Коментарии Богомолова В.И. (с опорой на математическую модель Бронского О.Н.)  к  реферату  Линевича Э.И. на тему:

«Гироскоп для передвижения в пространстве».
Вступление Богомолова к статье:
На сайте Линевича Э.И.    http://www.dlinevitch.narod.ru 

я обнаружил много ценных идей и интересных мыслей,   которые    обогащают современную парадигму физики, в том числе, нашел  эту статью. В ней, краткой по форме и  ёмкой по содержанию,  просто и доходчиво (гениальное – всё «просто»)  излагается суть его диссертации,    доказательство теоретической возможности использования механических устройств на практике,    использования      физического    «эффекта прецессия»,    для        без реактивного перемещения в пространстве. 
Я полностью разделяю мнение автора, но один важный для меня (и для науки, и техники) вывод он сделал очень кратко, видимо, акцентируя внимание читателя на главном содержании работы, а мне бы хотелось это положение его теории особо выделить, чтобы объединить в одном месте и в одно целое анализ прецессии, используемой  как для без реактивного движения, так и  для получения свободной энергии.

В заключении в статье он пишет, в том числе: «Теоретически, на борту гиродвижителя     можно     осуществить         полную рекуперацию энергии привода».

Чтобы «не изобретать заново велосипед», я обратился к Эдвиду Ивановичу за разрешением о публикации его статьи с моими тремя комментариями и цитированием отрывка главы из книги Бронского О.Н., и получил разрешение.
Вступление Линевича к статье:
Автор, опираясь на экспериментально известные свойства гироскопа и 

теоретические данные, доказывает возможность   без реактивного перемещения 

механической системы в свободном пространстве. 

  Наша статья рассчитана на массовую аудиторию. Мы надеемся, что даже 

та часть заинтересованных читателей, которая никогда не слышала слово 

«гироскоп», легко поймёт принцип работы этого устройства и способ его 

использования  для перемещения в  без опорном пространстве.  

  Наша статья, безусловно, будет полезна и для тех, кто  считает себя 

специалистом в области механики и в частности – в теории гироскопа. 

Текст статьи:  
Начнём с терминологии и покажем, как она соотносится с предметом 

исследования. Гироскопом принято называть симметричное тело,  

быстровращающееся вокруг оси, проходящей через точку, совпадающую с 

его центром масс. Главным параметром, от которого зависит характерное 

поведение гироскопа, является его кинетический момент (момент импульса)
                                         Мк = J ⋅ ω ,                          (1) 

где  J = m⋅r2  – момент инерции тела относительно оси вращения, r – радиус 

инерции тела, ω - угловая частота вращения. 

На рис.1 показана классическая схема подвеса гироскопа, с помощью которой 

можно хорошо представить его свойства. 

1. Гироскоп (цилиндрический ротор), 2 – горизонтальная стойка и она же ось 

вращения гироскопа, 3 – вертикальная стойка, 4 – шарнир, соединяющий обе 

стойки, 5 – земная поверхность, 6 – временная опора, Х и Y – ортогональные 

оси, начало которых совпадает с центром шарнира 4. 
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  Раскрутим гироскоп до номинальных оборотов и после этого быстро уберём 

временную опору 6. В результате возникает эффект, называемый прецессией  

гироскопа. Рис.2  поясняет его детали. На гироскоп 1  воздействует сила веса G, которая создаёт относительно шарнира 4  момент Фд  (действующий момент силы) 

                                       Фд = G ⋅ R = mг ⋅ g ⋅ R,                   (2)  

где  mг – масса гироскопа, g – ускорение свободного падения, R – расстояние 

от оси Y   до центра масс ⊗  гироскопа 1. R  является  радиусом инерции 

относительно оси Z  и плечом момента Фд. Будем считать, что в опоре 4  

трения нет и отсутствуют любые другие силы, которые могли бы 

препятствовать свободному движению. 

  Действующий момент гравитационной силы Фд  пропорционален моменту импульса гравитации  Мд  = J ⋅ ω.

  Под действием постоянного момента Мд  (с учётом условия, сказанного 

выше), гироскоп станет вращаться исключительно только вокруг оси Y  с 

постоянной угловой скоростью.
                                                    Ω = Мд/Мк                      (3) 

  Такое вращение называют прецессией гироскопа,   а  Ω - частотой прецессии.

Соотношение (3)  установлено опытным путём [1]. И это только одно из набора необычных свойств, которыми отличается поведение гироскопа от обычного взаимодействия.
В результате, вращение можно описать геометрической системой 

ортогональных (взаимно перпендикулярных) векторов, мгновенное положение

которых показано на рис.3  (где Мг – называют гироскопическим моментом импульса). 
При этом вектор Мг  сохраняет неизменное направление  в пространстве, а ортогональная пара векторов Мк и Мд  вращается с частотой Ω  вокруг Мг  в перпендикулярной ему плоскости. Численно, вектора связаны следующим соотношением
                                                   Мг = Мд = Мк ⋅ Ω                 (4)  
Комментарии Богомолова В.И., первое отступление от текста статьи  Линевича Э.И.
В соответствии со схемами рис.1,2,4  в лаборатории  «Фарадей» С-Пб в  2003 году проводились эксперименты, описанные в статьях Богомолова В.И. «Центробежный генератор Богомолова», «Эксперименты по использованию свободной энергии»,  журналы «Новая Энергетика» №№4,5-6, 2003г. http://khd2.narod.ru/authors/bgmlv/rprt04.htm
Момент силы тяжести  Фгр (и момент импульса гравитации Мд ) перпендикулярен  к  к оси гироскопа (к аксиальному вектору  момента импульса, к кинетическому моменту гироскопа Мк = Jw = mR2w),  хотя и также лежит в горизонтальной плоскости, в плоскости осей координат (X, Y). «Перпендикулярен» - это значит, что они не могут тормозить друг друга! Произведение на единицу – единица, т.к. синус угла  90гр. = 1.
За каждый интервал времени ∆t  момент силы  Фгр вызывает изменение момента импульса, кинетического момента гироскопа,  т.е.   вызывает его    приращение    ∆Мк 

Мк∆t =  ∆ (Jw) = ∆ (mR2w)
Обратим внимание на парадокс.

Так как векторы момента силы тяжести Фгр  и момента силы гироскопа Фг находятся под прямым углом, то тормозить, или усиливать  друг друга не могут (!),  но момент импульса Мд  внешней силы, а именно, гравитации  оказывается, может (!) изменять направление вектора момента импульса (кинетического момента) гироскопа Мк (создавать ему приращение), не изменяя его по модулю, но изменяя (приращивая угол) его по направлению вектора, т.е. изменяя направление вращения гироскопа.  Из курса основ физики мы знаем, что для изменения вектора  всякой силы, а значит, и вектора момента сил, и вектора момента импульса (кинетического момента)  по модулю или по направлению требуется совершить работу!  Тогда, мы обязаны сделать вывод, что сила веса гироскопа со смещённым центром тяжести от опоры       совершает затратную работу, а  неиссякаемым источником её энергии является гравитационное поле Земли.

Традиционно считалось, что гравитация может совершить работу mgh, если потенциальное поле  энергии системы масс «зарядить», подняв груз на эту высоту h. Тогда делали вывод, что не поле непрерывно из века в век совершает работу гравитационными силами, а совершает работу и расходует энергию тот, кто поднял предварительно груз на высоту h. Теперь же в эффекте прецессии мы наблюдаем, что гироскоп,  вращающийся по инерции, воздействие гравитации  не тормозит, а только постоянно изменяет направление аксиального вектора его вращения, совершая работу, затрачивая гравитационную энергию на эту работу. При этом, ни кто не «заряжает» предварительно систему масс, поднимая   какой-то груз на какую-то высоту! Парадокс.
Создаётся впечатление, что момент инерции гироскопа  J = m⋅r2  что-то  там   «совершает». Совершает то, что непрерывно изменяет  центральный вектор консервативных гравитационных  сил на какой-то угол, пропорциональный моменту инерции гироскопа. Создаётся впечатление, что  радиальный к Земному  шару гравитационный поток  поля Земли как бы «завихряется» вращением массы гироскопа и, подобно эффекту Магнуса на вращающемся роторе в гидродинамике,      поэтому отклоняется от радиального направления движения потока к горизонтальному направлению движения,  и, увлекает за собой по горизонтали  массу вращающегося гироскопа,  совершая работу,         создаёт эффект прецессии.

То есть,  гравитационное поле потоком какой-то субстанции (по аналогии с гидродинамикой) перемещает гироскоп горизонтально. Отсюда появляется убеждение, что эффект гравитационных сил  это эффект увлечения объектов силой потока какой-то субстанции, например,  потоком тонкой материи физического вакуума. Такое понимание природы  гравитации соответствует её описанию в «гипотезе стоков» по математической модели Лебедева В.А., принятой на вооружение М-Парадигмой физики (В.А.Лебедев: в статьях  "Геометрическое и энергетическое (массовое) подобие как условие стабильности системы тяготеющих тел в гидродинамической модели пространства", "Инвариантность уравнений излучения в гидродинамической модели пространства" в  сборнике "Проблемы пространства, времени, тяготения", сборник научных статей по материалам IV Международной конференции 16-21 сентября 1996, СПб, Политехника СПб, 1997)  http://alexfrolov.narod.ru/rusbogomolov.html
Выводы по первому отступлению от статьи: 

1) Работа момента сил на валу прецессии гироскопа со смещённым центром тяжести  не питается кинетической энергией  самого вращающегося гироскопа, а момент инерции гироскопа создаёт лишь для неё условия в окружающей среде;  
2) Источником питания работы момента сил на валу прецессии гироскопа со смещённым центром тяжести  является потенциальное поле гравитационной энергии, так как Мг = Мд;

3) Физический эффект «прецессия» позволяет утилизовать потенциальную энергию  гравитационного поля для нужд потребителя при помощи механических устройств,  квалифицируемых академической физикой как «вечные двигатели второго рода».
4) В без топливном двигателе, механическом устройстве типа «силовой гироскоп со смещённым центром тяжести» используется малая мощность для привода вращения маховика гироскопа, затрачиваемая на первоначальный разгон и последующее поддержание его постоянной угловой скорости, чтобы компенсировать потери энергии на преодоление сил трения.  
Тем самым, в системе элементов среды, субстанции тонкой материи физического вакуума создаётся локальная   искусственная   подсистема, потенциальное поле энергии центробежных сил, характеризуемое параметром «момент импульса (кинетический момент)», которая деформирует структуру среды и выводит её из состояния динамического равновесия, создаёт, управляемый искусственно,  большой мощности  природный   поток субстанции среды.  
Таким образом,  инициирующий акт, «кинетический момент гироскопа» малой мощностью (малыми затратами энергии)  создаёт управляющее воздействие на среду для получения на рабочем органе механического устройства  свободной энергии  большой мощности  на валу прецессии. 

Бронским О.Н. построена убедительная и адекватная математическая модель управляющего    воздействия    на энергетический обмен     между механическим устройством и средой физического вакуума. Как   и в     синергетической модели 
М-Парадигмы физики, эта модель опирается на представление о нелинейных  свойствах среды и квантово-механический параметр атомизации среды,  «плотность энергии».
В конце этой главы (первого отступления от статьи)  О.Н. Бронский делает вывод: «на установках с вращающимися грузами или гироскопами, с переменной скалярной и векторной линейной и угловой скоростью вращения, можно получать энергию, за счет неравенства работы силы инерции  в прямом и обратном циклах. Эта энергия берется из вакуума…»
К этому мне хочется добавить, что ниже показанная  математическая модель доказывает, что при действии этих устройств в среде физического вакуума создаётся искусственный градиент плотности энергии, напряжённости поля, что и может порождать  силу опоры для перемещения  инерцойдов. «Открытие поля сил инерции» http://khd2.narod.ru/authors/bgmlv/rprt04.htm 
 Приведём далее отрывок из книги Бронского О.Н.  «Мир Новой Энергетики» , 270 стр., ДСП СФГ - Самара, 2005   
НЕЛИНЕЙНОСТЬ ОПЕРАТОРОВ ЭНЕРГИИ

ИЗОЛИРОВАННОЙ СИСТЕМЫ

Поскольку для получения энергии нелинейность физических операторов энергии является центральным вопросом, то мы далее остановимся на нелинейности физических операторов энергии. 
Для начала напомним некоторые данные. Оператором называется природный закон, отраженный в человеческой практике и расчетной физике, как некоторое правило, алгоритм или формула, по которым вычисляется физическая величина, фигурирующая в законе. В частности оператором энергии  называется как правило, алгоритм или формула, по которым вычисляется энергия системы. В том числе изолированной физической системы. 

Оператор обозначается буквой с галочкой наверху (например, 
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- оператор энергии). В физике операторы энергии выражаются формулами, отражающими те или иные физические законы природы. Эти формулы являются функциями определенных физических величин (параметров), через посредство которых производится вычисление энергии. Например, оператор кинетической энергии выражается через параметры скорости и массы тела.
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 - оператор кинетической энергии.

Скорость тела можно вычислять также через ускорение и время, поэтому оператор кинетической энергии является квадратичной функцией ускорения и времени. 
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Также оператор кинетической энергии может быть выражен через квадрат импульса.
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,  где P  – импульс  системы или тела.

Например, оператор работы силы может быть выражен произведением силы на расстояние.
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- оператор работы

Сама сила также может быть оператором. Так для упругих сил оператор силы в зависимости от удлинения имеет вид.
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 - оператор силы упругости

Параметры, от которых зависит оператор, могут стоять в скобках после значка оператора, например, 
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 - оператор энергии как функция параметров q.

Оператор называется линейным, если оператор исчисляемый от суммы параметров (от суперпозиции параметров), равен сумме операторов, исчисляемых от отдельных параметров.
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 - линейный оператор.

Оператор называется нелинейным, если оператор суммы (суперпозиции) параметров, не равен сумме операторов отдельных параметров.
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  - нелинейный оператор.
Линейные и нелинейные физические операторы отражают линейность и нелинейность соответствующих им природных законов, как функций природных параметров. 

Заметим, что многие операторы физических величин, выражающиеся нелинейными функциями, являются нелинейными операторами (в отношении своих параметров). Тогда как другие являются линейными функциями своих параметров. В операторах могут присутствовать линейные и нелинейные величины. Так, например, оператор сил упругости вида  
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 является линейным оператором относительно величины удлинения и коэффициента жесткости пружины, а вышеприведенный оператор кинетической энергии является нелинейным оператором в отношении параметра скорости и ускорения, и линейным оператором массы. Это происходит постольку, поскольку в операторе  кинетической энергии фигурируют квадраты скоростей и ускорений (а в общем случае квадраты импульсов силовых взаимодействий систем отсчета движущихся тел). 

Если оператор кинетической энергии изолированной системы проявляет нелинейные свойства, то наблюдается энтропия, приводящая к получению энергии из вакуума или передаче ее вакууму за счет изменения степени и формы его поляризации.
В общем случае можно доказать нелинейность оператора силовых взаимодействий для любой изолированной системы тел при определенных условиях взаимодействия параметров системы.
Применив, данный оператор к изолированной механической системе, мы увидим, что ее энергия не постоянна, и может увеличиваться или уменьшаться за счет системы вакуума. 

Это происходит  за счет энтропии вакуума и обмена энергией изолированной системы с системой вакуума, в соответствии с законом сохранения энергии и законом энтропии, сформулированным выше, для изолированной системы вакуумного поля. 

Заметим, что многие операторы энергии выражаются через квадратичные скалярные и векторные функции параметров. Поскольку сумма квадратов не равна квадрату суммы, то все квадратичные операторы энергии изолированных систем являются нелинейными величинами в отношении функций своих параметров и могут быть использованы для обмена энергией с системой вакуума.

В частности приведенный выше оператор кинетической энергии, как квадратичная функция времени взаимодействия и ускорения, может быть использован как нелинейный оператор изолированной механической системы, для получения дополнительной энергии в ней.
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Для этого взаимодействие исходных систем должно подчиняться сумме квадратов (линейному оператору энергии), а взаимодействие результирующих систем должно подчиняться квадрату суммы (нелинейному оператору энергии), тогда изолированной системой будет получена (конвертирована) энергия вакуума в механическую форму.

Рассмотрим далее систему физических операторов как некоторую совокупность природных процессов. Плотность энергии изолированной системы может выражаться через некоторые информационные параметры Q (такие как время, расстояние, масса, заряд, напряженность поля, момент вращения, магнитный момент и многие  другие).  Допустим 
[image: image20.wmf]÷

ø

ö

ç

è

æ

Q

p

)

 - оператор энергии, зависит от параметров  Q и  представляет собой некоторый закон природы.  Оператор энергии, взаимодействующих  систем зависит от суперпозиции данных параметров 


[image: image21.wmf]÷

ø

ö

ç

è

æ

+

+

n

2

1

Q

...

Q

Q

p

)

- оператор суперпозиции

и также, представляет собой некоторый закон природы. Данные операторы могут быть линейными и нелинейными величинами. Это свойство не только операторов, но и самих данных законов природы. Если оператор энергии изолированной системы является линейным оператором, то наблюдается закон сохранения энергии внутри изолированной физической системы. Если оператор суперпозиции в отношении оператора энергии является нелинейным оператором изолированной системы, то происходит энтропия и эквивалентный обмен энергией с вакуумным полем. Энергия может переходить из системы в вакуум или из вакуума в систему, что зависит от вида нелинейности оператора и от взаимодействия параметров.

Приведем примеры. Так электромагнитное поле в глубоком космосе, представляет собой изолированную систему, и при нелинейной суперпозиции его параметров может наблюдаться его  обмен энергией с вакуумным полем. Аналогичные процессы могут происходить с гравитационными, ядерными и другими полями. В ходе энтропии при нелинейных операторах энергии и обмене энергией между системами и вакуумом, между вакуумом и полями, могут рождаться или растворяться в вакууме элементарные частицы, и другие микро и даже макро объекты. Что выглядит как материализация и дематериализация, происходящая при смене формы энергии. Это происходит вследствие нелинейности операторов взаимодействия информационных параметров, представляющих собой законы природы. В изолированной системе при суперпозиции параметров в данном случае проявляется нелинейность операторов энергии и работы системы, как закон природы. И данный закон природы можно изучать и использовать для получения энергии.  Запишем общую форму нелинейности оператора плотности энергии,  зависящего от взаимодействия параметров Q. 
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Заметим, что оператор плотности энергии содержит так же нелинейный оператор плотности вещества, вследствие соотношения 
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между массой и энергией. Что создает нелинейность операторов вещества внутри изолированной системы. 
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    - нелинейность оператора плотности вещества. Если проинтегрировать нелинейный оператор плотности энергии по пространству, то он приводит к нелинейному оператору энергии изолированной системы.
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 - нелинейный оператор энергии изолированной системы 

где  
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 - оператор энергии 
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        - оператор суперпозиции.    

Из нелинейности оператора энергии можно заключить также о нелинейности оператора массы.
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 - нелинейность оператора массы.

Если дополнить нелинейные операторы энергии изолированных систем энергией вакуумного поля, то они приобретут вид равенств, выражающих закон сохранения энергии. 
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где 
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- оператор энтропии энергии вакуумного поля.

Энергетический баланс взаимодействия с вакуумным полем принимает форму закона сохранения энергии в вакуумном поле.
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- закон сохранения энергии изолированной   физической системы в вакуумном поле
где 
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 - оператор конвертации энергии вакуумного поля; 
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- изменение энергии системы в нелинейном взаимодействии параметров.

Из нелинейности оператора взаимодействия следует нелинейность оператора работы. 


[image: image34.wmf](

)

(

)

2

Q

1

Q

2

Q

1

Q

A

A

A

)

)

)

U

+

¹

÷

ø

ö

ç

è

æ


Уравнение нелинейного изменения величин работы изолированной системы обменивающейся с вакуумным полем получает форму;
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      где 
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- работа вакуумного поля.

Исходя из данных операторов возможно получение энергии вакуума, посредством ее конвертации в физическую форму.  Приведем некоторые нелинейные операторы физически изолированных систем.

НЕЛИНЕЙНОСТЬ ОПЕРАТОРА СИЛЫ ИНЕРЦИИ
Ниже приведен пример нелинейности операторов некоторых физически изолированных систем и  процессов, которые помогут вам понять основной принцип  получения энергии изложенный в постулатах Новой энергетики. 
Разность прямой и обратной работы силы инерции (для тел вращающихся с переменным радиусом  и переменной угловой скоростью). 
Прямая и обратная работа силы инерции вращающегося тела зависит от угловой частоты, и может быть сделана не равной посредством ее изменения при определенной функции управления угловой скоростью и радиусом вращения системы грузов. На этом основаны конвертеры с вращающимися грузами. 

Если прямая работа силы инерции происходит при одной угловой скорости вращения, а обратная при другой, то может наблюдаться разность работ. 

В случае переменных угловых и поступательных (орбитальных) скоростей вращения при совершении каждой работы имеем следующие выражения для прямой и обратной работы с функцией управления - ψ.
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    -   линейная скорость вращения
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   -   ускорение силы инерции 
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    -   сила инерции вращения
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  - прямая работа силы инерции вращения
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   - обратная  работа силы инерции вращения

  В данных выражениях ψ - есть функция управления силой инерции 
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 и угловой скоростью
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 вращения системы отсчета. На диаграмме Рис.2 показано изменение кинетической энергии грузов и радиуса вращения. Управление силой инерции осуществляется посредством увеличения или уменьшения кинетической энергии системы вращения, которое в целом за цикл рано нулю. 
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[image: image46.wmf] 

                                                                    Рис.6.

Если угловая скорость при совершении прямой работы больше, чем угловая скорость при совершении обратной работы  
[image: image47.wmf]об
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, то наблюдается неравенство работ, и сила инерции создает дополнительную энергию, привнося ее в систему вращения из вакуумного поля.
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Примем функцию управления такой, что  частота вращения при изменении радиуса остается постоянной, но изменяется в начале пути и в конце пути (в момент изменения частоты вращения радиус постоянен). На обратном пути частота вращения принимается меньше, чем на прямом пути. В этом случае мы получаем дополнительную энергию, связанную с неравенством прямой и обратной работы силы инерции.  
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   -  баланс работы конвертера с вакуумной энергией.
При смене угловой скорости вращения происходит изменение орбитальной скорости вращения, вследствие чего меняется кинетическая энергия. Это изменение кинетической энергии в прямом и обратном процессе взаимно компенсируется (Рис.6). 
[image: image51.wmf]
Рис. 7
В статьях Богомолова В.И. «Центробежный генератор Богомолова», «Эксперименты по использованию свободной энергии»,  журналы «Новая Энергетика» №№4,5-6, 2003г.

http://khd2.narod.ru/authors/bgmlv/rprt04.htm  на рис.7 показано  это  устройство с электромотором (он же электрогенератор), грузами  и пружинами. Это устройство имеет иную схему управления, чем схема описанная выше, но тоже приводящую к получению дополнительной энергии. 
Электродвигатель (электрогенератор) увеличивает и уменьшает угловую и линейную скорость вращения грузов и осуществляет управление силой инерции и рекуперацией энергии. Сила инерции совершает работу по сжатию пружины, с последующим переходом этой работы в кинетическую энергию. 

Поскольку обратный цикл работы совершается в режиме рекуперации кинетической энергии, то скорость (угловая и орбитальная) вращения системы в режиме рекуперации меньше (при одинаковых радиусах), чем в режиме прямой работы, поскольку наибольшая часть энергии рекуперируется функцией управления в точке наибольшего радиуса. Поэтому ускорение и сила инерции в режиме рекуперации меньше, чем в режиме разгона системы.  

Поскольку сила инерции ортогональна скорости вращения, то она не изменяет кинетическую энергию грузов. Электродвигатель не тратит кинетическую энергию на сжатие пружины. Следовательно, уже на этом этапе вследствие нелинейности энергетического оператора изолированной системы получаем увеличение энергии изолированной системы за счет энергии вакуума. При этом дополнительная энергия, полученная из вакуума, аккумулируется в потенциальной энергии сжатой пружины.

На обратном пути электродвигатель переходит в режим генератора. Происходит рекуперация кинетической энергии. Пружина начинает распрямляться, и ее потенциальная энергия, запасенная в сжатой пружине, переходит в дополнительную кинетическую энергию вращения грузов. 
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Где 
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- работа силы инерции, 
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 - потенциальная энергия сжатой пружины,
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-  дополнительная кинетическая энергия,
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- кинетическая энергия функции управления,
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- исходная кинетическая энергия системы,
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- изменение кинетической энергии системы за цикл работы.

В схеме видно, что функция управления осуществляется за счет временного добавления и отнимания у системы управляющей энергии 
[image: image60.wmf]упр

K

, используемой для регуляции скорости вращения. Сумма управляющей энергии за весь цикл управления равна нулю.
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Так действует нелинейный оператор энергии данной системы.

 Поскольку угловая и линейная скорости вращения (движения) имеют векторный характер, то их ускорение определяется векторным произведением  данных скоростей
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Поэтому неравенство прямой и обратной работ может достигаться не изменением величины угловой и линейной скорости, а изменением направлений векторов угловой  и линейной скорости, что, очевидно, может происходить в неравномерно движущихся гироскопических системах, где тоже может быть, очевидно, получена дополнительная энергия. 

Следовательно, на установках с вращающимися грузами или гироскопами, с переменной скалярной и векторной линейной и угловой скоростью вращения, можно получать энергию, за счет неравенства работы силы инерции  в прямом и обратном циклах.

Эта энергия берется из вакуума, за счет управления энтропией вращающихся систем в процессах движения (их взаимного изменения  функций модуляции в механическом движении) и проявляющейся при этом нелинейности оператора энергии замкнутой системы механического движения. При этом соблюдается баланс энергии с вакуумом. 

.    
Продолжение статьи Линевича Э.И.
Далее нам необходимо пояснить смысл радиуса инерции. Представим, что вся масса тела сосредоточена в точке, которая совпадает с его центром масс. При этом момент инерции тела относительно некоторой оси равен моменту инерции точечной массы относительно той же оси. Тогда расстояние от точечной массы до указанной оси вращения называется радиусом инерции, а численно он равен 
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где  J – момент инерции тела относительно оси, m – масса тела.  
Если  гироскоп не раскручен (Мк = 0), то радиус инерции его центра масс ⊗  относительно оси Z  и оси Y  равен R, как показано на рис.4.
В теоретической механике принято считать, что гироскоп переносит лишь центр давления на опору. 
Справка:   «центр давления – точка, к которой приложена результирующая  сила давления». 

К примеру (см. рис.4), до тех пор, пока установлена опора 6, а гироскоп не вращается вокруг оси Х  (Мк = 0), его центр  давления находится на линии действия силы веса G  и совпадает с положением центра масс ⊗. Как только мы раскрутим гироскоп (при этом Мк ≠ 0)  и уберём опору 6, то центр  давления переместится на вертикальную стойку 3 (ось Y, центр шарнира 4). 

Причем время переноса центра давления равно времени, в течение которого будет удалена опора 6. Принято считать, что такой перенос происходит   мгновенно [2].
Сравним две схемы прецессии гироскопа, изображённые на рис.5  
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Схема на рис.5в   отличается от рис.5а   только тем, что гравитацию Земли G  заменили на противоположную ей силу F. Согласно третьему закону  Ньютона, к центру масс гироскопа будет приложена равная по величине и противоположно направленная сила Fи  (сила инерции). В этом случае действующий момент численно равен
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где  m – полная масса гироскопа (т. е. – в сумме с навешенной на него арматурой:  ось, подшипники, корпус и др.), a – ускорение системы под действием силы F .  Способ создания силы F  может быть любой. На физику процесса это не влияет.

Второе отступление от статьи Линевича

Автор статьи отмечает: «Способ создания силы F может быть любой». Об этом же говорят академические учебники, называя эту силу, «ломающую ось» маховика, просто «внешняя сила».  Выше в статье рассматривались принципиальные схемы действия так называемых «гироскопов со смещённым центром тяжести», как правило, используемые в технике для замера ускорения, например, самолёта. В них к внешней гравитационной силе добавляется сила инерции ускоряющейся массы.
В первом отступлении от статьи мы показали, что инициирующая прецессию гироскопа внешняя гравитационная сила является источником энергии и мощности прецессии. С таким же успехом внешней силой, вызывающей прецессию может служить электростатическая сила, магнитная, и просто сила взведённой пружины, и центробежная сила инерции. В статье «Открытие поля центробежных сил инерции» я пытаюсь   доказать, что центробежные силы инерции   создают в среде ФВ локальное искусственное  поле  потенциальной энергии, как подсистему среды, которое можно использовать как источник свободной энергии, или как опору для перемещения инерцодов.  Решающие эксперименты, проведённые на устройствах  ЦГБ, ГМБ, а также «инверторе» Линевича, доказывают выше сказанное фактически.  
Вывод по второму отступлению: 
1) Приводом, передающим «внешнюю» силу на ось гироскопа, может быть центробежный двигатель;
2) Источником энергии, приводом маховика гироскопа, также может быть центробежный двигатель;   

3)  «Инвертор» Линевича и  ГБ, ГМБ  Богомолова можно использовать в качестве приводов для обеспечения работы рассматриваемой ниже схемы гироскопа, выполняющего функцию движителя.  

  Эксперименты    показывают, что прецессия гироскопа  всегда происходит вокруг линии действия силы F,  проходящей через центр давления 4. Другими словами,  вектор силы F  можно считать осью, на которой перпендикулярно вращается (прецессирует)  гироскоп,  установленный  на   штанге, длиной R.
  Схемы на рис.5  геометрически несимметричны. Однако динамически они 

всегда ведут себя так, словно центр масс гироскопа вместе с навешенной на 

него арматурой расположен точно на оси Y. Иначе говоря, в динамическом 

режиме (во время прецессии вокруг оси Y) можно считать, что радиус 

инерции относительно оси прецессии равен нулю:   RY = 0  (одновременно,

при этом радиус инерции относительно оси Z   не равен нулю:  RZ ≠ 0). 
  На рис.6   изображена  другая  схема  опыта,  которая  однозначно 

демонстрирует, что гироскоп во время прецессии переносит не только свою силу веса, но и вес массы дополнительного груза (балласта) в центр давления.
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Можно усложнить опыт следующим образом. Возьмём верхний конец струны и приложим  к нему силу F  в направлении А, указанному пунктирной  стрелкой. Т. е. – приложим к струне продольное ускорение. При этом картина прецессии не изменится, только увеличится частота прецессии Ω, в точном соответствии с формулой (3).
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где – mг – масса гироскопа, mб – дополнительная масса (балласт), g – земное ускорение, 
a – ускорение, приложенное к струне в направлении А,  R – плечо момента Mд .  
Даже если мы «выключим» гравитацию (это означает, что g = 0), то всё равно прецессионное  вращение вокруг струны будет продолжаться, до тех пор, пока  вдоль неё приложена ускоряющая сила F, потому что при этом будет  сохраняться действующий на гироскоп момент Мд = (mг + mб) ⋅ а ⋅ R .  Таким образом, результатом действия силы F  является  появление момента Мд   и перенос всей инертной массы, расположенной справа от струны (см. рис.6), на  линию действия силы F, в точку, совпадающую с центром давления.
  Из всей совокупности фактов  можно сделать следующее заключение.
  Относительно оси прецессии:
а)  радиус инерции гироскопа равен нулю;
б)  центростремительная сила Fц  и центробежная сила F  на гироскоп не действуют:  
Fц = F  = 0.
В частности, это означает, что во время прецессии гироскоп  переносит свой центр масс вместе с навешенным  на него балластом кинематически, т. е.  – 
без реактивно!

Наш вывод очевиден, нагляден и легко поддаётся проверке опытом. 
Но тем  более удивительно, что в такой форме он отсутствует в анналах теоретической механики.
Однако это беда теоретиков, а мы, далее покажем, как можно  использовать прецессию гироскопа    для    без опорного    перемещения    в  свободном пространстве (вариант).
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Для пояснений рассмотрим схему устройства, изображенную на рис.7 
Введены следующие обозначения. 1 – гироскоп, 2 – ось, на которой гироскоп вращается, 

7 и 8  - вибраторы, 9 и 10  -  подвижные массы. Ось 2 соединена с вибраторами шарнирами 11 и 12. Дополнительно (условно не показано), устройство содержит силовые приводы вибраторов, схему управления и вспомогательные детали, которые предназначены для поддержания  необходимой геометрии конструкции. Силовой привод вибратора может быть любого типа. Его основное назначение – в нужные моменты создавать перемещение масс 9 и 10 с ускорением из одного конца соответствующего вибратора в другой. Пусть корпуса вибраторов 7 и 8  выполнены в виде  цилиндров, а  9 и 10  − это массивные поршни. Назовём устройство гиродвижителем.
  На рис.8а  и рис.8в  показана схема перемещения гиродвижителя за один полный цикл. Обозначения,  приведённые на рисунках, дополнительных  пояснений не требуют.
В исходном положении  (1)  ось цилиндра 8  совпадает с осью Х0, а ось цилиндра  цилиндра 7 – с осью Х1,  гироскоп раскручен до номинальных оборотов.  
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Цикл движения начинается с того, что включают привод поршня 10 и он, под действием приложенной к нему силы, с ускорением перемещается в цилиндре 7  из положения А  в положение В. В соответствии с третьим законом Ньютона, в результате реактивной отдачи, остальная часть гиродвижителя с  ускорением  смещается в противоположную сторону. Для наглядности рисунка, мы искусственно увеличили это смещение вдоль осей Х.  Такое взаимодействие не изменяет положение центра масс системы. При этом одновременно, на массу гироскопа, вместе с массой  цилиндра 8, воздействует момент Мд,  под действием которого гироскоп начинает прецессионное вращение -  вокруг оси Х1  (совпадающей с осью цилиндра 7) против часовой стрелки, если смотреть на рис.8в.  Параметры устройства подобраны таким образом, чтобы в момент остановки поршня 10 в положении В, гироскоп повернулся вокруг оси Х1 на угол π  (пол оборота). При этом гиродвижитель займёт в пространстве положение (2).  
  В результате прецессии вокруг оси Х1  гироскоп без реактивно переносит  В результате прецессии вокруг оси Х1  гироскоп без реактивно переносит массу гиродвижителя на расстояние S0. Продолжительность прецессионного поворота описанного подцикла равна  
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продолжительность перемещения поршня равна
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Для обеспечения рабочего режима необходимо выполнить равенство между (8) и (9)
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где   а – ускорение поршня.
В течение этого времени поршень 9  остаётся в положении В.
Второй подцикл начинается с включения привода поршня 9  и он с ускорением перемещается в цилиндре 8  из положения В   в положение А. Картина взаимодействия будет аналогична описанной выше, за исключением того, что гироскоп осуществляет прецессионный поворот -  на пол оборота вокруг оси Х2 (совпадающей с осью цилиндра 8) против часовой стрелки,  если смотреть на рис.8в.  После второго подцикла иродвижитель займёт в пространстве положение (3), которое соответствует  без реактивному переносу его массы на расстояние 2S0.  Аналогично повторяются третий и четвёртый подциклы прецессии, соответственно, вокруг оси Х3  (поршень 10 перемещается из В  в   А) и вокруг оси Х4  (поршень 9  перемещается из А  в В). В соответствии с правилом моментов, вращение вокруг осей X3  и Х4 происходит по часовой стрелке, если смотреть на рис.8в .  Таким образом, один полный цикл перемещения гиродвижителя состоит из 4 подциклов. В результате он переместится в пространстве на расстояние S = 4S0  и займёт положение (5). При этом все элементы гиродвижителя придут в  исходное состояние, для начала второго цикла и всех последующих. На рис.9, в том числе, показаны траектории движения цилиндров 7  и 8  (в проекции на боковую плоскость). 

  Как видим, здесь способ перемещения тождественен изображённому на рис.6  для случая отсутствия гравитации.
Отличительной особенностью перемещения гиродвижителя является независимость пройденного расстояния S  от длительности подцикла и скорости прецессии
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где   n – количество подциклов, выполненных движителем.
Продолжительность Т  нахождения в пути длиной S  равна  
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где   t – длительность подцикла по формуле (8). 

  На рис.9  показан график зависимости пройденного пути S  от времени Т, где 

t0 = π/Ω. График имеет ступенчатый вид. 

  На рис.10  показан график изменения угла прецессии ϕ  от времени Т.
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  Физическую суть перемещения гиродвижителя кратко можно описать следующим образом.  

  Гиросистема в любой момент прецессии имеет два геометрически не  совпадающих центра давления:  активный и пассивный, которые периодически меняются местами в пространстве. Гироскопом, входящим в   систему, в момент начала прецессии осуществляется мгновенный перенос центра масс системы в точку пространства, которая совпадает с активным центром давления. Относительно последнего, в течение времени прецессии, осуществляется безреактивный перенос пассивного центра давления в другую 

точку пространства. После чего цикл прецессии повторяется уже относительно этой новой точки пространства, которая становится активным центром давления.
Найдём численные выражения для продолжительности подцикла, для средней скорости перемещения и для мощности привода. 

  За один подцикл длительностью t0 = π/Ω, гиродвижитель переместится на расстояние S0.  Одновременно, за то же время  поршень переместится из одного крайнего положения в другое, пройдя расстояние h, согласно уравнению (9). 
Из последнего находим ускорение поршня  
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Угловая скорость прецессии равна
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где  F – сила, приложенная к поршню, R – радиус инерции относительно оси Z  в отсутствии прецессии, m – масса поршня, а – ускорение поршня.

Для схемы по рис.7  примем R = S0/2. 

Действующий момент Мд  равен
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Из него находим кинетический момент  
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Так как  Ω = π/t0 ,  то подставив его в  (15), мы можем получить соотношение для продолжительности подцикла  
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Зная продолжительность подцикла, находим среднюю скорость V  перемещения центра масс гиродвижителя  
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Необходимо пояснить физический смысл этой скорости. 

Как уже говорилось выше, перенос центра масс движителя на расстояние S0  

происходит  мгновенно, с началом прецессии. Далее, в течение всего времени прецессии, ни какого переноса центра масс не происходит. Так называемая, средняя скорость перемещения V, на самом деле задаёт продолжительность паузы между точками физического переноса центра масс. Например, чем больше V, тем короче пауза между перемещениями. В данном случае скорость V  это расчётная величина, предназначенная для удобства вычисления длины пути в зависимости от времени. Она позволяет время Т,  нахождения в пути длиной S,  вычислять по традиционной формуле   Т = S/V.  Однако следует помнить, что в действительности,  время Т – это не время перемещения, а суммарное количество пауз между  n = S/S0  циклов физического перемещения центра масс на пути длиной S.
Мощность Р  привода  гиродвижителя можно найти из следующего выражения
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Уважаемый читатель, возможно, обратил внимание на то, что в формуле (17) скорость V  пропорциональна кинетическому моменту Мк ,  а в формуле для скорости прецессии (3)  зависимость от него обратно пропорциональная.  Причина различия заключается в  необходимости выполнения условия (10).  Например, чтобы увеличить скорость V  (т. е. уменьшить t0), надо увеличивать ускорение поршня (т. е. увеличить действующий момент Мд), но чтобы при этом выполнялось условие (10)  необходимо, соответственно, увеличивать и кинетический момент Мк .  

  В качестве примера, найдём численные значения основных параметров движителя по схеме на рис.7 . 

  Положим:  h = 1м;  S0 = 1м;  m = 2 кг – масса поршня;  кинетический момент гироскопа

 Мк = mг⋅r2⋅ω = 3⋅(0,5)2⋅6 = 4,5  кг⋅м2/сек,  где  mг = 3 кг – масса гироскопа, 
r = 0,5м – радиус инерции гироскопа, ω = 6 с-1  – угловая частота гироскопа. 

  По формуле (16)  находим длительность подцикла

                                 t0 = 2⋅1⋅1/4,5⋅π ≈ 0,14 сек.
По формуле (17)  находим скорость перемещения
                                    V = π⋅4,5/2⋅1 ≈ 7,1 м/сек.
По формуле (18)  находим мощность привода
                                  Р = π4⋅(4,5)3/22⋅12⋅12 ≈ 2,2 кВт.
Следует обратить внимание на то, что во всех  формулах отсутствует полная масса устройства.  Учет полной массы заложен нами в условии, что радиус инерции относительно оси Z   равен  R = S0/2. 

Исследование показывает, что полная масса устройства, а точнее – её распределение относительно оси Z, влияют на величину радиуса инерции R, а значит влияют и на величину действующего момента Мд ,  приложенного к гироскопу. 
  Моделирование способа перемещения мы осуществляли с использованием схемы устройства по рис.7, которое содержало шарниры 11  и 12. Это позволило усилить наглядность и тождественность её со схемой на рис.6.  

Однако следует заметить, что соединение оси 2  с цилиндрами 7  и 8 (см. рис.7) можно выполнять неподвижным.  При этом в свободном пространстве действие всех моментов сохраняется, а технически конструкция становится более технологичной.  

Другое замечание состоит в том, что на всех схемах мы завершали каждый подцикл прецессии для угла ϕ = Ω⋅t = π . Реально угол ϕ   может быть любой величины в диапазоне:   π > ϕ > 0.  В этом случае траектория перемещения центра масс гиродвижителя не будет прямой. 

  Ещё одно замечание касается влияния среды. Если среда обладает вязкостью, то прецессии гироскопа будет противодействовать момент трения Мтр ,  

приложенный относительно мгновенного положения оси Х  (например,

относительно Х1  на рис.8). В этом случае, до тех пор, пока будет выполняться 

неравенство моментов  Мд > Мтр= const,  центр масс гиродвижителя будет 

перемещаться вдоль  оси Y   не по прямой, как показано на  рис.8в, а по 

винтовой линии. Шаг винтовой линии зависит от отношения этих моментов:   

Мд/Мтр.  

  Согласно современным установкам теоретической механики, гиродвижитель 

относится к классу замкнутых механических систем. Однако мы уже 

неоднократно показывали [3, 5, 6], что для сил инерции не существует 

замкнутых систем  и  настоящий материал, мы считаем, является 

дополнительным подтверждением этого. 
Теоретически, на борту гиродвижителя можно осуществить полную рекуперацию энергии привода. В описанном устройстве дальность перемещения от величины бортового запаса  энергии не зависит. Его перемещение, как показано выше, осуществляется 

инерционно.  
Третье отступление от статьи Линевича с выводами Богомолова:

1) В этой статье убедительно доказана возможность построения транспортных средств, технических устройств, использующих прецессию гироскопа,     

в качестве без реактивного механического движителя и его привода, бестопливного механического двигателя. 

2) Мною разработана конструкция устройства «инерцоид-ГМБ»  по принципиальной схеме «ГМБ» на пьезокристаллических резонаторах, которая должна иметь эффективную тягу, по отношению к весу устройства.  Строительство «летающх тарелок» из области фантастики переходит в область актуальной практики.
3) Теоретическая возможность применения механических устройств для получения свободной энергии  физического вакуума и для без реактивного движения с опорой на среду физического вакуума  обосновывается новой парадигмой физики, М-Парадигмой.
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