Janusz B. Kepka — Ruch absolutny i wzgledny

VIII.2. Uklad przestrzenny obserwatora.
VIIL.2.1. G —transformacja.

Zalézmy, ze jednostka odleglosci r ustalona jest w uktadzie absolutnym A-space.
Odleglos¢ r =c¢-7 jest przebywana przez swiatlo z predkoscia ¢ = constant w czasie 7.
Z powyzszego wynika izotropowos¢ tych wielkosci w uktadzie A-space.

Niech przestrzenny uklad obserwatora SO-system porusza si¢ z predkoscia v
w ukladzie A-space. Jezeli w A-space w kierunku y sygnal przebywa odleglo$¢ r
z predkoscia ¢ w czasie 7, to w tym samym czasie T = invariant, w przestrzennym ukladzie
obserwatora SO-system sygnal ten przebywa w kierunku 6 = y + ¢ (¢ — kat aberracji)
odleglos¢ Gy z predkoscia wzglednie absolutng u taka, Ze:
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gdzie: Ks — transformacja predkosci wedtug zaleznosci (VIIL.1.2.).

Mamy wigc:
Gs =r-K; =r|:—ﬁcos6+\/1—ﬁ2sin26 i|

G, =r K, =r-\1-2Bcosy + B’ [ (VIIL2.1.)

T = invariant

Powyzsze zalezno$ci zwane sa dalej ogolnie G-transformacjag.
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Fig. VIIL.2.1. Rozklad katowy odleglosci G w przestrzennym uktadzie SO-system
dla sygnatéw biegacych od punktu O w A-space (Eqs VIIL2.1.).

Odleglosci Gs ,,widziane” (odwzorowane) sa w poruszajacym si¢ ukladzie obserwatora
SO-system w ekscentrycznym okregu o promieniu r (linia pogrubiona przerywana).

Tak wigc, koncentryczny okrag o promieniu r w ukladzie absolutnym A-space
odwzorowywany jest w poruszajacym si¢ uktadzie SO-system w ekscentryczny okrag, tez o
promieniu r.

Jezeli z kolei, ,,widziane” odleglosci Gs odlozymy w kierunkach ¥y w nieruchomym uktadzie
absolutnym A-space, to wyznaczona zostanie konchoida okregu (linia ciagta pogrubiona).

Na rys. VIIL2.1. przedstawiony jest rozklad odleglosci dla sygnatu oddalajacego si¢ od
punktu O w A-space. Katy y, & oraz ¢ liczone sa w ukladzie lewoskretnym.
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Mozna tez rozpatrywaé przypadek, gdy sygnal biegnie do punktu O w A-space,

a co przedstawiono na rys. VIIL.2.2.
Uwzgledniajac transformacje¢ VIIL.1.5.), mamy:

Gf; =r-Kf; =r|:ﬁcos6i+\/1—[32sin26i i|

G;, =r.K; =r.\/1+2ﬁcosyi+ﬁ2 > (VIII.Z.Z.)
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T =invariant

J

Katy &; oraz y; liczone sa tak jak to pokazano na rys. VIIL2.2., czyli jak to si¢ czyni
w zwyktym lewoskretnym uktadzie wspotrzednych biegunowych.
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Fig. VIIL2.2. Rozklad katowy odleglosci G' w ukladzie SO-system
dla sygnatow biegnacych do punktu O w A-space.
Transformacje Galileo Galilei.

Szczegbdlnymi przypadkami G-transformacji sa znane transformacje Galileusza.
Nalezy tu rozpatrywac ruch sygnalu wzdhiz osi ruchu v przestrzennego uktadu obserwatora
SO-system. Zatozmy, ze sygnat biegnie z predkoscia ¢ wzdtuz osi ruchu v przestrzennego
uktadu obserwatora SO-system.

1. Jezeli sygnat biegnie od punktu O w A-space (Fig. VIIIL.2.1.) to spetnione sa warunki:
a) dla warunku: 8 =y =0, ztransformacji (VIIL.2.1.) znajdujemy:

G =r(1-B)=(r-vo) } (VIIL2.3.)

T = invariant

b) natomiast dla warunku: 8 =y =, mamy:

G = r(lfr B)=(+vo) } (VIIL.2.4.)
T = invariant

Z powyzszych zaleznosci, mamy: G™+ G* = 2r, co wyznacza promien r okregu w uktadzie

absolutnym A-space , a takze promien r ekscentrycznego okregu w SO-system.

Odleglosci G~ oraz G* przebywane przez sygnal z predkoéciami u w przestrzennym

uktadzie obserwatora SO-system, gdy w tym samym czasie T w ukladzie absolutnym

A-space sygnat przebywa jednostkowa odlegtos¢ r z predkoscia c.

2. Jezeli sygnat biegnie do punktu O w A-space (Fig. VIIL2.2.), to spelnione sa warunki:
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a) dla warunku: 6 =y =0, ztransformacji VIIL2.2.) znajdujemy:

Gi=r-(1+B)=(@+v1)
' (1+8)=( (VIIL2.5)
T = invariant )
b) natomiast dla warunku: 6 =y =& , mamy:
G; =r-(1-8)=(r-vr j
' (1-B)=( ) (VIIL2.6)
T = invariant )

Zaleznosci od (VIIL.2.3.) do (VIIL.2.6) maja posta¢ znanych trasformacji Galileo Galilei.
.. Efekt poprzeczny”

Z transformacji Galileo Galilei wynika t.zw. ,efekt poprzeczny” w ukladzie
obserwatora. Z transformacji od (VIIL.2.3.) do (VIIL2.6), znajdujemy:

G™-G* =G -Gt =r2(1- p2) }

T = invariant
A z powyzszego:
G, =+1ry1- B’ }
T = invariant

Identyczny wynik otrzymamy takze wprost z transformacji (VIIL2.1.) oraz (VIIL2.2.) dla
kierunku: 6= m/2.

Z kolei, ,efekt poprzeczny” dla konchoidy okrggu znajdziemy z transformacji
(VIIL.2.1.) oraz (VIIL2.2.) i dla warunku: y= /2. Mamy wigc:

(A}y=ir\/1+ﬁ2 }

T = invariant
ijest to "efekt poprzeczny" dla konchoidy okrggu (linia ciagla pogrubiona).
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