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                                                          К  началам  квантовой  механики
         Предлагается  создание единой основы для существующих физических теорий.
      Как известно, начала механики были заложены Исааком Ньютоном.  Механика базируется на геометрии Галилея и теории бесконечно малых, как натуральная система  строится на основе законов  Ньютона, а как ненатуральная при аксиоматическом задании  функции Лагранжа, состоит из  кинематики и кинетики  [ 1 , 2 ].  Кинематика изучает движение тел  с геометрической точки зрения, без учета  причин вызывающих это движение.  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. В основном  материальное тело считается материальной точкой. 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.  Общий подход , учитывающий локальные и глобальные свойства движения основан на  невариционных и 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. Также  механика подразделяется на  гидромеханику, аэродинамику, механику сплошных сред .
     Рассмотрим некоторые  из основополагающих принципов, законов и понятий механики.
                                  Один из основополагающих принципов механики  - это принцип Даламбера – Лагранжа, который дает критерий , по которому  истинное  движение  в каждый момент времени отличается от кинематически  возможного. Принцип Даламбера – Лагранжа ( как и другие принципы  механики )  утверждает  детерминизм  в теории движения, что позволяет не  учитывать принцип неопределенности  Гейзенберга.     
                                 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 ( предопределенным) 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 ( не предопределенным).  Очевидно, для случая когда  λ = 1 ,  0   может быть  использован  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, справедлив принцип неопределенности  Гейзенберга, то возможно применение нерелятивистских и релятивистских  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:       

                                                                                        Сильные                                                                         

                                                                                           взаимодействия

+    -
+
                    Электромагнитные
Гравитационные
          взаимодействия                            + -
взаимодействия


+
         Слабые
Взаимодействия  

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 пространства )  , в которой нужно будет учитывать сильные и гравитационные взаимодействия.   
     Теперь рассмотрим  вопрос о состоянии материи.  Известно, что  в физике  устоялось разделение материи  на  твердое, жидкое, газообразное и плазменное состояния.  В квантовой ( релятивистской ) механике  [ 11 ] говорится о корпускулярно-волновой двойственности  свойств частиц вещества.   Рассмотрим вертикальный срез волнового процесса  на водной поверхности, при котором фронт волны движется в сторону  берега.  Достигнув берега, волновой процесс  перейдет в движение  распределенной  по горизонтали полоски воды как некая  «корпускула». Эта  «корпускула» уже обладает импульсом и в ней  ещё происходят некие волновые процессы. Можно сказать, что чисто информационный  ( в определенном смысле )  процесс  переходит  в динамический. Далее, если «корпускула» ( будучи  уже  одномерным  объектом )  встречает  вертикальную преграду, то  она ведет себя как  тело постепенно передающее   свою кинетическую энергию.  Заметим, что используемой здесь понятие «корпускула» никак не противоречит  с понятиями волновой пакет  и корпускула принятыми  в квантовой механике , лишь только дополняет их. Следовательно, можно предположить, что на макро уровне , в рамках  доквантовой механики Ньютона , вещество может  выражать  информационные, волновые, корпускулярные и «твердотельные» свойства.  По видимому,  важно то, что  корпускулярные и «твердотельные» свойства  возникают при  наложении ограничений ( связей, эффектов присущим  при проведении измерений )  уменьшающих степень свободы объекта,  либо  размерность пространства состояния процесса. 

       Проводя аналогию для   микромира,   можно  положить, что    корпускулы -  это   происходящие из волновой природы  материи квантованные  протяженные образования обладающие   импульсом, имеющие информационные,  волновые, «твердотельные», полевые  ( гравитационные, зарядовые и возможно др.)  свойства,  которые проявляются и  выявляются в  различных  условиях.
     Рассмотрим вопросы локальности и не локальности в механике Ньютона.  Так как принято, что пространство и время абсолютны, то пространство не локально по отношению к себе , но локально в отношении времени. Время  не локально по отношению к пространству ( время втекает в пространство одновременно ),  но локально  по отношению к себе.  Согласно первого закона Ньютона  скорость свободно движущегося тела  ( можно сказать импульс )  обладает  не локальностью во времени и пространстве.  Согласно  второго закона  Ньютона  сила,  действующая на тело, обладает локальностью в пространстве и  времени. Согласно третьего закона Ньютона  действие и противодействие  обладают локальностью в пространстве, а не по времени.  Наконец полевые  структуры не локальны как в пространстве  так и во времени.  По видимому, по этой  причине  следует ожидать не локальность   изменения характеристик  поля  в пространстве  и возможно во времени.  Отметим нелокальность скорости свободного движения тела и скорости света в  инерциальных системах отсчета, а также  локальность времени , импульса в специальной теории относительности. Тогда в качестве одного из начал  квантовой механики следует принять аналог первого закона Ньютона, и   сформулировать его  так, чтобы из него следовало, что  импульс не локален в пространстве, но не  во времени.  
     В заключении заметим следующее:   так как одним из принципов ( начал ) механики Ньютона является принцип Далабера , то  в квантовой  и заквантовой механиках 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 соответствие с принципом  виртуальных перемещений механики, можно   объединить  теорию доквантовай механики с квантовой и заквантовой механиками введя в рассмотрение  волновые функции ( в доквантовой механике формально как вероятностную, а в квантовой и заквантовой  в релятивистской и нерелятивистской  определениях).  Также, по видимому, проблема создания Единой теории  при  таком  подходе  вполне возможна.   
        Таким образом, приведенные в данной работе рассуждения позволяют трактовать современную физику как единую теорию, не подразделяя её на  классическую  и неклассическую.              
                            Л И Т Е Р А Т У Р А
     1.Бухгольц Н.Н. Основной курс теоретической механики. ; - М.; Наука, 1967 г., ч. 1.

     2.Бухгольц Н.Н. Основной курс теоретической механики. ; - М. ; Наука, 1966 г., ч. 2.

    3.Мизнер Ч., Торн К., Уилер Дж. Гравитация. Том 1 , ; - М. ; Мир , 1977г.
    4.Махмудов А. К моделированию представлений единой теории природы. ( электронная версия) , http// speclabngmk.narod.ru .
    5.Козырев Н.А. Причинная или несимметричная механика в линейном приближении. – Л.; Пулково, 1958г.

    6.Арушанов М.Л. Эффекты причинной механики в метеорологии. – Ташкент ; САРНИГМИ, 2003г.

    7.Китенко Е., Коротаев С. Причинность в квантовом мире. ( электронная версия ).

    8.Махмудов А.  Об основах причинной механики  Козырева. ( электронная версия ). http// speclabngmk.narod.ru .  

    9.Махмудов А. К моделированию процессов в живых организмах. ( электронная версия). http//speclabngmk.narod.ru.
   10. Махмудов А. О структурных основах древних систем знаний. (электронная версия ). http// speclabngmk.narod.ru.
   11. Бом Д.  Квантовая теория. ( электронная версия ).
