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3. Zur Elektrodynafmzk bewegter Korper ;
: von A. Einstein. ' |

DaB die Elektrodynamik Maxwells — wie dieselbe gegen-
wartig aufgefaBt zu werden pflegt — in ihrer Anwendung auf
bewegte Korper zu Asymmetrien fithrt, welche den Phénomenen
- picht anzuhaften scheinen, ist bekannt. Man denke z. B.-an
die elektrodynamische Wechselwirkung zwischen einem Mag-
neten und einem Leiter. -Das beobachtbare Phinomen hingt
hier nur ab von der Relativbewegung von Leiter und Magnet,
wihrend nach der iiblichen Auffassung die beiden Falle, daB
der eine oder der andere dieser Korper der bewegte sei, streng
~ voneinander zu trennen sind. Bewegt sich nimlich der Magnet
und rubt der Leiter, so entsteht in der Umgebung des Magneten
ein elektrisches Feld von gewissem Energiewerte, welches an
den Orten, wo sich Teile des Leiters befinden, einen Strom
_erzeugt. Ruht aber der Magnet und bewegt sich der Leiter,
so entsteht in der Umgebung des Magneten kein elektrisches
Feld, dagegen im Leiter eine elektromotorische Kraft, welcher
an sich keine Energie entspricht, die aber — Gleichheit der
Relativbewegung bei den beiden ins Auge ‘gefalten Fiallen
vorausgesetzt — zu elektrischen Strémen von derselben GroBe
und demselben Verlaufe Veranla.ssung gibt, wie im ersten Falle
die elektrischen Krifte. -

Beispiele dhnlicher Art, sowile d1e mlﬁhmgenen Versuche
eine Bewegung der Erde relativ zum ,,Lichtmedium* zu kon-
-statieren, fihren zu der Vermutung, daf dem Begriffe der
absoluten Ruhe nicht nur in der Mechanik, sondern auch in
der Elektrodynamik keine Kigenschaften der Erscheinungen ent-
sprechen, sondern daB vielmehr fiir alle Koordinatensysteme,
fir welche die mechanischen Gleichungen gelten, auch die
gleichen . elektrodynamischen und optischen Gesetze gelten, wie
dies fur die GroBen erster Ordnung bereits erwiesen ist. Wir
wollen diese Vermutung (deren Inhalt im folgenden ,,Prinzip
der Relativitats -genannt werden -wird) zur Voraussetzung er-
heben und auBerdem die mit ihm nur scheinbar unvertragliche
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Voraussetzung einfithren, daB sich das Licht im leeren Raume
stets mit einer bestimmten, vom Bewegungszustande des emit-
tierenden Ko6rpers unabhéngigen Geschwindigkeit 7 fortpflanze.

Diese beiden Voraussetzungen geniigen, um zu einer einfachen
und widerspruchsfreien Elektrodynamik bewegter Korper zu ge-
langen unter Zugrundelegung der Maxwellschen Theorie fiir
ruhende Ko6rper. Die Einfithrung eines ,,Lichtathers* wird sich
insofern als iiberfliissig erweisen, als nach der zu entwickelnden
Auffassung weder ein mit besonderen Eigenschaften ausgestatteter
,,absolut ruhender Raum¢ eingefiihrt, noch einem Punkte des
leeren Raumes, in- welchem elektromagnetische Prozesse statt-
“finden, ein Geschwindigkeitsvektor zugeordnet wird.

- Die zu entwickelnde Theorie stiitzt sich — wie jede andere
Elektrodynamik — auf die Kinematik des starren Korpers, da
die Aussagen einer jeden Theorie Beziehungen zwischen starren
Korpern (Koordinatensystemen), Uhren und elektromagnetischen
Prozessen betreffen. - Die nicht gentigende Beriicksichtigung
dieses Umstandes ist die Wurzel der Schwierigkeiten, mit

denen die Klektrodynamik bewegter Korper gegenwartxg vA)|
~ kampfen hat. |

I Kinematischer Teil.
§ 1. Definition der Gleichzeitigkeit.

Es liege ein Koordinatensystem vor, in welchem die
Newtonschen mechanischen Gleichungen gelten. Wir nennen
dies Koordinatensystem zur sprachlichen Unterscheidung von
spater einzufiihrenden Koordinatensystemen und zur Prizi-
sierung der -Vorstellung das ,,ruhende System‘.

Ruht ein materieller Punkt relativ zu diesem Koordinaten-
gystem, 8o kann seine Liage relativ zu letzterem durch starre
MaBstibe unter Benutzung der Methoden der euklidischen
Geometrie bestimmt und in kartesischen Koordinaten aus-
gedriickt werden. ‘ .

Wollen wir die Bewegung eines materiellen Punktes be-
schreiben, so geben wir die Werte seiner Koordinaten in
Funktion der Zeit. Es ist nun wohl im Auge zu behalten,
daB eine derartige mathematische Beschreibung erst dann
einen physikalischen Sinn hat, wenn man sich vorher dariiber
klar geworden ist, was hier unter ,Zeit* verstanden wird.



Zur Blektrodynamik bewegter Korper. 893

Wir haben zu beriicksichtigen, daB alle unsere Urteile, in
welchen die Zeit eine Rollé¢ spielt, immer Urteile iiber gleick-
zeitige Breignisse sind. Wenn' ich z. B. sage: ,Jener Zug
kommt hier um 7 Uhr an,” so heiBt dies etwa: ,,Das Zeigen
des kleinen Zeigers meiner Uhr auf 7 und das Ankommen des
Zuges sind gleichzeitige Ereignisse.«1) -

Es konnte scheinen, daB alle die Definition der-,,Zeit® be-
treffenden Schwierigkeiten dadurch itherwunden werden konnten,
daB ich an Stelle der ,Zeit* die ,Stellung des kleinen Zeigers
meiner Uhr* setze. Eine solche Definition geniigt in der Tat,
wenn es sich darum handelt, eine Zeit zu definieren ausschlieB-
lich fiir den Ort, an welchem sich die Ubkr eben befindet; die
Definition geniigt aber nicht mehr, sobald es sich darum handelt,
an verschiedenen Orten stattfindende Ereignisreihen miteinander
zeitlich zu vérknupfen, oder — was auf dasselbe hinauslauft —
Ereignisse zeitlich zu werten, welche in von der Uhr entfernten.
Orten stattfinden. '

Wir kénnten uns allerdmgs damlt begnugen, die Erelgmsse'.
dadurch zeitlich zu werten, da8 ein samt der Uhrim Koordinaten-
ursprung befindlicher Beobac’hter jedem von einem zu wertenden
Ereignis Zeugnis gebenden, durch den leeren Raum zu ihm ge-
langenden Lichtzeichen die entsprechende Uhrzelgerstellung zu-

 ordnet. Eine solche Zuordnung bringt aber den Ubelstand mit

sich, daB sie vom Standpunkte des mit der Uhr versehenen
Beobachters nicht unabhiingig-ist, wie wir durch die Erfahrung
wissen. Zu einer weit praktischeren Festsetzung gelangen wir
durch folgende Betrachtung _

Befindet sich im Punkte 4 des Raumes €ine Uhr, so kann
ein in A befindlicher Beobachter die Ereignisse in der un-
mittelbaren Umgebung von 4 zeitlich werten durch Aufsuchen
der mit diesen FEreignissen gleichzeitigen Uhrzeigerstellungen.
- Befindet sich auch im Punkte B des Raumes eine Uhr — wir
wollen hinzufiigen, ,,eine Uhr von genau derselben Beschaffen-
heit wie die in 4 befindliche® — so ist auch eine zeitliche
Wertung der Ereignisse in der unmittelbaren Umgebung von

1) Die Ungenauigkeit, welche in dem Begriffe der Gleichzeitigkeit
zweier Ereignisse an (annihernd) demselben Orte steckt und gleichfalls
durch eine Abstraktion fiberbriickt werden muB, soll hier nicht erdrtert
werden. ‘

Annalen der Physik. IV. Folge. 17. , 58
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B durch einen in B befindlichen Beobachter moglich. Es ist
aber ohne weitere Festsetzung nicht moglich, ein Ereignis in
4 mit einem Kreignis in B zeitlich zu vergleichen; wir haben
bisher nur eine ,,4-Zeit“ und eine , B-Zeit*, aber keine fir 4
und B gemeinsame -,,Zeit* definiert. Die letztere Zeit kann
nun definiert werden, indem man durch Definition festsetzt, daf
die ,,Zeit«, welche das Licht braucht, um von 4 nach B zu
gelangen, gleich ist der ,,Zeit*, welche es braucht, um von B
nach 4 zu gelangen. KEs gehe nimlich ein Lichtstrahl zur
,,A-Zeit“ ¢, von 4 nach B ab, werde zur ,,B-Zeit“ ¢z in B
gegen 4 zu reflektiert und gelange zur ,,4-Zeit“ #; nach 4
zuriick. Die beiden Uhren laufen definitionsgem#B synchron,

wenn .
tB —_— tA == t‘IA -_— tB'

Wir nehmen an, daB diese Definition des Synchronismus
. in widerspruchsfreier Weise moglich sei, und zwar fiir beliebig
viele Punkte, daB also allgemein die Beziehungen gelten: -

1. Wenn die Ubr in B synchron mit der Ubr in 4 lauft,
so lauft die Uhr in 4 synchron mit der Uhr in B.

2. Wenn die Ubr in 4 sowohl mit der Uhr in B als auch
mit der Uhr in C synchron lzuft, so laufen auch die Uhren in
B und C synchron relativ zueinander.

Wir haben so unter Zuhilfenahme gewisser (geda,chter)e
physikalischer Erfahrungen festgelegt, was unter synchron
laufenden, an verschiedenen Orten befindlichen, ruhenden
Uhren zu verstehen ist und damit offenbar eine’ Definition
von ,gleichzeitig und ,,Zeit* gewonnen. Die ',,Zeit* eines
Ereignisses ist die mit dem Kreignis gleichzeitige Angabe
einer am Orte des Ereignisses befindlichen, ruhenden Uhr,
welche .mit einer bestimmten, ruhenden Uhr, und zwar fir
alle Zeitbestimmungen mit der nidmlichen Uhr, synchron lauft.

er setzen noch “der Erfahrung gemaB fest, daB die
GroBe

24AB
ty—t, 4
eine umverselle Konstante (die Lichtgeschwindigkeit im leeren

Raume) sei.
Wesentlich ist, daB wir d1e Zeit mlttels im ruhenden System
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ruhender Uhren definiert haben; wir nennen die eben definierte
Zeit wegen dieser Zugehorigkeit zum ruhenden System ,die
Zeit des ruhenden Systems®.

§ 2. Uber die Relativitit von Langen und Zeiten.

Die folgenden Uberlegungen stiitzen sich auf das Relativitits-
prinzip und auf das Prinzip der Konstanz der Lichtgeschwindig-
keit, welche beiden Prinzipien wir folgendermafBen definieren.

1. Die Gesetze, nach denen .sich die Zustéinde der physi-
kalischen Systeme #ndern, sind unabhingig davon, auf ‘welches
'von zwei relativ zueinander in gleichférmiger Translations- -
bewegung befindlichen Koordinatensystemen dl,ese Zustands—
anderungen bezogen werden.

. 2. Jeder Lichtstrahl bewegt -sich im ,,ruhenden* Koordi-
~ natensystein mit der bestimmten Geschwindigkeit 7, unabhingig

.davon, ob dieser Lichtstrahl von einem ruhenden oder be-
wegten Korper emittiert ist. Hierbei ist |

' " Lichtweg

Zeitdauer ’

Geschwindigkei:t =

WObel ,,Zextdauer“ im Smne der Deﬁmtlon des § 1 auf-
zufassen ist. -

Es sei ein ruhender starrer Stab gegeben; derselbe be-
‘sitze, mit einem ebenfalls ruhenden MaBstabe gemessen, die
Lange I. Wir denken uns nun die Stabachse in die X-Achse
des ruhenden Koordinatensystems gelegt und dem Stabe hierauf
eine glelchformlge Paralleltrqnslatlonsbewegung (Greschwmd1g-
keit v) lings der X-Achse im Sinne der ‘wachsenden =z erteilf.
Wir fragen nun nach der Linge des bewegten Stabes, welche
wir ‘uns durch folgende zwei Operationen ermittelt denken:

a) Der Beobachter bewegt sich samt dem vorher genannten
‘MaBstabe mit dem auszumessenden Stabe und miBt direkt
‘durch Anlegen des MaBstabes die Linge des Stabes, ebenso,
wie wenn sich auszumessender Stab, Beobachter und MaBstab
in Ruhe befinden.

b) Der Beobachter- ermlttelt mlttels im ruhenden Systeme
aufgestellter, gemaB § 1 synchroner, ruhender Ubren, in welchen
Punkten des ruhenden Systems sich Anfang und Ende des

auszumessenden Stabes zu einer bestxmmten Zelt t beﬁnden
’ 58*
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Die Entfernung dieser beiden Punkte, gemessen mit dem
schon benutzten, in diesem Falle ruhenden MaBstabe ist
ebenfalls eine Linge, welche man als ,,Linge des Stabes‘
bezeichnen kann. |

Nach dem Relativitatsprinzip mu8 die bei der Operation a)
zu findende Linge, Welche wir ,,die Linge des Stabes im be-
wegten System“ nennen wollen, gleich der Linge I des ruhen-
den Stabes sein.

~ Die bei der Operation b) zu ﬁndende Lange, welche wir
,die Linge des (bewegten) Stabes im ruhenden System*
nennen wollen, werden wir unter Zugrundelegung unserer
beiden Prinzipien bestimmen und finden, daB sie von Z ver-
schieden 1ist.

Die allgemein gebrauchte Kinematik nimmt stillschweigend
an, daf die durch die beiden erwahnten Operationen bestimmten
Lingen einander genau gleich seien, oder mit anderen Worten,
daB ein bewegter starrer Korper in der Zeitepoche ¢ in geo-
metrischer Beziehung vollstindig durch denselben Korper, wenn
er in bestimmter Lage rukt, ersetzbar sei.

Wir denken uns ferner an den beiden Stabenden (4 und B)
Uhren angebracht, welche mit den Uhren des ruhenden Systems
synchron sind, d. h. deren Angaben jeweilen der ,,Zeit des
ruhenden Systems® an den Orten, an welchen sie sich gerade
befinden, entsprechen; diese Uhren sind also ,,synchron im
rubhenden System.

- Wir denken uns ferner, daB sich bei jeder Ubr ein mit
ihr bewegter Beobachter befinde, und daB diese Beobachter
auf die beiden Uhren das im §1 aufgestellte Kriterium fiir
den synchronen Gang zweier Uhren anwenden. Zur Zeit?)
t, gehe ein Lichtstrahl von 4 aus, werde zur Zeit ¢z in B
reflektiert und gelange zur Zeit #4 nach 4 zuriick. Unter Be-
riicksichtigung des Prinzipes von der Konstanz der Licht-
‘geschwindigkeit finden wir: | |
' 4B
V-2

g — ty =

1) ,,Zeit* bedeutet ‘hier »Zeit des ruhenden Systems® und ‘zuglelch
nleigerstellung der bewegten Uhr, welche sich an. dem Orte, von dem
die Rede ist, beﬁndet“ '
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und - | v T4B
AT T Yy

wobei r, 5 die Linge des bewegten Stabes — im ruhenden System
gemessen — bedeutet. Mit dem bewegten Stabe bewegte Be-
obachter wiirden also die beiden Uhren nicht synchron gehend
finden, wihrend im ruhenden System befindliche ‘Beobachter
die Uhren als synchron laufend erkliren wiirden. = |

Wir sehen also, daB wir dem Begriffe der Gleichzeitigkeit
keine absolute Bedeutung beimessen diirfen, sondern daB zwei
Ereignisse, welche, von einem Koordinatensystem aus betrachtet,
gleichzeitig sind, von einem relativ zu diesem System bewegten
System aus betrachtet, nicht mehr als glelchzeltlge Erelgmsse
aufzufassen smd '

§ 8. Theorie der Koordinaten- und Zelttra.nsformatmn
von dem ruhenden auf ein relativ zu diesem in glelchformxger
- Translationsbewegung befindliches System.

‘Seien im ,ruhenden“ Raume zwei Koordinatensysteme,
d. h. zwei Systeme von je drei von einem Punkte ausgehenden,
aufeinander senkrechten starren materiellen” Linien, gegeben.
Die X-Achsen beider Systeme miogen zusammenfallen, ibre
Y- und Z-Achsen beziiglich parallel sein. Jedem Systeme sei
ein starrer MaBstab und eine Anzghl Uhren beigegeben, und
es seien beide MaBstibe sowie alle. Uhren beider Systeme
einander genau gleich.

. Es werde nun dem Anfangspunkte des einen der beiden
Systeme (k) eine (konstante) Geschwindigkeit » in Richtung
der wachsenden r des anderen, ruhenden Systems (K) erteilt,
welche sich auch den Koordinatenachsen, dem betreffenden
~ MabBstabe sowie den Uhren mitteilen moge. Jeder ‘Zeit ¢ des
rubenden Systems K entspricht dann eine ‘bestimmte Lage der
Achsen des bewegten Systems und wir sind aus Symmetrie-
griinden befugt anzunehmen, daB die Bewegung von % so be-
schaffen sein kann, daB die Achsen des bewegten Systems zur
Zeit ¢ (es ist mit ,,¢% immer eine Zeit des ruhenden Systems
bezeichnet) den Achsen des ruhenden Systems parallel seien.

Wir denken uns nun den Raum sowohl vom ruhenden
System K aus mittels des ruhenden MaBstabes als auch vom.
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bewegten System % mittels des mit ihm bewegten Mafistabes
ausgemessen und so die Koordinaten =z, y, z bez. &, 7, { er-
mittelt. Es werde ferner mittels der im ruhenden System be-
findlichén ruhenden Uhren durch Lichtsignale in der in § 1
angegebenen Weise die Zeit ¢ des rubenden Systems fir alle
Punkte des letzteren bestimmt, in denen sich Uhren befinden;
ebenso werde die Zeit = des bewegten Systems fiir alle Punkte
des bewegten Systems, in welchen sich relativ zu letzterem
ruhende Uhren befinden, bestimmt durch Anwendung der in
§ t genannten Methode der Lichtsignale zwischen den Punkten,
in denen sich die letzteren Uhren befinden.

"Zu jedem Wertsystem z, y, z, ¢, welches Ort und Zeit
eines FEreignisses im ruhenden System vollkommen bestimmt,
gehort ein jenes Ereignis relativ zum System % festlegendes
Wertsystem &, #, §, 7, und es ist nun die Aufgabe zu losen,
das diese GroBen verkniipfende Gleichungssystem zu finden.

Zunschst ist klar, daB die Gleichungen linear sein missen
wegen der Homogemtatselgenschaften Welche wir Raum und
Zeit beilegen. ‘ '

" Setzen wir 2z’ =z — v¢, so ist klar, daf einem im System %
ruhenden Punkte ein bestimmtes, von der Zeit unabhingiges
Wertsystem 2, Y 2 zukommt. Wir bestimmen zuerst z als
Funktion von' #/, 7, z und & Zu diesem Zwecke haben wir
in Gleichungen auszudrucken daB 7 michts anderes ist als
der Inbegriff der Angaben von im System % ruhenden Uhren,
welche nach .der im & 1 gegebenen Regel synchron gemacht
Worden sind.

Vom Anfangspunkt des Systems % aus werde ein Licht-
strahl zur Zeit z, lings der X-Achse nach 2’ gesandt und von
dort zur Zeit z, nach dem Koordmatenursprung reflektiert,
wo er zur Zeit z, anlange; so muf dann sein: |

Fa, +)=17
oder, indem man die Argumente der Funktion z beifigt und

das Prinzip der Konstanz der Lichtgeschwindigkeit im ruhen-
den Systeme anwendet: '

3|z 0,0 Ot)—l—t(() 0,0,{t+ 5= et =]

(x OOt+V )
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Hieraus folgt, wenn' man 7z’ unendlich klein wihlt:

1 1 dt -- dr . 1 dz
1
2 (V—-v+ V+'a) 8¢ o + V—-vdt’
oder
. 0T v ot

69:’+V2 e 6t=0'

Es ist zu bemerken, daB wir statt des Koordinatenursprunges
jeden anderen Punkt als Ausgangspunkt des Lichtstrahles
hitten wahlen konnen und és gllt deshalb d1e eben erhaltene
Gleichung fiir alle Werte von 2’ , Uy 2.

Eine analoge Uberlegung — auf. die A- und Z-Achse an-
gewandt — liefert, wenn man beachtet, daB sich das Licht
lings dieser Achsen vom ruhenden System aus betrachtet
stets mit der Geschiwindigkeit J/7? —v? fortpflanzt:

0z
By O
K —0.

QD
R

Aus diesen Gleichungen folgt, da = eine lineare Funktion ist:

‘ T=a(t—7%;?x’)l

wobei a eine vorliufig unbekannte Funktion ¢ (v) ist und der
‘Kiirze halber angenommen ist, dab im Anfa.ngspunkte von %
fir z=0 t=0 seL

Mit Hilfe dieses Resultates ist es leicht, die GroBen & 7,
zu ermitteln, indem man durch Gleichungen ausdriickt, daB
gich das Llcht (wie das Prinzip der Konstanz der Licht-
geschwindigkeit in Verbindung mit dem Relativitatsprinzip
verlangt) auch im bewegten System gemessen mit der Ge-
schwindigkeit 14 fortpflanzt. Fiir einen zur Zeit =0 in
Richtung der wachsenden & ausgesandten Lichtstrahl gilt:

§= VT:
oder

‘S-—-aV( 1_7%_;3’,)

Nuan bewegt smh aber der Lmhtstrahl relatlv zum- Anfangs-
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punkt von % im ruhenden System gemessen mit der Ge-
schwindigkeit 7 —v, so daB gilt:

s
V—ov z.

Setzen wir diesen Wert von ¢ in die Gleichung fiir £ ein, so

erhalten wir:
| & ,
§=a3m—57.

Auf analoge Weise finden wir durch Betrachtung von lings
den beiden anderen Achsen bewegte Lichtstrahlen:

77=V1:=a7(t————?i-——x’),

Ve — o2
wobei
g =1t; 2 =0;
VE_ 2
also
N =a v
VV2 ,Dzy
und
v
= g—2.
g VV2~—W2

Setzen wir fiir z° seinen Wert ein, so erhalten wir:

wobei

und ¢ eine vorldufig unbekannte Funktion von v ist. Macht
man iiber die Anfangslage des bewegten Systems und iiber
den Nullpunkt von z keinerlei Voraussetzung, so ist auf den
rechten Seiten dieser (Gleichungen je eine additive Konstante
zuzufiigen. |

Wir haben nun zu beweisen, daB jeder Lichtstrahl sich,
im bewegten System gemessen, mit der Geschwindigkeit 7
fortpflanzt, falls dies, wie wir angenommen haben, im ruhenden
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System der Fall ist; denn wir haben den Beweis dafiir noch
nicht geliefert, daB das Prinzip der Konstanz der Licht-
geschwindigkeit mit dem Relativitatsprinzip vereinbar sei.
Zur Zeit t=7=0 werde von dem zu dieser Zeit gemein-
samen Koordinatenursprung beider Systeme aus eine Kugelwelle
ausgesandt, welche sich im System K mit der Geschwindigkeit 7
ausbreitet. Ist (z, y, 2) ein eben von dieser Welle ergriffener

Punkt, so ist also
.?,'2 + y + zZ 72 tZ

Diese Gleichung transformieren wir mit Hilfe unserer Trans-
formationsgleichungen und erhalten nach einfacher Rechnung:

8+ 0P+ =T

Die betrachtete Welle ist also auch im bewegten System
betrachtet eine Kugelwelle von der Ausbreitungsgeschwindig-
keit 7. Hiermit ist gezeigt, daB unsere beiden Grundprinzipien
miteinander vereinbar sind.

In den entwickelten Transformatlonsglelchungen tritt noch
eine unbekannte Funktion ¢ von v auf, welche wir nun be-

- stimmen wollen.

Wir fithren zu diesem Zwecke noch ein drittes Koordinaten-
system K’ ein, welches relativ zum System % derart in Parallel-
translationsbewegung parallel zur S-Achse begriffen sei, daB
sich dessen Koordinatenursprung mit der Geschwindigkeit — v
auf der E-Achse bewege. Zur Zeit t=0 mdgen alle drei
Koordinatenanfangspunkte zusammenfallen und es sei fir
t=z=y=2z=0 die Zeit ¢ des Systems K’ gleich Null. Wir
nennen z, , 2 die Koordinaten, im System K’ gemessen, und
erhalten durch zweimalige Anwendung unserer Transformations-
gleichungen: |

{=gp(—0)f(—9){r + 57 &| = @) @(—2)¢,
F=p(—n)p(—)E+rr =g@)g(—)s,
y=@(—v7 =p@e(—2)y,
Z=g@(—v){ =) p(—v)z.

Da die Beziehungen zwischen z’, ¥/, 2’ und =z, y, z die Zeit ¢
nicht enthalten, so ruhen die Systeme K und K’ gegeneinander,
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and es ist Klar, .daB die Transformation von K auf K’ die
identische Transformation sein muB. Es ist also:

pO)p(—v)=1.

Wir fragen nun nach der Bedeutung von ¢(v). Wir fassen
das Stiick der H-Achse des Systems % ins Auge, das zwischen
£=0, =0, {=0 und §=0, 7=/ ;=0 gelegen ist. Dieses
Stiick der H-Achse ist ein relativ zum System K mit der Ge-
schwindigkeit » senkrecht zu seiner- Achse bewegter Stab,
dessen Enden in K die Koordinaten besitzen: -

l

.’C1=’Dl", y]_:m, Zl=0

und

z, =vt, y2=0, '2'2=O.

2
Die Linge des Stabes, in K gemessen, ist also 7/¢(v); damit
ist die Bedeutung der Funktion ¢ gegeben. Aus Symmetrie-
griinden ist nun einleuchtend, daB die im ruhenden System
gemessene Liange eines bestimmten Stabes, welcher senkrecht
zu seiner Achse bewegt ist, nur von der Geschwindigkeit, nicht
aber von der Richtung und dem Sinne der Bewegung abhéngig
gein kann. Es #ndert sich also die im ruhenden System. ge-
messene Lange des bewegten Stabes nicht, wenn v mit —ov
vertauscht wird. Hieraus folgt: |

| o |

p@)  o(=9)’

oder .
| P =p(—2).

‘Aus dieser und der vorhin gefundenen Relation folgt, dal
@ @) =1 sein mub, so dab die gefundenen Transformations-
gleichungen iibergehen in:

Szﬁ(xf_vt)a
n=1Y,
. gf_——"“?
wobel
B=——
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§ 4. Physikalische Bedeutung der erhaltenen Gleichungen,
bewegte starre Koérper und bewegte Uhren betreffend.

Wir betrachten eine starre Kugel?) vom Radius R, welche
relativ- zum bewegten System 2 ruht, und deren Mittelpunkt
im Koordinatenursprung von % liegt. Die Gleichung der Ober-
fliche dieser relativ zum System K mit der Geschwindigkeit »
bewegten Kugel ist:

| £2 4 g2 + (2 = R?

Die Gleichung dieser Oberflache ist in =z, y, z ausgedriickt zur
Zeit t=0: |
x?

2 \2\

Vi-(5))

Ein starrer Korper, welcher in ruhendem Zustande ausgemessen

die Gestalt einer Kugel hat, hat also in bewegtem Zustande —

vom ruhenden System aus betrachtet — die Gestalt eines
Rotationsellipsoides mit den Achsen

R 1_(V) R, R.

+ 22t =

Wiahrend also die Y- und Z-Dimension der Kugel (also |
auch jedes starren Korpers von beliebiger Gestalt) durch die Be-
wegung nicht modiﬁziert erscheinen, erscheint die X-Dimension

im Verhaltnis 1:Vy1 — (v//)? verkiirzt, also um so stirker, je
groBer v ist. Fir v = 7 schrumpfen alle bewegten Objekte —
vom ,ruhenden®“ System aus betrachtet — in flichenbafte

Gebilde zusammen. Fiir Uberlichtgeschwindigkeiten werden
unsere Uberlegungen sinnlos; wir werden iibrigens in den
folgenden Betrachtungen finden, daB die Lichtgeschwindigkeit
in unserer Theorie physikalisch die Rolle der unendlich groBen
Geschwindigkeiten spielt.

Es ist klar, daB die gleichen Resultate von im , ,ruhenden“
System rubenden Korpern gelten, welche von einem gleich-
formig bewegten System aus betrachtet werden. —

- Wir denken uns ferner eine der Uhren, welche relativ
zum ruhenden System ruhend die Zeit ¢, relativ zum bewegten

1) Das heiBt einen Korper, welcher ruhend untersucht Kugelgestalt
besitzt.
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System ruhend die Zeit ¢ anzugeben befihigt sind, im Koordi-
natenursprung von % gelegen und so gerichtet, daB sie die
Zeit v angibt. Wie schnell geht diese Uhr, vom ruhenden
System aus betrachtet?

Zwischen die GréBen z, £ und z, welche sich auf den Ort
dieser Ubr beziehen, gelten offenbar die Gleichungen:

T = 1 ' <t —f—x)

V2
und

KEs ist also

5] = e i ()

woraus folgt, daB die Angabe der Ubr (im ruhenden System
betrachtet) pro Sekunde um (1 —71— (v/7)?) Sek. oder — bis
auf GroBen vierter und hoherer Ordnung um (v/V)? Sek.
zuriickbleibt.

Hieraus ergibt sich folgende eigentiimliche Konsequenz.
Sind in den Punkten 4 und B von K ruhende, im ruhenden
System betrachtet, synchron gehende Uhren vorhanden, und
bewegt man die Ubhr in 4 mit der Geschwindigkeit v auf der
Verbindungslinie nach B, so gehen nach Ankunft dieser Uhr
in B die beiden Uhren nicht mehr synchron, sondern die von 4
nach B bewegte Uhr geht gegeniiber der von Anfang an in B
befindlichen um }¢v?/72% Sek. (bis auf Grofen vierter und
hoherer Ordnung) nach, wenn ¢ die Zeit ist, welche die Uhr
von 4 nach B braucht. o

Man sieht sofort, daB dies Resultat auch dann noch gilt,
wenn die Uhr in einer beliebigen polygonalen Linie sich von 4
nach B bewegt, und zwar auch dann, wenn die Punkte A
und B zusammenfallen. |

Nimmt man an, daB das fiir eine polygonale Linie be-
wiesene Resultat auch fiir eine stetig gekriimmte Kurve gelte,
so erhalt man den Satz: Befinden sich in 4 zwei synchron
gehende Uhren und bewegt man die eine derselben auf einer
geschlossenen Kurve mit konstanter Geschwindigkeit, bis sie
wieder nach A zuriickkommt, was ¢ Sek. dauern mdoge, so geht
die letztere Uhr bei ihrer Ankunft in 4 gegeniiber der un-
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bewegt gebliebenen um 1 ¢#(v/7)? Sek. nach. Man schlieBt
daraus, daB eine am Erdaquator befindliche Unruhuhr um einen
sehr kleinen Betrag langsamer laufen mubB als eine genau
gleich beschaffene, sonst gleichen Bedingungen unterworfene,
an einem KErdpole befindliche Uhr.

§ 5. Additionstheorem der Geschwindigkeiten. .

In dem liangs der X-Achse des Systems K mit der Ge-
schwindigkeit v bewegten System % bewege sich ein Punkt
geméB den Gleichungen: |

§=—fw§r,
7 =Wy T,
g_O

‘wobel w; und w, Konstanten bedeuten.

Gresucht ist die Bewegung des Punktes relativ zum System X.
Fiithrt man in die Bewegungsgleichungen des Punktes mit Hilfe
der in § 3 entwickelten Transformationsgleichungen die Grofen
z, y, 2, t ein, so erhdlt man:

w§+v

T = ¢,
2w
1+ 53
v 2
1/1‘.(77)
¥y= 0wy wyt,
1 4 7
Z =

Das Gesetz vom Parallelogramm der Geschwindigkeiten gilt
also nach unserer Theorie nur in erster Anniherung. Wir

setzen:
'2— ﬂ’ dy 2
v ”(dt)+(.dt)’

2

w? = wi + w;

und
w.
o = arctg —.
g w,






