lem artykutu jest przedstawienie autorskiej metagarowadzania dynamik w Szczegélnej Teorii
Eteru.

Materiat i metody: W pracy zastosowano metodedukcji matematycznej.

Wyniki: Wyprowadzenie dynamiki opieraggna czterech wzorach obaujacych w kinematyce
STE. Aby wyprowadz dynamilke STE konieczne jest praygie do kinematyki dodatkowego
zalazenia, ktore pozwala wprowadailo teorii pogcia: masy, energii kinetycznej oragdol.

Whiosek: Rozstrzygnjcie, ktéra ze wszystkich nbwvych dynamik Szczegolnej Teorii Eteru jest
prawidtowym modelem rzeczywistych proceséw powirmg jednym z waniejszych zada
przysziej fizyki.

Stowa kluczowe Dynamika ciat, uniwersalny uktad odniesienia, Zggolna Teoria Eteru.
(Otrzymano: 01.06.2018; Zrecenzowano: 15.06.2048kZeptowano: 20.06.2018)

DYNAMICSIN THE SPECIAL THEORY OF ETHER
Abstract

Introduction and aim: The article presents the derivation of three dyiearm the Special Theory
of Ether (STE). STE is a theory of kinematics ayrthchics of bodies with a universal reference
system. In this theory, many dynamics of bodiedeaserived, The decision which of the dynam-
ics possible in the Special Theory of Ether isabect model of real processes remains an open
task of physics. The entire article contains ohly original research of the author of the publica-
tion. The aim of the article is to present the awth method of deriving dynamics in the Special
Theory of Ether.

Material and methods: Mathematical deduction method has been usedempéper.

Results: The derivation of dynamics is based on four pagen STE kinematics. In order to de-
rive the STE dynamics, it is necessary to adogssumption to supplementary kinematics, which
allows to introduce the theory of mass, kineticrgmeand momentum into the theory.

Conclusion: The decision which of all possible dynamics of3pecial Aetheric Theory is a valid
model of real processes should be one of the mnpeiriant tasks of future physics.

Key words: Dynamics of bodies, universal frame of referei8mecial Theory of Ether.
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1. Wprowadzenie

Szczegodlna Teoria Eteru zostata wyprowadzona natpete geometrycznej analizy wy-
nikbw eksperymentéw Michelson’a-Morley'a oraz Kedgego-Thorndike’a przy zakeniu,
ze istnieje uniwersalny ukiad odniesier(@ng. universal frame of reference, UFR, eter),
w ktorym prdkos¢ swiatta w pr@ni ma stad wartas¢. W inercjalnych uktadach odniesienia
poruszajcych s¢ wzgledem UFR, jednokierunkowa gatkos¢ swiatta maze by rozna [5]-
[12].

Wyprowadzenie STE opieragsna spostrzeeniu, ze nigdy nie zmierzono doktadniegpr
kosci swiatta przebywajcego drog w jedry strore. We wszystkich doktadnych eksperymen-
tach laboratoryjnych mierzono jedynieedni predkos¢ swiatta przebywajcego drog po
trajektorii zamkngtej. W eksperymentach tyciwiatto zawsze wracato do punku wgia.
Analiza licznych eksperymentow pod tymtém zostata wykonana w pracy [15]. Dlatego
zatazenie o stalej jednokierunkowej qoikosci swiatta (predkosci chwilowej) przygte
w Szczegolnej Teorii Wzgtinasci (STW) nie mascistego uzasadnienia eksperymentalnego.
Wyprowadzenie STE oparte jest na zaloiu wynikajcym z tych eksperymentow, czylie
dla kazdego obserwatora stata jestednia pedkos¢ swiatta przebywajcego drog tam
I Z powrotem.

Pomiar jednokierunkowej pakosci swiatta jest technicznie nierozgaany, gtownie z tego
powodu,ze precyzyjne zegary atomowe nie odmiegzzgasu tak samo, 4eli 3 we wzgkd-
nym ruchu [2], [3]. Jeeli zsynchronizuje gidwa zegary atomowe i jeden z nich przeniesie
w inne miejsce, to zegary te nieznaczngerezsynchronizyy i nie beda juz wskazywaty tego
samego czasu. Dlatego nie ina ich wykorzystado pomiaru czasu przeptyvswiatta, ktore
ma tak daa prdkos¢, ze nieznaczne rozsynchronizowanie zegarOw ma istopiyw na ten
pomiar. Propozycje ugdzen do pomiaru jednokierunkowej gatkosci swiatta zostaty przed-
stawione w patentach [13] oraz [14].

2. Zalozenia kinematyki Szczegolnej Teorii Eteru

Szczegoblna Teoria Eteru zostata wyprowadzona nstaeik péciu zatazen:

I. Istnieje uniwersalny ukiad odniesienia (UFR) Vwzigm ktorego pdkos¢ swiatta
w prézni ma t samy wartas¢ ¢ w kazdym kierunku.

ll. Srednia pedkos¢ ¢, swiatta na drodze tam i z powrotem jest dladego obserwatora
niezalena od kierunku propagacfwiatta. Wynika to z eksperymentu Michelson’a-
Morley’a.

l1l. Srednia pedkosé Cp $wiatta na drodze tam i z powrotem nie zgl®d pgdkosci obser-
watora wzgtdem UFR. Wynika to z eksperymentu Kennedy'ego-Ttieia.

IV. W kierunku prostopadtym do kierunku goikosci ciata, poruszarego s¢ wzgledem
UFR, nie nasipuje jego skrocenie ani wydienie.

V. Transformacja «UFR - inercjalny uktad» jestdiwa.

W oparciu o powysze zataenia, przy pomocy geometrycznej analizy eksperyavent
Michelson’a-Morley’a oraz Kennedy’ego-Thorndikel@yprowadzona zostata w pracach [5],
[8], [9], [10] oraz[12] transformacja czasu i wspd&dnych potaenia. Transformacja z do-
wolnego inercjalnego uktadu; do uktaduU zwigzanego z uniwersalnym uktadem odniesie-
nia ma posta

1

-t 1
V1= (% /c)? t' .

t=
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1
X= ————— Vit +/1- (4 /0) X, 2)
V1-(v/c)?

y=vy oraz z=2z. 3)
Transformacja z uktadu zwigzanego z uniwersalnym uktadem odniesienia, do ukiad

ercjalnegdJ; ma posté&
t =y1-(v/c)’ O, (4)

1
% =————=(-Vit+Xx), %)
V1= (v /c)?
Y=Yy oraz z =z (6)

Predkosé v jest pedkaoscia z jakg uktad inercjalnyU; porusza si wzgledem uniwersalnego
uktadu doniesienia wzdirdéwnolegtych osk orazx;.

Transformacje (1)-(3) oraz (4)-(6) zawiergyetry informacg o kinematyce ciat. Liczne
wiasndaci tej kinematyki zostaty wyprowadzone w monogrgi.

3. Wybrane wiasndci kinematyki STE

Przy wyprowadzaniu dynamik potrzebne nagdabcztery wzory: (12), (18), (20) oraz (23)
z kinematyki. Wyprowadzimy je z transformacji (B)-raz (4)-(6).

3.1. Transformacja predkosci
Z inercjalnego ukladWw; obserwowany jest inny uktad inercjalby. Wzglkdem uktaduJ

(UFR) inercjalny uktadU; ma pedkosé vi, natomiast inercjalny uktatd, ma pedkos¢ v,
(Rys. 1). Wyznaczymy pdkos¢ wzgledmg v,/1 uktaduU, widziarg z uktaduU;.

L, X2 Uz
Vo Vo
Vi
X U-UFR

Rys. 1. Uklady inercjalnty, U, poruszaice sé w UFR z pedkosciamivy, Vo
Zrédto: Opracowanie wlasne Autora

Fig. 1.Inertial systemdJ;, U, moving at UFR with speeds, v,
Source: Elaboration of the Author

Niech dx bedzie zmiag potazenia ukladuJ, w czasiedt widziarg z uktaduU. Dla takich

oznaczé mozna zapisé, ze
dx
Vv, = —. 7
= ™)

Niechdx, bedzie zmiag potazenia uktaduJ, w czasiedt; widziarg z uktaduU;. Predkosé¢
Vo1 Ciata znajdujcego s¢ w uktadzie inercjalnynU,, jaka mierzy obserwator z uktadu iner-
cjalnegoU; wyraza st wzorem:

d
Vy, = (8)
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Aby wyznaczy predkos¢ wzgledng uktaduU, wzgledem uktaduU,, obliczymy ré&niczki
z transformaciji (4)-(5)i(= 1):

dt, =/1-(v/c)? [dit,
1 (9)

dx = ——=(-Vvdt +dx).
JI-(u/e?
Powyzsze r@niczki wstawiamy do wzoru (8):
1

\ll_ (V1/C)2

(—vdt+dx)

= 10

V2/l \/1_ (Vl/C)zdt ( )
dx

dt (11)

Vo =————.
2 1- (V1/C)2

Po uwzgédnieniu zalenosci (7) otrzymujemy transformagjpredkosci. Jest to pierwszy
szukany wzor wyrzajacy predkosé wzgledng inercjalnego uktadl, wzgledem inercjalnego
uktaduU;:

_ LTV
V,, = —*———. 12
21— (v, /c)? (12)
3.2. Zmiana predkosci widziana z réznych uktadow inercjalnych
Po zmianie indeksu (23) wzér (12) przyjmuje posta
—_ Vv
Vg, =——1—, 13
1-(v,/c)? (13)
Po zmianie indekséw (23 oraz 1-2) wzo6r (12) przyjmuje posta
_ V57V
Vy, = ——=2—, 14
¥ 1-(v,/c)? (1)
Na podstawie (14) otrzymujemy:
_1-(v/o)® L vV, _1-(v/c)?| v-v, Vv, -V,
V3/2‘1 AL 2 = 2 2 2 | (15)
-(v,/c)* 1-(v,/c)* 1-(v,/c)*|1-(v/c)” 1-(v/c)
Po wykorzystaniu (12) oraz (13) otrzymujemy wzo0r:
1-(v,/c)®
= ( : ) (V3/1 _V2/1)- (16)

V =

3/2 1_ (VZIC)Z

Jezeli ciato znajdujce s¢ w uktadzieUs; wykona chwilowe prz§pieszenie do uktadUs,

wtedy zmieni s} jego pedKos¢ Vs, orazvss. PrdKosé vy, Vi, orazv, pozosta wtedy nie-

zmienione. Zwigzek pom¢dzy zmianami prdkosé vs, oraz vai; wyznaczymy raniczkujgc
rownanie (16):

_1- (V1/C)2

Va)s —m 31 (17)

Po zmianie we wzorze (17) indeksow+{3) otrzymujemy drugi szukany wzor:
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1-(v, /c)?
dv,, :ﬁ Vot s (18)
gdzie:

- dwy, jest zmiag predkosci ciata znajdujcego s¢ w uktadzie inercjalnymJ,, jaka
mierzy obserwator z tego samego uktadu inercjaliggaydy ciato wykonato mini-
malne przypieszenie z uktadU, do uktaduU,, czyli dv,, = Vo2 = 0,

- dw; jest zmiag predkosci ciata znajdujcego s¢ w uktadzie inercjalnymJ,, jaka
mierzy obserwator z uktadu inercjalnedg czyli dvo1 = Vo1 — Vo1 = 0.

Wz6r (17) mana przeksztaté¢iw inny sposéb. Jeli przyjmiemy,ze uktadU; jest zwi-
zany z uniwersalnym uktadem odniesienia wtegdy 0. Wtedydvs; = dvs. Na twej podstawie
otrzymujemy:

1

Vv, = ————dv,. 19
2 1-(v,/0)? (19)

Po zmianie we wzorze (19) indeksow{2 oraz 2- 1) otrzymujemy trzeci szukany wzor:

__ v
dv,,, T=(W./0)7 (20)
gdzie:

- dw jest zmiag predkosci ciata znajdujcego s¢ w uktadzie inercjalnynt,, jaka mie-
rzy obserwator z uniwersalnego uktadu odniesiezaglj dv, = v — v, = 0.

3.3. Dylatacja czasu

Na podstawie transformacji czasu (9) dla uktadudjanegoU; oraz uktaduJ zwigzane-
go z eterem otrzymujemy:

dt, = /1-(v,/c)? [dit. (22)
Dla uktadu inercjalnegt), oraz uktadlJ zwigzanego z eterem otrzymujemy:
dt, = \/1-(v,/c)* [dit. (22)

Po podzieleniu stronami réwhd21) oraz (22) otrzymujemy wzér na dylatacgasu po-
migdzy dwoma inercjalnymi uktadartl; orazU,. Jest to czwarty szukany wzér:

dt, = —\'1_(\/2/(:)2 [alt, (23)
V1= (V1/C)2

4. Dynamiki w Szczego6lnej Teorii Eteru

Wszystkie rozwaania kgda prowadzone tylko dla modelu jednowymiarowego, iczyl
wszystkie analizowane wielko wektorowe lda rownolegte do osk. Kazda wyprowadzog
dynamik mazna tatwo uogolrii na przypadki trojwymiarowe.

Przyjmujemy,ze wzgkdem uniwersalnego ukiadu odniesienia ukiad inemgjal; porusza
sie z predkoscig vi, natomiast uktad inercjalny, porusza si z predkaoscia v» (predkosci vp
orazv, s3 do siebie rownolegte).

Aby w Szczegolnej Teorii Eteru wyprowadailynamile konieczne jest przygie dodat-
kowego zataenia, ktore pozwala wprowadzdo teorii pogcia: masy, energii kinetycznej
oraz du. W zalenosci od przygtego zataenia otrzymuje sirézne dynamiki ciat. Pongj,
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przy pomocy tej metody, wyprowadzane zostaty dlez8godlinej Teorii Eteru dwie dynamiki
ciat.

Mas; bezwitadnéci ciata spoczywagego w inercjalnym ukladzie odniesienia oznaczymy
przezmy (masa spoczynkowa). Masa spoczynkowa jest zdefana na podstawie wzorca
jednostki masy oraz metody porownywania dowolnyas m tym wzorcem. Mashezwiad-
nosci ciata nieruchomego w ukfadzigy, widziarg z uktaduU; oznaczymy przemy;; (masa
relatywistyczna). Warto zwréeiuwag;, ze masa relatywistyczna jest w tym przypadku gnas
bezwitadnéci wystpujaca w Il zasadzie dynamiki Newtona, a nie masg/stpujaca we wzo-
rze na pd, jak przygto w Szczegolnej Teorii Wzglindsci. W ten sposob przgta zostata
inna definicja masy relatywistycznejzria, jaky przyjeto w Szczegolnej Teorii Wzelindsci.
Taka definicja masy relatywistycznej jest wygodsuey przy wyprowadzaniu dynamik. Dla
sity, pedu oraz energii kinetycznej obayzuja definicje identyczne jak w mechanice klasycz-
nej.

Ciato o masiam, znajduje s w ukladzieU,. Dziata na nie sit&,, powodugca przypie-
szeniedw,o/dt,. Siad dla obserwatora z uktadily 11 zasada dynamiki Newtona ma pdsta

dv2/2 .
dt,

Dla obserwatora z uktadu; na to samo ciato dziata sitg/; i powoduje przypieszenie
dv,//dt;. Dla obserwatora z uktadu; przyjmujemy |l zasagl dynamiki Newtona w ogélnej
postaci:

Forp =My L8, =m, (24)

dv.
Forn = F(my, Vo) By =y, [y, = mz/ld—z,[lll (25)
Dla obserwatora z uktadu, zmiare pedu tego ciata maona zapis@w postaciach:
dv.
dp,), = F,,dt, = mga, ,dt, = mod—ztzlzdtz =mydv,,. (26)
Dla obserwatora z uktadu; zmiare pedu tego ciata mamna zapis@w postaciach:
dv.
dp,, = Fydty = my, @, ,dt, = mzlld_ztllldtl =m,,dv,,, (27)

gdzie:
- dp2 jest zmiag pedu ciata 0 masie spoczynkowws) znajdugcego s¢ w uktadzie in-
ercjalnymU,, jaka mierzy obserwator z tego samego uktadu inercjahég
- dp1 jest zmiag pedu ciata znajducego s¢ w uktadzie inercjalnynu,, jaka mierzy
obserwator z uktadu inercjalnegh.

Energia kinetyczna ciata jest rowna wémej pracy do jego prépieszania. Dla obserwato-
ra z uktaduJ; zmiana energii kinetycznej tego ciata wynosi:

dv.
dE,), = Fy 0%, = My @, ,d%,, = mzlld—ztilldlel =My VAV, (28)
gdzie:
- dEy jest zmiag energii kinetycznej ciata znajdigego s¢ w uktadzie inercjalnyn,,
jaka mierzy obserwator z uktadu inercjalneda

4.1. Dynamika STE ze staj sila, czyli STEF

W tym podrozdziale zostanie wyprowadzony model dyikaciat oparty na zateeniu, ze
sita przypieszajca ciato (rownolegta do o%) jest taka sama dla obserwatora zdego in-
ercjalnego uktadu odniesieniagdtoznaczenié&).
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4.1.1. Masa relatywistyczna w STH

W modelu STHf zakladamyze

I:2':/1 = I:2/2 ' (29)
Po podstawieniu (24) oraz (25) otrzymamy:
F dVZIl — dV2/2
= : 30
M d, m, dt, (30)
Na podstawie (18) oraz (23) otrzymujemy:
_ 2 3/2
sz/1 d21/2/1 - 1 (V1/C)2 dV2/1 ] (31)
b 1-(v,/c) dt,

Stad masa relatywistyczna ciata znajghggo s¢ w uktadzieU,, widziana z uktadw),,
gdy spetnione jest zatenie (29), wyraa st wzorem:

3/2
F _ 1_ (V1/C)2
=m| ——2| . 32
4.1.2. Rd w STEF

Ciato o masie spoczynkowey) jest zwizane z uktadert,. Aby wyznaczy ped tego cia-
ta wzgkdem uktaduJ; podstawiamy (20) oraz (32) do (27):

m dV2 ' (33)
2

3
1—(vl/c)z 2 dy, _=me? ¢’ =V
1-(v,/c)° | 1-(v/c)

dp'2:/1 = m'2:/1dV2/1 = m{

Ped ciata jest sumprzyrostow jego ¢du, gdy ciato jest prapieszane z uktadu inercjalne-
go U; (mapcego pedkosé vi) do uktadu inercjalnegd, (magcego pedkosé o), czyli

% dv
Pon = MCy/C” =V} IW (34)
v, 2

Z pracy [1] (wz6ér 72, s. 167) mpa odczytd, ze

dx _ X

I(az _ X2)3/2 - azx/az N , a#0. (35)

Po zastosowaniu catki (35) do (34) otrzymujemy wpdr gd ciala znajdujcego s¢

w uktadzieU, i mierzony przez obserwatora z uktady w postaci wyraonej od pedkosci
bezwzgédnych:

Fo— 2 [2_. 2 v,
P2 = MC4/C Vl(z > 2}

Vo

:mocﬂ/cz—vf( b S — |, (36)

—v 2\/2_ 2 2 [c2_y
cye' -y, )| N RV Y
2_ 2
F _ C_Vl
P2 =My, | 2 EVz —MmyV;. (37)
c’-VZ
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4.1.3. Energia kinetyczna w STHf

Wyznaczymy wzor na enekgkinetyczna. Po wstawieniu zateosci (12), (20) oraz (32)
do (28) otrzymujemy:

V2 Vl d
- (/T M- (v O 7

dE},, =M}, ,dv,, = (38)

Energia kinetyczna ciata jest sarmprzyrostéw jego energii kinetycznej, gdy ciatotjes
przyspieszane z ukiladu inercjalnedgty (mapcego pedkos¢ vi) do uktadu inercjalnegd),
(majacego pedkosc V), czyli

EF = V2~V 39
2/1 m)_[ [1 (V / C) ]1/2 [[Il (V2/ C) ]3/2 ( )
Z pracy [1] (wz6r 74, s.167) mina odczyta, ze
xdx 1
I (az _ X2)3/2 = \/az @ . (40)

Po zastosowaniu caiki (40) oraz (35) do (39) otraymy wzor na energikinetyczr cia-
ta znajdugcego s¢ w uktadzieU, i mierzory przez obserwatora z uktadlly w postaci wyra-
zonej od pedkosci bezwzgédnych:

ES, = %0! Cowv ] (41)

Je -2 c? -2

4.1.4. Wybrane wiasnéci pedu oraz energii kinetycznej w STEF

Wykresy gdu (37) oraz energii kinetycznej (41) zostaty pstadione na rysunku 2.

5\ pil\ /my [LC° /] . EZF,llm) [1016 Jikd

\11—0 8=C :

Rys. 2. Modut pdu oraz energia kinetyczna w dynamice STE/
Zr6dio: Opracowanie wlasne Autora

Fig. 2. The momentum module and kinetic energyyimagnics STH?
Source: Elaboration of the Author
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Na rysunku 2 niektore wykresyqu przecingj sic. Taka sytuacja jest niepgdana i wy-
maga dokfadnego zbadania. Analiza kilkumgch dynamik wykonanych poza tym opraco-
waniem pokazujeze sytuacja taka wygbuje dla dynamik, w ktorych wyktadnik we wzorze
na mas relatywistyczn (32) jest wgkszy lub rowny 3/2.

W pracy [5] wykazane zostatge dla matych mdkosci ciata wzgédem obserwatora (czyli
gdy von=0 <= w=vq) wzory (32), (37) oraz (41) sprowadzagic do postaci znanych
z mechaniki klasycznej, czyli

Vo =0 = my, =mg, (42)
V, =V,
Vo, =0 = py=m, 1_2V1/é)2 = MgVa1 s (43)
2 2
V=0 = Ef,=lb| %% | - 44
21 21~ (1—(V1/C)2 5 (44)

W szczegllnym przypadku, gdy obserwator jest nlewoty wzgédem uniwersalnego
uktadu odniesieniav{ = 0) wzory (32), (37) oraz (41) przyjmuposta:

- 1

%/E:%W' (45)
1

F o= . — 46

P2/e movz\/:lTZ/C)2 (46)

-m,C°. (47)

1
E;e = mc’ NEorE
W?zory (46) oraz (47)gsznane z dynamiki Szczegolnej Teorii Wedasci.
4.2. Dynamika STE ze stat zmiana pedu, czyli STE/Ap
W tym podrozdziale zostanie wyprowadzony model dyikaciat oparty na zakzeniu, ze

zmiana pdu ciata (rownolegta do 0g) jest taka sama dla obserwatora zdego inercjalne-
go uktadu odniesienia (&t oznaczenidp).

4.2.1. Masa relatywistyczna w STHp

W modelu STHj zaktadamyze

dpy; = dpy, (48)
Po podstawieniu (26) oraz (27) otrzymamy:
Mphav,, = mydv, . (49)
Na podstawie (18) otrzymujemy:
1-(v,/c)?
mg;)ldvzll = ”b# (50)

1-(v,/c)® 2

Stad masa relatywistyczna ciata znajghggo s¢ w uktadzieU,, widziana z uktadWw),,
gdy spetnione jest zatenie (48), wyraa st wzorem:

/p 1_(V1/C)2

= ) 51
m2/1 mol—(VZ/C)Z ( )
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4.2.2. Rd w STE/Ap

Ciato o masie spoczynkowey) jest zwigzane z uktadert,. Aby wyznaczy ped tego cia-
ta wzgkdem uktaduJ; podstawiamy (20) oraz (51) do (27):

1 1
dpsh =m&Pdv,,, = my,————dv, =mg - dv. 52
P21 = My 0V, =My 1-(v, 10)2 > =My 2_ V2 2 (52)
Ped ciata jest sumprzyrostow jego ¢du, gdy ciato jest prapieszane z uktadu inercjalne-
go U; (mapcego pedkosé vi) do uktadu inercjalnegd, (magcego pedkosé v,), czyli

Vs

1
poh = moczj v, . (53)
V1C _V2
Z pracy [1] (wzér 52, s.160) mina odczytd, ze
jzd—x— LY azo (54)
a’-x*> 2a |a-x

Po zastosowaniu catki (54) do (53) otrzymujemy wpdr gd ciatla znajdujcego s¢
w uktadzieU, i mierzony przez obserwatora z uklady w postaci wyraonej od pgdkosci
bezwzgédnych:

dp —

P21 = moc

=M Hle=v(e+v,) (55)
o) erw)
Na podstawie (12) god mazna zaplsaw postaci wyraonej od pgdkosci wzglednej

Ic x|

([5D)

Ap moC| [CZ +V2/1(C_V1)] (56)
c? -

Pen = M G =, e+ w)

4.2.3. Energia kinetyczna w STEp

Wyznaczymy wzor na enekgkinetyczna. Po wstawieniu zateosci (12), (20) oraz (51)
do (28) otrzymujemy:
V, — V.

1
[1 (vi/ ©)*1 0L~ (v, / ©)® ]

Energia kinetyczna ciala jest sgrprzyrostéw jego energii kinetycznej, gdy ciatotjes
przyspieszane z ukitadu inercjalnedgt (mapcego pedkos¢ vi) do uktadu inercjalnegtJ,
(majacego pedkosc v,), czyli

E® =m, V2~V . 58
J[1 /OB (/] =

Z pracy [1] (wzér 56, s.160) nmina odczytd, ze

dEZH = My, ,dv,, = my Vs . (57)

Ia 5 dx———ln‘a x| (59)

Po zastosowaniu calki (59) oraz (54) do (58) otrzjmy wzor na energikinetyczm cia-
la znajdugcego s¢ w uktadzieU, i mierzory przez obserwatora z uktadlly w postaci wyra-
zonej od pedkaosci bezwzgédnych:
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£ = MC )y ("*Vle'“(C‘VlJ“Vl . (60)
2 Ct+V, c—V,
Wykresy gdu (55) oraz energii kinetycznej (60) zostaly pstadione na rysunku 3.
W pracy [5] wykazane zostatge dla matych mrdkosci ciata wzgédem obserwatora (czyli
gdy v21=0 < wv=vi) wzory (51), (55) oraz (60) sprowadzagic do postaci znanych
z mechaniki klasycznej, czyli

V., =0 = h=m, (61)
V. _V
Vo, =0 = p?fﬁ”bl EVI/C) =My, (62)
2 2
1m0 = e Gou [ om, s
2/1 2/1 2 (1_(V1/C)2 2 ( )

4.2.4. Wybrane wiasnéci pedu oraz energii kinetycznej w STEAp

\pz,l\/mo [108 m/s] Eszmb [1016 J/kg]
5 , —_— 2.5

3 2 1 o0 1 2 3
Vo [10B m/s]

Rys. 3. Modut pdu oraz energia kinetyczna w dynamice S¥E/
Zr6dio: Opracowanie wiasne Autora

Fig. 3. The momentum module and kinetic energyyimadnics STEAp
Source: Elaboration of the Author

W szczegollnym przypadku, gdy obserwator jest niesaoty wzgbtdem uniwersalnego
uktadu odniesieniav{ = 0) wzory (51), (55) oraz (60) przyjmauposta:

1
A (N — 64
e =M oy (64)
Ap :%h’] % 65
p2/E 2 [C_VZ’ ( )
2 2
g, = MOy C_mey, 1 (66)

2 c—v22 2 1-(v,/0)*
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4.3. Dynamika z zachowas masa, czyli STEMm

W tym podrozdziale zostanie wyprowadzony model dyikaciat oparty na zakeniu, ze
masa bezwitadriai ciata jest taka sama dla obserwatorazikgo inercjalnego uktadu odnie-
sienia (s4d oznaczenien).

4.3.1. Masa relatywistyczna w STEh

W modelu STEh zakladamyze

my, ==m,. (67)

W tym przypadku masa ciata nie zgleod pedkaosci z jaky ciato st porusza. Jest to mo-
del, w ktorym masa relatywistyczna jest mapoczynkow.

4.3.2. Rdw STE/m

Ciato o masie spoczynkowey], jest zwizane z uktadert,. Aby wyznaczy ped tego cia-
ta wzgkdem uktaduJ; podstawiamy (20) oraz (67) do (27):

1

dpj); = Mg, dvy, = m,
Ped ciata jest sumprzyrostow jego ¢du, gdy ciato jest prapieszane z uktadu inercjalne-
go U; (mapcego pedkosé vi) do uktadu inercjalnegd, (magcego pedkosé vy), czyli

1

p3 = my |
Po scatkowaniu otrzymujemy wzor nedpciata znajdujcego s¢ w uktadzieU, i mierzony
przez obserwatora z uktadly w postaci wyraonej od pedkosci bezwzgédnych:

Vo, Vv

(41" o

Poy =M,
Na podstawie (12)gqal mazna zapisaw postaci wyraonej od pedkosci wzglednej

p;nll = rn0\/2/1' (71)

W modelu STEh wzor na pd wyrazony od pedkosci wzglednej jest identyczny jak wzor
w mechanice klasycznej.

4.3.3. Energia kinetyczna w STEh

Wyznaczymy wzér na enekgkinetyczna. Po wstawieniu zatesci (12), (20) oraz (67)
do (28) otrzymujemy:
V, =V

dE3); = MGV, dV, =M, -

Energia kinetyczna ciala jest sgrprzyrostéw jego energii kinetycznej, gdy ciatotjes
przyspieszane z ukitadu inercjalnedgt (mapcego pedkos¢ vi) do uktadu inercjalnegt),
(majgcego pedkosé V), czyli
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—1 _ n.b \ _ Va
EZh mo_[[l EEE 7 dv, [1—(V1/C)2]2[\-/[V2dvz Vl\_[dvz : (73)

Po scatkowaniu otrzymujemy wzor na enerinetyczry ciata znajdujcego s¢ w ukita-
dzie U, i mierzory przez obserwatora z ukladiuy w postaci wyraonej od pgdkosci bez-

wzglednych:
2
m _ My Vo~ VI
El, =—0 —=2 1 | 74
22 (1—(v1/c)2) (74)

Na podstawie (12) enekgkinetyczry mazna zapis& w postaci wyraonej od pedkosci
wzglednej:

2
MV2n
2

W modelu STEh wzér na energikinetyczry wyrazony od pedkosci wzglednej jest iden-
tyczny jak wzor w mechanice klasycznej. Wykreggy (70) oraz energii kinetycznej (74)
zostaty przedstawione na rysunku 4.

m _
E2/1 -

(75)

4.3.4. Wybrane wiasnéci pedu oraz energii kinetycznej w STEM

p?,l\/ i [108 m/ﬂ . E;“,llrrb po* J/kg]

Rys. 4. Modut pdu oraz energia kinetyczna w dynamice SiE/
Zrédto: Opracowanie wiasne Autora

Fig. 4. The momentum module and kinetic energyimagnics STEh
Source: Elaboration of the Author

W szczegollnym przypadku, gdy obserwator jest niesaoty wzgbtdem uniwersalnego
uktadu doniesieniav{ = 0) wzory (67), (70)-(71) oraz (74)-(75) przyjrayosté:

M =My, (76)
Pore =MV, (77)
eg, =% (78)
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5. Whnioski

W artykule przedstawiona zostala autorska metodaprovwadzania dynamik
w Szczegolnej Teorii Eteru. Pokazane zostaly trzyldady takiego wyprowadzenia.

* Wyprowadzenie dynamiki opieragsna czterech wzorach oba@ujacych w kinematyce
STE, czyli (12), (18), (20) oraz (23) (w niektoryptzypadkach nie wszystkie z tych wzo-
row s potrzebne). Aby wyprowadzidynamile STE konieczne jest praygie do kinema-
tyki dodatkowego zal@nia, ktére pozwala wprowadzdo teorii pogcia: masy, energii
kinetycznej oraz ¢du.

* Rozstrzygnicie, ktora ze wszystkich mtiwych dynamik Szczegodlnej Teorii Eteru jest
prawidtowym modelem rzeczywistych proceséw powitnyé jednym z waniejszych za-
dan przysziej fizyki. Do weryfikacji rénych dynamik ayteczny mae by kalorymetr.
Urzadzenie to umgiwia pomiar ilcsci ciepta wydzielanego podczas zatrzymanigstek
rozpgdzonych do diych prdkoici. Na tej podstawie mima wyznaczy wykresy energii
kinetycznej rozpdzonych czstek w funkcji ich pgdkosci, analogiczne do tych pokaza-
nych na rysunkach 2, 3 oraz 4. Na tej podstawienaavskazé dynamile, w ktorej ener-
gia kinetyczna cgstek jest zgodna z eksperymentami.

* W artykule [11] pokazane zostatpe zataenie IV przygte w Szczegodlnej Teorii Eteru
maozna ostahi. Mozliwe jest dopuszczenie skrocenia poprzecznegog ktdstato tam opi-
sane funkg ¢(v). Na tej podstawie wyprowadzona zostata ogolndagddsansformaciji.
Jezeli dopusci sig skrocenie poprzeczrng(v), wtedy transformacja z dowolnego inercjal-
nego uktadWw; do uktaduU zwigzanego z uniwersalnym uktadem odniesienia ma posta

M)

V1= (v /c)®

__ y) 2

X =12yt +(%){1- (v/0)* X, 9
V1-(v/c)® "

y=¢M)y,

z=y(v)z.

» Jezeli dopusci sic skrocenie poprzeczng(v), wtedy transformacja z uktadu zwigzanego
z uniwersalnym uktadem odniesienia, do uktadu ijaémegoU; ma posté&

t=

o VIO
' wv)
1

X = (-vit +x),

Y1~ (v /0)? (80)
y =,
Lowv)
7=

Yv)

« Wynika std, ze maliwych jest nieskaczenie wiele kinematyk ciat zgodnych
z eksperymentami, w ktorych mierzona bytadkos¢ swiatta.

» W artykule [11] na podstawie transformacji (79)X8@yprowadzony zostat wzoér na jed-
nokierunkove predkos¢ swiatta w pré@ni, mierzors w dowolnym ukfadzie inercjalnym,
0 postaci:
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C2

clg)=——— .
(@) C+V. COSa;

(81)

W monografii [5] przy pomocy analizy geometryczngprzeptywu $wiatta
w eksperymentach Michelson’a-Morley’a oraz Kennedg-Thorndike’a wyprowadzony
zostat ogolniejszy wzér na jednokierunkpwredkos¢ swiatta w grodku materialnyms,
mierzory w dowolnym ukfadzie inercjalnym, o postaci:

c’c,

c.(a)=—"-—"——.
SI( |) C2+CsVi COSO'i

(82)

* Wyprowadzone w tym artykule dynamiki dotyckinematyki opisanej transformacjami
(1)-(3) oraz (4)-(6). Dla kinematyk opisanych trmsacjami (79)-(80), dynamikidala
inne, dlategoze dla kadej z nich ing postég ma wzor (23).

» W artykule [8] przy pomocy Szczegolnej Teorii Etevyjasnione zostato zjawisko anizo-
tropii mikrofalowego promieniowania tta (opis ligawh bada na temat anizotropii mikro-
falowego promieniowania tta moa odnalé¢ w wykladzie noblowskim [4]). Na podsta-
wie anizotropii mikrofalowego promieniowania tta ama wyznaczy predkos¢ z jaka
Uktad Stoneczny poruszagsivzgledem uniwersalnego uktadu odniesienia. Najdokfadniej
predkos¢ ta zostata obliczona w artykule [11] i wynosi 369, 3,3 km/s. Jest ona skiero-
wana w kierunku gwiazdozbioru Lwa.
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