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1. Введение 

Учитывая, что есть как сторонники, так и противники специальной 

теории относительности (СТО), каждые из которых по-своему пытаются 

объяснить результаты экспериментов, по этому, мне кажется, было бы 

интересно рассмотреть вопрос о возможности теоретической проверки 

СТО.  

 

2.  Кинематические уравнения СТО  

Чтобы не мудрствовать лукаво и не залезать в дикие математические 

дебри, предлагаю рассмотреть простейший вариант СТО, исходя из того, 

что сбой (отрицательный результат) в простейшем варианте СТО должен 

поставить под сомнение справедливость любого варианта СТО. 

Исходные условия: действует принцип относительности, 

пространство однородно и изотропно, а время  однородно (т.е. имеется 

симметрия пространства и времени). 

Чтобы дать рассмотрению более широкий характер пока не будем 

применять постулат о постоянстве скорости света. 

Допустим, что имеются две инерциальные системы отсчета: 

неподвижная O1x1y1z1 и подвижная O2x2y2z2, изображенные на рис. 1 и у 

которых: 

- сходные оси декартовых координат систем O1x1y1z1 и O2x2y2z2 

попарно параллельны и одинаково направлены; 

- система O2x2y2z2 движется относительно системы O1x1y1z1 с 

постоянной скоростью V относительно оси O1x1;  

- в качестве начала отсчета времени (t1=0  и  t2=0) в обеих системах 

выбран тот момент, когда начала координат O1 и O2 этих систем 

совпадают.  
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Использование принципа относительности и симметрии пространства 

и времени по аналогии с [1], [2], [3], [4], [5], [6], [7], [8], [9], [10] позволяет 

получить связь (аналогичную преобразованиям Лоренца) между 

координатами x1, y1, z1 положения точки в момент времени t1 в системе 

отсчета O1x1y1z1 и координатами x2, y2, z2 положения этой же точки в 

системе отсчета O2x2y2z2 в момент времени t2, соответствующий моменту 

времени t1 в системе отсчета O1x1y1z1: 

𝑥1   =    𝛾𝑉   ∙   [𝑥2  +  (𝑉 ∙ 𝑡2) ]                                   ( 1 ) 

𝑥2   =   𝛾𝑉   ∙    𝑥1  −   𝑉 ∙ 𝑡1                                       ( 2 ) 

𝑦1   =   𝑦2                                                                ( 3 ) 

𝑧1   =    𝑧2                                                               ( 4 ) 

где: 𝛾𝑉   - коэффициент пропорциональности (перехода), 

предположительно являющийся функцией скорости V. 

Из формул (1) и (2) можно записать зависимости для времен t1 и  t2 :  

𝑡1    =    
 𝛾𝑉

2  −  1  ∙  𝑥2

𝛾𝑉  ∙  𝑉 
+   𝛾𝑉 ∙ 𝑡2                            ( 5 ) 

𝑡2    =    
 1 −  𝛾𝑉

2  ∙  𝑥1

𝛾𝑉  ∙  𝑉 
+  𝛾𝑉 ∙ 𝑡1                            ( 6 ) 

А из уравнений (1)-(6), можно получить связь (аналогичную 

преобразованиям скоростей) между проекциями vx1, vy1 и vz1 на оси 

декартовых координат скорости движения точки в момент времени t1 в 
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системе отсчета O1x1y1z1 и аналогичными  проекциями vx2, vy2 и vz2  скорости 

этой же точки в системе отсчета O2x2y2z2 в момент времени t2, 

соответствующий моменту времени t1 в системе отсчета O1x1y1z1: 

𝑣𝑥1  =  
𝑣𝑥2  +  𝑉

 
 𝛾𝑉

2  −  1  ∙  𝑣𝑥2

𝛾𝑉
2  ∙  𝑉

 +  1

                                           ( 7 ) 

𝑣𝑦1  =  
𝑣𝑦2 

 
 𝛾𝑉

2  −  1  ∙  𝑣𝑥2

𝛾𝑉  ∙  𝑉
 +  𝛾𝑉

                                        ( 8 ) 

𝑣𝑧1  =  
𝑣𝑧2 

 
 𝛾𝑉

2  −  1  ∙  𝑣𝑥2

𝛾𝑉  ∙  𝑉
 +  𝛾𝑉

                                      ( 9 ) 

        Также из уравнений (5)-(9), можно получить связь между проекциями 

ускорений (аналогичную преобразованиям ускорений). 

 Опираясь на принцип относительности, и используя формулу (7)  

можно получить два взаимоисключающих варианта зависимостей 

коэффициента перехода 𝛾𝑉  от скорости V:  

- для случая, когда   𝛾𝑉 > 1: 

𝛾𝑉
2  =  

1

1 −
𝑉2

𝑐1
2

                                               ( 10 ) 

где:  𝑐1  - действительная постоянная величина (ее физический смысл: 

𝑐1 – это такая скорость движения точки, величина которой одинакова в 

любой инерциальной системе отсчета); 

- для случая, когда  0 < 𝛾𝑉 < 1 :  

𝛾𝑉
2  =  

1

1 +
𝑉2

𝑐2
2

                                               ( 11 ) 

где:  𝑐2 - действительная постоянная величина (в случае  0 < 𝛾𝑉 < 1  

точка не может иметь скорость движения, величина которой была 

одинакова в любой инерциальной системе отсчета). 

Из формулы (10) видно, что можно было бы не вводить в СТО 

постулат о постоянстве скорости света, а достаточно было бы одного 
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предположения о равенстве постоянной 𝑐1  величине скорости света. 

 

3. Динамические уравнения СТО 

В результате проведенных аналогично [11], [12], [13], [14], [15], [16], 

[17], [6], [7], [8], [9], [10] рассмотрений в инерциальных системах отсчета 

замкнутых механических систем тел, взаимодействие которых между собой 

носит ограниченный по времени характер, можно получить: 

- зависимость массы M(v) движущегося тела, имеющего массу покоя 

Mo, от скорости v : 

𝑀 𝑣   =   𝑀o  ∙   𝛾𝑣                                         ( 12 ) 

где:  𝛾𝑣   - коэффициент пропорциональности при скорости, равной v;  

- зависимости импульса P(v) и кинетической энергией Ekin(v) 

движущегося тела от скорости v : 

𝑃 𝑣   =   𝑀o  ∙   𝛾𝑣  ∙  𝑣                                  ( 13 ) 

𝐸𝑘𝑖𝑛  𝑣    =   
M0  ∙  𝛾𝑣

2  ∙  𝑣2

 𝛾𝑣  + 1
                          ( 14 ) 

Вкратце можно было бы сказать, что какой бы вариант получения 

динамических уравнений СТО не использовался, смысл его сводится к 

следующему: 

- основание: обязательность выполнения законов сохранения импульса 

и энергии замкнутой механической системы тел в инерциальных системах 

отсчета; 

- выбираются две инерциальные системы отсчета и замкнутая 

механическая система, состоящая из двух тел (материальных точек), 

движущихся навстречу друг другу и которые в какой-то момент времени 

испытывают взаимодействие (центральное столкновение), протекающее 

ограниченно во времени; 

- учитывая, что тела движутся в инерциальных системах отсчета до и 

после столкновения с постоянными по величинам скоростями, и используя 

закон сохранения импульса (энергии), записываются уравнения равенства 
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импульса (энергии) системы тел для моментов времени до и после 

столкновения; 

- записываются уравнения связи между скоростями тел до и после 

столкновения в двух инерциальных системах отсчета, исходя из формул (7)-

(9); 

- полученная система уравнений, в которой количество неизвестных не 

больше, чем число уравнений, будет иметь решение только в случае, когда 

зависимость массы тела от его скорости определяется формулой (12). 

 

4. Возможность определения значений постоянных величин 𝒄𝟏 

и 𝒄𝟐 

В идеальном случае проверка правильности СТО сводится к 

определению значений постоянных величин 𝑐1 и 𝑐2. 

Небольшая характеристика примеров на возможность проверки СТО: 

- кинематические примеры не могут обеспечить проверку СТО, т.к. все 

кинематические уравнения СТО являются производными от 

преобразований Лоренца; 

- примеры, в которых имеет место ограниченное по времени 

взаимодействие тел, также не могут обеспечить проверку СТО, т.к. 

формула (12) – зависимость массы тела от его скорости получена для 

случая, когда взаимодействие двух тел носит ограниченный по времени 

характер (если при рассмотрении используются только моменты времени 

до и после взаимодействия без рассмотрения процесса самого 

взаимодействия); 

- единственные, на мой взгляд, варианты примеров, которые могли бы 

обеспечить проверку СТО, являются примеры с постоянным по времени 

взаимодействием тел. 

В качестве примера с постоянным по времени взаимодействием тел 

можно использовать простейший пример, описанный ниже.  
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Допустим, что имеются две инерциальные системы отсчета, 

аналогичные системам отсчета, изображенным на рис. 1 - неподвижная 

O1x1y1z1 и подвижная O2x2y2z2, которая движется со скоростью V 

параллельно оси O1x1 относительно системы O1x1y1z1.  

Предположим, что имеется замкнутая механическая система тел, 

показанная на рис. 2 и состоящая из точечных тел 1 и 2, имеющих равные 

массы 𝑀o  в состоянии покоя, и нити 3. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Тела 1 и 2 соединены нитью 3. 

Тела 1 и 2 вращаются с угловой скоростью ω вокруг общего центра 

масс - точки О.  

Расстояние от точечного тела 1 (тела 2) до точки О равно R. 

Поместим рассматриваемую замкнутую механическую систему тел 1 и 

2 с нитью 3 в систему отсчета O2x2y2z2 таким образом, чтобы точка О была 

бы неподвижна в этой системе отсчета и совпадала с началом координат O2. 

В [6], [7], [8], [9], [10], [18], [19] рассмотрение предложенного примера 

заключается в следующем: 

- предполагается, что масса нити 3 является бесконечно малой по 

сравнению с массами тел 1 и 2; 

- в неподвижной инерциальной системе отсчета O1x1y1z1 выбираются 

два момента времени  𝑡1𝑝  , когда координаты тел 1 и 2 по оси O1x1 равны, и  

𝑡1ℎ  , когда тело 1 находится на оси O1x1 ; 

- с помощью преобразований скоростей (формулы (7)-(9)) и формулы 
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(13) в системе отсчета O1x1y1z1 для моментов времени  𝑡1𝑝  и  𝑡1ℎ  

определяются значения импульсов тел 1 и 2; 

- используя замкнутость системы тел 1 и 2 и нити 3, и опираясь на 

закон сохранения импульса, можно записать уравнение равенства 

импульсов этой системы тел для моментов времени  𝑡1𝑝  и  𝑡1ℎ  и определить 

при каком значении постоянной величины 𝑐1 (или 𝑐2) будет выполняться 

закон сохранения импульса. 

Результаты расчета показали, что закон сохранения импульса будет 

выполнять только в случае, если: 

𝑐1 =  ± ∞                                                   ( 15 ) 

𝑐2 =  ± ∞                                                   ( 16 ) 

Т.е.  коэффициент пропорциональности 𝛾𝑉  должен быть равен 1. 

Также возможен и обратный вариант [10], [18], [20], [21], [22] 

рассмотрения предложенного примера, заключающийся в том, что: 

- задаются конкретные (относительные) значения масс тел 1 и 2 и нити 

3, скорости V и угловой скорости ω ;  

- с помощью кинематических уравнений (преобразования Лоренца,   

преобразования скоростей - формулы (7)-(9)) и формулы (13) в 

неподвижной инерциальной системе отсчета O1x1y1z1 для каждого 

конкретного момента времени  𝑡1 определяются значения импульсов тел 1 и 

2 и нити 3 и импульса всей замкнутой системы тел 1 и 2 и нити 3. 

Результаты расчета показали, что импульс замкнутой системы тел 1 и 2 

и нити 3 является не постоянной величиной (как должно было бы быть в 

соответствии с законом сохранения импульса), а переменной, зависящей от 

времени 𝑡1 . 

На рис.3 и рис.4 показаны полученные в [21] график зависимости 

абсолютной величины |P| импульса P системы тел 1 и 2 и нити 3 от 

величины времени 𝑡1 в системе отсчета O1x1y1z1, а также график 

зависимости величины угла α между направлением вектора импульса P 

системы тел 1 и 2 и нити 3 и осью O1x1 от величины времени 𝑡1 в 
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неподвижной инерциальной системе отсчета O1x1y1z1 с учетом и без учета 

массы нити 3. 
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СТО при рассмотрении примеров замкнутых механических тел, 

взаимодействие между которыми носит постоянный по времени характер, в 

инерциальных системах отсчета. 

Причем использование СТО при рассмотрении этих примеров может 

привести к возможности изменения импульса (энергии) замкнутой системы 

во времени в инерциальных системах отсчета, т.е. может привести к не 

выполнению закона сохранения импульса (энергии). 
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Приложение к статье 


 


𝑥1>   =   
𝑥2>  +   𝑉 ∙ 𝑡2> 


 1−
𝑉2


𝑐1
2     


       ( 35 ) 𝑥1<   =   
𝑥2<  +   𝑉 ∙ 𝑡2< 


 1 +
𝑉2


𝑐2
2     


        ( 49 ) 


𝑥2>   =   
𝑥1>  −   𝑉 ∙ 𝑡1> 


 1−
𝑉2


𝑐1
2     


       ( 36 ) 𝑥2<   =   
𝑥1<  −   𝑉 ∙ 𝑡1< 


 1 +
𝑉2


𝑐2
2     


      ( 50 ) 


𝑦1>   =   𝑦2>                          ( 37 ) 𝑦1<   =   𝑦2<                 ( 51 ) 


𝑧1>   =    𝑧2>                          ( 38 ) 𝑧1<   =    𝑧2<                 ( 52 ) 


𝑡1>    =    


𝑡2>  +  
𝑉 ∙  𝑥2>


𝑐1
2   


 1−
𝑉2


𝑐1
2


     ( 39 ) 𝑡1<    =    


𝑡2<  −  
𝑉 ∙  𝑥2<


𝑐2
2   


 1 +
𝑉2


𝑐2
2


     ( 53 ) 


𝑡2>    =    


𝑡1>  −  
𝑉 ∙  𝑥1>


𝑐1
2   


 1−
𝑉2


𝑐1
2


       ( 40 ) 𝑡2<    =    


𝑡1<  +  
𝑉 ∙  𝑥1<


𝑐2
2   


 1 +
𝑉2


𝑐2
2


       ( 54 ) 


𝑣𝑥1>  =  
𝑣𝑥2>  +  𝑉


1 +
𝑉 ∙  𝑣𝑥2>


𝑐1
2


           ( 41 ) 𝑣𝑥1<  =  
𝑣𝑥2<  +  𝑉


1−
𝑉 ∙  𝑣𝑥2<


𝑐2
2


           ( 55 ) 


𝑣𝑥2>  =  
𝑣𝑥1>  −  𝑉


1−
𝑉 ∙  𝑣𝑥1>


𝑐1
2


          ( 42 ) 𝑣𝑥2<  =  
𝑣𝑥1<  −  𝑉


1 +
𝑉 ∙  𝑣𝑥1<


𝑐2
2


          ( 56 ) 


𝑣𝑦1>  =  


𝑣𝑦2>  ∙    1−
𝑉2


𝑐1
2


1 +
𝑉 ∙  𝑣𝑥2>


𝑐1
2  


      ( 43 ) 𝑣𝑦1<  =  


𝑣𝑦2<  ∙    1 +
𝑉2


𝑐2
2


1−
𝑉 ∙  𝑣𝑥2<


𝑐2
2  


      ( 57 ) 







 2 


𝑣𝑦2>  =  


𝑣𝑦1>  ∙    1−
𝑉2


𝑐1
2


1 −
𝑉 ∙  𝑣𝑥1>


𝑐1
2  


      ( 44 ) 𝑣𝑦2<  =  


𝑣𝑦1<  ∙    1 +
𝑉2


𝑐2
2


1 +
𝑉 ∙  𝑣𝑥1<


𝑐2
2  


     ( 58 ) 


𝑣𝑧1>  =  


𝑣𝑧2>  ∙    1−
𝑉2


𝑐1
2


1 +
𝑉 ∙  𝑣𝑥2>


𝑐1
2  


       ( 45 ) 𝑣𝑧1<  =  


𝑣𝑧2<  ∙    1 +
𝑉2


𝑐2
2


1−
𝑉 ∙  𝑣𝑥2<


𝑐2
2  


       ( 59 ) 


𝑣𝑧2>  =  


𝑣𝑧1>  ∙    1−
𝑉2


𝑐1
2


1−
𝑉 ∙  𝑣𝑥1>


𝑐1
2  


      ( 46 ) 𝑣𝑧2<  =  


𝑣𝑧1<  ∙    1 +
𝑉2


𝑐2
2


1 +
𝑉 ∙  𝑣𝑥1<


𝑐2
2  


      ( 60 )   


𝑎𝑥1> =  


𝑎𝑥2> ∙    1−
𝑉2


𝑐1
2 


3


 1 +
𝑉 ∙  𝑣𝑥2>


𝑐1
2  


3   ( 47) 𝑎𝑥1< =  


𝑎𝑥2< ∙    1 +
𝑉2


𝑐2
2 


3


 1−
𝑉 ∙  𝑣𝑥2<


𝑐2
2  


3    ( 61 ) 


𝑎𝑥2> =  


𝑎𝑥1>  ∙    1−
𝑉2


𝑐1
2 


3


 1−
𝑉 ∙  𝑣𝑥1>


𝑐1
2  


3   ( 48 ) 𝑎𝑥2< =  


𝑎𝑥1< ∙    1 +
𝑉2


𝑐2
2 


3


 1 +
𝑉 ∙  𝑣𝑥1<


𝑐2
2  


3   ( 62 ) 


 


Для наглядности сравнения приведенных формул можно 


воспользоваться следующими графиками: 


- изображенной на рис.3 зависимости длины отрезка ∆𝑥1 в 


неподвижной системе отчета O1x1y1z1, которому в подвижной инерциальной 


системе отсчета O2x2y2z2 соответствует отрезок ∆𝑥2, имеющий неподвижные 


концы, от скорости V: 







 3 


 


- изображенной на рис. 4 зависимости промежутка времени ∆𝑡1 между 


двумя событиями в неподвижной системе отчета O1x1y1z1, которые в 


подвижной инерциальной системе отсчета O2x2y2z2 происходили в 


промежуток времени  ∆𝑡2 в одной и той же точке, от скорости V: 


 


- изображенной на рис. 5 зависимости между проекцией vx2 скорости 


движения точки в подвижной системе O2x2y2z2 и проекцией vx1  скорости 


этой точки в неподвижной системе O1x1y1z1 (при постоянной величине 


c1 


 


∆𝑡1 


V 0 


Рис.4 


∆𝑡2 
 


∆𝑡1 =
∆𝑡2


 1 +
𝑉2


𝑐2
2


 


  


∆𝑡1 =
∆𝑡2


 1−
𝑉2


𝑐1
2


 


  
 


→ ∞ 
 


→ 0 
 


c1 


∆𝑥1 


V 0 


Рис.3 


∆𝑥2 
 


∆𝑥1 = ∆𝑥2 ∙  1 +
𝑉2


𝑐2
2    


∆𝑥1 = ∆x2 ∙  1 −
𝑉2


𝑐1
2    


 


→ ∞ 
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скорости V): 


 


- изображенной на рис. 6 зависимости между проекцией vx1  скорости 


движения точки в неподвижной системе O1x1y1z1 и проекцией vx2 скорости 


этой точки в подвижной системе O2x2y2z2 (при постоянной величине 


скорости V): 


- c1 


 


𝑣𝑥2 


Рис.5 


𝑣𝑥1 
 


c1 


 −
𝑐2


2


𝑉
 𝑐1


2


𝑉
 


 


V 


c1 


 


 


- c1 


 


 


0 


→ ∞ 
 


→ ∞ 
 


→ −∞ 
 


→ −∞ 
 


vx2> =
vx1>  −  V


1−
V ∙  vx1>


𝑐1
2


 
𝑣𝑥2< =


𝑣𝑥1< − 𝑉


1 +
𝑉 ∙  𝑣𝑥1<


𝑐2
2
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- изображенной на рис. 7 зависимости между проекцией ax2 ускорения 


движения точки в подвижной системе O2x2y2z2 и проекцией vx1 скорости этой 


точки в неподвижной системе O1x1y1z1 (при постоянной величине скорости 


V и постоянной величине проекции ax1 ускорения): 


- c1 


 


𝑣𝑥1 


Рис.6 


𝑣𝑥2 
 


c1 


 −
𝑐1


2


𝑉
 


 
 


𝑐2
2


𝑉
 


𝑐2
2


𝑉
 


 


 


 


-V 
 


-V 


c1 


 


 


 


c1 


 


 


- c1 


 


 


 


- c1 


 


 


0 
 


0 


→ ∞ 


→ ∞ 


 


 


 


→ ∞ 


→ ∞ 


 


 


 


→ −∞ 


→ −∞ 


 


 


 


→ −∞ 


→ −∞ 


 


 


 


𝑣𝑥1> =
𝑣𝑥2> + 𝑉


1 +
𝑉 ∙ 𝑣𝑥2>


𝑐1
2


 


𝑣𝑥1> =
𝑣𝑥2> + 𝑉


1 +
𝑉 ∙ 𝑣𝑥2>


𝑐1
2


 


 


𝑣𝑥1< =
𝑣𝑥2<  +  V


1−
𝑉 ∙  𝑣𝑥2<


𝑐2
2


 


𝑣𝑥1< =
𝑣𝑥2<  +  V


1−
𝑉 ∙  𝑣𝑥2<


𝑐2
2
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- изображенной на рис. 8 зависимости между проекцией ax1 ускорения 


движения точки в неподвижной системе O1x1y1z1 и проекцией vx2 скорости 


этой точки в подвижной системе O2x2y2z2 (при постоянной величине 


скорости V и постоянной величине проекции ax2 ускорения): 


 


 


 


→ 0 


→ 0 


 


𝑎𝑥2 


𝑎𝑥2 


 


Рис.7 
 


Рис.7 


𝑣𝑥1 


𝑣𝑥1 


 


 


 


→ 0 


→ 0 


 


 


 
−
𝑐2


2


𝑉
 


−
C2


2


V
 


 
 


𝑐1
2


𝑉
 


← 0 
 


𝑎𝑥1 


← 0 
 


0 


→ ∞ 
 


→ ∞ 
 


→ −∞ 
 


→ −∞ 
 


𝑎𝑥2>  =


𝑎𝑥1> ∙    1 −
𝑉2


𝑐1
2 


3


 1−
𝑉 ∙  𝑣𝑥1>


𝑐1
2  


3  


𝑎𝑥2<  =


𝑎𝑥1< ∙    1 +
𝑉2


𝑐2
2 


3


 1 +
𝑉 ∙  𝑣𝑥1<


𝑐2
2  


3  


c1 
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 Также можно отметить, что все физические процессы протекают в 


четырехмерном пространстве-времени, геометрия которого 


псевдоевклидова и определяется инвариантом 𝐽 =  𝑐1
2 ∙ 𝑡2 − 𝑥2 − 𝑦2 − 𝑧2 


[12] для случая, когда коэффициент пропорциональности 𝛾𝑉 > 1, и 


инвариантом 𝐽 =  𝑐2
2 ∙ 𝑡2 + 𝑥2 + 𝑦2 + 𝑧2 для случая, когда коэффициент 


пропорциональности 0 < 𝛾𝑉 < 1.  


 


 


 


Подставив формулы (33) и (34) в уравнения (63)-(65), можно получить 


зависимости массы, импульса и кинетической энергии  движущегося тела 


от его скорости для случаев, когда коэффициент пропорциональности        


 𝛾𝑣 > 1  и  0 <  𝛾𝑣 < 1, которые расположим напротив друг друга для 


→ 0 


𝑎𝑥1 


Рис.8 


𝑣𝑥2 
 


→ 0 
 


−
𝑐1


2


𝑉
 


 


𝑐2
2


𝑉
 


← 0 
 


𝑎𝑥2 


← 0 
 


0 


→ ∞ 
 


→ ∞ 
 


→ −∞ 
 


→ −∞ 
 


𝑎𝑥1<  =


𝑎𝑥2< ∙   1 +
𝑉2


𝑐2
2 


3


 1−
𝑉 ∙  𝑣𝑥2<


𝑐2
2  


3  


𝑎𝑥1>  =   


𝑎𝑥2>  ∙     1 −
𝑉2


𝑐1
2 


3


 1 +
𝑉 ∙  𝑣𝑥2>


𝑐1
2  


3  


c1 
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сравнения, причем знак «>» означает, что это для случая, когда  𝛾𝑣 > 1, а 


знак «<» - для случая, когда 0 <  𝛾𝑣 < 1:  


𝑀 𝑣 >    =   
𝑀o


 1−
𝑣2


𝑐1
2


         ( 71 ) 


 


𝑀 𝑣 <    =   
𝑀o


 1 +
𝑣2


𝑐2
2


       ( 74 ) 


 


𝑃 𝑣 >    =   
𝑀o  ∙  𝑣


 1−
𝑣2


𝑐1
2


          ( 72 ) 


 


𝑃 𝑣 <    =   
𝑀o  ∙  𝑣


 1 +
𝑣2


𝑐2
2


         ( 75 ) 


 


𝐸𝑘𝑖𝑛  𝑣 > = 


= 𝑀o ∙ 𝑐1
2  ∙


 


 
 
 


1


 1−
𝑣2


𝑐1
2


− 1


 


 
 
 


 ( 73 ) 


 


𝐸𝑘𝑖𝑛  𝑣 <  = 


= 𝑀o ∙ 𝑐2
2  ∙


 


 
 
 


1−  
1


 1 +
𝑣2


𝑐2
2


  


 


 
 
 


( 76 ) 


 


Здесь же можно отметить, что формула, подобная формуле (74), 


приведена Я.П. Терлецким [4]. 


Основные значения зависимостей для массы 𝑀 𝑣 > (71), импульса 


𝑃 𝑣 >  72  и кинетической энергии 𝐸𝑘𝑖𝑛  𝑣 > (73) при коэффициенте 


пропорциональности  𝛾𝑣 > 1  и зависимостей массы 𝑀 𝑣 < (74), импульса 


𝑃 𝑣 <  75  и кинетической энергии 𝐸𝑘𝑖𝑛  𝑣 < (76) при коэффициенте 


пропорциональности 0 <  𝛾𝑣 < 1 приведены в таблицах 5 и 6 


соответственно: 
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Таблица 5 


Для коэффициента пропорциональности    𝛾𝑣 > 1 


Скорость 𝑣 Масса 𝑀 𝑣 > Импульс 𝑃 𝑣 > Кинетическая 


энергия 𝐸𝑘𝑖𝑛  𝑣 >   


𝑣 ≪  𝑐1 𝑀o  𝑀o  ∙  𝑣 𝑀o  ∙  𝑣2


2
 


𝑣 <  𝑐1 имеет 


действительное 


значение 


 


имеет 


действительное 


значение 


имеет 


действительное 


значение 


 


𝑣 =  𝑐1 ∞ ∞ ∞ 


𝑣 >  𝑐1 не имеет 


действительного 


значения 


 


не имеет 


действительного 


значения 


 


не имеет 


действительного 


значения 


 


 


Таблица 6 


Для коэффициента пропорциональности   0 <  𝛾𝑣 < 1  


Скорость 𝑣  Масса 𝑀 𝑣 < Импульс 𝑃 𝑣 < Кинетическая энергия 


𝐸𝑘𝑖𝑛  𝑣 < 


𝑣 ≪  𝑐2 𝑀o  𝑀o  ∙  𝑣 𝑀o  ∙  𝑣2


2
 


𝑣 <  𝑐2 имеет 


действительное 


значение 


 


имеет 


действительное 


значение 


 


имеет 


действительное 


значение 


 


𝑣 =  𝑐2 𝑀o  


 2
 


𝑀o  ∙ 𝑐2 


 2
 𝑀o  ∙  𝑐2


2  ∙  1−
1


 2
  


𝑣 >  𝑐2 имеет 


действительное 


значение 


 


имеет 


действительное 


значение 


 


имеет 


действительное 


значение 


 


𝑣 =  ∞ стремится к 


нулю 
𝑀o  ∙  𝑐2 𝑀o  ∙  𝑐2


2 


Как видно из таблиц 5 и 6, оба диапазона возможного значения 


коэффициента пропорциональности  𝛾𝑣 > 1    и   0 <  𝛾𝑣 < 1 являются 


равноценными (оба удовлетворяют граничному условию). 


       Для наглядности сравнения формул (71)-(73) и (74)-(76) приведем 
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следующие графики: 


 - графики зависимости массы 𝑀 𝑣   движущегося тела от скорости  


𝑣, изображенные на рис. 10:  


  


 


         - графики зависимости импульса 𝑃 𝑣   движущегося тела от скорости  


𝑣, изображенные на рис.11:  


 


 


 


 


 


𝑐1 


𝑀 𝑣    


𝑣 0 


Рис.10 


𝑀o  


𝑀 𝑣 <    =   
𝑀o


 1 +
𝑣2


𝑐2
2


 


𝑀 𝑣 >    =   
𝑀o


 1−
𝑣2


𝑐1
2


  


  
 


→ ∞ 


→ 0 
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- графики зависимости кинетической энергии 𝐸𝑘𝑖𝑛  𝑣   движущегося 


тела от скорости  𝑣, изображенные на рис.12:  


𝑐1 
 


𝑃 𝑣  


𝑣 
 


0 


Рис.11 


𝑃 𝑣 <    =   
𝑀o  ∙  𝑣


 1 +
𝑣2


𝑐2
2


 


𝑃 𝑣 >    =   
𝑀o  ∙  𝑣


 1−
𝑣2


𝑐1
2


 


  
 


→ ∞ 


𝑀o ∙ 𝑐2 
→ 


 


 


𝑀o ∙ 𝑐2 
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𝑐1 
 


𝐸𝑘𝑖𝑛  𝑣  


𝑣 0 


Рис.12 


𝐸𝑘𝑖𝑛  𝑣 < = 𝑀o ∙ 𝑐2
2  ∙


 


 
 
 


1−  
1


 1 +
𝑣2


𝑐2
2


  


 


 
 
 


 


𝐸𝑘𝑖𝑛  𝑣 > = 𝑀o ∙ 𝑐1
2  ∙


 


 
 
 


1


 1−
𝑣2


𝑐1
2


− 1


 


 
 
 


 


𝑀o  ∙  𝑐2
2 


𝑀o ∙ 𝑐2
2 


→ 
 


 


→ ∞ 
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