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六层次对称多维数学概论

胡 均

摘要：数的概念是数学的最基础，数的划分从自然数开始，然后到现在的复数，虽然有四元数之说，

也在一部分领域应用。但是数的划分，好像已经到了尽头。是不能继续划分了还是我们的划分方向不

对。我们认识世界的方法越来越多，观察宇宙和基本粒子的手段越来越深入和繁杂，于是问题越来越

复杂，数学工具越来越难懂，似乎越来越让人难以理解。有没有一个更简单的数学方法，来调配这些

数学具体，让数学变得简单形象，让用数学来形象的描述的物质世界，让世界的隐形部份变得简单易

懂！让神秘的暗态（暗物质、暗能量）不在神秘。

关键词：六层次，多维数学，对称，坐标系，绝对数域，相对数域

引 言：

我们的数学物理要想有突破性发展，就要在数学、几何的基础上深挖和改变，只有这样才能建立一个

更新，更高的数学体系，从而成为更高的物理体系的数学工具。只有基础的突破，才能有上层建筑的

新发展。我们的发展首先就要去改变我们的数学的最基本的最原始的东西。这就是’数的划分’和‘基

础’坐标轴。

数的维度划分：我们现在的数，大致分为。整数、分数、有理数、无理数；因为虚数的出现，被归纳

成实数集合，虚数加实数构成复数域。那么复数是数的尽头吗？不是！本文把数继续划分成：顺、逆

方向数、层次数、复合数及维度数，并引入相对数域和绝对数域概念和观察者概念这里把相对数域和

绝对数域统称为复合数。

1.六层次对称多维数轴
【层次论】

1.0.六层次对称多维有限数轴

传统数轴上的数是无限的，本理论的数轴上的数是有限的最多是 346656次方。这里的数轴是有‘双方

向’的，传统数轴只有一个方向。

1.1.传统数轴

如图 1|以红色起始点为 0，箭头方向为+（正），0 的左侧为负

图 1| 传统的数轴只有一个原点，这个原点可能是数轴的中心；整个数轴没有起点，没有终点，是无限大的。

且，只有一个方向。数轴上的数是独立的，互不干涉。每一个数的出现和消亡及变化，都和数轴上的其他数没有直接

关联。本文把这样的传统数轴，称作绝对一维数轴，由绝对一维数轴生产的传统的直角坐标系，称为绝对平面坐标系。

把三个相互垂直的绝对数轴产生的坐标系，称为‘单方向’绝对三维无限坐标系（没有起点和终点，数被认为是无限

多个）。

传统的数学的数轴没有直接的观察者，也没有明确的参照系（只有坐标变换）。根据包含原理
【】

传统数轴是有观

察者和参照系的，这个参照系和参照系上的观察者，就是我们应用这些理论的人及我们应用这些理论的外部环境（外

部条件）。但是我们应用传统数学的数轴时，多数情况下是不考虑观察者的，只有高数运动或运动的长期变化的积累

时，才考虑观察者及参照系的‘相对论’相应，所以大多数情况下观察者是隐性的，隐形的观察者是传统理论的产生

和生存的基础。
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传统的实数和虚数是独立的，不能相互转化，虚数也是不能比较大小的。本文这里的虚数和实数在‘不同的参照

系、不同的观察者的不同条件下’是可以相互转化的，虚数在相应的观察体系条件下是有大小，并可以比较的。在总

观察者看来，虚数和实数是相对的关系。

1.2 六层次、对称、复数、多维数轴

1.2.1 一维叠加数轴：六层次、对称、复数、多维数轴的具体形式

图 2| 是六层次、对称、复数、多维数轴，该数轴有 8 个维度，每个维度内有 6 个层次。每个层次都有顺逆两个

数轴同时存在，顺逆是对称的，每个顺内部有正负两个对称数，大小相等方向相反，起始点和终止点同时也相反。因

为数轴是直线的，按传统维划分属于一维直线，‘顺向’同‘顺向逆’，‘反向’同‘反向逆’可以‘重合’的且‘互

不相干’。

传统数轴的缺陷

从图中可以看出：黑色数轴去掉反向端的箭头，不考虑终点和起点，不考虑数轴上数的有限性，

同时也不考虑观察者，就是传统数轴。传统数轴是‘六层次、对称、复数、多维数轴’的特殊形式。

传统数轴在本文中的应用

把传统数轴作为本文的背景数轴空间，作为一个绝对不变的一维直线关系的参考系；在这个传统

刚性的绝对参考系中的观察者就是绝对观察者
【】
。

顺和反是以‘起始点’为对称点的镜像关系，相对总观察者是虚数和实数关系。本文无特殊情况

时默认‘顺向’为实数域，‘反向’为虚数域。

在总观察者看来：顺向和反向没有质的差别，互为镜像。顺向内部观察者，不能直接观察反向及自身

的逆向。当顺向的观察者 Ga能够直接观察感知总观察者的观察结果，那么观察者 Ga本身或原本观察

者 Ga的系统发生升级质变。
【层次论】

顺向内部的正负存在两种可能

1）在顺向的中点处相遇覆灭。

2）在顺向的中点及任意处互不干涉，互不影响。

‘反’的内部因为和‘顺’是镜像关系，所有‘顺、反’发生的事情是同时一样的，是纠缠关系。

顺、反在起始点相遇有四种可能

1）顺、反两个数轴上的数在起始点相遇覆灭。

上下两个数轴重

合左右数轴不重

合并以原点为分

界线，是重叠的

互不干涉的两条

传统一维有限直

线

对称轴

0

反起始点
0

顺向反起始点
0

反起始点零维（36）46656

一维（36）7776【】
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2）同时在起始点融合。

3）在起始点相遇时互不干涉

4）1）、2）、3）同时存在（总观察者）

复合关系

①、相对总观察者：顺反相遇 1），2），3）三种关系同时发生。

②、相对外部部的观察者，于顺、反，同时在起始点融合，构成零维，在起始点以外的其他地方是

独立的。

③、相对于顺、反内部的观察者，原点就是奇点，在原点可能有数的产生，也可能有数的覆灭，但

是原点处数的行为无法预测，有测不准的因素存在；但是在总观察者看来。原点处的和谐的，是能

够预测它的行为或变化的，是有规律可寻的。

④、在总观察者看来，顺反是独立的纠缠关系；在顺或反的内部观察者看来，自己是独立的，没有

和自己有纠缠关系的镜像平行影像的存在。

‘六层次复数对称数轴’由‘两个’方向相反、位置叠加重合、有共同的 0 点（原点）的两个数轴组成，

同时两个数轴都有相同数值的终止点，对应相同数值的终止数（36）7776在两个终止点处，数的运动方向

相反互为镜像。

两个数轴是重合叠加的，互不干涉，同时又有纠缠关系。

一个在数轴上的数值从零位置出发变化，那么同时存在另外一个数轴上对应的数值同样的变化。这种对

应方式本文称作‘原点数值纠缠’简称‘数值纠缠’。

在数轴的另外两个端点，同时向起始零点方向，产生两个相同数值变化，本文称作，端点数值纠缠。

因此这个数轴系统同时有四个数值纠缠发生。同时我们看到，数值纠缠分层次和维度。

新的数轴不仅仅把传统数轴多维化，还引入了观察者和参照系，使数学自然的同现实的物理及化学等等

‘自然现象’天然的结合起来。

1.3 二维数轴坐标系统

1.3.1 中心点也是对称点的顺、反、逆同向二维数轴，对称位置是一个不需要考虑大小和结构的点。

图 3| 默认观察者可以观察到自己正前方的左右两种自旋⊕↑和⊕↓，Gn代表观察者，黄色箭头是观察方向。不同观察者不



4

同方向观察结果不同，一个平面上的观察者，如：沿平面的一个方向的总观察者，他观察二维平面圆周上的数字的运动

就是单方向的运动。但是平面内部的观察者有可能观察到的是简谐振动，站在轴线上的观察者只能感知有数字从能感知

位置通过。所以 G1、G2、G2、G4观察到的是‘传统数轴’（说明我们传统的数轴坐标系，只反映了真实世界的一小部分）。

这个二维坐标系的坐标代号：B1

图 3| 通过起始点的红色数轴是传统数轴，二维数轴就是两个通过对称点平等对称的圆，圆上的数字就是二维数

字，圆上的数字在一维直线上的投影，就是一维叠加数轴，只考虑一个观察者 Gn就变成普通传统数轴。

二维直线数轴，分成纯虚数数轴、纯实数数轴、及‘虚、实’数混合数轴。

1.3.2.顺、反、逆异向二维数轴，对称位置是一个不需要考虑大小和结构的点。

反默认观察者⊕↑和⊕↓自旋

图 4|原来的四个观察者相对绝对坐标系不变，被观察对象，旋转 180
0
的观察结果。

坐标代号 B2

由于被观察对象相对于绝对坐标旋转 1800，而观察者相对绝对坐标位置不变，此时相对 B2坐标系上

的观察者观察的结果同原来 B1坐标系上的观察者的观察结果结果不同，两个圆的上下及左右是颠倒

的。四个观察者观察的方向均为逆时针方向。
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图 5|原来的四个观察者相对绝对坐标系不变，被观察对象，

相当于‘图 1’旋转左侧圆的自旋反向‘改变’及虚负和虚正的位置‘互换’的观察结果。此时 G1、

是从两边往中间原点运动，G3正好同 G1相反，是从中间向两端辐射，G2、G4同向方向向上。

坐标代号 B3

图 6| 相对图 1，逆时针旋转 180
0
，并且右侧的虚数半圆上下位置颠倒，自旋方向相反。G2、G4方向

相同，方向向下；G1是从原点向外辐射，G3是从两端向原点回归。

坐标代号 B4

顺向逆-1

顺向逆-1
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还有几种形式没有列出。

1.4.0 对称点必须考虑其大小的对称坐标结构的坐标系
[1～3]

。

这里只讨论‘中心圆’同‘对称圆’相等的坐标系

坐标代号 Sa1

图 7| 每一个直线平等对称坐标，他们在平面内都有五个相临夹角 60
0
的隐形坐标（暗坐标），每一个坐标系统内部的

观察者对应的物质世界，就是每一个观察者自己的可视的对称圆世界。很容易得出，观察者能观察到的可视世界只是

占总体对称圆世界的 1/6，加中心圆的六个叠加，我们在平面内部观察的可视世界只占总体平面世界的 1/12=8.333%(在

三维在可视物质 1/18=5.556%,由于观察者所在参照系及观察者自身的原因，观察结果可能会是<5.556%.)。

G11 G21

图中，上方观察者：中心园方向同 G11、G21；G11同 G21方向相同（向左）；G23同 G13方向相同（向右）。

下方观察者：中心园方向同 G23 、G23；图中 G2,G4方向相反，（G4向下），（G2向上）。
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坐标代号 Sa2

图 8|每一个直线平等对称坐标，他们在平面内都有五个相临夹角 60
0
的隐形坐标（暗坐标），每一个坐标系统内部的

观察者对应的物质世界，就是每一个观察者自己的可视的对称圆世界。很容易得出，观察者能观察到的可视世界只是

占总体对称圆世界的 1/6，加中心圆的六个叠加，我们在平面内部观察的可视世界只占总体平面世界的 1/12=8.333%(在

三维在可视物质 1/18=5.556%,由于观察者所在参照系及观察者自身的原因，观察结果可能会是<5.556%.)。

G11 G21

图中，上方观察者：中心园方向同 G11；G11同 G21方向相反（从中间向两边）；G23同 G13方向相反（从两边向中间）

下方观察者：中心园方向同 G23 、G23；图中 G2,G4方向相同，（G4向下），（G2向下）
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坐标代号 Sa3

图 9|每一个直线平等对称坐标，他们在平面内都有五个相临夹角 60
0
的隐形坐标（暗坐标），每一个坐标系统内部的

观察者对应的物质世界，就是每一个观察者自己的可视的对称圆世界。很容易得出，观察者能观察到的可视世界只是

占总体对称圆世界的 1/6，加中心圆的六个叠加，我们在平面内部观察的可视世界只占总体平面世界的 1/12=8.333%(在

三维在可视物质 1/18=5.556%,由于观察者所在参照系及观察者自身的原因，观察结果可能会是<5.556%.)。

图中，上方观察者：中心园方向同 G11、G21 ；G11,G21方向相同（向左）；G23，G13方向相同（向右）；

下方观察者：中心园方向同 G13、G23 ； G2,G4方向相反，（G4向下），（G2向上）。
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坐标代号 Sa4

图 10|每一个直线平等对称坐标，他们在平面内都有五个相临夹角 60
0
的隐形坐标（暗坐标），每一个坐标系统内部

的观察者对应的物质世界，就是每一个观察者自己的可视的对称圆世界。很容易得出，观察者能观察到的可视世界只

是占总体对称圆世界的 1/6，加中心圆的六个叠加，我们在平面内部观察的可视世界只占总体平面世界的

1/12=8.333%(在三维在可视物质 1/18=5.556%,由于观察者所在参照系及观察者自身的原因，观察结果可能会是

<5.556%.)。

还有其他形式没有列出

2.六层次对称多维数学坐标系

2.1 传统坐标系：数轴的长度是无限的，数的多少也是无限的，是立方体。

图中，上方观察者：中心园方向同 G11；G11同 G21方向相反（从中间向两边）；G23同 G13方向相反（从两边向中间）

下方观察者：中心园方向同 G13 ； G2,G4方向相同，（G4向下），（G2向下）。



10

平面有原点无起点的无限直角坐标系 立面有原点无起点的无限三维直角坐标系

图 11

2.2 新封闭球坐标系：数轴的长度是有限的，数的多少也是有限的，要满足六层次、对称、多维、复

数的数轴的结构和变化规则。

2.2.1 封闭‘六层次、对称、多维、复数的数轴’“辈景空间 ”坐标系。

图 12| 中，两个坐标系要满足‘六层次、对称、复数、多维数轴’变化规则。

2.2.1 封闭‘六层次、对称、多维、复数的数轴’坐标系，期中的数轴是二维数轴坐标。

两个平面圆体内，两个相互垂直的有限直线，构成圆内直角

坐标系，加入垂直圆面内的垂直于水平面过圆心的轴，构成

有限直角球面坐标系。

一个平面圆体内，两个相互垂直的有限直线，构

成圆内直角坐标系。

图 13| a|‘一平面’两轴坐标系。

两个平面的圆体相切构成的平

面体系，以期中一轴转动，构成

一个没有空心的环，称作二维

‘六层次、对称、多维、复数的

数轴’圆面坐标系。

图 13c| 互不干涉‘三平面’

三轴坐标系

三个垂直共心的互不干涉的圆面，以

期中一个共同垂直于三个圆面的轴转

动，形成球体；两个平面内的圆体相

切，构成的平面体系，以期中一轴转

动，构成一个没有空心的环体，另外

一个垂直于转动平面上形成上下两个

部分镶入环体的球，称作三维‘三圆

面’三轴‘六层次、对称、多维、复

数的数轴’球体坐标系。

图 13b| 互不干涉‘两平面’

三轴坐标系。

两个垂直共心的互不干涉的圆面，以期

中一个垂直于另外一个圆面的轴转动，

形成球体；两个平面的圆体相切，构成

的平面体系，以期中一轴转动，构成一

个没有空心的环体，另外一个垂直于转

动平面上形成上下两个部分镶入环体

的球，称作三维‘两圆面’三轴‘六层

次、对称、多维、复数的数轴’球体坐

标系。
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图 13 |‘b、c’是一个‘多种’可能的复杂坐标系统，互不干涉时，互为虚数及空间场。相互干涩时退回‘a’（退

相干）。

退相干原理：

有两种观察者及两种参照系，一种是封闭球体内部的坐标系和观察者；一种是封闭球外部的观察者及

外部观察体系。观察者要及观察体系和二为一，不能在各种观察体系中任意跨越。总观察者可以任意

跨越封闭球体系的内外层次，但是不同跨越方式，不同跨越方法，不同跨越次序和不同跨越时间的总

观察者，结论不同（这是分歧、争议、诡辩的来源）。因此需要一个最高统一观察者，‘能同时’统

一各个观察者的观察结果，并知道各个观察者之间以及各个观察者和总观察者的信息传递的差异（相

对论效应），总观察者的观察记录，形成一个观察整体的体系，避免盲人摸象的结果，避免不同观察

者之间产生：分歧、争议和产生诡辩。

2.3.0 六层次对称多维坐标系统的简化表达方法

图 14| Bx中的 B代表坐标系，x表达坐标系的种类。当我们不需要考虑坐标系 B的内部种类时（种类对观察者没

有影响时，一般此时的观察者是站在绝对参照系的总观察者），六层次坐标系转化成传统坐标系。

3.0 层次及层次数的包含原理

就是：大圈层，包含小圈层，小圈层又包含更小的圈层，但是圈层的包含不是无限的，圈层的包含

变化要满足‘分层原理’的规则。

3.1 RN=2nr 包含原理

强 弱

3.2. RN=3nr 包含原理

如图 4 一个大圆的内部包含三个小圆相切圆，每个小圆内部也包含三个更小的相切圆

Bx

Bx

图 15 是 RN=2nr 包含关系内

部层次从小到大，由弱到强。

图 16 是 RN=3nr 包含关系

BxBx

Bx



12

本文只列出六层次对称几何的两种包含原理，且只讨论图 3 中的 RN=2nr 包含关系。

3.3.包含渐变原理

随着层次的变化，包含关系从无到弱渐渐变强，或从强渐渐变弱最后消失
【3】。

4.复合数

本文按二维数轴坐标系统，把复数分成，‘顺’复数和‘反’复数；‘顺、反’复数中包含各自的‘正、

负’方向的复数，‘正、负’复数的区别就是在二维数轴坐标系统中方向的区别，在平面数轴上的一

维数轴的投影上，原点方向指向原点方向的规定为负，指向终点方向的为正。由于复合数是有正反两

个方向的数，所以每个复合数都是有方向的矢量数，当在一定时间和条件下，不需要考虑‘数’的方

向时，变成普通标量数，当不考虑顺逆关系时，复合数就变成传统的复数。

5.六层次对称多维数学的维的划分方法及层次数

表 1，表示（36）每一个维度内部含有六个层次，六个维度构成一个总的维度。所有的维度内部的数字都是有限的，

同时因为（36）7776数字非常大，我们观察者无法穷尽一起数字，所以相对于（36）7776这个集合，数字相对是无限大的，所

以无限大是相对的。不同维度不同层次的原点，在本层次及本维度内部在一定条件下，这个原点会变成‘奇点’。顺向和

方向都是有终止点和终止位置的。反向是相对于顺向存在的，这里我们习惯定右侧为顺向，左侧为方向，但是‘顺、反’

方向内部的观察者是感知不到自己相对的反向的存在，外部观察者或总观察者能够感知观察甚至影像‘顺、反’方向的内

部运动及结构。

反向 原点 顺向

6.1.六层次对称多维数学的数及数域的划分

数的维划分：我们现在的数，大致分为。整数、分数、有理数、无理数；因为虚数的出现，被归纳成实数

集合（实数域），虚数加实数构成复数域。那么复数是数的尽头吗？不是！本文把数域继续划分成：顺、

逆方向数。层次数、复合数及维数，并引入相对数域和绝对数域概念和观察者概念这里把相对数域和绝对

反起始点零维（36）46656

一维（36）7776

二维（36）1296

三维（36）216

四维（36）36

五维（36）6

六维（36）6-6

顺向逆

终止点（起始点） 30

起始点（零维）30

一维（36）6-6

二维（36）6

三维（36）36

四维（36）216

五维（36）1296

六维（36）7776

反起始点零维（36）46656

反起始点零维（36）46656

一维（36）7776【】

二维（36）1296

三维（36）216

四维（36）36

五维（36）6

六维（36）6-6

反向逆

终止点（起始点） 30

总
维
度
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数域统称为复合数。

图 16| 中虚线是对称轴，以对称轴为界限把一维直线分成两部分。这里的复数不仅仅是传统的复数域，

这里把传统的复数的所有复数看作一个复数集合，而在本理论有 n 个这样的复数集合，不同复数集合的

复数属性只满足本集合的属性。这里复数被分成顺复数和反复数，两个数域是一个矛盾的统一体。相互

一维
复合数

起始
维

复合数
二维
复合数

三维
复合数

四维
复合数

六维
复合数

五维
复合数

反维起

始维
复合数

多维数（每一个维都有自己维内的观察者，处在多维数的观察者是总观察者）

传

统
数
域

虚数单位 i无限不循环小数分数整数

有理数 无理数

虚数实数

复数

（‘0’是起始坐标点，也是对称点；没有观察者，虚数和实数不能相互转化，是绝对数域）

新增加
的数域

这里增
加了观

察者及
观察者
相对应

的参照
系，没
有观察

者，层
次就无
法划

分，层
次就不
存在。

本

理
论
数

域

顺复数 逆复数

复合数（顺、逆都存在各自的内部观察者，复合数是总观察者才能感知的数域）

逆复数 顺复数

起始点

层次化后

层次化后

建立新坐标后

一层次
复合数

起始

复合数
二层次

复合数
三层次
复合数

四层次
复合数

六层次

复合数
五层次

复合数

反起始复
合数

维度数（每一个层次都有自己层次的观察，处在维度数的观察者是维度总观察者）
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否认，相互依存。又同时相互独立。一维是有限长度的正反复数域的线段（不是传统的无限直线，这里

没有无限概念，只有相对定义
【】

）‘是镜像纠缠的来源’.

6.2 .绝对数及绝对数域

传统的数就是一个数值同时也代表在数轴上的位置，这种数值和在数轴的位置的绝对运算关系，就

是绝对关系，这种关系构成的系统，就是绝对系统，这个系统的全体数的集合构成绝对数域。

1+1=2

N+n=2n

在整个过程中，系统内部的各个元素，不容许质变，数值不容许改变，在数轴的位置也不会改变。

6.3.相对数域

传统数的运算意义：

传统数就是经典的数学中是数，经典数学中所有数的集合记作 C0省略写作 C；
C集合就是全体复数的集合。

1+1+n=2+n
表示两个 1+n放在一起，并把两个 1+n放在一起的系统称为 2+n，同时对应数轴上的 2+n的位置（n

代表任意数）；

1、2代表数值及在数轴上的排列顺序；

1x1=1

数的层次及数域的层次

传统的数只代表数值大小（量）和其在数轴上的排列关系；

传统数是没有层次关系的，是平等的辈份关系。

传统是数 1+1≠1，。

层次数：

在层次数中，数是有层次划分的（有辈分划分）。

层次数用фm表示，

其中ф代表任意一个传统数字，

m代表数字的层次，

m=（0，Ⅰ，Ⅱ，Ⅲ，Ⅳ，Ⅴ，Ⅵ，01），0 表示起始层次，01表示终点及质变为更高层次起始层次。

当 m=0时 ф0表示起始层次，其中的 0省略不记，变成 ф，此时ф就是传统的‘数’。

ф∈C

Cфm∈Cw

m=（0，Ⅰ，Ⅱ，Ⅲ，Ⅳ，Ⅴ，Ⅵ，01）

W=(零，一，二，三，四，五，六，零 1），

W代表维度，一共 8个维度。

Cфm代表全体фm的集合，Cw代表w对应的一个维度的集合。

10+10=11,表示两个人‘组成一个新的社会组织’，这个组织相比原来的下标的 0层次要高一个层次。

如果两个人是异性可以组成一个家庭这个 11代表一个家庭。
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10+10=11 => (10+10+1Ⅰ)1=> 10+10+10=3,
这里 1+1=11（表示组成一个更高层次的家庭），(10+10+1Ⅰ)1 表示家庭生了一个孩子，多数从家庭层

次看，三个人依然是一个家庭，从总观察者看，这个家庭有三个人。

最终：1+1=> 3或 4或 5 ----x。,中间过程就是产生家庭，

1Ⅰ+1Ⅰ=12，表示两个子代。结合产生一个（12）新的更高层次的子家庭。

起始层次 G0：10 ‘代表’父辈；

第一层次 GⅠ：1Ⅰ‘代表’子辈；

第二层次 GⅡ：1Ⅱ‘代表’孙辈；

总观察者 G：数字‘3’代表没有质的差别的人。10 ‘代表’父辈；1Ⅰ‘代表’子辈；1Ⅱ‘代表’孙辈；

(1)1代表一个‘家庭’。

一个相对于 Gn观察者及观察者所在参照系是在一定条件下、一定时间内部不发生变化的或发生的变化是

可以忽略不计的系统，就是绝对参照系记作 Cn。

6.4.复合数域

复合数用(Fm)w，F 表示复合数，m 表示复合数的层次，w 表示复合数的维度。

(Fm)w= sCw + fCw

sCw表示是顺向的维度数， fCw表示是反向的维度数，

当观察者及参照系无法感知或‘相对的数域’对观察者及参照系的影像忽略不计时，‘顺向或反向’

数域的‘复合数’质变成维度数，

(Fm)w = sCw + fCw =>（ sCw 或 fCw）不记方向维度数

7.0 讨论和总结

我们经典的数轴，只是直观的反映了我们的世界，好像自然数，是朴素的思想的思考结果，在此基础

上我们已经从自然数发展到了复数数轴及四元数。我们的坐标系还停留在自然坐标系的朴素的历史阶

段，面对我们的理论的发展，用这种自然阶段的朴素的坐标系来理解许多自然现象，产生难以理解和

不可能的鬼魅现象。

这些奇怪的现象就是我们的数学体系需要发展的证明，

更深刻的世界的数理运算逻辑和数域，需要层次论及层次论衍生出来的‘层次多维数学’来表达。

传统（经典）的数，是没有层次（辈分）划分的，数与数之间是平等的关系。

六层次多维对称数学中的数被分成不同层次和不同维度，只有相同层次、相同维度的数才是平等的数。

在相同数域和相同层次的相对的时间段、相对的稳定条件下，观察者及参照系观察的结果等同或类似

传统的复数域。
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