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VIIL.2.4. Z-transformacja.

Wedhug H-transformacji jednostka odleglosci r = ¢ 7 w sposob naturalny okreslona
jest w poruszajacym si¢ uktadzie absolutnym H-space.

Jezeli jednostkowa odleglo$¢ r zdefiniujemy w nieruchomym uktadzie obserwatora
przestrzennego StO, to w ukladzie tym w kierunku & jest ze: r = w-t, gdzie t = invariant
jest czasem, w ktorym czastka przebedzie odleglo$¢ Z = c-t, ale w H-space w kierunku y.
Nalezy tu zaznaczy¢, ze czas t jest niezmienniczy, ale nie jest izotropowy. Mamy wigc:

r=c7=w-t
Zs;=c-t
Wobec tego, uwzgledniajac K-transformacje (VIIIL.1.6.), znajdujemy:
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Powyzsze zalezno$ci, zwane dalej Z-transformacja, sa zapisem w lewoskretnym ukladzie
wspolrzednych biegunowych.

W rzeczywisto$ci, Z-transformacja spelniona jest w prawoskretnym ukladzie
wspotrzednych, podobnie jak H-transformacja.

W nieruchomym uktadzie obserwatora StO odleglosci Zs w kierunkach &, = (wr —96)

wyznaczaja ekscentryczny okrag (Fig. VIIL.2.6. krzywa przerywana).

Fig. VIIL.2.6. Rozklad katowy odleglosci Z w poruszajacym si¢ uktadzie
absolutnym H-space, wedlug Z-transformacji (VIIL.2.16.).

Reasumujac rozwazania dotyczace uktadow przestrzennych, mozna przedstawi¢ co
nastepuje:
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1° rozréznialny jest ruch ukladu obserwatora wzgl¢dem ukladu absolutnego,
i odwrotnie;
2° ruch ukladu obserwatora w ukladzie absolutnym moze by¢ formalnie opisany
w lewoskretnym ukladzie wspotrzednych biegunowych.
Natomiast ruch ukladu absolutnego w ukladzie obserwatora moze by¢ formalnie
opisany w prawoskretnym ukladzie wspélrzednych biegunowych.

www.iwiedza.net



http://www.iwiedza.net

