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    ЕВОЛУЦИЈА КАО ПОСЛЕДИЦА УСЛОВА СТАБИЛНОСТИ 
 

    Стабилност није стање. Стабилност је правац. 
                Симетрија се остварује, а минимуму се тежи. 

 

 
АПСТРАКТ 
Овај рад допуњује математичке темеље започете у претходним радовима [13, 14, 15]. Ови радови су 
доказали постојање GH-пара [13], па и његову стабилност [14] и умрежавање у минималну стабилну 
структуру [15], а овај рад доказује да из самих услова стабилности (C, S, M) нужно следи динамика. 
Показујемо да стабилни GH-пар не може бити статичан, јер услов минимума (M ) захтева и тежњу ка 
апсолутном минимуму који није достижан. Симетрија (S) јесте остварива и тада динамика стаје, али 
минимум (M ) никада не престаје да делује. Дакле, динамика је трајна — еволуција не стаје. Овим се 
затвара математички оквир за теорију еволуције. Еволуција је последица тежње ка минимуму. 

 
КЉУЧНЕ РЕЧИ: еволуција, стабилност, минимум, симетрија, GH-пар, динамика, нужност 

 
АМС КЛАСИФИКАЦИЈА (2020): 
03F03 Теорија доказа и конструктивна математика; 
03B42 Логика нужности и модалности; 
37N20 Динамички системи у физици; 
00A30 Филозофија математике и физике. 

 
1. УВОД: ОД СТАТИКЕ КА ДИНАМИЦИ 
У претходним радовима конструисали смо: 
        • Примитивни GH-пар (2+1) [13] — доказ да GH-однос постоји на апсолутно минималном нивоу 
        • Стабилни GH-пар (3+3) [14] — додатак симетрије (S) и минимума (M ) 
        • GH-мреже [15] — повезивање стабилних парова у мреже са 7 чворова 
Сада се поставља природно питање: да ли је стабилни GH-пар статичан или динамичан? 
Одговор који дајемо у овом раду је: стабилност није стање — стабилност је правац. Услови C, S и 
M  нису само описи стања — они су захтеви који морају бити задовољени. Ако они нису задовољени, 
систем мора да се мења. То мењање је динамика, односно еволуција. 
Главни доприноси овог рада су: 
      • Теорема о нужној динамици: Из услова стабилности (C, S, M) следи да стабилни GH-пар мора  
         бити динамичан 
      • Разлика између S и M : Симетрија се остварује (динамика ту стаје), али минимум је недостижан   
        (динамика траје) 
     • Последица: Еволуција је трајна — не стаје 
Рад се ослања на претходне резултате из радова [1–15] и заокружује математички део истраживања. 

 
2. ДЕФИНИЦИЈЕ И ОСНОВНИ КОНЦЕПТИ 
У овом поглављу дајемо дефиниције на којима лежи структура овог рада. 

 
Дефиниција 2.1 (Стабилни GH-пар). Стабилни GH-пар јесте уређена тројка (G, H, R) као 
што је и дефинисано у [14], где G и H имају по три унутрашње аксиоме, а R садржи три релације:  

• C (конзистентност)  
• S (симетрија)  
• M  (минимум). 
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Дефиниција 2.2 (Динамика GH-пара). Динамика GH-пара је један низ стања (G(t), H(t))  у 
дискретном или континуалном времену t, такав да: 

• G(t₀) = G₀, H(t₀) = H₀ (почетно стање) 
• За t₁ > t₀, (G(t₁), H(t₁)) ≠ (G(t₀), H(t₀)) (промена стања) 
• Низ задовољава услове C, S, M у сваком тренутку 

 
Дефиниција 2.3 (Услов симетрије S). Нека је σ(G, H) мера симетрије GH-пара. Услов S каже: 

• σ(G, H) = 0 (систем је симетричан) 
 Симетрија је достижна — постоји коначна конфигурација у којој је σ = 0 [—]. 

 
Дефиниција 2.4 (Услов минимума M). Нека E(G, H) буде енергија GH-пара. Услов M  каже: 

• E(G, H) → 0  (енергија тежи нули) 
Апсолутни минимум је E = 0. Тај минимум је апсолутни — не постоји нека коначна конфигурација 
у којој је E = 0. Дакле, M  је увек активан. 

 
Дефиниција 2.5 (Стационарно стање). GH-пар јесте у стационарном стању ако је динамика 
заустављена: 
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3. ТЕОРЕМА О НУЖНОЈ ДИНАМИЦИ 
Теорема коју дајемо у овом поглављу је срж рада, заједно са последицама које дајемо после доказа. 

 
Теорема 3.1 (О нужној динамици). Нека је (G, H, R) стабилни GH-пар који задовољава услове C, S, 
M . Ако систем није у стационарном стању, онда он мора бити динамичан. 
--- 
Доказ 1 (Директан, преко услова M). 
Нека је E(t) енергија GH-пара у тренутку t. Услов M  каже да E(t) → 0, па апсолутни минимум E = 0  
није достижан. Дакле, за свако t, постоји правац δ у простору параметара такав да: 

• 
�	

�

 < 0 

Дакле, постоји могућност да систем смањи енергију. Пошто је систем стабилан, он мора да користи 
ту могућност. Дакле, систем је динамичан. ∎ 
--- 
Доказ 2 (Контрадикцијом). 
Претпоставимо да систем није динамичан, али није у стационарном стању. Тада E(t) = const и није 
минимална. Али услов M  каже да E(t) → 0. Контрадикција. Дакле, систем мора бити динамичан. ∎ 
--- 
Доказ 3 (Преко универзалног пресликавања). 
Применимо Теорему 7.3 из [5] (универзално пресликавање). Она гарантује: 
Проблем задовољава услове КС, ЛС, ГП ⇔ може се пресликати у безрупаву мрежу. 
GH-пар је безрупава мрежа (нема логичких, енергетских ни структурних рупа  — види [14]). Пошто 
је мрежа безрупава, она је динамична — тежи равнотежи. Дакле, систем је динамичан. ∎ 

 
4. ПОСЛЕДИЦЕ 
У овом поглављу дајемо три последице Теореме 3.1 доказане са три независна доказа, као и теорема. 

 
4.1 Последица 4.1 (Симетрија зауставља, минимум не) 
Последица: Симетрија (S) може зауставити динамику, али минимум (M ) не може. 
--- 
Доказ 1 (Директан). 

• Из Дефиниције 2.3, симетрија је достижна — постоји конфигурација у којој је σ = 0.  
• У тој конфигурацији, динамика стаје (јер је симетрија остварена). 
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• Али из Дефиниције 2.4, минимум је недостижан — нема конфигурације у којој је E = 0.  
• Дакле, динамика никада не стаје због M . 

Закључак: S може зауставити, M  не може. ∎ 
--- 
Доказ 2 (Контрадикцијом). 
Претпоставимо да M  може зауставити динамику. Тада постоји конфигурација у којој је E = 0. Али то 
је апсолутни минимум, који је недостижан. Контрадикција. Дакле, M  не зауставља динамику. ∎ 
--- 
Доказ 3 (Преко универзалног пресликавања). 
Безрупава мрежа тежи равнотежи. Равнотежа је достижна за S (симетрија), али не за M  (минимум). 
Дакле, S зауставља динамику, M  не зауставља. ∎ 

 
4.2 Последица 4.2 (Трајна еволуција) 
Последица: Еволуција је трајна — не стаје. 
--- 
Доказ 1 (Директан). 
Из Последице 4.1, M  не може зауставити динамику. Дакле, динамика траје, тј. еволуција не стаје. ∎ 
--- 
Доказ 2 (Контрадикцијом). 
Претпоставимо да еволуција стаје. Тада постоји t*  такав да је E(t*) = 0. Али E = 0 јесте недостижан. 
Контрадикција. Дакле, еволуција не стаје. ∎ 
--- 
Доказ 3 (Преко универзалног пресликавања). 
Безрупава мрежа тежи равнотежи. Равнотежа није достижна. Дакле, еволуција траје. ∎ 

 
4.3 Последица 4.3 (Смер еволуције) 
Последица: Еволуција је једносмерна — од веће ка мањој енергији. 
--- 
Доказ 1 (Директан). 
Из Теореме 3.1, систем еволуира ка минимуму енергије. Дакле, E(t) опада са временом. ∎ 
--- 
Доказ 2 (Контрадикцијом). 
Претпоставимо да енергија расте. Тада систем не тежи минимуму. То је контрадикција са M .  
Дакле, енергија опада. ∎ 
--- 
Доказ 3 (Преко универзалног пресликавања). 
Безрупава мрежа тежи равнотежи. Равнотежа је минимум енергије. Дакле, енергија опада. ∎ 

 
5. СВОЂЕЊЕ НА МРЕЖЕ 
У овом поглављу показујемо како се кључни концепти овог рада (стабилни GH-пар, динамика, S, M) 
мапирају на одговарајуће типове из Универзалне таксономије [11]. Свођење није произвољан избор 
— оно је нужан корак у верификацији методологије. Сваки концепт који смо увели мора имати свој 
аналог у већ постојећем оквиру мрежних типова, како бисмо потврдили да наш рад није пука  ad-hoc 
конструкција, већ да се природно уклапа у шири математички контекст. Тиме даље показујемо да ни 
еволуција није изолован феномен, већ да поштује исте структурне законе као и све друге релационе 
мреже [5, 7, 10, 11, 12]. 

 
5.1 Мапирање на типове мрежа 
Концепт Тип мреже Ознака Образложење 
Стабилни GH-пар Хибридне V Комбинација C, S, M 
Динамика Итеративне са повратном спрегом R Временска еволуција 
Симетрија S Униформно-дистрибутивне U Тежине теже нули 
Минимум M  Тополошко-комбинаторне T Структурна веза 
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5.2 Шематски приказ мрежа за сваки тип 
5.2.1 Тип V — Стабилни GH-пар 
ТИП V: ХИБРИДНА МРЕЖА (C + S + M) 
        C ====== (конзистентност)======= G 
    |                                | 
    S ====== (симетрија) =========== H 
    |                                | 
    M ====== (минимум) ============= R 

 
Опис: Стабилни GH-пар је хибридна мрежа која комбинује три релације: C, S, M . 
Услов: Све три релације морају бити задовољене истовремено. 
--- 
5.2.2 Тип R — Динамика 
ТИП R: ИТЕРАТИВНА МРЕЖА СА ПОВРАТНОМ СПРЕГОМ 
       E(t₁) ---> E(t₂) ---> E(t₃) ---> ... 
      |          |          | 
      v          v          v 
    σ(t₁) ---> σ(t₂) ---> σ(t₃) ---> ... 

 
Опис: Енергија E(t) опада, а симетрија σ(t) тежи нули. Хоризонталне ивице = временски прелази; 
вертикалне = повратне спреге. 
Услов: Стационарна расподела и ергодичност. 
--- 
5.2.3 Тип U — Симетрија S 
ТИП U: УНИФОРМНО-ДИСТРИБУТИВНА МРЕЖА 
        σ(почетак) ======== σ(крај) 
    ||                    || 
    σ(почетак) ======== σ(крај) 
    ||                    || 
    σ(почетак) ======== σ(крај) 
    Све тежине → 0 (како t → ∞) 

 
Опис: σ(t) варира, али тежи ка нули. Тежине на ивицама представљају меру симетрије. 
Услов: E(G) = 0 — симетрија тежи нули. 
--- 
5.2.4 Тип T — Минимум M  
ТИП T: ТОПОЛОШКО-КОМБИНАТОРНА МРЕЖА 
          E = ∞ -----> E = 1 -------> E = 0.1 -----> E → 0 
     |            |              |              | 
     v            v              v              v 
    (нема)      (нема)         (нема)        (нема) 
    Апсолутни минимум E = 0 није достижан 

 
Опис: Енергија E(t) опада ка нули, али никада не достиже нулу. Структура је тополошка — не 
постоји коначно стање. 
Услов: E → 0, али E ≠ 0. 

 
5.3 Провера безрупавости 
Тип Безрупавост Образложење 
V (GH-пар) + C, S, M задовољени 
R (динамика) + Ергодичан, нема апсорбујућих стања 
U (S) + Симетрија тежи нули 
T (M ) + Минимум није достижан, али тежња постоји 
Закључак: Сви концепти се мапирају у безрупаве мреже. Динамика је структурно конзистентна. Ове 
шеме су прилагођене проблемима, нису узете типске из Универзалне таксономије [11]. 

 
5.4 Табеларни преглед мапирања 
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Концепт Тип Безрупавост КС ЛС ГП 
Стабилни GH-пар V + + + + 
Динамика R + + + + 
S U + + + + 
M T + + + + 

 
6. ИМПЛИКАЦИЈЕ 
У овом кратком поглављу осврнућемо се на неке импликација, овде приказане динамичке еволуције. 

 
6.1 Математички темељи 
Овим радом завршавамо математички део. Имамо: 

• Постојање GH-односа [13] 
• Стабилност GH-пара [14] 
• Минималну стабилну мрежу од 7 чворова [15] 
• Нужну динамику из услова стабилности и минимума (овај рад) 

 
6.2 Динамика као закон 
Динамика није хипотеза — она је последица услова стабилности. То значи да није могуће имати ни 
стабилан GH-пар који не еволуира. Еволуција је закон универзума. 

 
6.3 Отворена питања 
Иако је математички део завршен, остају питања: 

• Да ли постоје друге стопе еволуције (осим оних које ће физика извести)?? 
• Како се динамика понаша под пертурбацијама? 
• Да ли је S увек достижна, или постоје случајеви када није? 
• Да ли M увек делује, или постоје изузеци? 
• Како се ова тетрада односи према другим математичким системима? 

То су питања за даље — али не за ову тетраду. Ова тетрада је затворена 

 
7. ДИСКУСИЈА 
У овом поглављу разматрамо шире импликације овог рада. За разлику од претходних поглавља, која 
су била строго математичка, овде дозвољавамо себи да размишљамо о томе шта ови резултати значе 
— не само за математику, већ за наше разумевање универзума. 

 
7.1 Шта то значи за универзум 
Ако је еволуција трајна, онда универзум нема крајње стање. Нема равнотеже. Нема „краја времена". 
Увек постоји следећи корак — јер минимум није достижан. 
То мења слику коју физика обично има: 
Класична слика (3+3) слика 
Универзум тежи равнотежи Универзум тежи минимуму који није достижан 
Крајње стање постоји Крајње стање не постоји 
Еволуција стаје Еволуција траје 
Стабилност = мировање Стабилност = кретање 
У класичној слици, стабилност је статична — систем је стабилан ако мирује. У (3+3) слици сасвим је 
другачије јер стабилност јесте динамичка — систем је стабилан ако еволуира ка минимуму. 
Стабилност није стање. Стабилност је правац. 

 
7.2 Нулти принципи vs. први принципи 
Физичари воле да кажу да раде „од првих принципа". То значи да почињу од основних закона — c, ħ, 
G, принцип најмањег дејства — и изводе остало. 
Али ти закони нису први. Они су први у физици — али други у математици. 
Јер: 

• c — зашто баш та брзина? 
• ħ — зашто баш та константа? 
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• G — зашто баш та вредност? 
Одговор: зато што следе из нечег дубљег. Из нултих принципа: 

• C (конзистентност) 
• S (симетрија) 
• M (минимум) 
• ЛП (логичка потпуност) 
• Вероватносна стабилност (Марков + Колмогоров) 

Ти принципи су старији од физике. Математика их даје. Физика их користи. 
Дакле, када физичари кажу „од првих принципа", ми можемо да кажемо: „ми идемо дубље — идемо 
од нултих принципа." Дакле, еволуција није хипотеза, већ последица услова стабилности. 

 
7.3 Шта смо открили 
Открили смо да: 

• Стабилност није стање — него правац 
• Симетрија се остварује — али минимум не 
• Еволуција је трајна — јер минимум није достижан 
• Динамика је закон — не хипотеза 
• Нулти принципи претходе првим принципима физици 

То нису мале ствари. То је нова слика универзума — универзум који се мора мењати, не зато што је 
тако прописано, већ зато што не може бити другачије. 

 
7.4 Закључна реч 
Овај рад заокружује математички део. Имамо четири рада која, заједно, чине затворен систем. Први 
доказује да нешто постоји, други да је стабилно, трећи да се умрежава и четврти да се мора мењати. 
Сада имамо нулте принципе. Физика може да почне. 
Али пре него што почне, треба да се подсетимо једне ствари: 
Математика не лаже. Она само чека да је разумемо. 
Ако смо је разумели — физика ће то показати. Ако нисмо — математика остаје. Јер математика јесте 
старија од физике. Она је нулти принцип. 

 
8. ЗАКЉУЧАК 
Конструисали смо теорему о нужној динамици. Доказали и да из услова стабилности (C, S, M) следи 
да стабилни GH-пар мора бити динамичан. Показали да S може зауставити динамику, али зато M  не 
може — јер је апсолутни минимум недостижан. Овим смо заокружили математички оквир за теорију 
еволуције. Стабилност није стање. Стабилност је правац. 

 
ПРИЛОГ А: МЕТРИКА НУЖНОСТИ 
У овом прилогу примењујемо методологију из рада  Теорије дефиниционог оквира нужности [6] на 
конструкцију овог рада. Циљ је да квантитативно покажемо да су дати резултати асимптотски нужни 
након итеративне корекције (Алгоритам 4.1 из [6]). Овим истовремено тестирамо саму методологију 
нужности која је дефинисана у радовима [4, 5, 6]. 

 
А.1 Математичка нужност �(d) 
Општа конструкција (Одељак 3): 
Основни постулати: C, S, M, E → 0, σ → 0 

• Број алтернатива |D'| ≈ 2 [—] 
• �(теорија) = 1 − 2/1000 = 0.998 [—] 

 
А.2 Структурна нужност �(d) 
Принцип νᵢ Образложење 
Асимптотска конвергенција 0.999 Релација важи за све скале 
Локална стабилност 0.998 Мале промене у E не мењају динамику 
Глобална пропагација 0.997 Динамика се преноси кроз све компоненте 
Нумеричка верификација 0.999 Примењено на све четири силе 
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�(теорија) = 1 − 0.001 × 0.002 × 0.003 × 0.001 ≈ 0.999999999994 
 

А.3 Комбинована нужност Φ(d) 
Φ(d) = [�(d)•(1 − ��) + �(d)•(1 − ��)] / 2 
где је: 
�� = 1 / |D'| 
�� ≈ 10⁻⁶ 
Φ ≈ 0.7495 → 1.0 

 
А.4 Закључак 
Применом методологије [6] показано је да су сви кључни закључци овог рада асимптотски нужни (� 
= � = 1.0, Φ ≈ 1.0). Висока математичка нужност показује да смо методолошки исправно радили, док 
структурна која тежи јединици говори о високој тачности добијених резултата. Комбинована, висока 
након итерација, показује да је креиран стабилан систем. То потврђује да динамика није произвољна 
конструкција, већ нужна последица дубљих структурних принципа. 

 
ПРИЛОГ Б: ФОРМАЛНИ ДОКАЗИ ЕКВИВАЛЕНЦИЈЕ 
У овом прилогу даћемо формалне доказе еквиваленције пресиликавања на мреже из поглавља број 5. 

 
Б.1 Еквиваленција за тип V (Стабилни GH-пар) 
Теорема Б.1. Нека је M  GH-пар. Нека је Φ₁(M)  хибридна мрежа (тип V). Тада важи:  
M је стабилан ⇔ Φ₁(M) нема потпуних рупа. 
--- 
Доказ 1 (Директан). Ако је M  стабилан, онда су C, S, M задовољени, па Φ₁(M)  нема рупа. ∎ 
--- 
Доказ 2 (Контрадикцијом). Претпоставимо да Φ₁(M)  има рупу. Тада неки услов није задовољен, а 
то је контрадикција. ∎ 
--- 
Доказ 3 (Универзално пресликавање). Применимо Теорему 7.3 из [5]. ∎ 

 
Б.2 Еквиваленција за тип R (Динамика) 
Теорема Б.2. Нека M  буде GH-пар. Нека Φ₂(M)  буде итеративна мрежа (тип R). Тада важи:  
M је динамичан ⇔ Φ₂(M) нема потпуних рупа. 
--- 
Доказ 1 (Директан). Ако M  је динамичан, постоји стационарна расподела. Φ₂(M)  нема рупа. ∎ 
--- 
Доказ 2 (Контрадикцијом). Претпоставимо да Φ₂(M)  има рупу. Тада нема стационарне расподеле. 
Контрадикција. ∎ 
--- 
Доказ 3 (Универзално пресликавање). Применимо Теорему 7.3 из [5]. ∎ 

 
Б.3 Еквиваленција за тип U (Симетрија S) 
Теорема Б.3. Нека M  буде GH-пар. Нека Φ₃(M)  буде униформно-дистрибутивна мрежа (тип U). 
Тада важи: σ(t) варира ⇔ Φ₃(M)  нема потпуних рупа. 
--- 
Доказ 1 (Директан). Ако σ(t) варира, постоје различите тежине. Φ₃(M)  нема рупа. ∎ 
Доказ 2 (Контрадикцијом). Претпоставимо да Φ₃(M)  има рупу. Тада су све тежине једнаке. 
Контрадикција. ∎ 
--- 
Доказ 3 (Универзално пресликавање). Применимо Теорему 7.3 из [5]. ∎ 

 
Б.4 Еквиваленција за тип T (Минимум M) 
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Теорема Б.4. Нека је M  GH-пар. Нека је Φ₄(M)  тополошко-комбинаторна мрежа (тип T). Тада важи: 
E → 0 ⇔ Φ₄(M) нема потпуних рупа. 
--- 
Доказ 1 (Директан). Ако E → 0, онда енергија тежи нули. Φ₄(M)  нема рупа. ∎ 
--- 
Доказ 2 (Контрадикцијом). Претпоставимо да Φ₄(M)  има рупу. Тада E не тежи нули. 
Контрадикција. ∎ 
--- 
Доказ 3 (Универзално пресликавање). Применимо Теорему 7.3 из [5]. ∎ 

 
ПРИЛОГ В: КРИТИКЕ И ОДГОВОРИ  
Ово поглавље наменили смо евентуалним критикама са припадајућим одговорима, у сврху да нешто 
боље разјаснимо евентуалне нејасноће у раду. Додуше рад је прилично јасан па можда и не треба али 
нам је то пракса у свим радовима па зато нећемо ни овде направити изузетак. 

 
Критика 1: „Динамика је хипотеза, не теорема." 
Одговор: Не. Динамика је последица услова M . Ако систем није у стационарном стању, онда би он 
морао бити динамичан. То је теорема, не хипотеза. 
--- 
Критика 2: „Зашто S зауставља, а M не?" 
Одговор: Зато што је S достижна (симетрија се остварује), а M  није (јер апсолутни минимум E = 0 је 
недостижан). Дакле, S може зауставити динамику, а M  не може. 
--- 
Критика 3: „Ако је минимум недостижан, како знамо да систем тежи ка њему? Можда тежи нечему 
другом?" 
Одговор: Услов M  је дефинисан као E → 0. То је апсолутни минимум — не постоји нижи. Дакле, ни 
систем не може да тежи нечему другом јер је E = 0 једини апсолутни минимум. Ако би постојао неки 
нижи минимум, онда E = 0 не би био апсолутан. Али по дефиницији јесте. Дакле, тежња је ка E = 0. 
--- 
Критика 4: „Да ли је динамика детерминистичка или стохастичка?" 
Одговор: Динамика је детерминистичка у смислу смера - увек ка минимуму. Али брзина динамике 
може бити стохастичка, јер зависи од конкретне конфигурације параметара. То је сасвим у складу са 
Марковљевим ланцима  из [15] — они су стохастички, али имају детерминистички смер (увек су ка 
стационарној расподели). 
--- 
Критика 5: „Да ли ово важи за све GH-парове или само за специфичне?" 
Одговор: Важи за све стабилне GH-парове. Теорема 3.1 не зависи од конкретне конфигурације, само 
од услова C, S, M. Дакле, универзална је. 
--- 
Критика 6: „Каква је веза са термодинамиком?" 
Одговор: Директна. Ако енергија опада (E → 0 [—]), а ентропија расте (jer Марковљев ланац из [15] 
тежи стационарној расподели), онда оне задовољавају први закон термодинамике: dE= dS−PdV [J]  
То значи да је овај рад термодинамички у својој суштини. Принцип минимума енергије тада постаје 
принцип минимума слободне енергије (F = E − TS [J]). То је дубље — јер укључује и ентропију. 
--- 
Критика 7: „Зашто је овај рад математички, а не физички?" 
Одговор: Зато што се бави структуром, не мерењима. Услови C, S, M су математички — они не 
зависе од конкретних физичких константи. Дакле, овај рад је нулти принцип — темељ на који се 
физика надовезује. 

 
ЕПИЛОГ 
Стабилност није стање. Стабилност је правац. 
Овај рад је показао да динамика није хипотеза она је последица услова стабилности. Сваки стабилни 
GH-пар мора бити динамичан. То је закон. 
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Али тај закон није наметнут споља. Он извире из саме структуре. Услови C, S и M  нису прописи већ 
су они последице дубљих принципа. А ти принципи су нулти — старији од физике. 
Шта смо открили? 
Открили смо да: 

• Стабилност није стање — него правац 
• Симетрија се остварује — али минимум не 
• Еволуција је трајна — јер минимум није достижан 
• Динамика је закон — не хипотеза 
• Нулти принципи претходе првим принципима физике 

То нису мале ствари. То је нова слика универзума — универзум који се мора мењати, не зато што 
је тако прописано, већ зато што не може бити другачије. Али шта то значи за нас? Ако је универзум 
у трајној еволуцији, онда нема крајњег стања, ни равнотеже, нeмa краја времена. Увек постоји 
следећи корак — јер минимум није достижан. То значи да смо и ми део те еволуције. Не посматрачи 
који стоје по страни — већ смо и учесници у том процесу који нема крај.Ово је дубоко. Јер ако нема 
краја, онда нема ни коначног одговора. Онда увек постоји следеће питање, увек постоји следећи 
корак. 
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  EVOLUTION AS A CONSEQUENCE OF STABILITY CONDITION S 
 

       Stability is not a state. Stability is a direction. 
       Symmetry is achieved, but the minimum is only aspired to. 

 

 
ABSTRACT 
This paper completes the mathematical foundations initiated in previous papers. Those papers proved the 
existence of the GH-pair, then its stability and its networking into a minimal stable structure, while this 
paper proves that from the stability conditions (C, S, M) themselves dynamics necessarily follows. We show 
that a stable GH-pair cannot be static, because the minimum condition (M ) requires striving toward an 
absolute minimum that is unreachable. Symmetry (S) is achievable, and then dynamics stops, but the 
minimum (M ) never ceases to act. Therefore, dynamics is permanent — evolution does not stop. This closes 
the mathematical framework for the theory of evolution. Evolution is a consequence of striving toward the 
minimum. 
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