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超越守恒定律 
— 纠正转动动力学中的谬误 

庾广善 
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（2013 年 6 月 15 日稿） 

摘要 经典力学中的转动动力学,  有一个严重的错误,  即力矩的概念.  通过改变力矩的力 

臂,  可以改变力的大小,  这是错的.  但转动动力学的整个理论体系,  就是以这种力矩的概念为 

基础,  而建立起来的.  因此,  迄今的转动动力学之中,  充满着各种各样的错误.  在完全惯性运 

动的转动动力学中,  力矩的概念是无意义的.  与力矩非常相似地起作用的,  是另一种概念 惯 

性矩.  惯性矩是指物体或质点的质量与力臂的积.  似这样经过了纠正之后,  转动动力学将有 

重大的改变.  并且因此我们还可以实现,  对物理学的几个著名的守恒定律的超越.  世界科学 

将有一个重大的进步. 
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Transcend the Conservation law 
—  Rectification the falsehood in turn kinetics 

GuangSan Yu 

(Haerbin·Macro·dynamics graduate school 150066, P. R. China ) 
Abstract  In turn kinetics of  the classical mechanics, there  is a serious error, namely the notion of 
the  torque. Via  the  arm of  force  that vary  the  torque,  can vary  the dimension of  the force,  this  is 
wrong. But turn kinetics and whole theory system, is to regard the notion of this kind of torque as 
the  foundation,  moreover  establish  create.  Thereupon,  the  hitherto  of  thereinto  the  turn  kinetics, 
abound the multifarious mistake. In complete of the slewing kinetics of the inertia locomotion, the 
notion  of  the  torque  is  meaningless.  That  with  torque  extraordinary  resemble  react,  the  is  other 
concept Inertiatorque. Inertiatorque is mass and arm of force product at object or particle. Similar 
in  this  way  through  rectification  after,  the  slewing  kinetics  will  have  the  grand  change.  And 
thereupon we can also achieve, versus physics several celebrated conservation  law of  the exceed. 
The world science will have a grand advancement. 
Key Words：conservation law; rotation mechanics; Inertiatorque; force moment; arm of force
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关于杠杆省力的观念,  最早产生于公元前三世纪和四世纪 [1] .  从那时起直到现在,  转动 

动力学就是在, 力乘力臂的这种力矩概念的基础上,  建立起来的 [ 6,7] .  新的惯性矩的概念, 不 

是力乘力臂,  而是质量乘力臂.  这种看似很小的变化,  将在物理学中创造奇迹.  实现动量不守 

恒和能量不守恒等. 
为了本文的论述,  作者检索了与物理学史、转动力学、动量原理相关的专著与文献 

[ 1,2,3,4,5,6,7,8,9,10,11,12,13,14,15,16,17,18,19,20,21,22,23,24,25,26,27,28] . 

1  惯性矩的概念 

惯性矩是物质的惯性质量与力臂的积.  如图 1,  一个杆 g,  以其上的一个点 O,  为原点而 

固定于一个轴上.  因此在O的两边, 形成力臂为 1和 2的两个力矩.  在力臂 1d的一侧端点,  固 

定着一个物体 W,  其质量是 m. 

图 1  杠杆与惯性矩 

因此力臂 1d 一侧的惯性矩是: G1 = m×1d  (1.0.1 ) 
当杆 g 转过角度θ时,  如图. g 的两边端点,  因转动而划过的弧长,  与两边力臂的长之间 

的比是等比例. 
力臂 2d一侧的惯性矩是: G2 = xm×2d  (1.0.2 ) 
惯性矩与力矩的关系相类似.  所以应有: G1 = G2  .  ∴  m×1d = xm×2d  ∴  x = 1/2 . 

由式  (1.0.1 )  可得:  .  因此当质量 m 和力臂 d,  分别乘以一个数和这 1 
1 1 G Qm d 
Q 

= × 

个数的倒数时,  其惯性矩 G 不变.  即当惯性矩不变时,  质量越大,  力臂越小,  反之亦然.  这与 

力矩的情况,  非常相似. 

1.1  力矩仍具意义的情况 

在静力平衡时或者是非惯性作用的系统中,  力矩的作用仍然存在. 
例如图 2,  平衡杆 g在支点 Z和 O两边,  置有两个物体,  质量分别是 1m和 2m.  这时杆呈 

重力平衡状态, 静止不动.  两边力矩的力是不同的(因为这时的力就是重力,  就是物体的质量), 
符合力矩改变力的大小的概念. 

人类最早发现杠杆省力,  和后来转动动力学的,  力矩改变力的大小的观念,  就是由这种 

静力平衡现象中产生的吧. 
在非惯性作用的系统中,  例如在转动刚体的转轴,  或一定大小的力臂处,  具有摩擦阻力
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作用时.  为克服摩擦阻力,  而施于力矩上的力,  也符合力矩改变力的大小的原理.  这时在力臂 

越大时,  所需的推力就越小,  就越省力. 

图 2  静力平衡时的力矩 

1.2  动力学意义中的惯性矩 

当一个转动系统中,  不存在类似摩擦力等非惯性力的作用时,  这个系统即不适用于力矩 

原理. 这时与力矩有些相似的,  是另一种参数惯性矩:  G = md  ( 1.2.1 ) 
在一个惯性矩系统中,  力作用在力臂上,  叫做惯性矩力. 

惯性矩力:  ( 1.2.2 ) md 
d du F md m 
dt dt 
ω 

= = 

由此表达式可见,  惯性矩力 Fmd ,  作用在质量是 m,  力臂是 d 的惯性矩上,  产生 的角 
d 
dt 
ω 

加速度. Fmd  的两个下标字母,  即分别代表质量 m 和力臂 d . 
由式( 1.2.2 )可看出,  如果惯性矩的值保持不变,  那么只是 m、 d 这两个值相对变化时,  则 

在同样的角加速度 时,  惯性矩力 Fmd  的值也是不变的.  它只是改变,  其下标 m 和 d 的相 
d 
dt 
ω 

对的值. 
这非常有意思,  这说明当力作用在惯性矩上时,  无论力的作用点是处于多大的力臂处, 

要想使其产生同样大的角加速度时,  所需的力是一样大的.  所不同的,  只是力臂大时，负荷质 

量就小.  而力臂小时,  负荷质量就大罢了.  此种情况,  通过在为 Fmd 的下标 md,  即可标示出 

和显示出. 
因此,  长期以来,  转动动力学中,  关于力矩改变力的大小的观念,  是一个错误.(  除非力 

的负荷是类似摩擦力这样的非惯性力).  在大多情况下,  所谓的改变了力的大小的情况,  可能 

只是改变了力的负荷质量.  负荷质量大,  就以为力是大的.  负荷质量小,  就以为力是小的.  但 

这与力是使一定质量的物体,  获得一定大小的加速度,  即: F = ma . 的定义也是不相符的. 
式( 1.2.2 )可适用于,  忽略摩擦力等影响的,  任何转动刚体的系统.  即在一般的转动刚体 

系统, 要想使其产生一个角加速度,  所需施加的力 Fmd  , 无论是作用在多大力臂上,  其力的大 

小都是一样的. 

1.3  惯性矩中的质量和负荷质量 

惯性矩中的质量,  有真实存在的,  实际的物理质量.  如图 1中,  惯性矩: G1 = m×1d 中的 
m.  也有在其力臂的端点,  其实并没有真实的物理质量.  如  G2 = xm×2d 中的 xm .  就是并不 

存在的.  它其实是 G1 的质量 m,  通过力臂反比变换到 G2  的,  映射的质量.  它是当力作用在 
G2上时, G2  的力臂对力所显示出的,  等效的负荷质量. 

因此惯性矩中,  有真实的质量,  即质量.  例如我们将其标为 m.  也有通过力臂映射的,  等 

效负荷质量,  即负荷质量.  我们可以将其标为 m”. 
由于这个原因,  如图 1中的惯性矩,  也应该被分为两种.  如,  有真实质量的G1 , 和以负荷
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质量构成的 G2  .  我们可以将 G1  标为 G ,  将 G2  标为 G”.  以表示有还是没有真实质量. 
当一个转动刚体由很多质点构成,  则其中的惯性矩有 G , 也有 G”.  还可能两种性质,  兼 

而有之. 
但是,  无论 G 还是 G”, 或者 m 或 m”,  它们的动力学属性,  即它们在转动切线方向上 

的惯性或力的属性,  是完全一样的.  在力的计算中,  真实质量 m , 与负荷质量 m”,  是完全等 

效的(负荷质量 m”与真实质量 m ,  只有一点不同,  即它在转动的法线方向上,  没有惯性离心 

力). 

1.4  刚体的总惯性矩 

定轴转动的刚体,  有确定的惯性矩.  即:  G = md . 
假如一个定轴转动的刚体,  它由若干质点构成.  其每一个质点,  有各自的质量 m,  和与转 

轴之间的力臂 d.  那么这一刚体的总惯性矩为: 

( 1.4.1 ) 1 1 2 2 z n n i i G m d m d m d m d = + + + = ∑ …… 

在经典转动动力学中 [ 6,7] , 有关于转动惯量的定义:  . 2 
i i I m r = ∑ 

此种定义,  因为它是由最初的,  关于力矩的错误,  而推导出来的,  所以它也是错的.  用它 

来表明转动体的惯性,  意义相当地含混. 

1.5  转动刚体的质心矩 

转动刚体的总惯性矩是:  ( 1.5.1 ) z i i G m d = ∑ 
而转动刚体的质心矩,  是指刚体的总质量 mz  ,  与力臂 dx的积,  等于总惯性矩 Gz  . 

即:  ( 1.5.2 ) zx z x i i G m d m d = = ∑ 
式中 Gzx 即代表质心矩. G 的两个下标 z 和 x,  代表总质量 mz 和力臂 dx  . 

我们显然有:  ( 1.5.3 ) 
( ) i i 

x 
z 

m d 
d 

m 
= ∑ 

即总惯性矩 Gz被总质量 mz除,  所得力臂 dx,  即是刚体质心矩 Gzx,  所对应的唯一的力臂. 
因为 dx 是唯一的,  所以将其定义为质心臂.  由质心臂的端点,  所划出的圆或弧线,  即代表刚 

体的转动质心. 
刚体的总惯性矩,  是个恒量.  因此对应于质心臂 dx 以外的,  任何其它力臂 di . 

应有:  ( 1.5.4 ) z zf t i i G m d m d = = ∑ ” 

∴  ( 1.5.5 ) 
( ) i i 

zf 
t 

m d 
m 

d 
= ∑ ” 

式中 d t 是 dx以外的某一力臂, mzf”是对应于总惯性矩 Gz和力臂 d t的,  力的等效的总负 

荷质量. 
由式( 1.5.5 )可知,  在转动刚体上,  取不同的力臂时,  力臂端点处的总负荷质量,  按力臂 

变化的反比例变化.  即力臂若变化Q倍,  总负荷质量就变化 1/Q倍.  力臂若增大,  总负荷质量 

就减小.  反之亦然. 
可见,  当 d t 在＞dx  ,  或＜dx 的两边变化时.  当 d t ＞  dx  并趋于无穷大时, mz”趋近于零.
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反之当 d t ＜  dx  并趋于无穷小时, mz”趋于无穷大.  后一种情况, 是力臂趋近于是 0时,  相当 

于力穿过转轴, 因此无论多大的力,  转轴也不会转. 
式( 1.5.5 )还表明,  在任意转动刚体中,  取任意的力臂,  对应于其力臂的端点,  都有一个 

确定的转动负荷质量.  就此刚体的转动而言,  这一负荷质量与物体的真实质量,  完全等效.  并 

且是可以通过力学测量, 测定出来的. 

1.6  转动刚体的线动量和角动量 

由式( 1.5.4 )可知:  ( 1.6.1 ) zf t i i m d m d = ∑ ” 

如果转动刚体的角速度是ω. 那么其转动线动量是: 

( 1.6.2 ) ( ) x zf t i i P m d m d ω ω = = ∑ ” 

我们知道, mzf”·d t 等于总惯性矩 Gz ,  是个恒定量.  那么对于一个转动刚体,  在它的角动 

量ω确定时,  则它的转动线动量是 Px ,  也是一个确定量.  即如以上式( 1.6.2 )所示. 
其中无论以任意力臂 d t 值(只要不取 0或无穷大),  转动线动量 Px 都不变.  只是对应于 d t 

的变化, mzf”按反比例变化罢了. 
在本文中,  关于转动系统的总角动量,  是与经典转动动力学中的计算方法一样的. 

即:  ( 1.6.3 ) 2 2 2 
1 1 2 2 x x i i P d m d m d m d ω ω = + + = ∑ …… 

以上是关于刚体的转动的,  惯性矩的概念的提出.  以及它对转动动力学的意义,  和相应 

的诸如,  惯性矩的负荷质量;  刚体的总惯性矩;  刚体的质心矩;  转动刚体的线动量和角动量 

等,  一系列的新的概念和原理的提出.  与经典转动动力学理论,  有了本质的不同.  并且指出了, 
经典转动动力学理论中的,  严重的错误. 

本文指出,  经典转动动力学,  关于力矩的原理,  在静力学的静力平衡中仍适用.  在转动阻 

力是类似摩擦力的非惯性力时,  也仍然适用.  但在物质惯性相互作用,  并发生角位移及转动 

时,  不适用. 
本文提出的惯性矩的概念,  主要适用于刚体和刚体的转动.  在质点动力学中,  若无类似 

杠杆及其原理的辅助构件,  此种概念也是无意义的.  因此本文的论述,  主要适用于刚体和刚 

体的转动. 

2  超越守恒定律 

守恒定律是能够被超越的, 看以下的论述. 
2.1  超越能量守恒定律 

根据惯性矩原理, 及前面 1.6节所述,  一个转动刚体的转动线动量,  是个恒定量. 

如:  ( 1.6.2 ) ( ) x zf t i i P m d m d ω ω = = ∑ ” 

无论力臂 d t 取任何数值(d t 及转动半径 R,  理论上在＞0 和＜∞ 时都可以),  其转动线动 

量 Px 都不变.  只是使负荷质量 mzf”, 以反比例变化罢了. 
这时一个奇迹就出现了.  以上情况表明,  一个转动刚体,  它随着力臂的变化, 将具有不同 

的转动动能.  在经典转动动力学中,  转动动能的计算式是 [7] : 

2 2 2 2 2 2 2 2  2 
2 2 1 1 2 2 1 1 2 2  ( ) 

2 2 2 2 2 2 
i i 

x i i 
m r m u m u m r m r W m r ω ω ω ω ω 

∆ ∆ ∆ ∆ ∆ 
= + + = + + = ∆ ∑ ∑ … …=
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( 2.1.1 ) 

因此由式( 1.6.2 )得:  ( 2.1.2 ) 
2 2  2 

2 ( ) 
2 2 

zf t 
x i i 

m d 
W m d 

ω ω 
= = ∑ 

” 

即以惯性矩原理的,  转动刚体的转动动能.  由此式可知,  当惯性矩恒定时,  随着力臂 d的 

变化, 刚体将呈现不同的转动动能. 
例如,  若力臂变化 Q 倍, 这质量 m”要变化 1/Q 倍. 

即:  ( 2.1.3 ) 

2 2 2 2 2 

2 2 
zf t zf t 

x 

m d m d Q W Q 
Q 

ω ω 
= ⋅ = ⋅ 

” ” 

所以转动动能变化了 Q 倍. 
一个转动刚体,  在其不同力臂处,  呈现不同的转动动能.  因此一个转动刚体, 它拥有的动 

能,  不是单一的.  它其实随着力臂的变化,  而具有着多重的,  各种层面的动能.  而且其数值是 

大小不等的.  当一个系统,  它具有的能量,  是有多种不同数值时, 你认为它还可能是能量守恒 

吗? 
比如将一个平动的物体,  与一个刚体的力臂的 d t 处相撞.  刚体开始转动,  其转动动能是: 

.  这也是此次撞击所输入的动能. 
2 2 

2 
zf t 

x 

m d 
W 

ω 
= 

” 

之后,  在此刚体的力臂 Q d t 处,  使其再以外部的另一物体相撞.  将此处的转动动能: 

,  转达给被撞物体. 
2 2 

2 
zf t 

q 

m d 
W Q 

ω 
= 

” 

在以上过程中,  转动刚体最初被输入的动能是:  ,  而之后输出的动 
2 2 

2 
zf t 

x 

m d 
W 

ω 
= 

” 

能则是:  .  即输出的能量,  比输入的能量大了 Q 倍.  因此,  这时的这 
2 2 

2 
zf t 

q 

m d 
W Q 

ω 
= 

” 

个转动刚体,  就不是能量守恒的,  这也是毫无疑问的了. 
一个转动刚体,  它的接近转轴的方向,  转动动能就小.  而其远离转轴的方向, 转动动能就 

大.  因此,  任何的刚体的转动,  都是转动动能不守恒的, 因此也是能量不守恒的. 

2.2  动量不守恒原理 

动量也是会不守恒的.  如图 3: 

图 3 动量不守恒的系统
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有 T1  、T2  、T3 三个物体,  质量分别是 m1 、m2 、m3 .  假设图中,  动滑轮和滑轮绳和 

其它部件,  质量为零且没有摩擦力. 
那么当开始时, T1从圆的左侧以速度 u 飞来.  撞到滑轮绳上的部件,  即固定在其上.  并拉 

动滑轮绳,  及滑轮与 T2  、T3都动起来. 

比如以上撞击的撞击力,  于 T1  、T2  、T3分别是: F 1 = m1 a 1 , F 2 = m2 a 2  , F 3 = m3 a 3 . 
根据惯性矩原理, 转动刚体的惯性矩力,  是不因力臂的变化而变的.  因此,  以上各撞击力 

相等. 即:  F 1 = F 2 = F 3  ,  和:  m1 a 1 = m2 a 2 = m3 a 3  ( 2.2.1 ) 

冲量计算式是:  ( 2.2.2 ) 
1 

0 

t 

t 

I Fdt = ∫ 

因为以上三个撞击力相等, 撞击的时间也相同,  所以三个撞击力的冲量也相等. 

即:  ,  ,  .  和:  ( 2.2.3 ) 
1 

1 1 
0 

t 

t 

I F dt = ∫ 
1 

2 2 
0 

t 

t 

I F dt = ∫ 
1 

3 3 
0 

t 

t 

I F dt = ∫  1 2 3 I I I = = 

因此撞击过程的冲量和:  ( 2.2.4 ) 
1 

1 2 3 1 1 
0 

t 

i 
t 

P I I I I F dt = − − + = − = − ∫ 

即冲击过程的动量改变:  ( 2.2.5 ) 
1 

1 1 
0 

t 

i 
t 

P Fdt P = − = − ∫ 

因此以上冲击过程,  系统的总动量发生了 的改变.  而此过程,  只有系统内物体之间 1 P − 

的相作用,  而没有来自系统外的外力作用. 
所以这一系统,  和这一过程,  发生了动量不守恒. 

本文作者,  关于类似图 3所示的系统,  进行过实际的实验装置的试验. 并且针对实验的数 

据进行了测量,  证明了实验是实现了动量的不守恒的.  但是实验中有一个疑问,  即测量数据 

表明,  实验所形成的动量不守恒的程度,  小于以上计算所给出的程度.  因为实验是在以相等 

质量的装置,  使之相互作用而测量其作用结果的方式完成的.  所以以为,  实验中的摩擦力影 

响,  是能够被抵消掉的.  但实验的结果,  却令人疑惑. 
经过深度的分析, 我们发现.  摩擦力对于一般的平动物体,  和类似图3这样的动滑轮装置 

的作用,  是不一样的.  在后一种情况中,  摩擦力使经典转动动力学中,  力矩改变力的大小的现 

象,  从新出现.  因此它导致了,  实验的效果明显地小于了计算值. 
所以,  在实验转动动力系统时,  需注意有摩擦力或其它非惯性力的影响,  而使之在一定 

程度上,  仍具有经典转动动力学的力矩原理的特性.  这是需要加以分析和排除的. 

2.3  实现角动量不守恒的方法 

角动量不守恒,  也是可以实现的. 
因为物体的动量不守恒是可能的,  那么一个转动体的线动量,  就也能够不守恒.  只要使 

一个转动体的线动量不守恒,  则它的角动量就也能不守恒. 
使转动体的 R 不变,  而使其转动线动量改变,  那么就实现了角动量不守恒.
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以上分三节,  论述了能量不守恒、 动量不守恒,  和角动量不守恒的原理和方法. 物理学的 

守恒定律,  即使我们证明是可以超越的.  也不等于说,  这些定律就完全被否定了.  因为在很多 

情况, 或者仍然是在大多数情况下,  这些定律仍是适用的.  通过定律的运用,  仍然可以使我们, 
用较简单的方法,  正确地完成很多科学运算. 

当然,  寻求和实现,  超越守恒定律的原理和方法.  是个创造科学奇迹的过程, 必然会带来 

科学和物理学的重大进步. 

3  结 论 

本文证明了,  经典转动动力学中,  关于力矩的概念,  只适用于静力平衡,  或非惯性作用力 

的过程.  而不适用于惯性动力学过程.  适用于惯性动力学过程的,  是与力矩概念相类似的惯 

性矩的概念.  经典转动动力学,  因为最初的力矩的概念的错误,  之后整个理论体系都受到了 

影响. 使得这一理论体系中,  很多观念、认识都是错的. 
新的惯性矩的原理的提出,  使得转动动力学发生很大变化.  并产生过去所没有发现的一 

些新现象.  例如能量不守恒,  和实现动量不守恒的方法,  和角动量不守恒的方法等.  所以,  这 

是一项重大的科学进步, 和科学的成果. 
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