Lokacyjna metoda pomiaru długości

Przypadek 1

(układy odniesienia oddalają się)
Dwa układy odniesienia:

1.
S – związany z nieruchomym podłożem, obserwator w jego początku

2.
S’ – związany z poruszającą się sztabą, obserwator na jej początku
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Start sygnału świetlnego z punktu A1 (początku sztaby) do końca sztaby
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Sygnał świetlny dociera do punktu B (koniec sztaby), odbija się i zaczyna wracać do jej początku
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Sygnał świetlny dotarł do początku sztaby (punkt A2)

Teza 
Lokacyjna „długość” sztaby l = 
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 jest zgodna z długością uzyskaną z transformacji Lorenza l = 
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Dowód
Zgodnie z transformacją Lorenza:

1.
x’ = 
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Droga sygnału od A1 do B:

(1)
l0 = x’= xB’-xA’=
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(2)
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Z (1): 
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Wstawiam do (1): 
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Przekształcam: 
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Ostatecznie: 
[image: image20.wmf])
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Droga sygnału z B do A2:

(3)
l0 = x’= xA’-xB’=
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(4)
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Z (3) i (4) (przekształcenia jak przy obliczaniu drogi z A1 do B): 
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Zatem l = 
[image: image31.wmf]÷

ø

ö

ç

è

æ

D

+

D

¬

®

x

x

2

1

 =
[image: image32.wmf]2

1

 (
[image: image33.wmf]2

0

1

1

÷

ø

ö

ç

è

æ

-

+

c

v

c

v

l

+
[image: image34.wmf]2

0

1

1

÷

ø

ö

ç

è

æ

-

-

c

v

c

v

l

)=
[image: image35.wmf]2

0

1

÷

ø

ö

ç

è

æ

-

c

v

l


Lokacyjna metoda pomiaru długości

Przypadek 2

(układy odniesienia zbliżają się)
Dwa układy odniesienia:

3.
S – związany z nieruchomym podłożem, obserwator w jego początku

4.
S’ – związany z poruszającą się sztabą, obserwator na jej początku
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Start sygnału świetlnego z punktu A1 (początku sztaby) do końca sztaby



Sygnał świetlny dociera do punktu B (koniec sztaby), odbija się i zaczyna wracać do jej początku
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Sygnał świetlny dotarł do początku sztaby (punkt A2)

Teza 

Lokacyjna „długość” sztaby l = 
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Dowód

Zgodnie z transformacją Lorenza:

3.
x’ = 
[image: image40.wmf]2
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4.
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Droga sygnału od A1 do B:

(5)
l0 = x’= xB’-xA’=
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= t’ = tB’ – tA’ = 
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Z (1): 

                       Z (2): 


Wstawiam do (1): 


Przekształcam: 


Ostatecznie: 

=


Droga sygnału z B do A2:

(7)
l0 = x’= xA’-xB’=
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(8)
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Z (3) i (4) (przekształcenia jak przy obliczaniu drogi z A1 do B): [image: image50.wmf]2
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Zatem l = 
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