Janusz B. Kepka — Ruch absolutny i wzgledny

VIIIL.2.2. L-transformacja.

Powyzej przyjelismy, ze izotropowa jednotka odleglosci ustalona jest w A-space.
Izotropowa odleglo$¢ r moze by¢ takze ustalona w ukladzie obserwatora SO-system. Jezeli
w SO-system, w kierunku & przebywana jest jednostkowa odlegtos¢: r = u - t, to wtym
samym czasie t = invariant sygnal przebywa w A-space w kierunku y odleglos¢
L, =c-t . Oczywiscie, w A-space sygnat przebywa odleglo$¢ r w czasie 7 takim, ze: r=c¢'7

Y
Mamy wigc:
r=c-7=u-t=_constant }
L}, =c-t
A z powyzszego:
K,=t-T- 1
c Ly

Oczywiscie, odleglos¢ L, obserwowana jest w kierunku &, a to ze wzglgdu na efekt Bradleya.
Na podstawie powyzszego, oraz z K-transformacji (VIIL.1.2.), mamy:

L_l' r

y— —
K, \/I—Zﬁcosy+ﬁ2

Ls=— = r [ (VIIL2.7.)

Ks —ﬁcos6+\/1—ﬁ2sin26

T . .
t =—— = invariant
Ks
J

Powyzsza transformacja, zwana jest dalej ogélnie L-transformacja.

Fig. VIIL.2.3. Rozklad katowy odleglosci L wedlug L—transformacji (VIIL.2.7.),
w lewoskretnym uktadzie wspotrzednych biegunowych.
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Odleglosci L, obserwowane sa w ukladzie obserwatora w kierunkach 6. Odleglo$ci Ls = Ly
wyznaczaja ekscentryczny okrag o promieniu:
r

R,=—
6 1 _ ﬁ 2
a ktory to okrag jest odwzorowaniem w ukladzie obserwatora owalu z uktadu absolutnego
A-space.
Mozna tez rozpatrywac przypadek, gdy sygnal biegnie do obserwatora (Fig. VIIL2.4.).

Fig. VIIL.2.4. Rozklad katowy odlegloéci L' wedlug L-transformacji (VIIL.2.8.),
w lewoskretnym uktadzie wspotrzednych biegunowych.

W takim przypadku, uwzgledniajac transformacje (VIIL1.5.), mamy:

Li _ r _ r
¥ \/1+2ﬁcosyi+[3
i r r

[ (VIIL2.8.)

6 — " —
K3 B cosS; ++/1— B sin’ §;

T . .
t= — = invariant
Ks

gdzie uwzgledniono juz warunki (VIIL.1.5a) dla transformacji (VIIL1.5.).

Powyzsza transformacja jest wykorzystana do formalnego opisu systemu
heliocentrycznego Janusza B. Kepki (patrz: pkt X.10.).

Jak sig dalej przekonamy, L-transformacja ma tez zastosowanie takze do innych zagadnien.

Transformacje Zenona z Elei
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Zatozmy, ze sygnat w A-space biegnie wzdtuz osi ruchu v przestrzennego ukfadu
obserwatora SO-system.

1) Jezeli sygnal biegnie od punktu O w ukladzie obserwatora SO-system, to spelnione sa
warunki:

a) 6=y=0 (Fig. VIIL2.3.), iz transformacji (VIIL2.7.), mamy:

L= r
-p (VIIL2.9.)
T . .
t= = invariant
b) dla warunku: 6 =y =&, mamy:
r=_1"
1+
(VIIL2.10.)
t= = invariant
1+

2) Natomiast, jezeli sygnal biegnie do punktu O w ukladzie obserwatora SO-system,
to spetnione sa warunki:

a) dla warunku 6 =y =0, z transformacji (VIIL.2.8.) znajdujemy:

Lt=-_"
Y1+
(VIIL2.11.)
+ T . .
t; =———=invariant
1+
b) natomiast dla warunku: 6 =y =&, mamy:
L=—"
1-B
(VIIL2.12.)
i = —— " = invariant
1-B

Zaleznosci od (VIIL2.9.) do (VIIL.2.12.) maja posta¢ znanych transformacji Zenona z Elei.
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