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摘要： 1905年伟大的物理学家爱因斯坦创立了狭义相对论，这个理论推动了现代科技的飞跃发展，深刻影响了人类文明。其中狭义相对论有一个重要结论：同时的相对性。本文针对这个结论进行分析，发现狭义相对论的逻辑体系存在问题。
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1  引言

众所周知，1905年爱因斯坦在《论动体的电动力学》中建立了狭义相对论，这篇论文通过光速不变原理和相对性原理推导出洛伦兹变换式。爱因斯坦用一列火车形象地阐述了同时的相对性，这个结论是光速不变原理导出的直接结果。不过，通过对这个结论进行分析，本文发现狭义相对论的逻辑体系存在问题，下面将通过两个方法来论述。
2 第一种方法

2.1 定性分析
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首先以
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以及(1)、(2)，则
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根据上面的结论：
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以上的例子说明狭义相对论可导出两个相互矛盾的结果：
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。说明狭义相对论存在逻辑问题。上面是定性的分析，为了更好地说明狭义相对论的逻辑体系存在的问题，下面将展开严谨的定量分析。
2.2 定量分析

根据现有资料记载的S→
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本文中
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现在用新的方法求
[image: image160.wmf]3

x

与
[image: image161.wmf]0

x

的关系。先以
[image: image162.wmf]1

S

为中间惯性系来求
[image: image163.wmf]3

S

和S的变换关系，
[image: image164.wmf]1

S

和S的
[image: image165.wmf]x

坐标变换关系应为：


[image: image166.wmf]1

x

=
[image: image167.wmf]1

g

(
[image: image168.wmf]0

x



 EMBED Equation.DSMT4  [image: image169.wmf]-



 EMBED Equation.DSMT4  [image: image170.wmf]x

v



 EMBED Equation.DSMT4  [image: image171.wmf]0

t

)


[image: image172.wmf]3

S

和
[image: image173.wmf]1

S

的
[image: image174.wmf]x

坐标变换关系应为
[image: image175.wmf]3

x

=
[image: image176.wmf]1

x

，所以
[image: image177.wmf]3

S

和S的变换关系为：

      
[image: image178.wmf]3100

()

x

xxvt

g

=-

             (4)

再以
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对比(3)、(4)、(5)，可以发现(3)和(4)不可能等价，(4)和(5)也不等价。

3 第二种方法

设一个质点在S系中的速度为
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本文中
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如上文所述，
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3 修改方案

既然狭义相对论存在逻辑问题，那么就应该进行修改，修改的关键所在是同时是否是相对的，因为根据上面的例子，如果事件A和B同时发生在S系，而不同时发生在
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 。众所周知，狭义相对论的两条基本原理[3]是相对性原理和光速不变原理，如果在相对性原理的前提下同时不是相对的，而是绝对的，那么惯性系之间的变换是伽利略变换。现代物理的大量实验已经充分证明，在高速情况下伽利略变换不成立，所以可行的修改方案是假设相对性原理不成立。相对性原理的推论包括时间的均匀性，空间的均匀性，空间各向同性，两个相对运动的惯性系的相对速度大小相等。前三个结论已经被现代物理的大量实验充分证明，实验基础相当牢固，所以可行的修改方案是假设两个相对运动的惯性系的相对速度大小不相等，比如图1中S相对
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相对S的速度大小。如果是这样，那么就应该存在某种依据来确定两个惯性系的相对速度孰大孰小，假设存在这样的惯性系，它满足：时间的均匀性，空间的均匀性及空间各向同性；以它为参照来确定两个相对运动的惯性系的相对速度孰大孰小，确定的依据是其它惯性系相对于它的速度大小，称这样的惯性系为参照系，称与参照系不相对静止的惯性系为一般系。假设一般系满足时间的均匀性，空间的均匀性，但是否满足空间各向同性有待研究。下面的工作就是寻找参照系和一般系的变换关系。
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在假设相对性原理不成立的前提下，可以仿造上文构造一个由四个惯性系所组成的系统，如果同时是相对的，同样可以得出两个相互矛盾的结果：
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设图1中的S系是参照系，其他的是一般系。根据上文，从S到
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的变换关系中，垂直于
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的方向上长度的变换要乘以一个因子[5]
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，而平行于
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的方向上，长度的变换要乘以因子
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 。设某个点P在S系中的的位矢为
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的分量，则有
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以
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为中间惯性系来求解
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由于假设惯性系满足空间的均匀性，所以
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与坐标无关，即
[image: image371.wmf]l

与
[image: image372.wmf]0

y

无关，
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4 速度变换

设某个质点在参照系中的速度为
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，在一般系中的速度为
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 。微分[6](8)和(10)得
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两式相除得                     [image: image384.wmf]'
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5 异地同时的定义

狭义相对论定义异地同时[7]的方法在本文的修改方案中可能不适用，那就有必要修改异地同时的定义，新的定义必须在原理上能够实现。假设在图2中的K系中有两个发生在异地的事件A和B，它们发生在K系的坐标的连线垂直于
[image: image388.wmf]x

轴，如果它们发生在
[image: image389.wmf]'

K

系的坐标的连线也垂直于
[image: image390.wmf]x

轴(这是可以观测的)，就认为A和B同时发生在K系。
6 结论

本文先通过两种方法来阐述狭义相对论的逻辑问题，然后再分析狭义相对论出现逻辑问题的本质原因是认为同时是相对的。接着根据这个原因提出一个比较可行的修改方案，然后寻找这个修改方案中各参数间的关系，最后提出定义异地同时的方法。
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Abstract
In 1905 Albert Einstein founded the theory of relativity, which promoted the modern science and technology and had great influence on the human civilization. This theory has an important conclusion: meanwhile is not absolute. Based on this conclusion, the author discovered that there is some problem in the logical system of special relativity.
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