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摘  要: 本文试图阐释系统概念的一种定义思路，且建立力学、经济学关系式的大解析跨度性展开关

系式。基于生理认知性规律，说明人类的基本学科，与系统学及人-机-环境系统工程的学术范畴、分

科方法。指出时空同步放大缩小性参照系的时空放缩性参照常系数。指出经济基本量量纲，和经济变

换模型、经济解析关系式。提出经济性货币参照系的建立方法。 

关键词: 系统；时空同步放大缩小性物理参照系；经济效用基本量；经济性货币参照系；经济变换模

型；经济效用状态解析关系式；理论物理；理论经济 
 

1 自然与系统 

在任意自然人自我认知自然的客观存在形态的

认知层面上，来认识我们所能认知的“系统”概念，是

如何形成的。我们就会有如下的关于对系统概念的理

解： 

系统，就是客观关联的形态。系统，就是对客观

关联区域的描述。 

或者说，系统，是我们人类的生理感官体系，认

知感知自然的存在形态的客观观察认识过程中。归纳、

或区分客观关联关系之时，所具有的、关于各种类客

观关联“内容”，所处区域区间的客观形态。 

例如，我们所能认知的一块具有视觉性、触觉性

公共封闭形态的石头，就是一个具有视觉性、触及性

关联关系的、客观形态为封闭形态的系统。其中，石

头内部的电子、原子核粒子，就是石头的具有触动不

变性关联关系的系统“内容”、关联“内容”；石头的视

觉性、触觉性公共封闭形态，就是关联内容所处区域

区间的客观形态。我们自然人的生理体系，也是一个

视觉性、触觉性公共封闭形态的、具有动态生理生长

关联关系的生理系统。 

在认知系统、或观察系统的相对性观察位置角度

上，系统，有开放形态系统，和封闭形态系统，这两

类基本系统。 

在系统反映关联内容的存在性质的观察角度上，

系统，有自然关联性的自然系统――即具有触及作用

关系的关联性系统，和抽象关联性的抽象系统――即

认知自然的认知步骤的次序、路线、起止点，都不能

错位、不能缺失的关联性系统，这两类基本系统。 

440

Proceedings of the 10th Conference on Man-Machine-Environment System Engineering

978-1-935068-14-3 © 2010 SciRes.



 
 

 

 

1.1 自然的绝对存在 

我们在认知自然、认知自然规律之时，始终都只

能是依赖于我们的生理感官体系。我们的生理感官体

系，只能识别自然的视觉性形态、听觉性形态、味觉

性形态、嗅觉性形态，以及触觉性硬度、力度、和温

度形态，等等基本性知觉形态。 

在自然环境中，蝙蝠、昆虫等等绝大多数动物的

生理感官体系，在感知感觉自然、或宇宙的存在形态

之时，所能感知感觉到的知觉形态、或自然现象，与

我们人类的生理感官体系，所能感知感觉到的知觉形

态、或自然现象，都是各不相同的。只有部分动物，

所能感知感觉到的知觉形态、或自然现象，与我们人

类所能感知感觉到的自然形态、或自然现象，是相同

相近的。而且，无论人类、动物、或是蝙蝠、昆虫的

生理感官体系，所能感知感觉到的知觉形态，是相同、

相近、或是不同。都不影响人类、动物、或是蝙蝠、

昆虫，运用其生理感官体系的知觉形态，去触动动物

活动、触动人类思维活动的正确性。 

这种任意生理感知感觉性知觉形态，都是正确的

感知现象。既反映了，自然的绝对存在，实际上并没

有唯一的固定形态。且也反映了，我们人类、动物、

和昆虫及至任何的生理感官体系，所能感知感觉到的

自然的存在形态，都将只是自然所固有的无穷多的客

观形态之一。 

我们人类的生理感官体系，如果缺少一种感官，

我们就会丢失一种认知自然的“认知角度”。如果我们

缺少一种感官、而丢失了一种“认知角度”之时。自然

的、在这种“认知角度”上的形态，并不消失。此时，

只是我们只能据此认定，自然，客观不存在这种感官

所能识别的认知形态。而不能据此认定，客观不存在，

就等于绝对不存在。 

我们的生理感官体系，在认知自然之时，所能获

取的任意客观形态，都是自然的不连续的“切片片断”。

我们只能通过“切片片断”的迭加方法，去积累知识、

去理解其它类型的感官所能识别的形态。 

例如，如果我们生理感官体系的视觉分辨能力增

强，我们就只能透视性观察到人体的骨骼“切面”层面，

而观察不到肌肉；如果我们的视觉分辨能力无限增强，

我们就只能观察到开放状态的电子、原子核粒子颗粒

“群”，而不能观察认识到常观物体的视觉性、触觉性

外表公共封闭状态。我们将各种观察“切面”层面的“切

片片断”迭加在一起，即可积累我们对自然的认知知

识。 

如果我们的视觉分辨能力，直至趋于能够观察认

识到电子、原子核内部的粒子颗粒“群”，和宇宙背景

空间粒子场粒子颗粒“群”。那么，我们能够看见的，

都将只能是形态相同的、趋于无穷小的密实粒子颗粒

“群、场”――即，生理感官体系的感知感觉能力趋于

无穷大，则只能看见自然的绝对存在――没有物体、

没有空间、没有色彩、没有任何形态区别的混沌。此

时，客观不存在空间、人体、石头之分，且更加无法

区分物理规律。 

我们说： 

自然的绝对存在，就是我们的感知能力趋于无穷

大之时的“混沌”状态。自然的绝对存在，也就是没有

客观意义的存在状态。 

任何生理感官体系所能感知感觉到的知觉形态，

都只是自然的绝对存在的一种感知角度、认识角度、

认知切面、观察角度。自然的绝对存在，具有无穷多

的观察认识角度。我们人类只能位于自然的内部位置

上、客观物体的外部位置上，从视觉性、听觉性、味

觉性、嗅觉性、及触觉性认知感知感觉角度，切片性

地观察认识自然的绝对存在、或自然的全部。自然的

绝对存在，并不随着我们的感知位置、感知角度的变

化而变化。且在位于自然内部的基础上，我们无论如

何变换感知位置、感知角度，也都不影响我们正确感

知自然。 

我们说： 

自然、或宇宙的绝对存在，只是无穷可微的、混

沌关联的、无界无边的。只有混沌无界性关联关系，

而无任意区别界线的混沌形态。或者说，自然的绝对

存在，是混沌关联的、无穷可微、无界无尽无边的。

且既是绝对相关关联的，也是混沌的、无形、无相、

无极、无区别界线，而无阴阳界线概念、系统非系统

的区分概念，等等任意形态概念。 

生理感官体系的感知感觉性知觉形态的存在，自

然的绝对存在，才有了生理感官体系所能感知感觉到

的“已知知觉形态之阳，与没有形成感知感觉的阴”的

阴阳形态之分；生理感官体系的感知感觉性知觉形态

的存在，自然，才有了自然的绝对存在，与自然的客

观存在之分。没有生理感官体系的感知感觉，自然，

就只有没有物体分界线的混沌无界性关联关系。 

由于，在科学学术角度上，我们必须区分自然的

客观存在、和绝对存在。所以，我们首先需要指出，

自然所包括的范围。在认知律范畴，自然，等于自然

的绝对存在、等于自然的全部；自然的绝对存在，等
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于自然的客观存在，与自然的客观存在的“未知问题”

之和。 

自然的本身，是无界的。 

1.2 自然的客观存在形态、与自然的基本认知体

系的认知过程 

1.2.1 自然的客观存在形态 

基于生活常识可知，我们人类，只能仅能依赖于

我们的生理感官体系，去认知自然。我们人类，只能

仅能从我们生理感官体系的感知感觉形态，所指定的

特定认知角度，去认知自然的客观存在形态。而我们

的生理感官体系，所能感觉感知、所能识别的自然的

客观存在形态。只能是视觉性形态、听觉性形态、味

觉性形态、嗅觉性形态，及触觉性硬度、力度、和温

度形态，等等基本性知觉形态。 

所以，在我们生理感官体系的自我感知感觉性认

知能力、识别能力的制约下，自然的基本客观存在形

态，只可能是视觉性形态、听觉性形态、味觉性形态、

嗅觉性形态，及触觉性硬度、力度、和温度形态。 

1.2.2 自然的基本认知系的认知过程 

我们的生理感官体系，也就是自然的客观存在形

态的基本认知体系。基本认知体系，是具有触及性关

联关系的“自然”体系。 

基于生活常识可知，我们人类的生理感官体系，

在感知感觉自然、或宇宙的客观存在形态之时。我们

的生理感官体系，所能感觉感知、所能识别的视觉性

形态、听觉性形态、味觉性形态、嗅觉性形态，及触

觉性硬度、力度、和温度形态，等等客观知觉形态之

中。只有视觉性知觉形态、与触觉性知觉形态这两类

基本性知觉形态，客观存在客观有界的公共知觉性封

闭状态“解”。 

－－即，当我们的生理感官体系的视觉感官，感

知感觉性观察认识到一块石头的视觉性外观封闭形态

之时。我们的生理知觉性触觉感官，也能同时针对其

石头的视觉性外观封闭形态，去触摸性触觉其石头的

触觉性外表硬度封闭形态。当其视觉性外观封闭知觉

形态，等于触及性外表封闭硬度知觉形态之时。我们

则即可承认认可其视觉性外观封闭形态区域之内的所

有视觉性知觉形态，都是关于具有触觉性硬度关联关

系的视觉知觉形态。 

――当其视觉性外观封闭形态，与其触觉性外表

封闭硬度形态相等。且其触觉性外表封闭硬度形态“物

体”，相对于所处视觉趋于无穷远区域的视觉开放性知

觉形态背景，在任意方向上的触及性推动阻碍力，处

处相等。我们则即可承认认可其客观“物体”系统，客

观存在于三维直角空间之中。 

――否则，当其视觉性外观封闭状态，与其相应

所处无穷视觉区域背景的触觉性硬度一致。则其视觉

性外观闭状态之内的各种视觉形态，都将不具有触觉

性相关关联关系。而只是所处无穷视觉区域背景之中

的一幅图画、或是所处无穷视觉区域背景之中的非“常

观物体”的云雾。 

我们说，这种视觉性封闭图形知觉形态，等于触

及性外表封闭硬度知觉形态的封闭性区域区间，就是

一个相对于视觉性、触觉性三维开放状态空间区域背

景的、关于具有触及性硬度关联关系的基本客观“物

体”系统。 

我们说，由观察认识到视觉形态，到触及性证实

的过程，就是一个完整的认知过程。这种在同一时间

时的自我生理感官体系的视觉性、触觉性公共封闭形

态“客观验证证实解”关系式。也就是我们人类最大最

稳妥的认知自然的完整性基本认知过程、和基本认可

能力。在认知自然之时，我们认知感知视觉性知觉形

态、和触觉性知觉形态的这种验证性认知规律，既是

唯物论的理论基础，也是交流沟通性公认公理的理论

基础。 

而且，具有自我稳妥认可性、线性扩展认知性的

客观存在形态，和建立规范性的认知扩展性理论解析

体系，都必须是、也只能是视觉性、触觉性形态。 

对于听觉性、味觉性、嗅觉性知觉形态而言，其

听觉性、味觉性、嗅觉性知觉形态的客观存在，则都

将只能由另一人的生理知觉性感官体系，针对客观存

在“味觉性、嗅觉性知觉形态”的同一对象，来验证证

实。且因不同人的感知能力各不相同之因，和味觉、

嗅觉形态不存在客观有界的公共参照基态之因，而可

信度不足。 

所以，在扩展性认知物理规律时，听觉性、味觉

性、嗅觉性知觉形态的微观物理现象，也只能由视觉

性、触觉性知觉形态来描述。 

我们讨论抽象性认知系统，就必须说明，我们人

类承认认定自然的客观存在的认定基础。我们认定自

然的客观存在的认定基础，包括两个方面： 

其一是，物体，相对于空间的存在形态的认定――

即“唯物论”； 

其二是，物体和空间，相对于我们的生理感官的

存在形态的认定――即“唯心论”。 
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我们说，“唯物论”的本质，就是同时“看得见、摸

得着”的、具有触及性关联关系的现象，才是能让人信

服的真实现象。“唯心论”的本质，就是自然的客观存

在形态，只与人的感官相关。 

但是，我们不能将“唯心论”理解成，人的感官发

生变化，自然的客观存在形态、自然的客观存在规律、

自然的绝对存在规律，也都会随之发生变化。或不能

将“唯心论”简单地理解成，“看见了、摸着了，就能肯

定其存在；没有看见、没摸着，就能认定其不存在”。

而应该将“唯心论”理解成，人的感官发生变化，自然

的绝对存在规律并不发生变化。而是我们的生理感官

的感知感觉自然规律的感知“角度”，发生了变化――

如，从“听”的感知角度，变成了“看”的观察角度。则

自然的客观存在形态，客观不存在“听”的形态、客观

不存在“声音”规律，而只能客观存在“看”的形态。 

1.3 自然的客观存在形态的认知扩展系系统 

１.３.１ 物理实验性扩展认知认可方式 

自然的绝对存在，是无限的，我们的感知能力是

的限的。在我们生理感官体系的有限感知能力的制约

下，我们只能、必须通过辅助工具，来扩展我们生理

感官体系的感知感觉性观察认识能力。 

当我们的生理感官体系，触摸不到远处的物体之

时。我们就只能扔出具有触及性硬度关联关系的石头，

碰撞触摸不到的远处物体，去证实远处物体所客观存

在的触及性关联形态。所有的物理实验的认知意义，

要么，就是这种“扔石头、扔中子粒子”证实认定其触

及性关联形态的扩展性认知意义；要么，就是视觉关

联形态的放大缩小性视觉关联精度的扩展性认知意

义。 

一切物理实验性认知方式，都将只是遵循我们生

理感官体系的触及性认知方式、认知规律，去辅助延

展性扩展认知范围的感知感觉“工具”。 

 但是，我们所做的所有的物理实验，都是自然的

综合现象。当认知跨度趋于宏观、微观认知范围时，

我们扔出的“石头、中子粒子、电磁波粒子”，都必然

会在“路途”中受到空气粒子、宇宙背景粒子的影响，

而会产生无法确认的误差。且碰撞触及的对象，也有

“骨骼、肌肉”之分。我们所做的所有物理实验，都只

可能是采用触及性能特定的颗粒粒子，且都仅在触及

性硬度特定的区间有效。就算是同样的照片成像原理，

在地球上、在宇宙中，拍照地球的成像结果，都是不

一样的。就算是宇宙体的光谱、声波、电磁辐射波，

与地球上的物体相同。也仍需证实特定粒子波的传输

空间、传输性冲撞速度，和冲撞对象的冲击深度、对

象的反弹力度的影响。 

而且，我们在采用物理辅助方式，大跨度认知宏

观、微观物理现象时，都不可能做个排除影响的“真空

管”，来保证实验结果的纯净性。 

所以，物理实验性扩展认知方式，也是有局限性

的。物理实验性认知方式，也仅是扩展我们生理感官

体系，感知自然的感知能力、感知范围的基本性扩展

方法之一。 

物理实验性扩展证明认可认知方式的局限性，将

使我们需要抽象性认知系系统的理论解析性扩展证明

认可认知方法，弥补物理实验性扩展认知方式的不足。 

１.３.２理论解析性扩展认知认可方式 

基于常识可知，我们的生理感官体系，由观察认

识，到承认证实“石头、和空间”的完整认知过程，只

是一种动物认知过程。我们人类，在观察认识、承认

证实到任何知识之后。还将需要理论描述、度量判别

所获知识，而形成完整的智慧知识。 

我们说，“观察认识、承认证实、理论描述、度量

判别”的认知过程，就是所谓抽象性认知系系统学的理

论基础。 

“观察认识、承认证实、理论描述、度量判别”的

认知过程，是有认知过程规律、认知步骤规律的。动

态、静态的认知，内部、外观的认知，都是具有各不

相同的认知步骤规律的。各认知步骤之间的次序关系，

不能错位。初始认知位置、初始认知形态、结果认知

认可条件、完整认知路线，都是具有各不相同的认知

步骤规律的。对同一对象的初始认知位置，可以、可

能各不相同。认知路线也可以、可能各不相同。但认

知完整性、认知次序性步骤，不能混乱。这种认知性

有序关联逻辑步骤现象，形如无论如何移动物体“系”，

物体内部的电子、原子核之间的相对性关联关系，都

是不变的关联现象一样。无论如何“使用、移动”认知

步骤系，其认知系内部的有序步骤之间的相对性关联

关系，也是不能变的。 

我们说，这种认知步骤之间，不能错位的认知步

骤性关联关系，构成抽象性认知系系统学、理论解析

性扩展认知系系统学。现时习惯上所称的系统学，只

能是特指这种“认知系”系统学。 

由于，我们获取认知知识的最基本的有序步骤，

也就是“观察认识、承认证实、理论描述、度量判别”

的认知步骤。 
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所以，我们从各种角度，展开描述其“观察认识、

承认证实、理论描述、度量判别”这四个基本认知步骤。

则有抽象性认知系系统学的基本学科科目――即，哲

学、数学、系统学等等学科科目。抽象性认知系系统

学，只是一种理论解析性扩展认可认知范围的“工具”

学科。其理论扩展性认可认知的有效有理性解析原理，

就是依据两类基本模型，列出过去时、现在时、将来

时，和宏观、微观、常观关系图示。再通过物体的触

及性运动作用规律，来确定已知、未知、和结果“图示”

之间的客观形态的关联关系。 

需要说明的是，我们如果将具有视觉性、触觉性

公共封闭形态的“石头”、“树木”、“人”，或能够指着“实

物”定义的概念，视为是能够生理认知性原始抽象的客

观自然概念。则其“自然中不存在”的、不能指着“实物”

定义的“哲学”、“数学”、“系统学”等等概念，就是高

阶高次抽象的概念。很多观点的争议，都是高阶高次

抽象过程中，出现了关联上的错误。例如： 

认为虚数，是自然中不存在的数，就是这种错误。

这是由于自然的绝对存在，是既没有形态、更没有数

的。自然数，应该理解为生理感官体系能够直接观察

到的原始客观抽象数。虚数，应该理解为高阶高次客

观抽象数。 

我们说，广义的系统，是指一切存在关联区域区

间形态的系统。狭义的系统，有自然系统，和抽象系

统两大类。一切基于生理感知方式、触及性物理作用

方式，所能证实的关联区域区间形态，所指定定义的

系统，都是自然系统。一切基于有序关联性理论描述

的关联步骤区间形态，所指定定义的系统，都是抽象

性知识系统、学术系统。 

由于，客观存在的、我们能够看得见的系统、和

系统形态，是无穷多的。但因我们只可能位于自然内

部、或物体外部的观察位置，观察认识自然。 

所以，理论解析性认知系系统的基本系统形态，

只有开放状态、和封闭状态，这两种基本性认知系统

形态。 

我们说，发现自然规律、研究自然现象的规范方

式，将是物理实验工程与系统解析工程的结合。 

2 时空同步放大缩小性开放状态物理参照系 

2.1 常观开放状态物理参照系 

任何系统，都将必须具备整体完整性、相关关联

性两种特性。三维直角空间坐标参照系，就是具备概

括“视觉无穷远、位移无穷远”整体完整性、和描述“质

量、时间、位移”相关关联性的开放状态系统。 

常观三维直角空间，是一种以视觉趋于无穷、触

及推动趋于无穷的开放性状态，容纳常观物体的系统。

常观三维直角空间坐标系，只是对我们人类感知自然

的感知过程、感知现象的描述，或模拟、或图示性固

化标记。而不能、也不是人为建立的。常观物体在常

观三维直角空间之中的运动规律，反映的是自然的客

观物体的物理规律。 

常观三维直角空间的标记过程，也就是我们的生

理感官体系感知感觉到了一个视觉性外观封闭形态，

与其触觉性外表封闭硬度形态相等的“物体”。且其触

觉性外表封闭硬度形态“物体”，相对于所处视觉趋于

无穷远区域的视觉开放性知觉形态背景，在任意方向

上的触及性推动阻碍力，处处相等。我们即可做个三

维直角坐标空间数轴的视图标记，记载我们的生理感

官体系，所感知感觉到的、自然的客观存在的物体，

在其自然背景之中的客观存在性视觉位置、和触及性

位移关联关系。 

由于，我们只能是位于自然内部的观察位置上，

观察自然。当我们观察常观空间、常观空间容纳的物

体之时。自然的流逝性时间的自然流逝性延展过程，

是不停息的。自然流逝性时间的自然流逝性延展路线

轴，只能是存在于常观空间、和常观空间容纳的物体，

客观存在之时的背景之中。 

所以，自然流逝性时间的流逝性延展路线坐标轴，

只能是独立地存在于、标记于我们所能观察到的常观

三维直角空间坐标系之外的自然背景上。 

当我们发现了物体包含的原子数目的线性变化，

其触及性推动力、惯性运动量也相应线性变化。则有，

视觉性、触及性公共封闭状态物体的触及性性质的量，

等于其视觉性、触及性公共封闭状态内部的原子量。

我们将其原子数目量，标记为物体包含的触及推动性

性质的量。 

此时，我们标记的常观三维直角空间坐标系，包

含存在特征、存在特性不同的三个基本量量纲。即，

时间、空间、质量量纲。 

我们说，我们在能够观察到常观空间的观察位置

上，只能、仅能、必能客观存在三个基本量。其中，

空间量与物质的量，是相对的量、是相辅相成的对应

量。 

随着我们认知自然的知识的不断发展，我们相应

需要关联性地在其三维直角坐标系之中，增加标记内

容。 
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我们发现了地球上的吸引力，我们就在物体上标

记物体的单方向性自由落体运动常数。我们发现了地

球上的空气，我们就在其三维直角坐标系之中，“充填”

空气。且可将充填的空气，标记为物体的任意方向性

空气阻碍力常数。当物体运动空间超出地球时，则地

球引力常数、空气阻碍力常数为零，而物体与空间的

触及性关联关系不变、物体与物体之间的触及性碰撞

关联关系不变。 

那么，当我们发现了光线弯曲现象、测不准现象、

暗物质现象、南北极重量差现象，等等宏观的、微观

的自然现象之时。我们如何基于常观三维直角坐标系，

相关关联地将其宏观、微观范畴的自然现象，放置在

常观三维直角坐标系之中，予以标记、予以阐释呢？ 

2.2 时空同步放大缩小性开放状态物理参照系 

基于现代科学常识可知，我们在拍照时，通过感

光时间、感光量的调整，可以将不连续的运动物体，

拍摄成连续的图像。也可以将室内运动物体，拍摄成

不存在。但是，我们生理感官体系，感知感觉空间、

物体的感知时间的长度，是 n 帧／秒、是特定的，不

可调整的。我们观察任何自然现象之时，始终都是在

自然流逝性时间的流逝性延展路线轴线上，间断截取

（n 帧／秒）的客观观察性感光时间长度常数 T。且

只有其感光时间长度常数 T 的中值，始终与自然流逝

性时间的流逝性延展轴线相对应。 

又基于现代科学常识可知，常观空间的连续，实

际上是以物体空间位置的占有性质来决定的。一个分

子占有了一个空间，则其空间，就不能再被其它的原

子元素所占有。但是，现代科学已知，有很多物质粒

子可以穿透常观物体。这也就是说，在同一空间中，

既可以被常观物体所占有，也可同时容纳极为微小的

物质粒子。在常观空间坐标系中，无论充填多少这类

微粒，都是没有这些微粒的位置的。这也就是数学中，

存在多个无理解现象的本质。 

所以，空间坐标轴的线性连续性、或空间坐标系

的任意空间位置点，也有一个最小原子元素的体积，

所反映的常观三维长度常数 V，来修正性定义常观坐

标数值，连续有解的前提条件，是物体的体积不小于

该常数 V。 

还可基于现代科学常识可知，我们抽出地球上的

空气、且忽略地球吸引力，则其常观物体运动空间的

背景，将只有宇宙背景空间粒子场粒子 C。我们触及

性推动原子元素之时，宇宙背景空间粒子场粒子 C，

将会同时对电子、原子核粒子同时产生触及性阻碍作

用。显然，这种触及性阻碍作用，就是“衬托”常观物

体的“物质的量”的基本参照物常数 C。 

于是，我们将上述的观察时间常数 T、三维长度

常数 V、质量常数 C，同时标记于常观三维直角空间

坐标系的原点位置。则有： 

常观空间坐标轴为零（x=0；y=0；z=0；），且

存在一个三维长度常数 V，一个感光时间常数 T，和

一个质量常数 C，则其空间是连续可微的。且其物质

的量、和力学关系式 F=ma＋C，才能在其空间坐标系

中处处存在、处处成立。 

基于原子元素的体积、宇宙背景粒子场的触及性

推动运动阻碍作用力等等自然现象，所直接定义的这

些常观空间坐标系的修正性常数、系数。既反映了、

定义了各种客观物理形态“量”的客观存在的相对性性

质；也反映了、定义了各种客观物理形态“数”的连续

可微，等等数量现象的基本数理。 

在标记了时间常数 T、长度常数 V、质量常数 C

的常观三维直角空间坐标系的基础上。模仿其生理感

知感觉方式，宏观扩展性客观观察太阳系、微观扩展

性客观观察原子元素。则其参照系的区别，也就是上

述的感光时间常数 T、三维长度常数 V、质量常数 C

的同步放大缩小的区别。 

例如： 

拍摄开放形态的太阳系，客观存在视觉性封闭状

态之时。相应所需的感光时间，就是宏观太阳系的宏

观时间常数 T（可以理论推导计算其宏观时间常数）。

触及性推动其视觉性封闭状态“太阳体”，其“太阳体”

内能够同时移动的天体，就是“太阳体”的“物质的量”

的一部分。且在触及性推动“太阳体”之时，“衬托”其

“太阳体”的“物质的量”的触及性阻碍粒子物常数 C

２，将在常观质量常数 C 的基础上，还会迭加流星等

等天体粒子物，同时对太阳、地球等行星的整体运动

性阻碍作用。同时，体积等于、大于“太阳体”，或“太

阳体”等于零，则其宏观“物体”物理参照系的坐标值，

才能连续可微。否则，在宏观物理参照系之中的任意

位置上，也会有无穷多个无理解、或将产生“测不准”

现象。 

在其时空同步缩小性宏观三维直角空间坐标系之

中，我们可以将星系作为元素、或运动物体来讨论。

我们可以客观抽象性直接观察天体的过去时、现在时、 
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图 1. 时空同步放大缩小性三维时空参照系示意图 

 

将来时的运行状态、变化状态。 

当我们能够标记原子元素的微观三维直角空间坐

标系的各种微观参照常数之时，我们可以客观抽象性

直接观察生物分子的生长机理机制，直接证明电子是

不流动的。“电子流动”现象，只是导电体元素之中，

含有原子核自旋轴线能够自由旋转的“电子、原子核”

结构组――电子绕原子核旋转平面，具有与原子核自

旋旋转轴线相垂的关联关系。 

当我们能够同时标记宏观、微观、常观三维直角

空间坐标系的时间常数 T、长度常数 V、质量常数 C

之时。我们就可以通过系统迭加方法、坐标系变换方

法，研究“认知跨度大的”自然现象。在时空同步放大

性微观物理参照系之中，不存在“暗物质”概念。在现

时物理检测手段的制约下，现时观察到的“暗物质”现

象，只可能是极为微小的微粒，所组成的“云雾”现象。 

我们人类，最终将是交替使用物理实验性扩展证

明认可方式，和系统理论解析性扩展证明认可方式、

电脑直观模拟性证明认可方式，去扩展我们认知自然

的能力。 

物体是物质的、空间也是物质的。物体的“物质的

量”，是客观存在的相对性阻碍作用量，而不是绝对存

在的量。物体与空间，都是自然的一部分。空间形态、

物体形态的客观存在，只与我们生理感官的认知方式、

认知能力，和物体与空间之间的相对性触及阻碍力相

关，而与光速无关。 

所以，光速不是客观相对性参照常数。 

3 输入输出性“黑匣子”状态经济参照系 

基于生活常识可知，一切事物、或一切经济资源，

都将只有在被自然人所主动、或被动地使用消费之后，
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才能具有经济价值、才能产生“经济效用状态”。 

而且，任意自然人在使用消费任意经济资源之时，

所能承受到的相应经济资源的使用消费性作用效用。

都将只可能是其经济资源的使用消费行为自然人，所

能相应产生的消费行为体力体能的损耗性、或增补性

影响作用效果（a），以及其经济资源的使用消费性生

理舒适与否性感觉幅度状态的影响作用效果（i、i｀）

（如食用性舒适感到饥饿感曲线 i｀）［见图 2,图 3］。 

同时，由于自然人的行为体能，也是一种经济资

源。故而，自然人的思维行为、欣赏享受行为、劳动

行为、社会交往行为等等一切生活行为，都是一种经

济资源的损耗、或增加的过程。 

所以，自然人的生活行为过程，与经济资源的损

耗过程。在抽象理论描述之时，是可以相互等效置换

的经济作用过程概念。 

又基于生活常识可知，我们在观察认识自然人，

主动、或被动地使用消费任意事物、或任意经济资源

之时。始终都只能是位于相应自然人的生理体系的外

部位置，来观察认识、或理论描述其经济资源的使用

消费性行为过程。 

在此观察位置上，任意经济资源在对相应的使用

消费行为人的生理体系，产生使用消费性作用的具体

过程，都是无法观察到的。自然人的生理体系内部，

承受经济资源的经济作用过程，只是一种相对性不可

知的“黑匣子”状态。且在此观察位置上，观察认识自

然人使用消费经济资源的使用之时。其自然人所处自

然环境的生存必需性经济资源的供给性贮备状态，就

是我们观察认识、理论描述，经济资源的使用消费性

经济效用状态的观察认识性参照背景。 

所以，我们在观察认识经济资源的使用消费性经

济效用状态之时，始终都只能、必能是，以自然人的“黑

匣子”状态生理体系、和自然人相应所处环境的生存必

需性经济资源的保障状态，作为可偏好选择性经济资

源的使用消费性经济效用状态的经济变换模型、和感

知感觉性参照背景（生存必需性经济资源有保障，则

其他的经济资源才能产生经济效用）。 

同时，我们也始终都只能、必能是，在自然人的

生理体系、和自然人相应所处环境的感知感觉性参照

背景的基础上，理论描述、标记记载经济资源的使用

消费性经济作用规律、经济作用结果。 

3.1 输入输出性封闭状态“黑匣子”经济参照系 

输入输出性封闭状态“黑匣子”参照系，是具备概

括特定背景中的“影响因素、被影响对象、和影响结果”

整体完整性，和描述“影响方式、受影响结构、影响结

果”之间的相关关联性的封闭状态系统。也是一种能够

简化归纳、或微分展开复杂性结构的系统。 

基于生活常识可知，在自然人主动、或被动地使

用消费事物的过程中，必不可少的基本主体，只可能

是事物，与事物的使用消费行为人。 

而且，任意自然人在使用消费任意经济资源之时，

其经济资源所能产生的使用消费性最终受益主体、最

终受损主体的基本承受形式，都将只可能是自然人的

生理体系的生理行为体力增减状态 a，和生活和谐愉

快与否性生理感觉幅度变化状态（i、i`）。且任意自

然人在连续多次使用消费经济资源时，其多次使用消

费效用状态的迭加关系，将是个人经济体系的系统组

合关系。 

所以，在自然人主动、或被动地使用消费事物过

程中。必不可少的事物Ｅ，与事物的使用消费行为人

的生理体系Ｗ，所反映的这两单元基本结构，将是建

立经济资源产生经济作用模型的理论基础。 

于是，我们可以将其事物的使用消费性行为人的

生理体系Ｗ，作为相应事物Ｅ所能产生的经济效用状

态的变换器 W； 

且可以将其一切能够主动、被动性地被自然人所

使用或消费的事物，作为其经济效用状态变换器 W，

所需所能使用消费性输入、输出的经济资源“事物”Ｅ。 

从而，我们即可建立如图所示的经济资源的“黑匣

子”状态经济变换基本模型： 

 
图 2. “黑匣子”状态经济变换基本模型ｗ与经济效用状态复矢量Ｉ=A（i+i`+a）示意图 
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图 3. 含有经济性货币参照系的基本参照“物”常数Ｃ１的“黑匣子”状态经济变换基本模型ｗ示意图 

 

在上述图 2 模型中，三维复矢量Ｉ=A（i+i`+a）

所表示的是，某一任意食用性经济资源“事物”Ｅ，被

任意自然人所食用性使用消费之后。其自然人的生理

体系，所示的“黑匣子”状态经济变换器 W，所能将能

产生的、一个食用节奏单位时间时的输出性食用经济

效用状态“参量”，最终都将只能仅能是其三维复矢量

Ｉ=A（i+i`+a）状态“参量”。 

且此时的三维复矢量Ｉ，仅仅表示需部功能模块

A，所承受荷载到的经济资源Ｅ的经济变换性效用状

态“参量”。而并不包括供部 B、支撑性基态基部 C１

功能模块，在同一时间时所具有的经济效用状态“参

量”。 

在上述图 3 模型中，则是基于任意自然人的生活

行为之中，能够定性划分的基本行为类型。只有生活

休闲享受行为Ａ，和产生制造生活休闲享受行为所需

经济资源的劳动行为Ｂ。 

且基于一切经济资源的单个自然人的使用消费性

经济效用状态，都将依赖于呼吸性空气资源的消费支

撑、食用性经济资源的消费支撑、阻碍自然环境直接

影响生活的“人造”经济资源（衣物、住房）的消费支

撑，才有可能形成――如在窒息状态下，食用经济资

源不可能产生食用性经济效用；在极度饥饿状态下，

其它的经济资源也将不能形成使用消费性经济效用。

而在现代社会，一切可偏好选择性经济资源的经济效

用状态的形成，都将必然存在着一个相应的生存必需

性、基态性、保障性、长效性等等，支撑性经济资源

的使用消费性损耗单元，所构成的人造基态性支撑功

能单元Ｃ１模块。 

所以，在上述图 3 的经济资源的“黑匣子”状态经

济变换基本模型之中，将必然存在三大基本功能单元

模块： 

其一是，生产加工经济资源的供部功能Ｂ单元模

块； 

其二是，休闲享受消费经济资源的需部功能Ａ单

元模块； 

其三是，住房、衣物、养老、公共基础设施等等

生存必需性经济资源，所构成的阻碍自然环境影响工

作、影响生活的人造生存保障基态性支撑功能Ｃ１单

元模块。 

而且，由于在没有劳动工具、不穿衣物的原始社

会时期，自然人的生理体系“经济变换器 W”，都是与

自然环境Ｃ直接接触的、裸露的。且在自然人的所有

经济资源的使用消费行为过程中，都是与自然环境Ｃ

直接接触的、裸露的。反之说，支撑自然人生存活动

的自然生存环境Ｃ，是原始社会时期自然人的所有经

济资源的使用消费行为，产生经济效用状态的支撑性

基态常数Ｃ基础。 

而在有了劳动工具、劳动技能、保暖衣物、住房

之时，则其自然人的所有使用消费行为，所能产生的

经济效用状态的基态常数Ｃ，相应有了一个阻碍自然

人的生理体系“经济变换器 W”，与自然环境Ｃ直接接

触的“人造”支撑性基态常数Ｃ１功能单元模块。 

对于不同的社会时期而言，以及对于个人的生活

环境和供需行为节奏时间长度，与企业、社会的集合

生活环境和供需行为节奏时间长度而言，都是各不相

同的。家庭是无法、也无需“铁路”环境基础投入的。

不同的经济体系的“人造”支撑性基态常数Ｃ１，实际

包含的内容、成分，将是各不相同的。 

同时，因经济资源的使用消费性损耗形式，只可

能是实损耗性、容纳贮存性、感应性，这三种基本损

耗形式。 

所以，任意黑匣子状态“经济变换器 W”内部模块，
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都将是其三种不同损耗特性的单元元件所组成。且不

同的经济体系的“人造”支撑性基态常数Ｃ１，也是各

不相同的、也将存在着系统常数Ｃ１的展开及变换问

题。 

于是，基于上述图 2,图 3 所示的经济变换性黑匣

子状态“经济变换器 W”模型，我们即可确定社会经济

体系实有经济资源的经济效用状态“货币”参照系。即： 

由于，生存必需性经济资源的劳动价值、消费价

值，都是无价的、不可度量的。只有可偏好选择性经

济资源，才是既有经济效用、又可度量的经济资源。 

所以，我们只能通过义务劳动，去保障基态性支

撑功能Ｃ１单元模块，所需的生存必须性经济资源的

社会供给性按需“实物”支配配置。在此生存必须性经

济资源的按需福利分配的基础上，则将只可能是可偏

好选择性经济资源的使用消费。此时，按劳取酬、各

取所需的市场经济，将有具备保值信誉硬度的“货币”。 

我们说，令经济性矢量（i、i｀、a）为零；且基

态性支撑功能Ｃ１单元模块的社会福利配置性经济效

用，也同时为零。则在基态性参照常数Ｃ１基础上，

可以建立社会经济体系的经济效用状态矢量的“人造”

经济性货币参照系。 

我们说，在“人造”参照常数Ｃ１的基础上，家庭、

企业的生活、生产有了基本保障。则产生行贿受贿、

恶性竞争的非理性行为动机的机率，将会大幅度降低。

民法、刑法制约机制的制约效率，将会相应地大幅度

提高。此时，也将没有失业概念。 

我们说，由于，在“人造”参照常数Ｃ１的基础上，

任意社会经济设计计划单位时间时内，经济资源的工

作不适感效用、消费舒适感效用无论如何，都将释放

完毕。 

故而，在任意社会经济设计计划单位时间时的终

止瞬间时，无须理睬货币、实物的实际贮备位置。而

只需将增长的社会剩余经济资源，作为社会整体合作

生产力的发展结果，共享性充入下一单位时间时的社

会福利配置之中。则有，终止瞬间时的社会经济性货

币量，恒定等于终止瞬间时的社会剩余经济资源，将

能产生的经济效用状态量。此时，过去时单位时间时

“个人、企业”劳动生产出的剩余经济资源的贮备价值，

才能不多不少地保值。 

与其“人造”参照常数配套的实施方法，则是资源

社会福利化的无隐瞒动机的主动申报性补贴激励税务

机制。 

3.2 封闭性“黑匣子”状态经济模型的集合性迭加

关系式 

人类的生活行为，与企业、社会经济体系之间的

相关关系，是一种认可跨度大的大认可跨度性复杂关

系。 

如同任何电器，都是电阻、电容、电感单元元件

所组成一样。任何经济体系的相关影响作用关系，都

是由实损耗性、容纳贮存性、感应性基本单元元件所

组成。我们只需遵循经济资源在时间延展性路线上，

关于同步、异步性生存行为的实际损耗性串、并联迭

加关系式（如图 4），计算其经济状态即可。 

在图示４中，空气资源、食物资源的损耗，被抽

象为实损耗性“电阻”；一个食用节奏单位时间时的行

为体能的损耗，被抽象为贮能性“电容”。 

对于任意复杂性社会经济体系而言，都可以将所

有自然人、企业法人所需经济资源，和劳动行为、休

闲享受行为，以及生存必须性经济资源，分类统计。

且按图示４所示形式，按时、按人“定位”于图示二所

示的“黑匣子”状态经济变换性系统模型之中。我们即

可将复杂性社会经济体系，简化归纳成社会经济资源

的“黑匣子”状态经济变换性系统模型，且可基于其同

步、异步性生存行为的实际损耗性串、并联迭加关系

式，计算社会经济体系的经济效用状态、设计社会经

济体系的最佳经济效用状态。 

4 人类的基本基础学科和人-机-环境系统工

程 

4.1 人类的基本基础学科 

所谓科学，广义地说，也就是我们人类，认识自

然的知识。狭义地说，也就是我们人类，认识自然的

规范性知识。 

而且，在我们认识自然的基本层面上，只有我们

认知自然的“工具”性认知系系统，和我们认知到的“自

然”系统。 

我们人类的基本基础学科的划分，是认知系系统

学的应用研究内容之一。规范性划分科学学科，有利

于我们简便地学习知识、运用知识，且能有效避免重

复研究。 

由于，在我们认识自然的基本层面，只有我们认

知自然的“工具”性认知系系统，和我们认知到的客观

“自然”系统。 
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图 4. 经济资源的经济效用状态的实际“虚、实”损耗性串、并联迭加关系式的示意图 

 
所以，在我们认知自然规律的基本层面上，只有

两类基本知识：认知自然的认知方法学、和我们能够

认识到的自然科学。现时所述的系统学，应该仅指抽

象性认知系系统，而不包括任何“自然”系统－－即，

除去哲学、数学、系统学之外的科学知识，都是自然

科学知识。 

又由于，在自然科学的基本层面上，能够有区别

而能分类的自然科学，只有我们人类的生活规律、和

生活环境“物理”规律，这两大类自然科学知识。 

所以，自然科学，也有反映生活规律知识的经济

学、和反映生活环境知识的广义物理学，这两类基本

学科。 

基于上述思路，我们说，我们人类的基本基础学

科，只有两类、三种，即： 

认知系系统学，与经济学、和广义物理学。 

同时，由于自然人的一切生活行为过程，都是一

种经济资源的损耗过程、或增加过程。行为过程与经

济资源的损耗过程，是可等效置换的概念。而且，经

济学所讨论的也就是，一切经济资源的经济作用规律。

而社会活动行为，仅是自然人的生活行为之一。仅是

自然人生活行为之中的交往活动行为，所组成的社会

行为。 

所以，社会科学，只是经济学的一个学科科目。 

采用“人、机、环境”系的三圆图示关系［１］，

描述人类的基本基础学科，则可确定三类双边交叉科

学、和一类核心交叉性、综合交叉性的技术应用性管

理工程学。 

例如，科学知识的应用，就是三类基本科学知识

的核心目的。而各种管理科学、人文科学，就是交叉

科学。又如，人文科学，应该是我们人类的视觉、听

觉、嗅觉、味觉、触觉，等等生理感知形态的感知规

律、表达交流规律的交叉学问。掌握了我们生理感官

体系与被感知对象之间的“自然”关联效果关系，我们

才能有效地运用生理感知技术，去规划设计语言、音

乐、文艺、电影、餐饮文化作品的作品效果。 

科学知识的学科划分方法，并不是唯一的、可以

有多种学科划分流派。 

4.2 人-机-环境系统工程 

由于，“人、机、环境”之间的关联关系，都是“人、

机、环境”自然“体”的自然关联关系。 

所以，“人、机、环境”等等课题，则应该是自然

科学范畴的自然学科课题。 

由于，在系统性、完整性观察层面上，完整的“人、

机、环境”系，就是人类的生活行为，或是人类的健康

效用、工作效用、消费效用，与自然生存环境、和人

造生存环境之间的关联关系。 

所以，人-机-环境系统工程，将是“广义的、更大

范围的”位于系统性、完整性观察层面上，指导自然生

存环境规划设计技术、城市生存环境规划设计技术、
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宇宙空间载人飞行规划设计技术的技术规划性管理工

程科学、核心交叉科学。 

由于，机器，都仅是人造生存环境的一种特定对

象。 

故而，人与机器之间的关联关系，将是“人、机、

环境”系的贴近生活的子课题。 

由于，我们人类的任意一个自然人，自我承认证

实“自然的存在”的最稳妥认可方式，是满足视觉性、

触觉性公共封闭形态粒子的相互触及性“唯物”认可方

式。而在常观观察位置上，“人、机、环境” 之间的这

种涉及到极为微小粒子的复杂触及性“唯物”关联关

系，既无有界封闭性系统形态、也无无遗漏地完整排

列所有复杂性关联因子的归纳方法。我们只有在多次

逐步放大观察之后中，才有可能观察认识到“人、机、

环境”之间的这种“复杂触及性唯物”关联关系。 

而且，我们人类的一切科学知识，最终都是为了

服务于我们人类的生活。 

所以，人-机-环境系统工程，将是一种“认知跨度

大的大跨度关联关系”的复杂性交叉科学；将是一种同

时需要原始抽象“物体”的开放性、高阶抽象“目标”的

封闭性系统归纳方法，才能定量解析的技术应用管理

工程学；也将是我们人类运用科学知识的知识应用性

技术管理工程科学。 
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