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                                                          К  началам механики 
     В данной заметке приводится работа автора « О началах  механики» с некоторыми дополнениями.

      Как известно, начала механики были заложены Исааком Ньютоном и механика базируется на геометрии Галилея и теории бесконечно малых.     Механика состоит из двух частей: кинематики и кинетики  [ 1 , 2 ]. В кинематике основная задача состоит в том, чтобы по уравнениям, определяющим закон движения  данной системы точек ( тела ), материальных точек, определить их кинематические характеристики. Способ задания движения материальной точки – это задание ее положения относительно выбранной системы отсчета в любой момент времени. Способов задания движения  материальной точки три: естественный , координатный и векторный. Кинетика посвящена изучению движения материальных тел в зависимости от факторов, которые обуславливают закон рассматриваемого движения. Величина , являющаяся мерой механического взаимодействия тел, называется силой. Движение материальных тел определяется его инертностью. Величина, являющаяся мерой инерции, называется массой этого тела. Величина, зависящая только от свойств самого тела, называется весомой массой. Тщательными измерениями показано, что  весомая и инертная массы совпадают.  Кинетика делится на статику , аналитическую статику и динамику. Из второго закона Ньютона получается дифференциальное уравнение движения, в основе которой лежат локальные свойства движения. Подход , учитывающий глобальные свойства движения основан на вариационных принципах. Основные понятия механики – сила и масса вводятся путем соответствующих определений, соотношения между ними устанавливаются путем аксиом или законов. И механике вводятся понятия скорости, импульса, кинетической энергии, работы, силового поля. Заметим далее, что в механике пространство Евклидово, оно однородно и изотропно по всем направлениям. Время не связано с движущейся материей, протекает одинаково во всех точках пространства, т.е. абсолютно. Понятия системы координат и системы отсчета практически идентичны. Кроме того, все кинематические и кинетические переменные можно точно измерить. В целом можно сказать, что классическая механика является законченной теорией.
     Несмотря на это, рассмотрим одно из основополагающих понятий механики – скорость V(t) материальной точки. В механике вначале вводится понятие средней скорости Vср на некотором промежутке, как отношение перемещения точки к соответствующему промежутку времени , а также мгновенную скорость V(t) :

            x = f( t )           (закон движения) ;                                                         ( 1 )

           Vср  = ( x(t + Δt) -  x( t ) ) ⁄ Δt  ;                                                                 ( 2 )
           V( t ) =  lim  Δt→ 0  ( x( t + Δt) – x ( t) ) ⁄ Δt  = dx (t) ⁄ dt  = f´ ( t )        ( 3 )
      Предполагается, что положение точки в пространстве и ее скорость могут быть в момент времени t точно определены.
    Рассмотрим понятие средней скорости движения точки за некоторый промежуток времени Δt. Не будет ошибкой предположение, если  рассматривать Vср как обычную среднюю скорость в промежутке времени Δt, но считать, что   Δt  определяет собой окрестность момента времени  t. Тогда  среднюю скорость закрепленную к моменту времени t  в промежутке времени Δt  можно определить в виде:

         Vср( t ,λ ) = ( x ( t + ( 1 + λ ) × ( Δt ⁄ 2 ) )  - x ( t – ( 1 – λ ) × ( Δt ⁄ 2 ) ) ⁄ Δt   ,                 ( 4 )                          
                          
|λ| ≤ 1.
В частности , положим  λ = 1 , 0, -1.  Тогда среднюю скорость  можно представить выражениями:

         Vср( t,1 ) =  ( x ( t + Δt ) – x ( t ) ) ⁄ Δt ;                                                                                ( 5 )

         Vср( t,0 ) =  ( x ( t +Δt ⁄ 2 ) – x ( t – Δt ⁄ 2 )) ⁄ Δt ;                                                               ( 6 )

         Vср( t,-1 ) = ( x ( t ) -  x ( t – Δt) ) ⁄Δt .                                                                                  ( 7 )
      Соотношение ( 5 ) связывает положение точки и ее скорость в момент времени t  ( сейчас ) с положением точки в момент времени  t + Δt ( будущее )  и как бы совмещено прошлое с настоящим.        Соотношение ( 6 ) связывает скорость точки в момент  t  с положением точки в моменты времени  t - Δt⁄2  (прошлое ) и  t + Δt ⁄ 2  ( будущее ).       Соотношение ( 7 ) связывает положение и скорость точки в момент времени  t  (настоящее, сейчас )  с положением точки в момент времени  t – Δt  ( прошлое ) и как бы совмещено  настоящее с будущим.  Очевидно, для случая когда  λ = 1 ,  0  справедлив известный принцип неопределенности Гейзенберга.
При предельном переходе из соотношений ( 5 ) и ( 7 ) получим правую и левую производные, а из соотношения  ( 6 )  - среднее между ними.  Очевидно необходимо предположить, что для задач механики левая и правая производные совпадают. Определение средней скорости в виде ( 4 ) не- налогает  ни каких ограничений на применение аппарата дифференциального исчисления.  Тогда мгновенную скорость в момент времени  t  будем обозначать как   V ( t, λ )  ( λ = 1, 0, -1 ). 
Если положить, что имеются два события  определяемые векторами А и В  , то отрезок прямой соединяющий их может быть представлен в параметрической  форме  [ 3 ] :

            P ( λ ) =  А  + λ  × (  В  -  А ).
      Как известно, это позволяет использовать вместо вектора скорости  ( билокальный вектор ) так называемый касательный вектор  ( локальный )   dP ( λ ) ⁄ dλ .
Представим этот отрезок прямой в следующем виде:
       P ( λ )  = ( 1  -  λ ) × А  ⁄ 2   +  ( 1  +  λ ) ×  В  ⁄  2;

             |  λ |  ≤  1.
       Тогда можно записать:

                                 dP⁄dλ =  В ⁄ 2  -  А ⁄ 2 =  В – ( А ⁄2  + В⁄ 2 )  =

       =  (  В – ( А ⁄ 2 + В ⁄ 2) ) ⁄ 2   +  ( ( А ⁄ 2  + В ⁄ 2)  - А ) ⁄ 2  =  ( А ⁄ 2  + В ⁄ 2 )  - А.
      В этом случае  dP ( λ ) ⁄ dλ  представляется в виде  V ( λ ) , при  λ  = 1, 0, - 1.
Причем   V ( -1 ) – касательный вектор  в точке  А ,  V (  1  ) соответственно  - в точке  В  , а  V ( 0 ) – точке  С являющейся  серединой отрезка  , соединяющего  концы векторов А и В.
      В связи с вышеизложенным, предлагается  определение мгновенной скорости на основе соотношения ( 5 ) и использование понятие скорости  при описании движения материальной точки отнести к доквантовой  или классической механике.  Определение мгновенной скорости по соотношению  ( 6 )  - отнести к квантовой , а по соотношению  ( 7 )  - к доквантовой механике. Чтобы сделать такое разделение  механики в некотором смысле целесообразным, обратимся к понятию масса в механике.  Как известно, в механике вводятся понятия весомой массы, являющейся мерой количества вещества, и совпадающей с ней инертной массы.  В заметке [ 4 ]
предложено  ввести понятие плотности пространства, как объем пространства приходящийся на единицу энергии.  Положим,  что вещество состоит из весомой массы и части вещества, которая вместе с пространством, за счет ее плотности, образует  гравитационное и электоро-магнитное поля. Положим, что эти поля действуют в доквантовой механике.  Положим далее , что  в квантовой области имеется часть вещества, которая взаимодействуя с  полностью  пространства может переходить в электро-магнитное состояние, а пространство в квантовой области за счет увеличения плотности частично отдает энергию для создания слабого взаимодействия. Далее положим, что в заквантовой области  вещество и пространство  образуют поля сильного  и слабого взаимодействия  ( вся энергия пространства организует слабое взаимодействие ). Сильное взаимодействие образуется только из части вещества. По существу мы постулируем полевую форму вещества, причем, деление механики на три означает не деление ее по признаку макро-микро и нано мир , а по принципу  силовых полей действующих в доквантовой, квантовой и заквантовой  областях. Если рассматривать эти области с точки зрения их размеров, то они могут и и перекрываться.   Из соотношения  ( 6 ) следует, в квантовой области в полной мере может быть реализована причинная механика [ 5 , 6 , 7 ].   Если предположить, что причинно-следственная волна [ 8 ] представляет собой  волну де Бройля, являющейся полевым проявлением кванта, то будут стерты возможные барьеры по использованию причинного анализа в этой области. Если учесть, что в квантовой и заквантовых областях имеются проблемы измерения кинематических  и кинетических переменных , то возможно применение здесь вероятностных подходов развитых и используемых в рамках современной физики.
    Следует заметить, что автором в заметке   [ 9 ]     приведена четырехэлементная структурная  схема связывающая четыре основных  взаимодействия  в физике в виде:       
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Рис. 1.


Как показано автором, древние системы знаний базировались на такого типа  ( и
на их основе и более сложных )  структурных схемах [ 10 ]. Выше было предложено  разделить механику на доквантовую, квантрвую и заквантовую. За основу такого разделения было взято три способа определения скорости.  Как видно из рисунка 1, нами были использованы только три из четырех функциональных связей данной схемы.  Если воспользоваться функциональной связью схемы между сильными и гравитационными взаимодействиями, то следует ввести в рассмотрение  еще одну часть  механики. Это, по видимому,  будет механика сплошной среды, в которой нужно будет учитывать сильные и гравитационные взаимодействия.   
     В заключении заметим следующее:   так как одним из принципов ( начал ) механики является принцип Далабера , то следует принять, что сила действующая на тело будет вынуждена сдвигать и ее полевую составляющую и надо будет тогда учитывать дополнительную реакцию связи сопротивления пространства.  По видимому, эта реакция связи будет существенна в заквантовой области.  В целом, по видимому, в случае необходимости следует адаптировать теорию доквантовай механики к квантовой и заквантовой механике , а проблема создания Единой теории может быть решена в такой постановке.                 
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