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                                 ВВЕДЕНИЕ .
Обнаружен хороший  и важный для  проведения работ по созданию гравитационного двигателя без выброса массы эксперимент, доказывающий существование упругой среды в гравитационном пространстве. Наличие такой среды в гравитационном пространстве  является важным явлением, с ней можно организовать силовое взаимодействие, при помощи которого можно создать движение аппаратов по этой среде.   Чтобы показать, что содержание данной книги имеет  нужное для практики  значение,  и чтобы не отпугивать возможного читателя его предположением, что содержание книги во многом придуманное и нет смысла с ним знакомиться,   изложение этого содержания решено начать проводить с описания  данного  эксперимента.  А эксперимент состоит из анализа особенности работы обычного электродвигателя, подвешенного в вертикальном положении на одной веревочке, закрепленной только на корпусе этого электромотора. И это вся оснастка эксперимента. Что может быть проще такой оснастки экспериментальной установки ?  Оказалось, что практически сразу же после включения электромотора в электрическую сеть, корпус этого электромотора прекращает вращаться, хотя он никак не закреплен. А по классической теории физики этот корпус должен вращаться в противоположном направлении по сравнению с вращением якоря электромотора. Главный результат данного простого результата эксперимента  заключается в доказательстве существования упругой среды в гравитационном пространстве, при силовом взаимодействии с которой работают электромоторы , с которой можно организовывать силовое взаимодействие и по которой можно организовать движение аппаратов. Процедура проведения   этого эксперимента оказалась очень простая и каждый может этот эксперимент  поставить без особого труда,  осмыслить его результаты, если вначале он не поверит результатам эксперимента.  Так что имеет смысл начать изложение содержания данной  книги с описания этого эксперимента, чтобы привлечь читателя к ознакомлению с результатами этого эксперимента и, возможно,  с результатами книги, которые нужны для практики. 

       Обоснование реального наличия среды в гравитационном пространстве, которое будем иногда называть космическим, имеет, как уже отмечалось, большое значение.  По этой среде можно двигаться, организовав нужное силовое взаимодействие с ней, если она существует и  создавать движение в гравитационном пространстве различных космических аппаратов, да и машин на земле тоже  и в воздухе и  в воде. Об этом в предлагаемой книге говорится 
много. Эта среда невидимая и о ней до настоящего времени ничего неизвестно, она как-то не проявляла себя. Спрашивается, от чего отталкиваются проводники на якоре электромотора с движущимся в них ориентированными  электронами. В учебниках по физике говорится, что эта сила возникает между этими проводниками  с движущимся по ним электронами и магнитами, расположенными на корпусах электромоторов, которые ориентирует положение электронов в пространстве. Но в действительности это не так. Отталкивание этих проводов происходит от среды гравитационного пространства.          

       А эксперимент состоит в следующем. Электромотор  подвешен на одной длинной веревке и так, что ось вращения его якоря расположена вертикально. На электромоторе веревка закреплена только на его корпусе и не соприкасается с его якорем. Веревка подбирается такая, что она не создает сопротивление вращению корпуса электромотора достаточно долгое время, исчисляемое десятками секунд, а для увеличения этого времени длину этой веревки можно увеличивать. В проводимых экспериментах длина веревки была разной, даже порядка десяти метров.   Если этот электромотор с незагруженным  якорем  включить  в электросеть, то в первые одну – две  секунды работы электромотора его корпус с магнитом начинает достаточно медленно  вращаться в направлении, противоположном направлению вращения якоря. Серьезный результат этого эксперимента заключается в том, что через некоторое небольшое  время порядка одной двух секунд после включения  электромотора корпус электромотора прекращает вращаться и останавливается, хотя ничто не мешает ему продолжать вращение, потому что якорь этого электромотора  продолжает свое вращение и отталкивается для этого  согласно классической теории физики, от корпуса, оказывая силовое  вращательное воздействие на корпус. Активно проверялось, не оказывает ли влияние сопротивление  веревки на вращение корпуса электромотора:  веревка не  оказывала сопротивления  вращению корпуса электромотора и не останавливала его вращение.   До настоящего времени   данная  остановка вращения корпуса электромотора не привлекала никакого внимания,  на эту  остановку вращения  корпуса и не хотелось  обращать внимания, ну остановился корпус, ну и пусть  и пусть не вращается. Но оказывается,  что эта хорошо наблюдаемая четкая остановка вращения корпуса работающего электромотора очень многое означает  и для науки и для практики и об этой остановке  поговорим подробнее. Сомнений в остановке вращения корпуса  в  данных экспериментах  нет, это хорошо наблюдаемый постоянный экспериментальный  результат во всех проведенных и проводимых экспериментах с подвешенными электромоторами и, конечно же,  желательно дать научное объяснение этому явлению. 

       Работа над данной книгой была вызвана еще  и  тем обстоятельством, что обнаружилось -  классическая трехмерная динамическая теория упругости оказалась неверной, потому что построена она на основе закона сохранения количества движения, а не на основе  закона сохранения энергии деформации, как должно было быть сделано. Ну а. конечно же,  нужна правильная динамическая теория упругости, которая и представлена в предлагаемой книге. Невероятный факт, но действительность, теоретические и экспериментальные исследования  четко  подтвердили неверность классической динамической теории упругости. Проверке этого факта в книге уделено достаточно много внимания.   При этом сразу же надо сказать, что статическая теория упругости правильная, потому что она построена на основе закона сохранения энергии деформации. Получается, что часть теории упругости, статическая, построена на законе сохранения энергии деформации, а часть теории упругости, динамическая, построена на законе сохранения количества движения. И почему это так сделано, не объяснено. А так не должно быть. Нужно сделать так, чтобы вся теория упругости была построена на одном законе, на законе сохранения энергии.

 Итак, причина теоретической неверности   трехмерной динамической теории упругости  указана выше, а экспериментальная неверность ее изложена в предлагаемой книге. Как будет видно далее, число экспериментальных подтверждений данной неправильности очень большое, практически неограниченное, поэтому рассматриваемая неправильность твердо обоснована.  Эти эксперименты с одной стороны показывают правильность представленной в   данной работе четырехмерной теории упругости, построенной на основе закона сохранения энергии деформации,  учитывающей деформацию координаты времени, определяющую динамическую деформацию расширения-сжатия вещества, аналогичную температурной деформации.   и созданной, чтобы исправить классическую трехмерную динамическую теорию упругости.  Ну а с другой стороны  эти эксперименты демонстрируют неправильность классической динамической теории упругости расхождением результатов этой теории и этих  экспериментов. Число таких экспериментов очень  большое, об этом  далее будет подробно сказано, поэтому высказанные  в данной книге  утверждения серьезно обоснованы. 
К числу этих экспериментов относятся  разработанные создателями предлагаемой книги, изготовленные, работающие макеты силовых механизмов гравитационных двигателей, не выбрасывающие реактивную массу. Эти изделия трудно пока назвать прекрасными макетами гравитационных двигателей, нужны технологические доработки, требующие конструкторских и технологических работ.  Но они, эти  изделия, работают реально, утверждают правильность положения о созданию гравитационного двигателя и указывают на возможность создавать настоящие макеты гравитационных двигателей, а затем и сами гравитационные двигатели. Это большая творческая работа, требующая достаточно большого финансирования и специалистов в указанных областях деятельности.  Одни из созданных макетов работают на электрическом принципе,  обеспечивающем силовое взаимодействие со средой гравитационного пространства, когда прямолинейное движение объектов, создается электромоторами без выброса реактивного вещества и без приложения внешних сил, таких макетов изготовлено  достаточно много. Экспериментально обнаружилось, что электрический принцип гравитационного двигателя  без выброса реактивной массы оказался эффективным в работе,  может работать аналогично тому, как работает электромотор, по тому же принципу. Поэтому данное направление исследований является перспективным и его нужно развивать.

 Другие  макеты, обеспечивающие прямолинейное движение объектов без выброса реактивного вещества и без приложения внешних сил,  работают на деформационном принципе и рабочим  упругим телом в них являются упругие шары, таких макетов сделано несколько. В следующих, также действующих  макетах  работающим упругим телом являются упругие стержни, таких макетов сделано также несколько. Изготовлено несколько работающих макетов, когда без выброса вещества и без приложения внешних сил работает не упругое тело, а жидкость, обычная вода. Как видим, изготовлено много работающих макетов силовых механизмов, обеспечивающих прямолинейное движение объектов без выброса реактивной массы и без приложения внешних сил. Видится реальная  возможность создавать такие макеты еще и еще. Говорить после этого, что четырехмерная теория упругости не нужна, на исследованиях которой и созданы указанные  работающие макеты, вряд ли серьезно. Результаты по созданию действующих макетов силовых механизмов без выброса реактивной массы и без приложения внешних сил являются научным достижением и их нужно развивать, возможности такого развития просматриваются и эти возможности  предстоит реализовывать. 

Классическая  трехмерная динамической теория упругости, созданная на основе закона сохранения количества движения, запрещает создавать  гравитационные двигатели без выброса вещества, в которых указанный закон не выполняется.  В предлагаемой книге наоборот, показано, что такие двигатели  создавать можно и нужно и в этой книге приведено, как выше только что было сообщено, достаточно много разных созданных действующих макетов силовых механизмов таких двигателей. Глядя на работу этих макетов, видно, что классическая динамическая теория упругости неверна, которая утверждает, что таких макетов не должно быть, а они есть, реально существуют, их при желании можно посмотреть, они  работают и двигают объект без выбрасывания вещества и без приложения к  объекту внешних сил.  Чтобы отменить утверждения, запрещающие создание гравитационных двигателей без выброса вещества, в книге много внимания уделяется неверности классической динамической теории упругости, которая эти запреты обосновала и еще больше внимания уделяется правильности четырехмерной теории упругости, на основании которой и созданы реальные, работающие макеты гравитационных двигателей без выброса реактивной массы.  Правильную динамическую теорию упругости нужно было создавать и это оказалось возможным, если принять в расчет деформацию координаты времени наравне с деформациями пространственных координат, как это сделано в гравитации и в электродинамике  [1]. Учет деформации координаты времени привел к созданию на основе закона сохранения энергии деформации четырехмерной теории упругости,  исправившей  классическую динамическую теорию упругости. Этот учет деформации координаты времени не изобретение специалистов по теории упругости, создателей предлагаемой книги,  а это перенос такого учета из области физики, из теории поля гравитационного и электромагнитного, где он уже достаточно давно сделан и действует, в теорию упругости. Для демонстрации такого учета в области физики приведем цитату из книги Л.Д.Ландау и Е.М.Лифшица  «Теория поля»  [1], сделанную в предисловии к пятому изданию ее: «Существенное изменение (намеченное авторами еще несколько лет назад) состоит в переходе по всей книге к другой  четырехмерной метрике … . Тем самым достигается … ее согласие с системой, приобретающей в настоящее время универсальное распространение в физической литературе». Вся эта книга, она довольно большая, посвящена гравитации и электродинамике, построена на четырехмерной теории с учетом деформации координаты времени в гравитации и в электродинамике.  Перенос деформации координаты времени из физики в теорию упругости оказался очень полезным, что и продемонстрировано в предлагаемой книге.

 Оказалось, что новая четырехмерная  теория упругости  очень  нужна как в  теоретическом отношении, так и в практическом. Кроме того, что она исправила динамическую трехмерную теорию упругости, четырехмерная теория упругости позволила создать упругую модель электромагнитного и гравитационного пространства, о чем ученые  физики  мечтали, достаточно много говорили и чего не удавалось сделать ранее без этой теории. Упругая модель гравитационного пространства обосновала существование упругой среды в этом пространстве, что привело к единой теории гравитационного и электромагнитного поля и что позволило ставить и решать новые задачи. Одной из таких задач является задача создания  гравитационного двигателя без выброса реактивной массы. Обо всем этом в предлагаемой книге достаточно подробно, обоснованно и много сказано.  

Обоснование наличия среды в гравитационном пространстве имеет большое значение. По этой среде можно двигаться, организовав нужное силовое взаимодействие с ней. Об этом в предлагаемой книге говорится много. Эта среда невидимая и о ней до настоящего времени ничего неизвестно, она как-то не проявляет себя. Но вот при экспериментальном исследовании работы электромоторов в параграфе § 1.1 обнаружилось, что среда пространства существует,  может проявлять и проявляет себя в работе электромоторов. Видится, что эта среда может проявить себя и во многих других задачах в земных и космических условиях.  Это очень серьезный результат, но, конечно,  над этим надо еще много и серьезно работать.
Модели силовых механизмов двигателей без выброса реактивной массы изготовлены создателями предлагаемой книги, действуют и,  кроме того, что они показывают свою работу, они  демонстрируют правильность четырехмерной теории  упругости. Наиболее близкой к реальному гравитационному двигателю является действующая модель, построенная на электрическом принципе. Она, эта модель, практически просто совпадает с действующим электродвигателем, но это совпадение оказалось возможным обнаружить только после проведения исследований на основе упругой модели электромагнитного поля. Без этого исследования такую модель обнаружить вряд ли удалось бы. Этих электрических моделей создано несколько, они в хорошем рабочем состоянии и при желании их можно посмотреть в г. Подольске Московской области в филиале МГОУ. Все это в  книге подробно изложено. Предложены и другие действующие модели гравитационного двигателя и, в частности, созданные на деформационном принципе. Всю эту работу, результаты которой нужны на практике,  позволила выполнить четырехмерная теория упругости, без которой ее, эту работу, провести не было возможности. 
Понятие деформации координаты времени в науке о деформируемых телах в настоящее время пока что вызывает отталкивающее к нему  отношение ученых. В действительности же, как показали исследования, которые в книге изложены, это понятие следует считать вполне нормальным, а деформацию координаты времени нужно учитывать в уравнениях  движения деформируемых тел.  Эта деформация имеет  нормальный физический смысл,  как  в книге  объяснено,  является  деформацией динамического расширения-сжатия вещества тела,  аналогичной температурной деформации и должна учитываться  в уравнениях движения,  К сожалению, учет  этой деформации в уравнениях теории упругости не был сделан до настоящего времени. Этот недодел в данной работе устранен. Учет этой деформации не сильно усложнил уравнения движения, но исправил классические динамические уравнения теории упругости. Необходимость  учета деформации координаты времени в уравнениях теории упругости и возникла  потому, что, как уже было сказано, возникла необходимость исправить классическую динамическую теорию упругости и создать правильную динамическую теорию упругости. Статическая теория упругости, однако, сохранила свою правильность. Сочетание этих высказываний будет довольно часто повторяться, чтобы у читателей не возникло чувство, что неверна вся классическая теория упругости.
Учет  деформации координаты времени в теории упругости выполнен аналогично тому, как это сделано в теории гравитации.  В физике гравитационных и электромагнитных полей  деформация координаты времени учитывается, построены четырехмерные уравнения указанных  гравитационных и электромагнитных полей  [1],  это является правильным делом и  у ученых  нет  стремления отторгнуть этот учет. Также такой учет деформации координаты времени должен быть сделан и в теории упругости и должен оказать помощь в построении правильной динамической теории упругости. Построенные уравнения теории упругости, учитывающие деформацию координаты времени, при определенных параметрах упругости совпадают, как оказалось, с четырехмерными уравнениями гравитационного и электромагнитного полей, в которых учет деформации координаты времени признан законным. Это совпадение говорит о том, что четырехмерные уравнения теории упругости следует считать нормальным явлением, а сами  уравнения следует считать правильными. Правильность четырехмерных уравнений теории упругости экспериментально подтверждена на очень большом числе экспериментов, о чем в предлагаемой книге много сказано. Четырехмерная теория упругости придала нормальный  простой физический смысл параметрам, связанным с деформацией координаты времени и устранила  экзотический смысл  этой деформации, существующий в умах ученых.  Учет деформации координаты времени является  важным свойством новой теории, делающий ее реальной, нужной на практике, что в предлагаемой книге обосновано.
 Классические  трехмерные динамические  уравнения теории упругости, как выше уже было сказано,  построены таким образом, что они обеспечивают  выполнение закона сохранения количества движения [2], стр.320,  но не обеспечивают выполнение закона сохранения энергии деформации. Согласно требованиям науки выполнение закона сохранения энергии является обязательным условием при построении  уравнений механики деформируемых сред. Невыполнение этого условия при выводе трехмерных динамических уравнений теории упругости  в результате и  привело к тому, как показывает практика, что эти динамические уравнения теории упругости  получились неправильными, их решения неточно описывают динамическое поведение упругих тел, что и приводит  к расхождениям данной теории и эксперимента. Примеров такого расхождения в книге приведено достаточно много.  При этом здесь следует еще раз отметить, что статические уравнения теории упругости получены при условии выполнения закона сохранения энергии деформации [2] и эти уравнения  правильные в отличие от динамических уравнений.  Сложилась довольно странная ситуация, что часть теории упругости, статическая, построена по принципу сохранения энергии деформации, а другая часть теории упругости, динамическая, построена по принципу сохранения количества движения. Принципы эти разные и приводят к противоречивым результатам. Какой-то из этих принципов, а именно, принцип сохранения количества движения не следует применять для вывода уравнений. 
Желание создать четырехмерную теорию  упругости возникло не потому, что   хотелось исправить классическую динамическую теорию упругости, об этой неправильности не было никаких мыслей,  считалось, что эта теория правильная, а потому, что хотелось   получить новые результаты в теории оболочек, используя  достижения в общей теории относительности  –  в четырехмерной гравитации с отличной от нуля кривизной четырехмерного пространства. В теории оболочек   кривизна пространства, правда, двумерного, также отлична от нуля и была надежда  получить новые научные результаты, используя научные достижения в гравитации, где работали выдающие ученые, и обобщая эти результаты  в теорию оболочек. Конечно же, первым шагом на этом пути  стало получение четырехмерных уравнений теории упругости, которых не было в научной литературе. Рассмотрение  этих уравнений неожиданно привело  к указанному  крамольному результату:  классические динамические уравнения теории  упругости неправильные. Пришлось  выяснять причины этой неправильности, а для этого нужно было развивать теорию упругости, создавать правильную динамическую  теорию упругости, используя достижения в физике, в теории гравитационного и электромагнитного полей, где учитывается  деформация координаты времени [1].             
Вывод из всего изложенного получается следующий, динамические уравнения теории упругости должны быть построены таким образом, чтобы соблюдался закон сохранения энергии деформации, тогда они будут правильные. По трехмерной теории такой процесс создать оказалось невозможно и он поэтому не был создан.  Это удалось сделать при помощи учета в динамических уравнениях деформации координаты времени, четвертой координаты, аналогично тому, как это сделано в гравитации. Соблюдение закона сохранения энергии деформации является в предлагаемой книге основой  при построении динамической теории упругости,  учитывающей деформацию координаты времени.   При этом оказалось, что деформация координаты времени, как уже выше отмечалось, имеет простой и  нормальный физический смысл, это деформация  динамического расширения-сжатия вещества упругого тела, аналогичная достаточно хорошо известной в теории упругости температурной деформации. Существующее  восприятие  деформации координаты времени, как экзотической деформации, при такой ее интерпретации  должно исчезнуть.
Классические трехмерные  динамические уравнения теории упругости получены из статических уравнений следующим образом. Динамические компоненты в этих уравнениях учтены в форме  слагаемых  во  внешних силах  F,    т. е.   в форме инерционных сил, равных массе, умноженной на ускорение ρu,tt , [2]. Ну а эти слагаемые являются основой условия сохранения количества движения данными уравнениями, это в книгах по теории упругости  отмечается, а вот про сохранение энергии деформации ничего не говорится.  Таким образом, динамические уравнения теории упругости построены на принципе сохранения количества 
движения. Выполнение этого закона запрещает, в частности, постановку и решение проблемы создания двигателей без выброса реактивной массы: этот закон утверждает, что нельзя заставить объект двигаться в пространстве только за счет действий внутри объекта и без выброса реактивной массы. А  проблема созда-

ния двигателя без выброса реактивной массы очень интересная  и  ее решение является нужным на практике и, особенно, при организации движений космических 
объектов в космосе. Поэтому указанный запрет на создание двигателей без выброса реактивной массы желательно снять, если это можно сделать на законном основании.
 Здесь еще раз следует напомнить, что уравнения движения деформируемых сред в механике и физике строятся и должны строиться на принципе сохранения энергии, а не на принципе сохранения количества движения, т. е. должны строиться  на  принципе, который в науке взят за основу при построении уравнений. Правильность  принципа сохранения энергии обоснована и теоретически и экспериментально уже столетиями его применения. А о правильности использования принципа сохранения количества движения для вывода уравнений в механике деформируемых сред нигде ничего не говорится, хотя вот при выводе динамических уравнений теории упругости он во всю используется. Данная ситуация с принципами в теории упругости не обсуждается,  не поднимается в современной науке и всеми принимается, как естественная. Но вот оказывается,  что так делать, как сделано при получении трехмерных динамических уравнений теории упругости, неправильно.

Таким образом, классические динамические трехмерные уравнения теории упругости не обеспечивают выполнения закона сохранения энергии и поэтому являются неправильными. Как исправить эти уравнения без привлечения деформируемости координаты времени, неизвестно, а как это сделать с привлечением деформируемости координаты времени, показано  в теории гравитации  [1, 3]. Отметим еще раз, что речь идет только о динамических уравнениях. Статические уравнения теории упругости построены с учетом принципа сохранения энергии  деформации  и не приводят к принципиальным расхождениям теории и прак-

тики, статические уравнения правильные. Естественно возникает вопрос, почему оказалось так, что статические уравнения построены с учетом принципа сохранения энергии деформации, а динамические уравнения теории упругости построены без учета принципа сохранения энергии деформации. Ответа на этот вопрос не дано.   Предложенные четырехмерные уравнения теории упругости, учитывающие деформацию координаты времени, построены с учетом  принципа сохранения энергии деформации и поэтому являются  правильными. 
Формальное построение уравнений динамической теории упругости с учетом деформации координаты времени научными законами не запрещено, его можно проводить и такое построение сделано [4]. В теориях гравитационного и электромагнитного полей деформация координаты времени, как не раз уже отмечалось, учитывается [1] и никакой борьбы с этим учетом ученые не ведут. Почему же тогда деформацию координаты времени не нужно учитывать в теории упругости? Конечно, это надо сделать и посмотреть, к каким последствиям приведет такой учет.  После этого надо показать, что четырехмерные уравнения теории упругости не являются только результатом математических упражнений, а являются  нужными на практике. Оказалось также, что уравнения гравитации совпадают с 
уравнениями четырехмерной упругости, если в последней положить скорости продольных и поперечных волн равными. Это совпадение подтверждает с одной стороны наличие упругой модели среды гравитационного пространства, а кроме 
этого подтверждает  право четырехмерной упругости на существование, против которого выступают ученые в области механики деформируемых сред. 
       Если запретить приложение четырехмерной теории упругости в  теории упругости, то  получится, что упругая среда гравитационного пространства описывается четырехмерными уравнениями упругости, а упругие тела, находящиеся в этой среде,  должны описываться неправильными трехмерными динамическими уравнениями упругости и время в средах этих тел, которые совпадают со средой гравитационного пространства, не деформируется. Такой запрет на применение четырехмерных уравнений упругости в земных упругих телах, конечно, ставить нельзя, тем более, что трехмерные динамические уравнения упругости являются неверными. Деформация времени, как оказалось при рассмотрении четырехмерных уравнений теории упругости, имеет нормальный прикладной физический смысл, это динамическая  деформация расширения-сжатия вещества, аналогичная температурной деформации, но только в динамическом варианте. Экзотика, связанная с этой деформацией  в четырехмерной теории упругости исчезает при указанной интерпретации деформации координаты времени. 
Четырехмерная теория упругости, выполняя закон сохранения энергии деформации, не требует выполнения закона сохранения количества движения в упругих средах и это в данной книге показано, что открывает возможности ставить и решать новые задачи, на первый взгляд не относящиеся к теории упругости. 
Например,  можно разрабатывать и предлагать запланированное изменение количество движения объекта за счет определенных деформационных процессов в упругих телах внутри объекта и тем самым создавать движение объекта за счет этих деформационных процессов, не выбрасывая реактивную массу. Примеры  таких движений получены  и приведены в данной книге. Закон сохранения количества движения в упругих средах, как сказано, не должен выполняться и это открывает возможности постановки и решения задач по разработке двигателей без выброса реактивной массы, снимает запрет с этой проблемы, введенный классической механикой. Результаты такого процесса подтвердили правильность его проведения в жизнь.
Электромагнитные уравнения  и уравнения гравитации, представленные, например, в книгах  [1, 3], совпадают с уточненными  четырехмерными уравнениями теории упругости [4], учитывающими деформацию координаты времени,  и это  позволяет достаточно аргументировано считать, что пространство заполнено некой упругой  средой. Правда, эта среда  оказывается, как уже отмечалось,  особой и не имеет аналогов в земных средах. Изучением этой среды следует серьезно заниматься и это научная работа будущего, она трудная и интересная.  Положение  об упругости гравитационного  пространства рассматривалось до этого в работах   [5, 6] и во многих других, включая работы Максвелла, в которых разработана теория электродинамики. К этому положению обращаются и современные ученые. 
Приведем высказывания великих ученых о проблеме упругой модели злектромагнитного пространства, чтобы показать интерес к ней этих ученых, а также объяснить и интерес к этой проблеме  создателей данной книги. В книге «Фейнмановские лекции по физике» [6], например, говорится. «Может быть, поэтому стоит поставить вопрос так: нельзя ли представить электрическое поле  в виде чего-то сходного с температурой, скажем,  похожего на смещение куска студня? Сначала вообразим себе, что мир наполнен тонкой студенистой массой, а поля представляют собой какие-то, скажем, растяжения или повороты  этой массы. Вот тогда можно было бы себе мысленно вообразить поле. А после того как мы «увидели», на что оно похоже, мы можем отвлечься от студня. Именно это многие и пытались делать довольно долгое время. Максвелл, Ампер, Фарадей и другие пробовали таким способом понять электромагнетизм. (Порой они называли абстрактный студень «эфиром»)». Или в другом месте этой книги: «Максвелл обсуждал свои идеи с помощью модели, в которой вакуум был подобен упругому телу. Он пытался также объяснить смысл  своего нового уравнения с помощью механической модели. Теория Максвелла принималась очень неохотно, во-первых, из-за модели, а, во-вторых, потому, что вначале не было экспериментального подтверждения. Сейчас мы лучше понимаем, что дело в самих уравнениях, а не в модели, с помощью которой они получены. Мы можем только задать вопрос, правильны ли эти уравнения или они ошибочны. Ответ дает эксперимент. И уравнения Максвелла были подтверждены в бессчетных экспериментах. Если мы отбросим все строительные леса, которыми пользовался Максвелл, чтобы построить уравнения, мы придем к заключению, что прекрасное здание, созданное Максвеллом, держится само по себе. Он свел воедино все законы электричества и магнетизма и создал законченную и прекрасную теорию».  «Все сооружение, воздвигнутое Максвеллом, во всей его полноте, красе и мощи сейчас перед нами. Это, пожалуй, одно из величайших свершений физики».

Провести  обоснование  существования упругой среды в гравитационном пространстве  раньше не было возможности по следующей причине, еще раз отметим это. Теория гравитации является четырехмерной, четвертой деформируемой координатой кроме трех пространственных координат в ней является время. Теория упругости была  трехмерной, время в ней не считалось деформируемым,  поэтому полной аналогии гравитации и упругости провести было в такой ситуации невозможно, да и это нельзя было сделать, потому что трехмерная динамическая теория упругости оказалась неверной. Для проведения данной аналогии нужна четырехмерная теория упругости. В настоящее время, когда построена четырехмерная теория упругости,  теоретически  и экспериментально обоснована ее правильность, провести аналогию гравитации и упругости оказалось несложным делом, что и сделано, как уже было сказано,  в работе [4] и это изложение в предлагаемой работе приведено. А  тот факт, что напряжения при деформировании упругих тел  оказываются напряжениями в этих телах  и в среде гравитационного пространства одновременно,  можно использовать как аргумент в пользу утверждения, что  среда упругого тела и среда гравитационного пространства должны описываться однотипными уравнениями, а именно( четырехмерными уравнениями, как это имеет место в гравитации. 

В своей известной работе [5] Андрей Дмитриевич Сахаров говорит : ”Наличие действия приводит к “метрической“ упругости пространства, т.е. к появлению 
обобщенной силы, препятствующей искривлению пространства”.  Слово действие здесь означает функцию, лежащую в основе при получении вариационным мето-

дом знаменитых уравнений гравитационного поля. Под упругим пространством в механике сплошной среды понимается среда, в которой компоненты тензора напряжений являются  функциями  тензора  деформаций. Слова      А. Д. Сахарова практически определяют среду пространства как упругую среду. В своей работе 
А. Д. Сахаров развивает свое положение, рассматривая пространство, наполненное элементарными частицами. Это  физический подход. Элементарные частицы, 
составляющие среду гравитационного пространства, еще надо исследовать,  по-видимому, они много меньше всех известных частиц, но это пока предположение. 
Некоторое  развитие упругого подхода к гравитационному пространству сделано в большой книге “Гравитация“  [3]  американских ученых  Charles W. Misner, Kip S. Thorne, J. A. Wheeler, русский перевод - изд. Мир, Москва, 1977 г. В этой работе говорится: “Сахаров предложил макроскопическое обоснование тяготения, или, как он назвал его, “метрической упругости пространства”. Т.2. стр. 57. Или:  “Таков общий смысл   интересных соображений, выдвинутых в работе (А.Д.Сахарова) и кратко рассмотренных  в разделе 17.2 под заголовком : «Гравитация как метрическая упругость пространства». В двух словах это означает, что гравитация для физики элементарных частиц – то же, что упругость – для атомной физики. Энергия упругой деформации есть не что иное, как энергия, запасенная в связях между атомами при деформации. Энергия, затрачиваемая на искривление пространства, есть не что иное, как возмущение вакуумной энергии полей и частиц, вызываемое этой кривизной. Энергия, необходимая для деформации, в одном случае определяется двумя константами упругости, а в другом – одной константой упругости (ньютоновской постоянной тяготения), но в  обоих случаях константы – не результат смелого росчерка пера на чисто листе бумаги, а следствие совместного действия большого числа отдельных сложных эффектов», т. 3. стр. 474 – 475. 
Вопрос о моделировании среды гравитационного пространства упругой средой является таким образом историческим. Таким моделированием много занимались английские ученые в прошлые времена, свои знаменитые уравнения электродинамики Максвелл получил, как выше уже отмечалось,  рассматривая пространство как упругое. В своей работе  “Основы теоретической физики» (Foundations of  theoretical physics.  A.Einstein. Out of my later years. London, 1950, p. 98-110.) см. [7],   Физика и реальность,  стр. 69, М. Наука. 1965. 359с. А. Эйнштейн писал «Великая перемена была осуществлена Фарадеем, Максвеллом и Герцем, правда, несколько неосознанно и против их воли. Всю свою жизнь все трое считали себя сторонниками механической теории. Герц нашел простейшую форму уравнений электромагнитного поля и заявил, что любая теория, ведущая к этим уравнениям, является теорией типа максвелловской», стр. 70. «Он (Фарадей) представлял себе поля (электромагнитные) как состояния механического натяжения среды, заполняющей пространство, подобно состояниям натяжения в упруго-растянутом теле». Об упругой модели гравитационного пространства говорили и другие ученые физики, об этом в книге будет идти речь, но ситуация получилась  следующей: уравнения Максвелла стали фундаментом физики, ее  основой, но об упругой модели среды гравитационного пространства  почти забыли и это оказалось неправильным.                                                                                                                                          

Как видим, вопрос о моделировании гравитационной среды упругой средой известный,  вполне научный,  давно обсуждаемый в ученом мире. Пример с уравнениями  электродинамики, которые Максвелл получил, считая пространство упругим, показывает, что такое упругое моделирование среды пространства позво-
лило получить выдающиеся научные и прикладные результаты. В  цитированной работе «Фейнмановские  лекции по физике» [6]  отмечалась, что такое моделирование позволило получить выдающийся научный результат.  В этой же работе в разделе «Электричество и магнетизм» дана еще одна оценка этого результата: «В истории человечества (если смотреть на нее, скажем, через десять тысяч лет) самым значительным событием 19 столетия, несомненно, будет открытие Максвеллом законов электродинамики. На фоне этого важного научного открытия гражданская война в Америке в том же десятилетии будет выглядеть мелким провинциальным происшествием». Просто отказаться от такого моделирования после сказанного и всего выше изложенного не очень серьезно, надо продолжать использовать это моделирование для решения других проблем. Одной из таких проблем и является поиск принципов силового взаимодействия реальных тел с гравитационной средой и проблема создания гравитационных двигателей без выброса реактивной массы. Приведенные высказывания выдающихся ученых свидетельствуют о большом интересе к проблеме упругого моделирования в электродинамике и гравитации и поэтому проводить научные исследования этой проблемы нужно и нужно получать новые интересные результаты. Что и делается в предлагаемой книге. 
Создание двигателя без выброса реактивной массы, т.е. гравитационного двигателя, так его будем здесь иногда называть, отнесено в классической механике к числу антинаучных проблем. При  постановке такой  задачи, согласно классической механики, сразу же предполагается нарушение одного из основополагающих законов механики - закона сохранения количества движения, который, в частности, утверждает, что если к объекту движения не прикладывается внешняя сила и из него не выбрасывается вещество, то он, объект, должен находиться в состоя-
нии  покоя. Привести объект в движение в пространстве за счет действий внутри объекта в этом случае нельзя по законам классической механики. Поэтому все работы, связанные с созданием двигателей без выброса реактивной массы, запрещаются без всяких рассуждений.  В предлагаемой работе  на основе научных исследований в соответствии с четырехмерной теорией показано, что проблему создания гравитационного двигателя типа реактивного, но без потери реактивной массы можно ставить,  решать и получать положительный результат,  ничего крамольного в этом нет. Оказывается, что  закон сохранения количества движения имеет ограничения в области его действия, о чем далее будет подробно сказано: этот закон не работает, например, в упругих деформируемых средах. 
Для организации движения летательных объектов в пространстве только за счет каких-либо воздействий внутри этих объектов необходимо в первую очередь, чтобы  в пространстве существовала некая материальная среда, от которой можно было бы оттолкнуться. Такая среда, как  показано в предлагаемой работе, существует. Что это за среда, в настоящее время  пока еще не совсем ясно, для более близкого ознакомления с ее свойствами нужно провести серьезные научные  
исследования,  но по этой среде распространяется энергия в форме электромагнитных волн, через нее передаются силовые воздействия планет и солнца, звезд  в 
галактиках, взаимодействие галактик, в этой среде находятся обычные упругие тела, деформационные напряжения в которых являются,  в сущности, напряжениями в гравитационной среде  и  т.  д.  Действительно, если проанализировать  распространенное земное явление  контактных  силовых воздействий твердых тел  друг на друга, то эти воздействия передаются  через гравитационную среду, по-

тому что ядра атомов,  из которых состоят твердые тела, не соприкасаются непосредственно  друг с другом при контактном взаимодействии тел, а действуют друг на друга на расстоянии через гравитационное пространство. 

Явление деформирования тел в пространстве представляет собой практическое средство для получения силового взаимодействия этих тел со средой гравитационного пространства без выброса реактивной массы и это явление можно использовать для создания силы отталкивания от этой среды и для организации  движения объектов в пространстве под воздействием этой силы без выбрасывания из объектов массы. Таким образом, просматривается направление исследований, которые надо проводить для поиска и создания силового взаимодействия  объектов движения с гравитационной средой.  Нужно искать,  находить  и претворять в практику такие динамические деформационные процессы в рабочих телах двигателей, которые образуют нужную для создания движения объектов движущую силу. В предлагаемой книге разработана теория некоторых  схем силовых механизмов на основе создания  соответствующих динамических деформационных процессов в рабочих упругих телах. На основе этой теории  подробно рассмотрен  один из вариантов этих схем силовых механизмов  двигателей без выброса реактивной массы и основное внимание уделено экспериментальному исследованию  работоспособности этой схемы. Созданные экспериментальные образцы в соответствии с этой схемой  испытаны в работе. Рабочий принцип рассмотренной схемы силовых механизмов состоит, как было сказано, в применении соответствующих динамических деформационных процессов в рабочих телах для создания силового взаимодействия объектов движения со средой гравитационного пространства. Суть данной схемы состоит в выбрасывании упругого тела внутри объекта и возвращении этого тела на объект при помощи упругого удара с ним с соединением. Нужные деформационные процессы образуются в процессе этого удара и об этом в данной книге много и серьезно говорится.  

  Рассмотрение работы электромотора, основываясь на результатах упругого моделирования среды гравитационного пространства,  показало, что  при  работе электромотора движущиеся проводники его якоря также осуществляют  силовое взаимодействие со средой гравитационного пространства. Экспериментально и теоретически это утверждение подтверждено, хотя, конечно, специалистами по физике и механике оно сразу не будет принято. Это утверждение, как было сказано, является следствием упругой модели среды гравитационного пространства, которая физиками достаточно серьезно изучается  и которая  в предлагаемой книге  доработана и обоснована как теоретически, так и экспериментально. 
       Здесь хочется отметить, что в работе представлены интересные и, как оказалось, очень важные научные  результаты экспериментов с электромотором, подвешенным на веревочке, закрепленной на корпусе,  с осью вращения якоря, расположенной вертикально, и не загруженного механической нагрузкой, т. е. холостого. Оказалось, что при включенном электромоторе через некоторое время порядка одной, двух секунд после включения якорь его  вращается, как ему  положено, а корпус перестает вращаться. Такое поведение корпуса говорит об отсутствии силового воздействия якоря при работе, т.е. при рабочем вращении на магниты, расположенные на корпусе и на корпус в целом. Получается, что якорь, чтобы вращаться, отталкивается не от корпуса электромотора, а от среды гравитационного пространства и этим доказывает существование этой среды, больше отталкиваться ему не от чего. Результат этого эксперимента очень серьезный и важный. Проверка правильности данного результата эксперимента проведена на большом числе экспериментов и эта проверка показала, что результат твердый, несомненный, устойчиво повторяемый. Про этот результат уже не скажешь, что он получается из-за наличия трения качения, как специалисты по теории упругости говорят про результаты  экспериментов с макетами двигателей, создающих движение объектов в пространстве без выброса масс и основанных на динамических деформациях упругих тел. 
Этот  результат о силовом взаимодействии проводника с движущимися в нем электронами, специально ориентированными в пространстве электромагнитами электромотора,   с упругой средой гравитационного пространства является новым и очень интересным  с научной точки зрения и практически важным, например,  для решения проблемы создания гравитационного двигателя без выброса реактивной массы. Проблема  использования этого результата на практике  рассмотрена в данной книге как теоретически, так и экспериментально, созданы реально действующие экспериментальные макеты гравитационных двигателей, основанные на данном электрическом эффекте. Конечно, для обеспечения движения двигателя в гравитационном пространстве нужна, в частности, электроэнергия, которую можно получать, например, при помощи миниатюрных  атомных электростанций или при помощи солнечных электростанций, если речь идет об организации движения объекта в околосолнечном пространстве.  

Все образцы макетов гравитационных двигателей и деформационные, и электрические, испытанные в экспериментах, получились действующими,  в  книге достаточно подробно  описаны результаты экспериментальных исследований этих образцов.  Вывод из этих исследований состоит в том, что двигатели без выброса реактивной массы можно создавать и научных направлений по созданию таких двигателей возникает несколько, а не одно. Теоретические исследования по обоснованию правильности этих научных направлений по созданию гравитационных двигателей без выброса реактивной массы  проведены и результаты этих исследований приведены в книге. Но так сложились обстоятельства, что ученые и специалисты, воспитанные на классической механике не хотят верить в эти результаты, не хотят даже слышать о них  и поэтому нужно продолжать серьезное экспериментальное обоснование этих результатов, чтобы преодолеть такое отношение к данным результатам.
 Представленные в предлагаемой книге научные результаты открывают возможности создания двигателей, обеспечивающих отталкивание объекта не от земли, не от воздуха, как это делают современные двигатели, не от выбрасываемой реактивной массы, как это делают современные реактивные двигатели, а создаваемые двигатели обеспечивают отталкивание от невидимой среды гравитационного  пространства. Это отталкивание, согласно теоретических и экспериментальных исследований, является вполне реальным, действующим и его следует разрабатывать. Новые  свойства двигателей, вероятно, позволят получить определенные положительные результаты, например, улучшить экологическую обстановку, не выбрасывая в атмосферу вредные вещества, улучшить акустическую обстановку, уменьшив звук моторов, решить проблему сокращения расхода газов при движении в межпланетном пространстве и т.д. Полученные результаты расширяют возможности создания новых двигателей и этим имеет смысл  более серьезно заняться.  
На чем же основаны полученные результаты  исследований по проблеме создания гравитационных двигателей. Так вот, в действительности оказывается, что закон сохранения количества движения, который положен в основу при запрете 
проблемы гравитационных двигателей, в полной мере имеет силу  для тел, которые двигаются  в пространстве, не касаясь друг друга. Если  в процессе движения  тел  происходит  их  силовое соприкосновение и  тела обладают свойством деформироваться, то в этом случае  сохранение количества движения не обеспечивается уравнениями движения,  речь идет  об уточненных четырехмерных уравнениях теории упругости, т. е.  об уравнениях движения, учитывающих динамическую деформацию расширения – сжатия вещества, описываемую деформацией координаты времени. Об этом в данной работе говорится достаточно подробно. Если рассмотреть соударение двух абсолютно упругих тел, двигающихся в пространстве, то с момента соприкосновения этих тел их движение в пространстве описывается решениями динамических уравнений теории упругости, но, как уже было сказано, не классических, а уточненных четырехмерных.  Четырехмерная теория упругости является, как показано в предлагаемой книге, нужной и в науке, и на практике  для решения реальных проблем, а не экзотической теорией, как может показаться с первого взгляда. 
Таким образом, движение тел после начала процесса их соударения описывается решениями контактной динамической задачи четырехмерной теории упругости. Это движение может быть разным в зависимости от условий соударения тел, т.е. в зависимости от граничных условий контактной задачи четырехмерной теории упругости. Данное заключение свидетельствует о серьезном влиянии динамического деформационного процесса в телах при их соударении на  движение тел после соударения. Поэтому исследование формирования движения тел в про-
странстве  при прохождении в телах динамических деформационных процессов является одной из основных задач, рассматриваемых в предлагаемой работе. Оказалось, что динамическое  деформирование тел в двигателе может быть источни-
ком силового процесса   без выброса реактивной массы, который осуществляет движение объекта в пространстве. 
Рассмотрим еще раз, но уже подробнее, что такое деформация твердого тела, которое представляет собой набор атомов с ядрами,  размещенными в пространстве достаточно далеко друг от друга по сравнению с размерами самих ядер. При  деформировании тела ядра взаимодействуют друг с другом, находясь на расстоянии друг от друга и не касаясь. Силовое взаимодействие ядер осуществляется через пространство. Таким образом, получается, что напряжения в твердых деформируемых телах практически действуют в среде пространства, т.е. в гравитационной среде. Проводя силовые воздействия на твердые тела, мы проводим эти силовые воздействия в среде и на среду гравитационного пространства. Это заключение означает, что можно осуществлять силовое взаимодействие объектов с гравитационной средой при помощи деформирования твердых тел в этих объектах. Например, деформационные процессы в летательном объекте и в выбрасываемом твердом теле, возвращаемом затем на объект при помощи упругого деформационного соударения его с остановкой на объекте,  могут организовать и организуют,  как  выше  уже было отмечено,  такое силовое  взаимодействие  этих  тел с гравитационной средой, которое приводит в движение эти уже соединенные  тела в нужном направлении.

Движение тел с момента начала их ударного контакта описывается не уравнениями движения твердых недеформируемых тел, а описывается уравнениями  движения  деформируемых тел, решения которых и определяет движение объединенного тела.   Количество движения у системы тел, подвергнувшихся   процессу соударения, может  меняться в зависимости от деформационного процесса в этих  телах и ничего  противонаучного  в этом нет, все определяется  четырехмерными уравнениями движения деформируемых тел, об этом подробно говорится в данной книге. Четырехмерные уравнения теории упругости  не придуманы, а получены при помощи обобщения в теорию упругости четырехмерных уравнений гравитации. Выше было отмечено, что напряжения в упругом теле, в сущности, являются напряжениями в гравитационной среде.  Среда гравитационного пространства описывается четырехмерными уравнениями, поэтому, естественно, нужно описывать деформационное поведение среды упругого тела в свете отме-
ченного единства напряжений  в этих средах также при помощи четырехмерной теории.

Кроме того, в гравитации  четырехмерные уравнения теории упругости оказались необходимыми для завершения создания упругой модели среды гравитационного пространства. Уравнения  гравитации  являются  четырехмерными  и,  
если нет четырехмерных уравнений упругости, то построить упругую модель гравитационной среды при помощи аналогии с неправильными трехмерными дина-
мическими уравнениями теории упругости практически невозможно, что и имеет место в действительности.  При наличии же четырехмерных уравнений упругости аналогия упругости и гравитации строится достаточно просто, что и сделано в предлагаемой книге.   Оказалось, что известные  уравнения гравитации совпадают с четырехмерными уравнениями упругости, если в последних положить равными между собой скорости продольных и поперечных волн. Проведенная аналогия четырехмерных уравнений гравитации и упругости и привела к завершению упругого моделирования среды  гравитационного пространства, о котором  ученые  физики  довольно  часто говорили и говорят. Это серьезный результат, если учесть, что он фактически обосновывает наличие упругой среды гравитационного пространства, которая, в частности, нужна для создания гравитационного двигателя без выброса реактивной массы. Эти результаты серьезно подтверждают практическую нужность четырехмерной теории упругости. Трехмерная теория упругости, как уже отмечалось, не может обеспечить получение этих результатов, поэтому и должна быть заменена на четырехмерную теорию при исследовании динамических задач. 
     Упругая модель среды электромагнитного  пространства и электромагнитного поля, подтвержденная проведенными и описанными в данной книге экспериментами, иначе объясняет поведение электрических зарядов электронов и протонов по сравнению с  объяснением, даваемым классической теорией электромагнитного поля. По классической электромагнитной теории не существует какой-то среды электромагнитного пространства, а силовое взаимодействие электрических зарядов осуществляется при помощи электромагнитного взаимодействия их. Выше описанные результаты экспериментов с поведением корпусов электромоторов, работающих в подвешенных  состояниях, подтверждают правильность существования упругой модели электромагнитного поля и свидетельствуют об ошибочности классической модели этого поля. протонов по сравнению с общепринятым поведением.нов 









































































  Это очень серьезное следствие упругой модели гравитационной среды пространства.     

При динамическом деформировании  упругих тел меняется плотность материала, следовательно, меняются скорости продольных и поперечных волн, т. е. меняются скорости смены событий, а это означает, что меняется время. Таким образом, координата  времени при динамических процессах деформаций тел также, как и пространственные координаты, деформируется. В этом нет ничего противоестественного, поэтому в уравнениях теории упругости  следует учесть эту деформацию координаты времени. Пример учета деформации времени в уравнениях, описывающих поведение упругой среды  имеется, это уравнения гравитации.  Такой учет и привел к появлению четырехмерной теории упругости. 

 Подбирая динамические деформационные  процессы  можно управлять изменением количества движения системы тел, а это означает, как в данной работе и показано, что можно создавать движение тел, т. е. менять их количество движения  за счет внутренних динамических деформационных  процессов, а также и электрических процессов в этих телах, которые являются в соответствии с упругой моделью гравитационной среды деформационными процессами,  без приложения внешних сил и без выброса наружу реактивной массы. Звучит это для специалистов, воспитанных на классической механике, а такими специалистами  являются пока еще практически все специалисты,  крамольно, но это, как показано в данной работе и теоретически, и экспериментально, научный факт.  Таким образом, можно строить  механизмы двигателей без выброса реактивной массы.
 Для проведения   научного  обоснования правильности предложенной в данной работе схемы силового механизма, включающего выбрасывание массы внутри объекта и возвращение ее при помощи удара,  было решено  выбрасываемую массу взять в виде упругого  твердого тела, а не в виде газа, как это имеет место в реактивных двигателях.  В этом случае можно применить для строгого  теоретического обоснования работы механизма гравитационного двигателя  положения  хорошо разработанной науки теории упругости, естественно, переработанные, когда это нужно, в соответствии с четырехмерной теорией упругости. Будем  двигатели, которые обеспечивают движение летательного объекта в космическом пространстве, да и в земных условиях тоже без выброса реактивной  массы  называть иногда, как уже было сказано,  гравитационными. Это название уже использовалось в литературе [8]. Основой для такого названия служит то, что гравитационные двигатели обеспечивают движение, «отталкиваясь» от среды  гравитационного пространства при помощи определенных электрических и деформационных процессов. Эту среду  будем также называть гравитационной средой. 

Изобретением двигателей без выброса реактивной массы занимались и занимаются  многие специалисты в разных странах.  Здесь можно привести книгу [8]  В.А. Меньшикова, А.Ф. Акимова, А.А. Качекяна, В.А. Светличного «Движители без выброса реактивной массы: предпосылки и результаты», Изд. НИИ КС, Москва, 2003 , в которой дан серьезный обзор результатов  в области создания гравитационных  движителей без выброса реактивной массы. В этой работе отмечено, что ко времени написания этой книге «в мире предложено и запатентовано около сотни различных видов  инерционных движителей. Однако большинство из них либо вообще неработоспособно, либо малоэффективно».  Большое количество работ и еще большее количество работающих в этом направлении говорит  в 
свете изложенного, о том, что данная тема интересная и заслуживает того, чтобы ее признали в ученом мире и чтобы над ней работали. Отрицать ее, как делают оппоненты, говоря, что в этих работах нарушается закон сохранения количества движения, неправильно. Возможность создания двигателя типа реактивного, но с сохранением выбрасываемой массы на летательном объекте рассмотрена и в работах  [4, 8]. Главным при работе над поиском принципов гравитационных двигателей, как уже отмечалось,  является то, что  пространство заполнено не  пустотой,  не  вакуумом, а некой средой и  от этой среды можно отталкиваться и перемещаться в ней и для этого надо найти способы такого отталкивания. Об утверждении, что в гравитационном пространстве  вакуум, к чему привыкли в ученом мире, и нет никакой среды, после изложенного в книге материала уже серьезно нужно задуматься.   О модели среды гравитационного пространства, как об упругой, физики и ученые в области гравитации говорят постоянно, но построить такую модель окончательно не удается, а такая модель для продвижения исследований в гравитации нужна. Это говорит о том, что  нужна четырехмерная теория упругости, учитывающая, как и теория гравитации, деформацию координаты времени. После построения такой теории упругости  можно строить и упругую модель гравитационной среды. Таким образом, оказалось, что четырехмерная теория упругости нужна не только в задачах о прочности материалов и конструкций, но и в теории гравитации для проведения исследований с целью получения уравнений теории упругой гравитации, что означает  также построение упругой модели среды гравитационного пространства.
В настоящее время, когда  четырехмерная теория упругости создана,  теоретически и экспериментально обоснована ее правильность, провести аналогию 
гравитации и упругости оказалось уже несложным делом, что и сделано в работе [4]. В предлагаемой книге  построение  теории четырехмерной упругости изложено и  по аналогии с ней  теория  гравитации доведена до состояния теории упругой гравитации, которая  оказалась нужной при разработке моделей двигателей без выброса реактивной массы. Название четырехмерная упругость звучит  для специалистов по теории упругости вызывающе и создает отношение к ее авторам, как к ученым, которые любят заниматься экзотикой, а не реальной наукой. В действительности, построенные четырехмерные уравнения упругости очень похожи на уравнения динамической  термоупругости, а деформация координаты времени аналогична температурной деформации расширения – сжатия  вещества  тела и это сходство снимает ореол экзотики с четырехмерной упругости, делает ее нормальной прикладной наукой. Получилось, как уже отмечено, так, что деформация координаты времени описывает практическую, реальную деформацию – динамическую деформацию расширения – сжатия вещества тела. Если бы четырехмерная теория упругости не давала хороших результатов, ее не стоило бы предлагать. Здесь ситуация наоборот. Предлагаемая теория дает столько результатов новых и 
необычных, что  из-за этого несколько страшновато предлагать эту новую теорию. То же самое относится и к гравитации.  А среди неожиданных и необычных  получились такие результаты:

        в динамическом деформационном процессе в упругой среде появилась новая компонента тензора деформаций - динамическая деформация расширения-сжатия вещества среды, описываемая  деформацией координаты времени, дополнительная к известной объемной деформации;

        снят ореол таинственности с понятия деформации времени, показано весьма земное содержание этой деформации как деформации растяжения-сжатия вещества тела, т.е.  деформации плотности вещества, аналогичной температурной деформации;                                                

        поверхностные волны  в упругом полупространстве оказались в действительности чисто поперечными волнами; 
        скорости распространения продольных возмущений в упругих стержнях, в пластинах-полосах, в упругом пространстве одинаковые и равны скорости продольных волн в пространстве, эти скорости являются различными согласно классической теории упругости; 

        линейные уравнения гравитации и электродинамики оказались едиными, а не разными, как это считается в настоящее время;

        уточнена классификация гравитационных и электромагнитных волн;

         скорость гравитационных волн очень маленькая,  порядка одного санти- метра   в секунду, по сравнению со скоростью света;

        гравитационные и электромагнитные поля могут взаимодействовать друг с другом в силовом смысле;

        гравитационное пространство заполнено особой упругой средой(
        появилась возможность искать и находить принципы гравитационных двигателей, типа реактивных, но без выбрасывания вещества, т.е. без потерь ве-
щества, которое имеет место в современных реактивных двигателях, которые выбрасывают газ для создания движущей силы и т.д.
При получении  четырехмерных уравнений теории упругости, которые учитывают в упругом теле деформацию координаты времени наравне с деформацией 
пространственных координат, возник вопрос о том, какую скорость распространения возмущений взять за основу, поскольку скорости света в упругом теле нет. Исследование этого вопроса привело тоже к интересному результату: оказалось, что  какую бы скорость распространения возмущений в среде ни взять, четырехмерные уравнения теории упругости получаются одними и теми же. Конечно же, речь идет о теории  упругости в линейном приближении.  Анализ новых  уравнений теории упругости, которые, как ни странно, оказались простыми и не намного сложнее классических уравнений, дал простую механическую и физическую интерпретацию деформации временной координаты как динамической деформации расширения-сжатия вещества, дополнительной к объемной деформации тела, об этом выше уже говорилось.  Полученные уравнения теории упругости в случае, когда скорость объемных или, что то же, продольных волн равна  скорости поперечных волн и обе эти скорости равны скорости света, полностью совпадают с линейными  уравнениями гравитационного поля.  Еще один из таких результа-
тов: выяснилось, что такое же совпадение имеет место и с уравнениями электромагнитного поля, но только в этом случае скорость объемных волн должна быть равной нулю, а скорость поперечных волн должна быть равной скорости света. Получилось, что уравнения  гравитации и электродинамики в линейном приближении представляют собой уравнения неких упругих  сред и  в этом нет ничего надуманного,  все получилось точно без всяких предположений и допущений.

Нужно здесь еще раз подчеркнуть, что в книге речь идет только о  линейных уравнениях. Ну а если начать углубляться в нелинейную область, то количество задач возрастает в нелинейной и очень большой пропорции. В качестве примера можно привести задачу об изгибе стержня. Если взять тонкий очень упругий и очень длинный стержень, а  лучше сказать провод и начать сильно изгибать его, то эта задача и может представлять пример нелинейной упругости. Какое многообразие нелинейных задач здесь может возникнуть. Стержень можно сворачивать 
в бабину, можно связывать в узлы, можно из него вязать кружева и  т. д. По сравнению с линейными задачами из сопротивления материалов об изгибе стержней имеем море нелинейных задач. То же самое имеет место и с пластинами, и с оболочками, и с упругими телами. 

Приведенный пример показывает, что нелинейная область теории очень и очень гигантская и при рассмотрении задач в нелинейной постановке нужно серьезно ограничить область нелинейности каким-либо способом, а иначе решать задачи в нелинейной постановке бессмысленно, решений одной задачи может быть много и как их трактовать, неизвестно. Конечно, нелинейные теории  нужны, но желательно знать, какую нелинейность предстоит исследовать при помощи нелинейной теории.  Такой нелинейный подход может быть опасен еще тем, что при его использовании можно, как говорится в пословице, за деревьями не увидеть леса, а более конкретно, не увидеть нужную цель исследования. Поэтому  жела-

тельно вначале более широко осмотреть цели исследования при помощи линейного подхода.

Обнаруженное совпадение уравнений сразу же  пробудило  желание распространить на теорию гравитации и электродинамики  разработанные в теории упругости  положения, имеющиеся решения и определенные результаты исследова-
ний.  Надо отметить, что в теории упругости  накоплено большое количество  решений уравнений, каковых нет в двух других теориях и которые после соответствующей обработки   серьезно могут обогатить багаж  знаний в гравитации и в электродинамике, и желательно такую работу сделать,  воспользоваться интересной ситуацией. Для среды пространства, в котором существуют гравитационные и электромагнитные поля, подходит  предложенная   модель упругого четырехмерного пространства со всеми вытекающими из этого следствиями. На эту среду можно обобщить, что и сделано в работе, используемые в упругости понятия: деформации, перемещения, напряжения, уравнения равновесия, уравнения совместности деформаций, закон Гука, связывающий деформации и напряжения, упругая энергия деформации и др. Интересным обобщением служит одно решение уравнений теории упругости, которое после его обобщения в электродинамику оказалось точным решением уравнений электромагнитного поля и описывает напряженное  электромагнитное  состояние  электрона и  позитрона. Об этом решении речь идет в параграфе  § 2.7    и др. Это очень интересное решение, которое дает много нового в электродинамике и которое  физикам почему-то не было известно. В книге о свойствах этого решения сказано достаточно много, но исследование этих свойств желательно продолжать. 
Анализ результатов обобщения привел к тому, что упругая среда, моделирующая среду гравитационного и электромагнитного пространства, не является ни твердым упругим телом, ни жидкостью, ни газом, а представляет некую особую среду, которая в определенном смысле является противоположностью жидкости. В жидкости очень маленькой является скорость поперечных волн по сравнению со скоростью продольных волн, а в гравитационной среде, как получилось в итоге исследований, очень маленькой является скорость продольных волн по сравнению со скоростью поперечных волн, которая равна скорости света. Такой реальной среды в земной природе пока не наблюдалось. Таким образом,  выявилось, что среда гравитационного пространства  не представляет собой упругое твердое тело. 

Следует здесь сказать, что известные  уравнения гравитации  и электродинамики в данной работе не трогаются и не изменяются, они приняты как неприкосновенные, никакие новые уравнения не выводится. Это заявление  будет повто-
ряться, потому что оно очень существенное. Цель исследования состоит в обобщении  результатов из одной области науки в другую,  но получение новых уравнений не является целью работы. При внимательном чтении книги видно, что новые уравнения четырехмерной упругости здесь не изобретены, а  получены методом обобщения известных, признанных жизнью уравнений гравитации.

Выявленное  сходство  уравнений гравитации и электродинамики с уравнениями четырехмерной упругости позволило дать им дополнительно к существующему в настоящее время несколько измененный  смысл. Этот подход открывает новые возможности исследования задач гравитации, электродинамики по отдельности и общих задач, когда гравитационные и электромагнитные поля взаимодействуют друг с другом, находить новые решения этих уравнений. Теория упругой гравитации содержит в себе законы классической механики, в частности, закон всемирного тяготения, т.е. классическая механика является частью теории 
гравитации и это в данной работе показано. Но надо сказать, что теория гравитации  является более общей наукой и позволяет шире и глубже изучать поведение 
тел и вообще сред в пространстве, движение звезд, галактик, а также вселенную в целом. Но это пока мечта.
Теория упругости является существенно более прикладной наукой по сравнению с гравитацией, поэтому отмеченное сходство уравнений приводит к возможности ставить именно  прикладные задачи в области гравитации. Работа по нахо-
ждению механизмов гравитационных двигателей без выброса массы и является такой прикладной проблемой, решаемой в данной работе. Конечно же, здесь возникает вопрос, почему это специалисты не по двигателям, а по теории упругости вдруг занялись изобретением двигателей, где они не являются специалистами. Вопрос в данном случае естественный. При проведении аналогии упругости и гравитации никаких планов по работе в области двигателей не ставилось. Когда же была построена теория упругой гравитации, встал вопрос, а зачем она нужна. 
Полученные и описанные здесь результаты на основе этой теории ответили на этот вопрос и показали, что упругая теория гравитации нужна и, в частности, при решении проблемы создания гравитационных двигателей. 

И вот результат о наличии в пространстве упругой гравитационной среды подсказал тему, а нельзя ли найти возможность как-то оттолкнуться от этой среды осуществить движение в ней, не выбрасывая массу, научиться как-то «плавать» в этой среде. Обнаруженные же факты, что основой гравитационного двигателя может быть деформационный процесс в упругих телах, специально организованный в летательном объекте, что основой двигателя могут быть проводники электрического тока, движение которых специально организовано, серьезно подтолкнул к более тщательному исследованию по этой интересной проблеме. В сложившейся ситуации знания  по теории упругости пригодились, а что получилось в результате этого, говорит содержание книги. 

Совпадение четырехмерных уравнений упругости с хорошо математически исследованными уравнениями гравитации дает дополнительно к правильности полученных четырехмерных уравнений упругости, основанной на  строгости вы-
вода их,  подтверждение о математической и физической правильности  этих уравнений. Но существовал  вопрос, являются ли они  нужными  с практической точки зрения. В книге много места уделено ответу на этот вопрос при помощи сравнения результатов теоретических решений новых уравнений с результатами экспериментальных исследований.  Таких сравнений приведено много, вполне достаточно для получения твердого вывода о том, что четырехмерные уравнения правильные и нужные в практическом отношении.    

Научная практика говорит о том, что  сравнения теории с экспериментом обычно  проводятся и должны проводиться все время, пока живет теория. Об этом, в частности,  говорит и данная работа.  Ну кто бы мог подумать, что классическая динамическая теория упругости неверна. Никто из многих   коллег  в данной области науки  -  выдающихся специалистов в области динамической упругости, крупнейших ученых и слышать не хотят о таком утверждении. А в предлагаемой  книге это утверждается и обосновывается, хотя  обоснований правильности классических уравнений имеется в научной литературе  очень много, об этом тоже не надо забывать. Следовательно,  как вытекает из сказанного, экспериментальное подтверждение классической теории упругости нужно продолжать проводить тем ученым, которые в нее верят и в ней работают. 
Следует отметить, что теория упругости является достаточно сильно развитой наукой и с точки зрения механики деформируемых сред, и с точки зрения математики  [9  -  12]. Для серьезного ознакомления с достижениями в ней нужно 
потратить много времени, уйдя с головой в эту область науки. Надо глубоко прочувствовать научные достижения в ней и найти те из них, которые можно использовать при построении решений уравнений упругой модели гравитационной среды. Опыт работы  показывает, что для этого нужны годы, а не дни и месяцы. Специалист физик, которому нужно получать результаты в области физики, а не в теории упругости, не  может позволить себе потратить годы на овладевание знаниями в теории упругости, т.е. совсем в другой области науки.

Первоначальная цель овладевания  знаниями в гравитации состояла не в том,  чтобы получать результаты в этой области науки. А она состояла в улучшении  проведения исследований в области теории упругих оболочек, которые представляют собой математически двумерные пространства, обладающие кривизной двумерного пространства, а именно кривизной срединной поверхности оболочек. Гравитация – это четырехмерное пространство с кривизной. Цель и  состояла в поиске возможности обобщить в теорию оболочек научные достижения выдающихся ученых и, главное, результаты А. Эйнштейна в области общей теории относительности. Работа по такому обобщению и привела  к получению четырехмерной теории упругости.  Высказывания физиков об упругом моделировании гравитационной среды свидетельствовали о том, что знания  ученых-физиков в области теории упругости недостаточны  для проведения данного моделирования, потому что физикам для их работы не было необходимости овладевать   знаниями в области теории упругости. Сказанное объясняет то, почему  полного вывода уравнений упругой гравитационной среды  не делалось. Ученые физики обычно упоминали о возможном упругом подходе к гравитационной среде и на этом дело останавливалось.

В результате получилось так, что написать уравнения гравитационной среды, как упругой, оказалось проще специалисту по теории упругости, чем физику. Тем более, как будет ясно из изложенного в данной книге, написать такие уравнения, если нет четырехмерных уравнений упругости, невозможно, одних известных  трехмерных уравнений упругости недостаточно. Учитывая  то, что трехмерные динамические уравнения теории упругости неверны, обобщить теорию упругости на теорию гравитации в принципе было нельзя.  А четырехмерных уравнений упругости  ранее не существовало.  

 В предлагаемой книге  основной упор сделан на анализ, на сходство, на аналогию известных, хорошо зарекомендовавших себя уравнений гравитации и электродинамики с четырехмерными уравнениями упругости, правильность которых в работе серьезно обоснована и теоретически и экспериментально. Результаты получены на основе анализа выявленного совпадения этих   уравнений, а не на 
основе изобретения новых уравнений гравитации и электродинамики. Это важно подчеркивать, чтобы не возникала у читателя мысль, что опять кто-то 
переделывает общую теорию относительности,  улучшает ее, придумывает более правильные уравнения. Так получилось в настоящее время, что всякая новая деятельность в этом направлении вызывает серьезное возражение среди ученых и,  в общем-то, не без оснований. Интересным результатом построенной аналогии уравнений получилась реализация возможностей приложения  научных достижений, полученных в общей теории относительности, в области теории упругости  при исследовании  прикладных задач. Оказалось, что здесь она действует, дает и будет давать  серьезные практические, прикладные результаты.  Теория А. Эйнштейна будет работать и в акустике, об этом тоже говорится в книге, она должна внести свой вклад в гидродинамике и вообще в динамической механике деформируемых сплошных сред. Таким образом, процесс обобщения результатов общей теории  относительности на теорию упругости вполне оправдан.

Упругая трактовка уравнений гравитации и электродинамики открывает возможность по-новому решать некоторые прикладные задачи. Примером такой возможности и является  рассматриваемая  в книге проблема нахождения таких схем двигателей, типа реактивных, когда можно получать движущую силу, не выбрасывая вещество в пространство, как это имеет место в существующих реактивных двигателях, а при помощи определенных деформационных и электрических процессов в телах, расположенных внутри двигателей. Такая ситуация особенно желательна для организации движений кораблей в космическом пространстве, когда экономия веса летающего объекта за счет сокращения горючего топлива очень важна. 
Коснемся здесь некоторых  вопросов процесса изложения материала книги. Получилось так, что в книге переплелись очень прикладная проблема – создание двигателей без выброса реактивной массы и фундаментальные научные проблемы 
– построение четырехмерных уравнений упругости, четырехмерных уравнений упругой гравитации, получение  ряда решений этих теорий и др. Такое соединение не надуманное, а вызвано самой жизнью указанных проблем. Если остановиться на одной прикладной проблеме о двигателях без выброса реактивной массы, то встанет вопрос о ее надуманности, нереальности и т. д. Если излагать только фундаментальные проблемы, то возникнет вопрос, а зачем они нужны. Отвечая себе на эти вопросы, а также предполагаемым читателям,   поневоле  была принята схема изложения, предложенная в книге. 

Теперь о технической стороне изложения. Нумерация формул в каждом параграфе  книги своя. Ссылки на формулы в своей главе нормальные без изменений, ссылки на формулы из других параграфов составлены следующим образом. В начале ссылки стоит нумерация того параграфа, в которой расположена формула, в конце ссылки стоит нумерация этой формулы в том  параграфе.

При проведении выше указанных исследований постоянно, более двадцати лет происходило общение по поводу описываемых здесь результатов с академиком Александром Юльевичем Ишлинским,  воспринимался его взгляд на эти результаты,  учитывались его пожелания о направлении продолжения исследований,  его  замечания  и  поэтому сохраняется  большая  благодарность  ему  за  поддержку.     

Глава 1.  Модели  гравитационных двигателей 

   на основе электрических процессов.

                  1, 1.  Эксперимент, доказывающий

 наличие среды в космическом пространстве.
Обнаружен интересный и важный эксперимент, оказавшийся   очень полезным для  проведения работ по созданию гравитационного двигателя на электрическом принципе  без выброса массы. Этот эксперимент доказывает существование упругой среды в гравитационном пространстве, о чем раньше не было известно. Наличие такой среды в гравитационном пространстве  является важным явлением, с этой средой можно организовать силовое взаимодействие, при помощи которого можно создать гравитационные двигатели без выброса массы и движение аппаратов по этой среде, т.е. движение в космосе или в земном пространстве.  Чтобы показать, что содержание данной книги имеет  нужное для практики  значение,  и чтобы не отпугивать возможного читателя его предположением, что содержание книги во многом придуманное и нет смысла с ним знакомиться,   изложение этого содержания  книги начнем с описания  этого  реального  эксперимента, результаты которого и обеспечивают решение проблемы создания указанного двигателя и  этим определяющего  нужность для практики содержания книги. А эксперимент состоит всего лишь  из анализа особенности работы обычного электродвигателя, подвешенного в вертикальном положении на одной веревочке, закрепленной только на корпусе этого электромотора. И это вся оснастка рассматриваемого  эксперимента. Что может быть проще такой оснастки экспериментальной установки ?  Главный результат данного простого  эксперимента, а он заключается в доказательстве существования упругой среды в гравитационном пространстве, с которой можно организовать силовое взаимодействие и в которой можно организовать движение аппаратов, оказался очень важным для практики и для науки, а процедура проведения   этого эксперимента оказалась очень простая и каждый может этот эксперимент  поставить без особого труда,  получить,  осмыслить и проверить его удивительные результаты, если вначале он не поверит этим результатам эксперимента.  Так что имеет смысл начать изложение содержания книги с описания этого эксперимента, чтобы, может быть, этим привлечь читателя к ознакомлению с результатами этого эксперимента и, возможно,  с результатами книги, которые нужны для практики. Начало книги с теоретического изложения  материала может отпугнуть читателя, который может подумать, что результаты придуманы. Экспериментальные результаты, которые, как сказано, читатель может проверить, к такому финалу не приведут.

       Обоснование  наличия реальной упругой среды в гравитационном пространстве, которое будем иногда называть космическим, имеет, как уже отмечалось, большое значение.  По этой среде можно двигаться без потери массы в аппарате, движение которого надо создать, осуществив мечту исследователей, организовав нужное силовое взаимодействие с ней, если она существует и  создать движение в гравитационном пространстве различных аппаратов без выброса массы. Об этом в предлагаемой книге говорится много. Эта среда невидимая и о ней до настоящего времени ничего неизвестно, она как-то не проявляла себя. С экспериментального обоснования наличия этой среды имеет смысл начать  изложение содержания предлагаемой книги. Эксперимент, как будет сейчас видно, очень реальный, очень простой в исполнении, каждому из желающих его поставить, еще раз это отметим, он под силу,  и  каждый может проверить результаты этого эксперимента и сам может доказать существование такой среды в гравитационном пространстве и поверить в ее существование.  При экспериментальном наблюдении работы обычных электромоторов, подвешенных на одной веревочке, закрепленной исключительно только на корпусах,  обнаружилось, что среда пространства существует,   проявляет свое существование в работе электромоторов, от нее отталкиваются  провода якорей электромоторов при работе. Это свойство электромоторов будет продемонстрировано в рассматриваемом  эксперименте. 

        Для того чтобы электромотор работал, в нем по проводникам должны двигаться специально ориентированные электроны. Для обеспечения такой ориентации  в электромоторе созданы специальные электромагниты, которые и выполняют функцию по поддержанию нужной ориентации электронов.   Движение этих специально ориентированных в пространстве электронов приводит к появлению действующих на эти электроны  силы, которая, в конечном счете, приводит к движению проводов, расположенных на якоре, вместе с якорем в направлении, определяемом так называемым правилом левой руки и вращают якорь электромотора. Спрашивается, от чего отталкиваются проводники на якоре электромотора с движущимся в них ориентированными  электронами. В учебниках по физике говорится, что эта сила возникает между этими проводниками  с движущимся по ним электронами и магнитами, расположенными на корпусах электромоторов, которые ориентирует положение электронов в пространстве. Но в действительности это не так и это сейчас будет показано.        

       Итак, начнем с описания рассматриваемого эксперимента.  Рассмотрим  электромотор, подвешенный на одной длинной веревке и так, что ось вращения его якоря расположена вертикально. На электромоторе веревка закреплена только на его корпусе и не соприкасается с его якорем. Веревка подбирается такая, что она не создает сопротивление вращению корпуса электромотора достаточно долгое время, исчисляемое десятками секунд, а для увеличения этого времени длину этой веревки можно увеличивать. В проводимых экспериментах длина веревки была разной, даже порядка десяти метров.   Если этот электромотор с незагруженным  якорем  включить  в электросеть, то в первые одну – две  секунды работы электромотора его корпус с магнитом начинает достаточно медленно  вращаться в направлении, противоположном направлению вращения якоря. 

        Длинная тонкая веревка, на которой  подвешен мотор, как было  сказано,  не оказывает заметного сопротивления вращению корпуса электромотора. Серьезный результат этого эксперимента заключается в том, что через некоторое небольшое  время порядка одной двух секунд после включения  электромотора корпус электромотора прекращает вращаться и останавливается, хотя ничто не мешает ему продолжать вращение, потому что якорь этого электромотора  продолжает свое вращение и отталкивается для этого, согласно классической теории физики, от корпуса, оказывая силовое  вращательное воздействие на корпус. Активно проверялось, не оказывает ли влияние сопротивление  веревки на вращение корпуса электромотора:  веревка не  оказывала сопротивления  вращению корпуса электромотора и не останавливала его вращение.   До настоящего времени   данная  остановка вращения корпуса электромотора не привлекала никакого внимания,  на эту  остановку вращения  корпуса и не хотелось  обращать внимания, ну остановился корпус, ну и пусть,  и пусть не вращается. Но оказывается,  что эта хорошо наблюдаемая четкая остановка вращения корпуса работающего электромотора очень многое означает и об этой остановке  поговорим подробнее. Сомнений в остановке вращения корпуса  в  данных экспериментах  нет, это хорошо наблюдаемый постоянный экспериментальный  результат во всех проведенных и проводимых экспериментах с подвешенными электромоторами и, конечно же,  желательно дать объяснение этому явлению.

Для  некоторого изменения   этого эксперимента можно при включении электромотора придержать его корпус и не дать ему совершать первоначальные вращательные движения, а через некоторое небольшое время это придерживание  прекратить. В проведенных экспериментах никакого движения корпуса электромотора после такого освобождения корпуса от придерживания  не возникало, хотя якорь электромотора продолжал вращение.  Если бы продолжала существовать  сила между якорем и магнитом на корпусе электромотора, предсказываемая классической теорией физики, то эта сила заставляла бы корпус мотора  вращаться в направлении, противоположном направлению вращения якоря. Но так как вращение корпуса электромотора не происходит при вращающемся якоре, то эта сила не существует или она стала малой. Совсем малой эта сила не может быть, так как она  заставляет якорь вращаться с большой скоростью, что свидетельствует о значительной величине этой силы. 

Для увеличения этой силы между якорем и корпусом  электромотора, для проявления ее, если она существует, на ось якоря в данном эксперименте подключали нагрузку в виде генератора электротока. Генератор не соприкасался  ни с корпусом электромотора,  ни с внешними элементами и не создавал сопротивления вращению якоря за счет такого соприкосновения.  Электрический  ток генератором  вырабатывался, следовательно, трата энергии на вращение якоря возрастала, естественно, сила между магнитом и обмоткой якоря, если бы она существовала, должна была бы увеличиться и организовать вращение корпуса, однако корпус электромотора с магнитом не начинал вращаться и в этом случае. Корпус электромотора никак не закреплен и поэтому, чтобы его вращение организовать,  не нужно большой силы. Ну  а раз  корпус  не вращался, то, следовательно, силы между якорем и корпусом электромотора не было. Это один из результатов данного эксперимента.

        Таких экспериментов было поставлено достаточно много, десятки с различными электромоторами, они твердо подтверждали этот экспериментальный  результат об отсутствии в электромоторе при его стационарной работе силы между обмоткой якоря и магнитами на корпусе. Эта сила, возможно, появлялась в момент включения электромотора и в момент его выключения, но исчезала при стационарной его работе. Но силы, создающие силовой  момент,  обеспечивающий вращение якоря при отсутствии вращения корпуса электромотора, существуют, раз вращение якоря происходит даже при наличии силовой  нагрузки на него.  Следовательно, данные силы возникают  и существуют  между проводниковой обмоткой якоря и  чем-то еще. Анализ возникшей ситуации показывает, что нет наблюдаемых составляющих элементов  рассматриваемой  экспериментальной системы, от которой может  отталкиваться якорь электромотора при работе.  Этот  анализ показывает, что таким составляющим элементом данной экспериментальной системы может быть только гравитационная среда. А конкретно силу создают движущиеся в этой среде гравитационного  пространства электроны,  специально  сориентированные в пространстве при помощи  электромагнитов, расположенных на корпусах электромоторов. Объяснение этому явлению дано далее при помощи упругой модели среды гравитационного пространства в § 5 данной первой главы и далее в этой книге  при рассмотрении движения электрона.

        У северного магнитного полюса эта сила, она прямолинейная. направлена в одном направлении, у южного магнитного полюса эта прямолинейная сила направлена в противоположном направлении. Эти силы создают силовой момент, который вращает якорь электромотора. Эти силы организуют силовое взаимодействие аппарата со средой гравитационного пространства и они не зависят серьезно друг от друга. Можно при желании менять эти силы и тем самым менять направление движения аппарата.  Поэтому данный результат эксперимента свидетельствует о наличии среды в гравитационном пространстве, от которой можно отталкиваться и от которой якоря электромоторов  отталкиваются. Если бы такой среды не было, то  оттолкнуться для организации вращения якоря электромотора  вообще было бы не от чего. Таким образом, при работе электромотора его якорь отталкивается от среды гравитационного пространства, а не от корпуса. 

        Это результат является основным в данном эксперименте и он оказывается очень неожиданным и важным и нужным для практики, о чем далее будет подробно говориться. Эксперимент показывает,  что можно создавать силу взаимодействия  с  гравитационной средой при  помощи электрического тока, аналогично тому, как такая сила создается в  обычных  электромоторах при  обычной их работе.  О существовании  такого явления силового отталкивания якорей электромоторов от среды гравитационного пространства ранее как-то никто не думал и не подозревал о его существовании, а оно оказывается существует и является  очень важным. Более того, такая работа электромоторов в  свою очередь означает, что реально существует среда в пространстве, от которой провода якорей электромоторов  отталкиваются и двигаются в ней, обеспечивая вращение якорей. На первый взгляд это, как выше  отмечено, выглядит невероятным,   но иначе никак не объяснишь, почему якоря электромоторов работают, ни от чего не отталкиваясь, если не признать существования в пространстве среды.   Это силовое  взаимодействие со средой  пространства означает также, еще раз можно отметить, что можно создавать нужную силу взаимодействия объекта со средой  пространства при помощи создания движения  в определенном направлении электропроводов со специально ориентированными в них электронами и возникающая сила взаимодействия этих электронов со средой пространства будет  двигать объект в нужном направлении. Результат этих экспериментальных исследований очень и очень важный и он будет далее серьезно обсуждаться. 

           Итак, в среде  гравитационного работают все электромоторы, созданные на земле. Ряд электромоторов очень мощные, они также работают, взаимодействуя в силовом отношении с гравитационной средой.  Все это означает, что среда гравитационного пространства является достаточно могучей  и  может служить основой большой доли рабочего процесса, рабочего фундамента для организации и создания рабочих электрических элементов на земле. Учитывая, что гравитационная среда является средой и в космическом пространстве, то такое создание   рабочих электромоторов можно осуществлять и в космическом пространстве. Вывод очень интересный и нужный на практике. Гравитационную среду можно и нужно  использовать при помощи силового взаимодействия с ней, как это делают электромоторы, для организации движения и на земле, и в около земном пространстве, и в космическом пространстве.

        Описанные эксперименты на первый взгляд выглядят несколько примитивными и несерьезными. Ну что такое, подвесить  протонов по сравнению с общепринятым поведением.нов 









































































 на веревке электромотор и увидеть, что при работе электромотора  его незакрепленный корпус не вращается. И вот в этом примитивном  подвешивании заключена вся оснастка эксперимента, на  результатах которого покоится  очень серьезный  и важный вывод о  существовании среды в гравитационном пространстве, о силовом взаимодействии электромоторов с этой средой, о новой трактовке поведения электромагнитных полей и так далее.  Создалась ситуация, что фундаментальный результат в теории электромагнитного поля подтверждается очень простым экспериментом, легко подготавливаемым и легко проводимым в любом количестве раз. С одной стороны это выглядит довольно примитивно и как-то это не привлекает внимания, но с другой стороны в этой простоте имеется и глубокий смысл. Раньше на такой эксперимент из-за его простоты, по-видимому, никто  не обращал внимания. Но вот  оказывается, что простота  эксперимента и возможность провести его большое число раз  серьезно подтверждают очень серьезные  научные результаты. Итак, выявился новый взгляд на поведение электромагнитных полей при работе электромоторов и это следует учитывать при анализе  их работы. 
       1.2.  Действующие  модели силового механизма  
     гравитационного двигателя на электрическом принципе.  

Рассмотрим еще раз работу электромотора,  преследуя цель найти пути создания  моделей двигателей без выброса реактивной массы. Как было отмечено в предыдущем параграфе, при стационарной работе электромотора движущиеся  ориентированные электроны в проводниках его якоря осуществляют рабочее силовое взаимодействие этих проводников со средой гравитационного пространства, а не  с электромагнитами самого электромотора. Экспериментально и теоретически это утверждение подтверждено,  это подтверждение сделано и описано в предыдущем параграфе,  хотя, конечно, специалистами по классической физике и механике оно сразу не будет принято.  Это утверждение является следствием упругой модели среды гравитационного пространства, о которой физики достаточно серьезно говорили, но эту модель не создали  и  которая в предлагаемой книге  разработана и обоснована как теоретически, так и экспериментально и изложена во второй главе. Об этой упругой модели, об обосновании ее правильности с теоретической точки зрения далее в книге будет идти речь, а в данный момент основное внимание уделено экспериментальному исследованию  значения этой модели для создания гравитационных двигателей без выброса массы. Данный результат о силовом взаимодействии  движущихся в проводниках специально ориентированных в пространстве электромагнитами электродвигателя электронов с упругой средой гравитационного пространства является очень научно интересным и важным результатом для решения проблемы создания гравитационного двигателя без выброса реактивной массы. Теоретически это положение рассмотрено в параграфе  1.5.  Проблему  использования этого явления  на практике при разработке моделей гравитационных двигателей рассмотрим в данном параграфе. 

С этой целью рассмотрим более подробно работу электромотора с позиции силового взаимодействия проводников его якоря с упругой средой гравитационного пространства.  Условно сделаем разрез электромотора по его центру плоскостью, перпендикулярной оси вращения якоря. Пусть N, S  северный и южный полюса электромагнита, FN , FS   силы, с которыми электропровода якоря  при пропускании по ним электротока действуют на  гравитационную среду у этих полюсов и организуют вращение якоря. Если обнулить каким-то способом одну из сил  FN   или   FS, например,  FS , то якорь электромотора будет взаимодействовать с гравитационной средой при помощи одной силы  FN ,  действующей у северного полюса в прямолинейном направлении. Соответственно гравитационная среда будет действовать с силой  – FN   на якорь электромотора, а следовательно, на электромотор в целом и приводить его в движение в прямолинейном направлении  по направлению силы  – FN. Таким образом, если удастся обнулить силу  FS, то в результате из электромотора получится модель двигателя, обеспечивающего прямолинейное движение объекта под действием силы  -FN  в направлении этой силы без выброса реактивной массы. Конечно, для обеспечения движения электродвигателя в гравитационном пространстве нужна электроэнергия, которую можно получать, например, при помощи миниатюрных атомных электростанций или при помощи солнечных электростанций, если речь идет об организации движения объекта в околосолнечном пространстве. Таким образом, видится достаточно простое получение модели гравитационного двигателя на электрическом принципе без выброса реактивной массы.

Обнулить силу  у какого-либо магнита можно, выключив прохождение электротока по проводникам якоря при прохождении их мимо одного из полюсов  электромагнита, например, южного. В принципе сделать это не очень сложно, т.е. 

это выполнимая задача. Можно не полностью выключать ток при прохождении проводников мимо южного полюса, а  существенно его ослабить, что уменьшит силу  FS , но  это не скажется принципиально на конечном результате создания движущей силы  (!FN !  -  !FS ! ),    создания нужного движения электромотора в гравитационном пространстве.  Возможность  не полного обнуления электротока около одного из  полюсов  электромагнита для получения силы, обеспечивающей прямолинейное движение электромотора очень хорошо подтверждается следующими реально поставленными экспериментами.

Изучение поведения работающих электромоторов с вертикально расположенными  незагруженными осями  вращения якоря рассматривалось в различных условиях: 1) помещенных на платформе,  легко перемещающейся на колесиках – подшипниках, 2) расположенных  на концах стержня – коромысла, подвешенного в середине на подвеске, преобразующего прямолинейное движение электромоторов в круговое,  не оказывающей сопротивления вращению коромысла. Это рассмотрение привело к обнаружению следующего явления. Уравновешивающим грузом  на коромысле установлен электромотор, у которого сила, создающая прямолинейное движение направлена в противоположном направлении, чем у первого электромотора.  При некоторых работающих моторах, а не при всех, платформа на колесиках приходила в  прямолинейное движение  и это движение продолжалось, пока работал электромотор.  Не все электромоторы осуществляли прямолинейное движение на платформе на колесиках или  круговое движение на стержне-коромысле, а только некоторые, которые находились экспериментально  перебором электромоторов  и проверкой на наличие у них такой способности. 

 Коромысло  с такими работающими  электромоторами вращалось. Это вращение образовывалось за счет преобразования прямолинейного движения  отдельных электромоторов при помощи коромысла в однонаправленное  круговое движение. Специально круговое движение  стержня-коромысла не создавалось, а получалось в результате преобразования прямолинейного движения при помощи стержня-коромысла, расположенного горизонтально и закрепленного в середине от вертикального и горизонтального перемещения.  На разных концах этого стержня-коромысла располагали два электромотора, создававшие прямолинейные движения в противоположных направлениях, но в результате ограничения конечной длиной коромысла, создаваемого этим стержнем-коромыслом,   прямолинейные движения электромоторов  складывались  и увеличивали скорость вращения стержня-коромысла.  Размещение электромоторов на стержне- коромысле делалось с целью  иметь возможность ликвидировать влияние силы трения, создаваемые колесиками при движении электромотора на колесиках,  а также продлевать при желании эксперимент, чего трудно было добиться при прямолинейном движении.

 В этих экспериментах, таким образом, образовывались четкие прямолинейные  движения электромоторов, хотя согласно классической механики оснований  для получения таких движений формально не существовало, внешние нагрузки не прикладывались, реактивная масса не выбрасывалась. Никаких  подгонок в данных экспериментах для получения указанного результата  не делалось, результаты получились настоящими, реальными и вполне объективными и соответствующими теоретическим положениям упругой модели рассматриваемой проблемы.  Оказалось, что силы взаимодействия  работающего электромотора с гравитационной средой около электромагнитов, ориентирующих в пространстве электроны и создающие вращение якоря, получались не равными между собой в каждом отдельном электромоторе по причине не полного тождественного совпадения составляющих  элементов электромотора, потому что технологические процессы  производства якоря,   электромагнитов электромотора и других элементов тождественно не совпадали между собой и указанные элементы электромотора получались несколько разными и они вырабатывали различные по величине силы, вращающие якорь электромотора. Различие по величине противоположно направленных сил около электромагнитов создает в итоге  некоторую результирующую силу, равную разности сил по модулю около полюсов, которая и приводит в прямолинейное движение электромоторы в выше описанных экспериментах. Этот результат  обнаружен случайно. Данный результат анализа экспериментов  потом специально проверялся и эти проверки подтвердили его происхождение. Например, электромоторы, произведенные с хорошим качеством или не имели указанной результирующей силы, или имели очень слабые силы, которые не приводили в прямолинейное движение электромоторы. 

И наоборот. Электромоторы, произведенные с нарушениями технологических процессов, которые серьезно не влияли на их моторные  свойства, но приводили к образованию  разницы околополюсных сил, т. е. к  образованию результирующей силы, приводящей электромоторы к указанному  прямолинейному движению.  Обнаруженный эффект оказался очень полезным с точки зрения его использования для создания моделей гравитационных двигателей на основе данного электрического явления. В результате, таким образом, были созданы  электрические действующие макеты двигателей, в которых движущая сила без выброса реактивной массы и без приложения внешних сил создавалась  электромоторами, обладающими указанной электрической силой взаимодействия этих электромоторов с гравитационной средой и создающие силы для организации прямолинейного движения электромоторов. Такие электромоторы подтверждают выше отмеченную возможность создания движущей силы частичным ослаблением электромагнитного действия около одного из электромагнитов электромотора, а не полным отключением этого действия.  Такие разработанные и изготовленные действующие макеты  гравитационных двигателей в настоящее время реально существуют, достаточно хорошо двигаются   и желающие могут их  работу  посмотреть, приехав в г. Подольск, Московской области в филиал МГОУ  и при желании, поработать с ними. Имеются микрофильмы, в которых засняты  эти  работающие макеты, которые также можно посмотреть. При необходимости, можно привести макет в заинтересованную организацию и показать его работу.

Обнаруженный электрический процесс создания движущей силы без выброса реактивной массы и без приложения внешних сил является интересным и его следует развивать, разрабатывать, такие возможности просматриваются. Утверждать, что полученное движение объектов в данном случае получилось за счет каких-то иных  источников силовых воздействий на объект движения сложно, потому что данное здесь  объяснение этого движения вполне научное, основано на проведенных теоретических и экспериментальных  исследованиях.                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                               

Создание двигателей на описанном выше электрическом принципе без выброса реактивной массы является интересной, нужной,  большой работой и для ее проведения нужно привлечь заинтересованные организации, в частности, занимающиеся созданием спутников в космическом пространстве, которым предстоит много маневрировать, перемещаться в пространстве и для этого нужно иметь много топлива, если это маневрирование осуществлять при помощи обычных реактивных двигателей. Создание описываемых здесь двигателей позволит существенно уменьшить вес этих спутников, существенно уменьшив количество топлива, значительно расширить возможности маневрирования, соответственно уменьшится стоимость этих спутников и т. д. Преимущества можно продолжать перечислять, но и сказанного вполне достаточно, чтобы проводить работу по созданию данных гравитационных двигателей.
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На фотографиях, рис. 1,  2  можно увидеть макеты изготовленных и действующих  электрических механизмов гравитационных двигателей. На одной фотографии, рис. 1, электродвигатель, создающий  движущую в прямолинейном направлении силу,  располагается на тележке и при включении в электросеть приводит тележку в движение в прямолинейном направлении  без приложения внешних сил и без выброса реактивной массы. На другой фотографии, рис.2, такой макет расположен на коромысле и электроэнергию воспринимает от солнечных батарей, находящихся рядом. При включении этого макета, он начинает двигаться по окружности на коромысле  в результате  преобразования прямолинейного движения электромоторов  в круговое без приложения внешних сил и без выброса реактивной массы. Установка с использованием коромысла преобразует прямолинейное движение макетов в круговое.  Данная установка переносная и может демонстрироваться в любом месте и не ограничивает время проведения эксперимента.  Другие макеты также реально существуют и при желании их можно понаблюдать в работе. В сущности, такие  электродвигатели являются действующими моделями  гравитационных  двигателей. Они, эти модели, достаточно хорошо создают прямолинейное   движение экспериментального объекта и тем самым надежно обосновывают реальность создания гравитационного двигателя без выброса реактивной массы и без приложения внешних сил. Эти модели  могут  работать  в космическом пространстве, организовывать движение  пока что небольших спутников  и  в  настоящее    время ведутся переговоры о проведении их испытаний в космосе. Но опять-таки, эти испытания дорогие и нужны финансы для их проведения. 

Итак, созданы действующие электрические  макеты гравитационных двигателей без выброса реактивной массы. Проблема создания таких макетов получила решение и это большое достижение в данном случае. Реальных  хорошо  работающих макетов гравитационных двигателей практически еще никто не создал, а  здесь удалось это сделать и сделанные макеты хорошо работают. Но, конечно, нужны более эффективные изделия, над этим надо работать. Направление этих работ видны, но для проведения работ с более совершенными результатами нужны, как уже было сказано, специалисты по электромагнитным проблемам, нужно финансирования этих работ. Деятельность по организации этих работ ведется, но она не простая и легко не проводится.

     Отметим здесь следующее свойство работы электромоторов. Упругая модель среды электромагнитного  пространства, подтвержденная проведенными и описанными выше экспериментами, иначе объясняет силовое поведение электрических зарядов электронов и протонов по сравнению с  объяснением, даваемым классической теорией электромагнитного поля. По классической электромагнитной теории не существует какой-то среды электромагнитного пространства, а силовое взаимодействие электрических зарядов осуществляется при помощи электромагнитного взаимодействия их. Выше описанные эксперименты с поведением  электромоторов, работающих в подвешенных  состояниях, подтверждают правильность упругой модели электромагнитного поля и свидетельствуют об ошибочности классической модели этого поля. протонов по сравнению с общепринятым поведением.нов 









































































  Это очень серьезное следствие упругой модели среды  гравитационного  пространства и его следует развивать. Это научная работа.    

        Наличие среды в гравитационном пространстве, от которой можно отталкиваться, как это делают электромоторы при рабочем вращении якорей, является очень важным и  интересным явлением. Открываются возможности создавать силы взаимодействия с этой средой при помощи специального движения электронов в электропроводах. Просматриваются различные варианты создания сил для организации прямолинейного движения объектов без выбрасывания реактивного вещества и без приложения к объектам внешних сил. Такие возможности желательно использовать в космосе при маневрировании на космических кораблях. Но видится перспектива использовать данные возможности и в земных условиях, получив ряд выгод от такого использования. Можно создать более эффективные двигатели по сравнению с существующими двигателями, которые осуществляют движение объектов по земле, по воздуху, по воде отталкиваясь от среды гравитационного пространства, а не от земли, или от воздуха, или от воды и не выбрасывая реактивную массу.  Видится перспектива создания более маневренных двигателей и над ней нужно поработать. При этом также видятся перспективы существенно улучшить экологию на земле, но над этим, конечно, как только что было сказано, нужно серьезно поработать. Просматриваемые выгоды  окупят в будущем затраты на проведение  данных исследований.

       Итак, созданы работающие макеты гравитационных двигателей без потери реактивной массы на электрическом принципе из обычных электромоторов. Результат очень хороший и его следует развивать. На первый взгляд этот результат  выглядит случайным, но на самом деле он получен на результатах эксперимента, рассмотренного в первом параграфе.  Из всей этой работы по созданию этих макетов видно, что электрический принцип является эффективным для создания гравитационных двигателей и его следует развивать, разрабатывать. Для создания хороших гравитационных двигателей на электрическом принципе желательно привлечь специалистов по электродвигателям, которые квалифицированно могут выполнять эту работу. Пока что такие специалисты не  участвуют в этой работе и хвастаться результатами не приходится, но тем не менее интересные результаты получены.

1.3. О разработке  гравитационных     двигателей  на   

                     электрическом    принципе.

       Проведенные и описанные в предыдущих  параграфах  1.1, 1.2.  эксперименты с электромоторами очень простые и легко воспроизводимые, нужны только электромоторы, а электромоторов в наше время можно  легко найти достаточно много. Каждый желающий может провести такой  эксперимент сколько угодно раз  и проверить описанную  выше правильность  результатов таких  экспериментов. Эта простота эксперимента и возможность ставить его в любом  количестве раз говорит также о правильности  хорошо наблюдаемых результатов этих экспериментов.  А результаты таких экспериментов, как уже отмечалось выше,  очень серьезные: оказывается, что якоря  электромоторов после включения их в электросеть при вращении отталкиваются от  среды пространства, а не от электромагнитных полей, создаваемых магнитами, расположенными на корпусах электромоторов,  и это находит объяснение в упругой модели электромагнитного поля, представленной  далее в предлагаемой книге. 

       О существовании  такого явления  силового взаимодействия с гравитационной средой при работе электромоторов ранее как-то никто не думал и не подозревал о  существовании такого явления, а оно оказывается существует и является  очень  нужным и важным. Более того, такая работа электромоторов означает, что реально существует среда в пространстве, от которой провода якоря электромотора отталкиваются и двигаются в ней, обеспечивая вращение якоря. На первый взгляд это, как выше  отмечено, выглядит невероятным,   но иначе никак не объяснишь, почему якоря электромоторов работают, ни от чего не отталкиваясь, если не признать существования в пространстве среды.   Это силовое  взаимодействие со средой  пространства означает также, еще раз можно отметить, что можно создавать нужную силу взаимодействия объекта со средой  пространства при помощи создания движения  в определенном направлении электропроводов со специально ориентированными в них электронами и возникающая сила взаимодействия этих электронов со средой пространства будет  двигать объект в нужном направлении. Результат этих экспериментальных исследований очень и очень важный и он будет далее серьезно обсуждаться и использоваться.

Описанные эксперименты на первый взгляд выглядят несколько примитивными и несерьезными. Ну что такое, подвесить  протонов по сравнению с общепринятым поведением.нов 









































































 на веревке электромотор и увидеть, что при работе электромотора  его незакрепленный корпус не вращается. И вот в этом подвешивании заключена вся оснастка эксперимента, на  результатах которого покоится  очень серьезный вывод о  существовании среды в гравитационном пространстве, о силовом взаимодействии электромоторов с этой средой, о новой трактовке поведения электромагнитных полей и так далее.  Создалась ситуация, что фундаментальный результат в теории электромагнитного поля подтверждается очень простым экспериментом, легко подготавливаемым и легко проводимым в любом количестве раз. С одной стороны это выглядит довольно примитивно и как-то это не привлекает внимания, но с другой стороны в этой простоте имеется и глубокий смысл. Раньше на такой эксперимент из-за его простоты, по-видимому, никто  не обращал внимания. Но вот  оказывается, что простота  эксперимента и возможность провести его большое число раз  серьезно подтверждают очень серьезные  научные результаты. Один из таких результатов, как уже не раз отмечалось, является экспериментальный  результат  о  правильности вывода о существовании упругой  среды в электромагнитном и гравитационном пространстве. Обнаруженные и многократно  повторенные и поставленные  эксперименты с подвесным электромотором  можно считать научной  удачей. Обнаруживается, что результаты этого эксперимента   выдающиеся, а   постановка экспериментов очень простая, почти  естественная. Результаты таких   экспериментов подтверждают правильность    нескольких теоретических  положений, очень серьезных и очень важных, о них будет идти речь в данной работе. 

Итак, интересной является  ситуация, что существуют  широко 

     распространенные  конструкции – электромоторы, в которых движение якоря, т.е. вращение якоря осуществляется   движением в проводниках якоря ориентированных магнитами в пространстве электронов. Это движение создает силу вращения якорей электромоторов при помощи силового взаимодействия проводов якоря с движущимися в них специально ориентированными электронами со средой пространства. Возникло желание  найти способ и применить движение проводов с ориентированными электронами для создания других вариантов сил, которые производит прямолинейное движение якоря. Возникло желание  получить нужное для этого силовое взаимодействие специально переделанного для этого электрического двигателя с гравитационной  средой.  Вариаций  способов создания силовых механизмов взаимодействия с гравитационной средой можно предложить несколько, но, конечно, это лучше сделать после проведения определенных  экспериментальных исследований. Цель написания данного параграфа состоит в том, чтобы показать, что имеется  реальная возможность создания гравитационного двигателя на основе  силового  взаимодействия гравитационной среды  и электромагнитных полей, создаваемых на объекте без выброса  реактивной массы. Эта цель достигнута, видно, что такие двигатели создавать можно, а процесс создания  гравитационных двигателей  представляет интересную, практически нужную и большую исследовательскую работу, которой следует заняться. Первоначальные исследования, подтверждающие правильность этого научного направления, сделаны и описаны в предлагаемой книге. 

     Таким образом, обоснование наличия среды в гравитационном   

пространстве имеет  большое   значение. По этой среде можно двигаться, организовав нужное силовое взаимодействие с ней, о чем свидетельствуют рассмотренные в данном параграфе эксперименты.  Эта среда невидимая и о ней до настоящего времени ничего неизвестно, она как-то не проявляет себя. Но вот при экспериментальном исследовании работы электромоторов, описанной  здесь,  обнаружилось, что среда пространства существует,  может проявлять и четко  проявляет себя в работе всех электромоторов, существующих на земле. Видится, что эта среда может проявить себя и во многих других задачах в земных и космических условиях. Можно  организовывать работу электромоторов для организации движения самолетов в земном пространстве,  отталкиваясь от обнаруженной среды гравитационного пространства, а не от воздушной или водной среды на земле, или даже не от самой земли,  заменив реактивные двигатели на электромоторы и не выбрасывать в атмосферы вредные реактивные вещества. Эту же замену можно производить на космических аппаратах, существенно уменьшив вес двигателей и расширив их использование при маневрировании в космическом пространстве, используя электроэнергию, вырабатываемую, например, атомными электростанциями ил  солнечными батареями. Применение таких электромоторов на земле можно серьезно расширить, получив серьезные преимущества по сравнению с применяемыми в настоящее время моторами.  Это очень серьезный и очень нужный в земной жизни результат, но, конечно,  над развитием этого результата надо еще много и серьезно работать.

          Результаты экспериментов с подвесным электромоторами четко показывают, что существует возможность создавать изучаемое в данной работе однонаправленное силовое взаимодействие объекта движения с гравитационной средой без приложения внешних сил и без выброса реактивной массы.  Можно, таким образом, создавать прямолинейное движение  объектов без выброса массы. Результаты данных экспериментов являются научным обоснованием возможности создания гравитационных двигателей без выброса реактивной массы на электрическом принципе, аналогичных двигателям электромоторов. Эксперименты данные простые, легко проводимые в бесчисленном количестве раз каждым желающим. Работа обычных электромоторов, как видится, является, практически, экспериментальным подтверждением возможности создания гравитационных двигателей.          

             Описанные эксперименты с подвесными электромоторами проведены в земных условиях, когда существует сила тяготения, поэтому пришлось электромоторы подвешивать на веревочках. Совершенно очевидно,  что эти эксперименты можно проводить и в невесомости, т. е.  в космосе, не подвешивая электромоторы на веревочках, а просто помещая их в гравитационное пространство. Результаты экспериментов будут те же самые, силовое взаимодействие разрабатываемых гравитационных электродвигателей  будет в невесомости тем же самым. Просто на земле нет возможности избавиться от  тяготения, да и особой необходимости в этом избавлении нет. 
Эти эксперименты с подвесным электромотором выполняют  также работу по подтверждению правильности четырехмерной теории упругости. Тем, что они подтверждают возможность создавать гравитационные двигатели без выброса вещества и без приложения внешних сил, которые двигают объект в прямолинейном направлении, эти эксперименты свидетельствуют также о правильности четырехмерной теории упругости, которая лежит в основе разработки теоретических положений  этой проблемы создания указанных двигателей.    Этот реальный, хорошо наблюдаемый  экспериментальный результат подтверждает также правильность описанного выше теоретического результата о  существовании силы со средой гравитационного пространства, действующей на электрон при его движении в этой среде  и так ориентированного в пространстве, что ось вращения его собственного  напряженного состояния находится под углом к направлению его движения. 

Описанные  созданные макеты гравитационных двигателей работают на электрическом принципе,  обеспечивающем силовое взаимодействие со средой гравитационного пространства, когда прямолинейное движение объектов, создается электромоторами без выброса реактивного вещества и без приложения внешних сил, таких макетов изготовлено  достаточно много. Экспериментально обнаружилось, что электрический принцип гравитационного двигателя  без выброса реактивной массы оказался эффективным в работе,  может работать аналогично тому, как работает электромотор, по тому же принципу. Поэтому данное направление исследований является перспективным и его нужно развивать.

Следует отметить, что обнаруженная среда в гравитационном пространстве является серьезной и мощной по своим свойствам. О мощности этой среды говорит тот факт, что от нее отталкиваются при работе самые мощные электромоторы и эту мощность ничто не ограничивает. Эта среда существует во всем гравитационном пространстве, о чем говорит тот  факт, что любые электромоторы работают в любом месте гравитационного пространства без всяких ограничений, отталкиваясь от среды этого пространства.  Таким образом, на земле можно создавать электромоторы для организации движения соответствующих аппаратов, не боясь придавать им любую необходимую мощность, необходимую для организации этого движения и на земле и в космосе, не изменяя устройство электромоторов. И,  как видно из изложенного, при этом не надо предусматривать выбрасывание реактивной массы, не надо предусматривать приложение внешней силы. Как видно, при этом происходит решения экологических проблем, не выбрасываются вредные вещества, что является в настоящее время нужным делом. Перспектива удивительная и над решением задач по созданию указанных двигателей желательно серьезно работать, методы решения просматриваются и они, эти задачи, на самом деле решаются. Желательно заинтересовать государственные организации на решение этих задач, организовать финансирование затрат на проведение  этих решений.

1.4. О других вариантах гравитационных электродвигателей.
 Полученные результаты исследований возможных движений проводов с  движущимися в них ориентированными  при помощи  магнитных полей  электронами  свидетельствуют о наличии интересного силового взаимодействия со средой гравитационного пространства  этих проводов. На этом силовом взаимодействии созданы и работают всем известные электромоторы, о чем выше уже говорилось. Провода якорей электромоторов опираются не на магнитные поля магнитов, расположенных в электромоторах, а на среду гравитационного пространства, о чем уже говорилось выше. Так вот  оказывается, что это силовое взаимодействие можно положить в основу создания и  гравитационного электродвигателя, который  обеспечит прямолинейное, а не круговое  движение якорей  электромоторов в гравитационном пространстве без выброса реактивной массы и без приложения внешних сил. Проблема очень интересная и нужная в современной технике и в жизни вообще. Эта проблема требует экспериментального исследования, но как уже не раз говорилось, нужны финансовые затраты, а это в современной жизни трудно обеспечить. Поэтому пока приходится искать простые эксперименты, подтверждающие реальность данной идеи и производить теоретические исследования, обосновывающие правильность этой идеи, с надеждой, что появятся финансовые возможности для проведения экспериментальных исследований.
Анализ работы электромотора показал, что провода якоря электромотора с ориентированными электронами для создания силового момента вращения якоря опираются, как уже выше сказано, не на магниты мотора, расположенные на корпусе электромотора, а на среду гравитационного пространства. У северного полюса магнита сила взаимодействия якоря со средой пространства направлена в одну сторону, у южного полюса  эта сила направлена в противоположную сторону. Таким образом, формируется силовой момент, приводящий  якоря электромотора во вращение. Если каким- либо  способом удастся одну из этих сил ликвидировать, то останется вторая сила,  создаст силовое воздействие гравитационной среды на электромотор в одном прямолинейном  направлении. Таким образом,  видится возможность создания движущей в прямолинейном направлении силы на электромотор, а с ним вместе и на объект в целом без выброса вещества. Одну из указанных сил можно ликвидировать не полностью, а частично. Так вот, частичная реализация этого положения осуществлена на примере обычного электромотора и описана  в предыдущем параграфе  § 1.2. Оказалось, что обычный электромотор может быть гравитационным  двигателем, обеспечивающим прямолинейное движение летательного объекта без выброса реактивной массы. Достаточно многочисленные эксперименты подтвердили этот результат. Пока это не очень эффективный двигатель, но видна перспектива увеличения этой эффективности.  
Рассмотрим, например, следующую схему возможного гравитационного электродвигателя, представленную на рис. 3. Эта схема состоит, как и схема  электромотора, из якоря  и электромагнитов. Цель данной схемы  
заключается, как было сказано, в том, чтобы получить силовое воздействие в одном направлении проводов якоря  при его вращении. Это силовое взаимодействие с гравитационной средой создается при движении электропроводов якоря около магнитов и направление силы определяется правилом левой руки. Так вот, надо организовать расположение магнитов и движение проводов с электротоком так, чтобы у магнитов в электропроводах создавалась сила, действующая в одном направлении. 

В рассматриваемой далее схеме предлагается магнит установить только на одной стороне от оси вращения якоря. В отличие от электромотора магнит в предлагаемой схеме  имеет оба полюса N, S, расположенные на одной стороне от оси вращения якоря,   рис. 3.  Это сделано для того,  чтобы организовать указанное однонаправленное силовое действие  F,  которое  и  позволит создать  прямолинейное  движение объекта без выброса реактивной массы. Конечно, при организации движения проводов якоря нужно следить, чтобы они двигались вблизи полюса N. Если они будут двигаться где-то посредине между полюсами  N, S,  нужная сила  F  в них может не создаться. Может быть, полюс магнита  S  следует перенести наружу относительно окружности вращения проводов якоря, а полюс  N  перенести внутрь этой окружности и расположить его так, что окружность вращения проводов якоря проходила вблизи этого полюса. Все операции следует отрабатывать экспериментально, чтобы получить наилучший результат. Конечно, пока создание желаемого двигателя является мечтой исследователей, а создастся ли планируемая движущая сила, может ответить эксперимент, который очень хочется поставить. Теория дает положительный ответ: движущая сила создастся. 

Возможно, обеспечить самостоятельное рабочее вращение предлагаемой модели гравитационного двигателя для создания направленной прямолинейно силы взаимодействия со средой  будет невозможно, тогда эту операцию следует проводить при помощи обычного вспомогательного электромотора, расположенного рядом с моделью. Этот электромотор обеспечит вращение рабочего элемента  электромагнитной  части модели, которая  создаст силу взаимодействия со средой гравитационного пространства. Конечно, предложения смотрятся пока, как примитивные и надо проводить серьезные исследования, чтобы получить работающую модель гравитационного двигателя. Схемы гравитационного электродвигателя могут быть разные. Например, можно сделать два магнита вместо одного, если у второго магнита  также создастся нужная по направлению движущаяся сила и вращение рабочей части макета гравитационного двигателя возможно следует осуществлять, как уже говорилось,  при помощи  дополнительного обычного электромотора, соединенного с осью вращения рабочей части макета.  Можно предложить и другие схемы гравитационных электродвигателей при проведении дальнейших исследований по данной проблемы. Конечно, в этой работе должны участвовать специалисты по электродвигателям.
        Наличие среды в гравитационном пространстве, с которой можно взаимодействовать в силовом смысле, открывает новые возможности создания электродвигателей с другими свойствами по сравнению с известными всем  обычными электродвигателями. Выше приведены примеры моделей электродвигателей, организующих  прямолинейное движение объектов движения. Эти модели демонстрируют движение в гравитационном пространстве и при этом отталкивание осуществляется не от земли, а от среды  невидимого  гравитационного пространства с силой, эквивалентной  отталкиванию от среды земли, хорошо видимой. Но в отличие от отталкивания от среды земли, когда нужна земля, силовое взаимодействие со средой гравитационного пространства можно производить в любом месте этого гравитационного пространства, в безвоздушном космосе, в воздухе,  в воде, на самой земле, на других планетах и так далее  и это силовое взаимодействие по своей величине будет не меньше, если его производить, взаимодействуя  со   средами земли,  планет, воздуха и так далее. При этом не нужно выбрасывать реактивную массу, не надо прикладывать внешних сил, не надо привлекать дополнительные источники топлива и т. д.  Это свойство силового взаимодействия со средой гравитационного пространства является очень важным и нужным для его практического использования и его следует развивать. Нужен только источник электрической энергии и созданный электромотор на основе описанных выше возможностей и на основе  других найденных вариантах таких возможнстей.

1.5. О разработке моделей двигателей, исходя из упругой модели  гравитационной среды пространства. 

Аналогия упругих, гравитационных и электромагнитных полей позволяет исследовать  и развивать проблему силового взаимодействия  электромагнитных полей с гравитационной средой.  Людей постоянно интересуют вопросы преодоления  сил  тяготения  земли при разработке средств передвижения над землей, вопросы преодоления сил тяготения солнца и других планет при перемещении в межпланетном  пространстве, при исследовании других планет и космоса в целом. Проблема необъятная и интерес к ней будет только возрастать. Поэтому исследования, содержащие практические результаты по проблеме разработки и создания  хороших, не очень дорогих в эксплуатации  гравитационных  двигателей, желательно проводить. 

Согласно результатов проведенной аналогии   уравнений  гравитационного и электромагнитного пространства и уравнений четырехмерного упругого пространства получается, что среду гравитационного пространства можно считать   упругой, так как она описывается уравнениями упругой среды, это далее в книге обосновывается. Здесь приводятся раньше времени некоторые теоретические результаты, чтобы подтвердить правильность экспериментально полученных результатов с теоретической точки зрения.  Планы работы над книгой состоят в поиске возможностей постановки и решении нужных практических задач по  проблеме гравитационного  двигателя без выброса реактивной массы и по смежным проблемам  и теоретически и экспериментально.

Таким образом, среда, в которой имеют место гравитационные и электромагнитные явления,  описывается уравнениями  четырехмерной теории упругости.  Вопрос о  конкретных величинах параметров упругости Ламе (,  µ  и  плотности вещества среды ρ  будет рассматриваться  подробно.  Оставляя на некоторое время этот вопрос, сделаем анализ упругой энергии деформации среды пространства. Такого понятия в  теории гравитационного и электромагнитного полей у физиков нет, а проведенная  аналогия уравнений приводит к тому, что упругая энергия деформации имеется  в теории гравитационного и электромагнитного полей. 

Далее выписаны все уравнения упругости, вывод которых приведен далее,  для случая, когда  параметр v , участвующий в преобразовании временной координаты   х 4 = vt , равен скорости продольных волн с1 . Аналогия уравнений электромагнитного  и упругого полей, проведенная далее,  показала, что эта скорость продольных волн в гравитационной упругой среде может оказаться очень намного меньше скорости поперечных волн, поэтому при исследованиях гравитационных и электромагнитных полей лучше константу v  положить равной скорости поперечных волн, т.е. скорости света v = с2 = с, которая не является  малой. Вначале еще раз выпишем уравнения, когда константе v не придано конкретное значение, чтобы иметь под рукой  эти уравнения в общем виде. В   перемещениях уравнения равновесия имеют вид: 
u( + ( + ),( - (u (,tt = 0,                               

 - с1-2,tt = 0.
Константа v  в эти уравнения не входит, это означает, что константа v не влияет принципиально на уравнения упругой гравитационной среды. В напряжениях эти уравнения имеют вид:

((( - v-1(,t= 0,   (,( + v-1tt,t= 0,   tt = 44,                     

Обобщенный закон Гука:

(( = (( + 2(( +  (1 ( 2)1tt(( ,                                  

          ( = 3 (t,      tt = 1/2 + 2tt 
           3 = 2(v2, 2= (v4c1-2.

Теперь положим  v=c2. Имеем: 

3 = 2(с22 = 2(, 2= (с24c1-2 =( с22c1-2 =(2((+2()-1           

Закон Гука и соотношения деформации - перемещения имеют вид: 
(( = (( + 2(( + tt((,                                           

( = 2(t, ,  tt =+ с2c1-2tt,  

     2((( = u(,( + u(,(  ,    2((t = c2-1u(,t - c2(,(  ,     (tt = -(,t.

Функция энергии примет вид:

2W = jkjk = 2 + 2 (((( + 244 +(2((+2()-1442 + 2(4(4.      

Здесь еще раз подробно выписаны четырехмерные уравнения упругого поля, так как эти уравнения описывают, как было показано, одновременно гравитационные и электромагнитные поля и  эти уравнения будут нужны. К рассматриваемой здесь задаче взаимодействия гравитационных и электромагнитных полей можно подойти так, как это делается в теории упругости. Там такие задачи изучаются на основе энергетического подхода. Например, два упругих поля, создаваемые, скажем, дислокациями или включениями, или какими-либо другими создателями этих полей, образуют 

упругую энергию деформации в твердом теле. При перемещении источников этих полей относительно друг друга величина упругой энергии может меняться. Производная от функции общей энергии деформации всего упругого тела по расстоянию, характеризующему взаимное расположение отдельных тел  относительно друг друга и определяет силовое взаимодействие этих тел. 

В теории упругости данная энергия играет важную роль. Она лежит в основе построения уравнений упругости вариационными методами, т.е. является функцией действия. Уравнения гравитационного поля также получают вариационным методом, используя  функцию действия [1,  3] , отличающуюся от энергии деформации. Теперь в свете полученного совпадения уравнений упругого, гравитационного, электромагнитного полей нетрудно эти уравнения получить вариационными методами, применяемыми в теории упругости и изложенными, например, в [9  -  12], используя в качестве функции действия функцию плотности упругой энергии деформации W. Эта функция имеет более ясный физический смысл, как, впрочем, и все уравнения и соотношения теории поля. Конечно, надо постоянно отмечать, что речь идет о линейном приближении. 

 Введение функции плотности энергии деформации в гравитационном пространстве открывает возможности для исследования взаимодействия различного рода гравитационных полей друг с другом. Методы исследования в данном случае, как выше было сказано, такие же, какими они являются в теории упругости. Более конкретно один из методов  продемонстрирован в   § 2.7  на примере взаимного притяжения сосредоточенных масс, отталкивания электрических зарядов.  Изложенное выше представляет собой некоторое объяснение того, зачем следует делать обобщение методов теории упругости на гравитационное пространство.

Единые уравнения гравитационного и электромагнитного полей обладают  интересным свойством, которого нет, когда эти  уравнения для данных полей разные, а не единые, а именно:  появляется возможность решать задачи, в которых нужно рассматривать совместное участие и гравитационных, и электромагнитных полей. Одной из таких задач является задача силового взаимодействия этих, казалось бы, формально очень разных по природе полей, поиск возможностей находить  принципы двигателей, в которых отталкивание от гравитационной среды осуществляется при помощи силового взаимодействия гравитационных и электромагнитных полей и другие проблемы.  

Рассмотренные в  параграфе  § 2.7 задачи об отталкивании и притяжении зарядов являются, как уже было сказано, примером подобного рода задач. В основе подхода к исследованию данных проблем стоит  вначале задача теоретического  анализа содержания энергии деформации гравитационного пространства, чтобы  на основе этого анализа выявить возможные механизмы  взаимодействия гравитационных и электромагнитных  полей, определить параметры этого взаимодействия, разработать возможные методы увеличения силового влияния друг на друга гравитационных и электромагнитных полей и т.д.     

Приведем здесь с целью более конкретного понимания излагаемого снова выражение для плотности энергии деформации:

    2W = jkjk = 2 + 2 (((( + 2tt +(2((+2()-1tt2 + 2(t(t.       

На основе анализа этой энергии можно, например, выяснить, взаимодействуют ли между собой покоящиеся сосредоточенные масса и электрический заряд.  Покоящаяся масса создает описываемые компонентой перемещения времени деформации  (t  и не создает пространственных деформаций ((. Покоящийся электрический заряд создает описываемые  пространственными перемещениями u( пространственные деформации (( и не создает деформаций (t, связанных с временным перемещением. При определении энергии W в пространстве, содержащем массу и заряд, оказывается, что в данном случае она образуется из суммы энергий заряда и массы, определенных по отдельности. В энергии нет слагаемых, зависящих от перекрестных произведений деформаций, создаваемых массой и зарядом, как это имело место при рассмотрении взаимодействия двух масс или двух зарядов. А раз нет таких слагаемых, то при построении силы взаимодействия путем дифференцирования равной нулю  части энергии получается, что сила взаимодействия заряда и массы равняется нулю, т.е. взаимодействие отсутствует.

Такой подход к определению силового взаимодействия полей и берется здесь за основу. Анализируя деформации рассматриваемых полей, следует выяснить, имеются ли в выражении для энергии деформации слагаемые, содержащие перекрестные произведения деформаций от разных из рассматриваемых двух или более полей. Если таковые имеются, то данные поля с большой вероятностью взаимодействуют друг с другом. Тогда надо найти полную энергию деформации и при помощи соответствующего дифференцирования определить силу взаимодействия рассматриваемых полей. Если указанных слагаемых нет в выражении для энергии, то рассматриваемые поля не взаимодействуют. Следует здесь отметить, что утверждения верны в рамках линейного приближения теории поля.

В качестве примера рассмотрим следующую задачу. Исследуем взаимодействие сосредоточенной стационарной массы m и переменного по времени сосредоточенного электрического заряда q(t). Вопрос о том, как организовать такой заряд, рассматривать не будем, так как речь идет пока только о примерах возможных взаимодействий. Переменный во времени заряд создает переменное во времени поле деформаций. В таком  поле   появляется  дополнительная  к пространственным деформация  (rt =1/2(c-1ur,t -c(,r). Электрический заряд не создает отличного от нуля слагаемого, связанного с  временной компонентой (, поэтому рассматриваемая деформация определяется только перемещением ur  и равна  (rt = 1/2c-1ur,t .

Если проанализировать поле деформаций, создаваемых массой, см. параграф  § 2.7,  то поле определяется одной деформацией (rt= -1/2с(,r. Выпишем  здесь ту часть энергии деформаций W12 , которая зависит от произведения деформаций, определяемых зарядом  (rt(q), и массой (rt(m):

                      2W12   = ((/2)fq,t m(1)r2(2)

Здесь, как и в параграфе  § 2.7  цифрами 1, 2 обозначены радиусы от точек расположения заряда и массы, f - константа, определяемая параметрами потенциалов заряда  и массы, см. параграф 2.6. Определяем  энергию W12 интегрированием по пространству точно также, как это делалось в указанных подразделах и дифференцируем эту энергию по расстоянию между точками расположения заряда и массы и получаем силу их взаимодействия F׃

                                 F = fq,t mr12-2

Эта сила пропорциональна произведению производной от функции q(t)  и массы  m и обратно пропорциональна квадрату расстояния между ними. Данный пример показывает, что можно, хотя бы теоретически, создавать специальные электромагнитные поля, которые в силовом смысле взаимодействуют с массами. 

Примеров подобных полей можно привести достаточно много. В теории упругости накоплено большое количество решений с особенностями разного вида. В частности,  имеется несколько видов дислокаций, описываемых подобного вида решениями, но имеющими особенности более высокого порядка по сравнению с рассмотренными решениями, которые имели  особенности  r-1.  Таким образом, можно  рассмотреть силовые взаимодействия такого рода электромагнитных и гравитационных полей.  Подобное исследование представляет серьезную, интересную, самостоятельную область данной науки, которой  создатели книги намерены заниматься в дальнейшем. Желательно, чтобы нашлись и другие ученые, которые бы также занялись подобного рода исследованиями.

Задача поиска таких электромагнитных полей интересна в том смысле, что оказалось возможным находить принципы электромагнитного двигателя, 

при помощи которого можно  двигаться  отталкиваясь от гравитационной среды  при помощи специально создаваемых электромагнитных полей,  не выбрасывая массу, как это происходит при использовании реактивного двигателя. Эта задача  является в настоящее время в свете выше изложенного уже научной, а не фантастической мечтой. Но пока надо проводить необходимые для этого подготовительные научные исследования, надо проводить наряду с теоретическими исследованиями и экспериментальные исследования в данном научном направлении, а они требует серьезных материальных затрат.
Рассмотрим  задачу о силовом взаимодействии  сосредоточенных электрических зарядов, подробно рассмотренную в параграфе § 2.7.  В результате проведенного сравнения уравнений  имеем ситуацию, что электромагнитное поле описывается классическими уравнениями упругости, если в последних положить (+2(=0. Анализ известных в классической теории упругости элементарных решений с особенностями в начале координат [9] типа решения для  сосредоточенной массы приводит к тому, что в теории упругости нет больше таких центрально симметричных решений, которые бы в конечном итоге давали классический закон силового взаимодействия зарядов, если его определять по тому же правилу, по какому определялся  закон притяжения масс на основе использования энергии упругой деформации. Решения с особенностями имеются , но порядок этих особенностей в начале координат не соответствует согласно указанному правилу сосредоточенным электрическим зарядам. Однако в теории упругости имеется решение с нужной особенностью, но оно не центрально симметричное. Приведем это решение,   [9],  стр. 217:

      Аr = ur = Ar -1,   А(  = u( = - Asin((1+cos()-1r -1,  А(  = u( = 0, 

        ( r = -2A(r -2,     (( = 2A(cos(( 1+cos()-1r -2,                                   (1)

         (( = 2A(( 1+cos()-1r -2,      (r( = 2A(sin((1+cos()-1 r -2, 

          (r(   = ((( = 0, ( = (r +(( +(( = 0,       ((( = (2()-1(((
Под символами (, ( у деформаций и напряжений здесь понимаются символы r,(,(.  Это решение обладает свойством, что объемная деформация ( равна нулю, и это является условием удовлетворения им уравнениям электромагнитного поля согласно изложенного в параграфе  § 1.5. Классические параметры электромагнитного поля,  определяются по следующим формулам:

   A(  = u(  , Fjk = uj,k -uk,j ,     F0( = -F(0 =E(, F12 = -F21 = -B3 , F13 = -F31 = B2 ,                                                            

               F 23 = -F32  = - B1, Fkk = 0,    Fik,k = 4(ji 

         Выписанное решение из-за условия  ( = (r +(( +(( = 0,   как далее будет показано, является в точности решением именно классических, хорошо известных уравнений электромагнитного поля Максвелла. Об этом решении физики, по-видимому, не знают, но оно имеется и ему следует придать физический смысл. Проведем эту процедуру.  Центрально симметричная особенность данного решения  соответствует особенности электрического заряда. Оно - это решение удовлетворяет следующим уравнениям:

    (r,r + r-1(r(,( + r-1(2(r - (( - (( + (r(ctg()  = q(                         

    (r,( + r-1((,(  + r-1[( ((  - (()ctg( +3(r(] =0

По виду выписанное решение значительно более сложное по сравнению с известным классическим решением для  потенциала сосредоточенного электрического заряда, совпадающим с потенциалом гравитационного поля сосредоточенной массы.  Рассматриваемое решение является  решением классических уравнений электромагнитного поля и оно на самом деле описывает сосредоточенный электрический заряд.  

Выносить на обсуждение научной общественности внешне крамольные утверждения  трудно. Оправданием этому служит только то, что используемая здесь научная процедура исследования, научная логика, приводящая к  таким следствиям вполне  законная и строгая. Анализируемое решение не выдумка, а нормальное решение классических уравнений электромагнитного поля. По аналогии с тем, как была сформирована правая часть четвертого уравнения равновесия, описывающая сосредоточенную массу, сформирована правая часть  выписанных выше уравнений равновесия, наиболее ответственная за центрально симметричную часть решения (1). Константа q перед   ( -функцией  в правой части этого уравнения  означает  величину электрического заряда также по аналогии с сосредоточенной массой. Если в правой части четвертого уравнения равновесия при рассмотрении сосредоточенной массы,  в силу выявленных обстоятельств, стоит производная по времени от массы, то в данном случае величина  q  означает не скорость изменения заряда, а величину заряда. Это следует из того, что в упругом поле сосредоточенного электрического заряда  компонента тензора  напряжений (rt=0  равна нулю, а это означает отсутствие потока энергии в радиальном направлении и, следовательно, отсутствие источника энергии в точке расположения заряда.

Константа А в решении (1) связана с величиной заряда q и будет определена чуть позже, а пока ее запишем в виде А = (4()-1kq.  Для определения силы взаимодействия двух зарядов q1,q2, расположенных на расстоянии r12  друг от друга применим ту же самую процедуру, которая применялась для определения силы взаимодействия масс в  параграфе  § 2.7. Для этого надо определить полную энергию упругой деформации, создаваемую двумя зарядами, взять производную по расстоянию между ними и это будет искомой силой взаимодействия.

При выполнении этой процедуры та простота, с которой она была сделана в  параграфе § 2.7  при получении закона притяжения масс, в данном случае исчезает. Как видно из решения (1), энергия  зависит от расстояния между зарядами, от расположения  осей симметрии каждого из решений относительно друг друга, от  углов расположения зарядов (1,(2 соответственно в координатных системах, связанных с каждым зарядом. Запишем выражение для энергии W:

     2W = ((([(r(1)(r(2)+(((1)(((2)+(((1)(((2) +(r((1)(r((2)]dv +

             (((((r(2)(r(1)+(((2)(((1)+(((2)(((1) +(r((2)(r((1)dv  =

              (([(r(1)ur(2)+(r((1)u((2)]ds1 + (([(r(2)ur(1)+(r((2)u((1)]ds2
Цифры 1, 2 обозначают здесь решение для соответствующего заряда q1,q2 . Так же, как и в параграфе  § 2.7,  здесь выписана только  часть энергии, зависящая  от расстояния r12  между зарядами, которая и определяет силу их взаимодействия. Рассмотрим, например, интеграл по сфере с центром в точке расположения заряда q1 от первого слагаемого. Так как сфера малого радиуса, стремящегося к нулю, то можно записать:

                        (((r(1)ur(2)ds1 = ur(2) (((r(1)ds1      

Радиальное перемещение, обусловленное вторым зарядом является ограниченным в точке расположения первого заряда и его можно вынести за знак интеграла. Имеем:

                  (((r(1)ur(2)ds1 = Ar12-12A(4( =8((A2r12-1
Рассмотрим интеграл от второго слагаемого

                   (((r( (1)u((2)ds1 = u((2) (((r((1)ds1 =

                                                             (
               4((A2 sin(2(1+cos(2 )-1 r12-1(sin2 ((1+cos()-1d(
                                                             0                                

Интеграл от первого слагаемого  зависит только от r12 , интеграл от второго слагаемого зависит еще от угла (2, определяющего эту угловую координату точки расположения первого заряда в координатной системе, связанной со вторым зарядом. При (2 = 0 интеграл от второго слагаемого обращается в нуль. Такая же ситуация возникает и с интегралами по сфере с центром в точке расположения второго заряда.

Слагаемые, зависящие от угловой координаты, вносят вклад в радиальную составляющую силы взаимодействия зарядов, но главное, они определяют силу взаимодействия зарядов, направленную по угловой координате. Получается, что сила взаимодействия зарядов имеет радиальную и угловую компоненты. Это интересный результат, если вспомнить, что элементарные заряды электрона и протона обладают так называемым спиновым моментом.

Оставляя пока вне рассмотрения угловую или, по другому, моментную составляющую силы взаимодействия, это тонкий вопрос и требует очень тщательного исследования с физической и математической точек зрения, отметим, что она - данная составляющая силы взаимодействия принуждает заряды повернуться так, чтобы  энергия конечного состояния была наименьшей, а взаимное угловое  положение их  было наиболее устойчивым. При любом (1,2 (0 в выражении для энергии имеются положительно определенные слагаемые, которые добавляются к слагаемым, определяемым  только радиусом, т.е. к центрально симметричным  компонентам решения и которые увеличивают энергию упругой деформации. При (1,2= (  эта энергия имеет наибольшее значение,  при (1,2 =0 энергия является наименьшей.  По законам механики  положение (1,2 =0, когда слагаемые в выражении для энергии, зависящие от угловой координаты обращаются в нуль и энергия становится наименьшей, является наиболее устойчивым. В этом случае выражение для энергии упругой деформации становится точно таким же, как для масс. Действительно, запишем по аналогии с предыдущим параграфом слагаемое энергии W12 , которое определяет в итоге силу взаимодействия зарядов q1 ,q2
               2W12  = (((rr (1)ur(2) ds1 + (((rr(2) ur(1)ds2
Подставляя сюда значения  (rr (1), ur (2) , (rr(2), ur (1) в соответствии с (1):

     (rr(1,2) = -2((4()-1 k q1,2 r-2(1,2)  , ur (1,2) = -(4()-1 k q1,2 r-1(1,2),                  

получим:

            2W12 = 2((4()-2 k2 q1q22r12-1 ((-2ds1 =  4((4()-1k2 q1q2r12-1
Два интеграла по сферам малого радиуса ( с центрами в точках расположения зарядов, как и в  случае, когда рассматривались массы,  равны между собой и равны 4(. В результате сила взаимодействия зарядов равна:

                  F = (W12 / (r12 = -((2()-1 k2 q1q2r12-2
Или
                  F = -k1q1q2r12-2 , k1 = ((2()-1 k2

Имеет место классический закон Кулона. Для получения более конкретного значения константы k1 выполним следующее. Из первого уравнения (1) можно сделать следующее заключение: оно определяет главную особенность решения   (r = r-2 . Центрально симметричное решение определяется уравнением:
                      (r,r + r-1( 2(r  - (( - (( ) = q(
Если вместо (r  , (( , ((   подставить их выражения (1) через перемещение ur, то эта часть уравнения примет вид:

                                  ((+2()(ur,rr + 2r-1ur,r -2r-2uк)  =q(
Главная особенность решения дифференциального уравнения с (-функцией в правой части [20] определяется старшими производными и должна иметь вид:

                         ur = (4()-1 ((+2()-1qr-1 

Данная функция ur  вместе с другими компонентами удовлетворяет рассматриваемой системе уравнений (1), если постоянная А имеет вид:

                       А =(4()-1 ((+2()-1q

Временно введенная константа k,  А =(4()-1kq,  равна

                         k =  ((+2()-1.

Константа k1 , входящая в закон Кулона

                       F = -k1q1q2r12-2                                              (3)                                 

  в свою очередь, равна

                       k1 = ((2()-1 ((+2()-2.

При известном параметре Ламе (   и известном коэффициенте k1 эта формула может служить для определения параметра ((+2(). Однако для этого желательно иметь еще  некоторые сведения.  В закон   Ньютона     F =    -f m1m2r12-2      входит    известная   гравитационная     постоянная         f = 6,67(10-11н(м2кг-2. Для этой постоянной  получена теоретическая  формула  f = (-1 (8()-1 c2 ,  с - скорость света. Таким образом, получилось, что эта формула  определяет параметр Ламэ (:

                                     ( = f -1 (4()-1 c2
Конкретное значение модуля сдвига cреды гравитационного пространства равно:

                                 ( = 1,84(1020кГ(см-2                                                                   

Плотность среды определяется следующим образом: 

                                ( = (с-2  =  (4()-1f -1

Численное значение плотности равно:

                                     ( = 1194 кг(см-3
Выше была определена скорость гравитационных волн׃ 

           с1 =  3 ( 208,5-1/4 см(сек-1 = 21/4 0,66 см(сек-1. 

Эта  скорость  связана  с параметрами  Ламэ  зависимостью    с12   =    ((+2()(-1, которая позволяет определить параметр Ламэ (. Приближенно,  практически с очень высокой степенью точности для модулей Ламэ среды верно соотношение  ((+2() = 0, из которого и получается параметр ( = -2(. Более точное значение имеет вид:

                                ( = ((-2 + 2,085-1/210-21),

Поправка к ранее выписанному значению, как видно из данного выражения,  очень и очень маленькая. Коэффициент Пуассона (  при данных значениях параметров упругости равен  ( = 1.

 Таким образом, решение уравнений электромагнитного поля, соответствующее сосредоточенному электрическому заряду не обладает свойством центральной симметрии. Это свойство является интересным с точки зрения рассматриваемой проблемы  гравитационного  двигателя без выброса реактивной массы. Если рассматривать движение заряда по прямой линии, когда ось симметрии  решения, соответствующего этому заряду, совпадает с прямой линией движения заряда, то при таком движении  не возникает сил взаимодействия с гравитационной средой,  направленных под углом к линии движения. Если же направление линии движения заряда  не совпадает с осью симметрии решения, то при таком движении заряда возникнет  реактивная сила действия со стороны гравитационной среды, направленная под некоторым углом к  линии движения заряда. Этот результат следует из того, что если записать энергию деформации движущегося заряда, то она зависит от указанного угла и организует возникновение этой силы при движении заряда. Такое движение заряда организует силовое взаимодействие его с гравитационной средой, направленное под углом к направлению движения заряда и это силовое взаимодействие создает движение провода, в котором движется электрон. Именно так при помощи движения ориентированных зарядов в проводах якоря электромотора организуется движение этих проводов якоря электромотора, приводящие во вращение якорь. На этом процессе осуществляется работа электромоторов. Это очень интересный результат с точки зрения создания силы движущимся зарядом, направленной под углом  к направлению движения заряда. Конечно, нужны магниты  для удержания электрического заряда в нужной ориентации относительно линии движения заряда.  Это свойство заряда можно  и нужно  использовать для создания силового механизма гравитационного двигателя. Естественно, нужны теоретические и экспериментальные исследования по этой проблеме, которые не совсем простые, но их в будущем следует проводить. Работа эта не совсем простая и пока не проводится, для ее проведения нужны  научные силы, которых пока нет.

Глава 2.  Четырехмерная теория упругости, учитывающая

                 деформацию координаты времени.

2.1.  Классическая динамическая теория упругости неправильная,  исправление ее.  Статическая 

             теория  правильная.
Итак, оказывается, что классические трехмерные динамические уравнения теории упругости являются неверными и причина этой неверности заключается в том, что эти уравнения построены на основе закона сохранения количества движения, который не должен выполняться в деформируемых телах, как далее будет показано на основе научных исследований, а не на основе  закона сохранения энергии деформации, как должно было быть сделано. Как построить динамическую трехмерную теорию упругости  на основе закона сохранения энергии деформации, неизвестно, и, по-видимому, нельзя построить, поэтому эта работа и не была выполнена до настоящего времени. Эта  неверность показана в данной работе теоретически, но главное, неправильность классической динамической теории упругости подтверждена  на   большом количестве экспериментов. Эти эксперименты с одной стороны показывают правильность представленной в   данной работе четырехмерной теории упругости, построенной уже на основе закона сохранения   энергии деформации и учитывающей деформацию координаты времени, аналогично тому, как это сделано в гравитации,  ну а с другой стороны демонстрируют неправильность классической динамической теории упругости расхождением результатов этой теории и экспериментов. Число таких экспериментов очень  большое, об этом  далее будет подробно сказано, поэтому высказанные  в данной книге  утверждения серьезно обоснованы. 

Можно привести следующие примеры экспериментов, свидетельствующих о неправильности трехмерной динамической теории упругости. Эта теория запрещает, например, создание гравитационных двигателей без выброса вещества,  при работе которых закон сохранения количества движения не выполняется. В предлагаемой книге показано, что такие двигатели создавать можно и нужно и приведено достаточно много разных уже созданных действующих макетов таких двигателей, которые двигают объект в прямолинейном направлении, не выбрасывая реактивное вещество и без приложения внешних сил. Одни макеты работают на электрическом принципе, когда прямолинейное движение объектов обеспечивается работой электромоторов, таких макетов изготовлено  достаточно много. Другие  макеты  работают на деформационном принципе и рабочим  упругим телом в них являются упругие шары, таких макетов сделано несколько. В следующих  макетах  работающим упругим телом являются упругие стержни, таких макетов сделано также несколько. Изготовлено несколько работающих макетов, когда работает не упругое тело, а жидкость, обычная вода. Об этих макетах далее в книге говорится подробно.   Как видим, изготовлено много работающих макетов силовых механизмов, обеспечивающих прямолинейное движение объектов без выброса реактивной массы и без приложения внешних сил. Видятся и другие возможности создавать такие макеты.
 Глядя на реальную работу этих макетов, видно, что классическая динамическая теория упругости неверна, которая утверждает, что таких макетов не должно быть, потому что при работе этих макетов не выполняется закон сохранения количества движения, а согласно классической динамической теории этот закон должен строго выполняться, а указанные макеты  есть, работают и двигают объект без выбрасывания вещества и без приложения к  объекту внешних сил, т. е. с нарушением закона сохранения количества движения, что происходит  вопреки утверждениям классической динамической теории упругости. Здесь поэтому много внимания уделяется этой неверности классической динамической теории упругости и вопросам устранения этой неверности.   Забегая вперед, отметим, что речь идет только о классических динамических уравнениях, уравнения статики оказались правильными, потому что они построены на основе закона сохранения энергии деформации. Утверждение о неверности классической динамической теории упругости на первый взгляд выглядит почти крамольным. Конечно, в настоящее время об этой неправильности никто даже не помышляет думать, настолько естественной представляется на первый взгляд правильность  трехмерной динамической теории упругости. 
При проведении исследований  в области упругих оболочек  для получения  новых результатов желательно было использовать  достижения в общей теории относительности  –  в четырехмерной гравитации с отличной от нуля кривизной четырехмерного пространства. В теории оболочек   кривизна пространства, правда, двумерного, также отлична от нуля и была надежда получить новые научные результаты, используя научные достижения в гравитации, где работали выдающие ученые, и обобщая эти результаты  в теорию оболочек. Конечно же, первым шагом на этом пути  стало получение четырехмерных уравнений теории упругости, которых не было в научной литературе. При  рассмотрении этих уравнений и некоторых решений их  неожиданно обнаружился выше отмеченный крамольный результат: оказалось, что классические  динамические уравнения теории упругости неправильные. Пришлось выяснять причины этой неправильности, а для этого нужно было развивать теорию упругости, учитывающую деформацию координаты времени, как это имеет место в гравитации  [1,  3]. 
Классические трехмерные динамические  уравнения теории упругости, еще раз отметим, построены на принципе сохранения количества движения, а не на принципе сохранения энергии деформации, как они должны были быть построенными,  и оказалось, как показывает практика, что они получились неправильными. Еще раз здесь отметим, что статические уравнения теории упругости построены на  принципе  сохранения энергии деформации [9  -  13] и являются правильными. Эта фраза  повторяется довольно часто с той целью, чтобы специалисты по теории упругости не пугались  данного сообщения о неправильности динамической теории упругости, восприняв его как сообщение о неправильности  всей теории упругости. Это не так, статическая теория упругости правильная. Звучит это странно, потому что и динамическая и статическая части теории упругости воспринимаются как единая теория. И вот одна часть этой единой теории правильная, а другая ошибочная. Вроде бы так не должно быть. Но вот оказалось, что статическая теория упругости правильная, она построена на законе сохранения энергии деформации, а динамическая теория упругости неправильная, она построена на законе сохранения количества движения. Такой подход к созданию теории упругости в целом  смотрится странным: почему это одна часть теории строится по одному закону, а другая часть теории строится по другому закону, а эти законы обеспечивают создание теорий, одна из которых  приводит к противоречивым результатам. Это положение в данной работе исправляется.

Трехмерные динамические уравнения теории упругости получены из статических уравнений следующим образом. Динамические компоненты в этих уравнениях учтены в форме  слагаемых  во  внешних силах  F,    т. е.   в форме инерционных сил, равных массе, умноженной на ускорение ρu,tt . Ну а эти слагаемые являются основой условия сохранения количества движения.  Таким образом, динамические уравнения теории упругости построены на принципе сохранения количества движения. Здесь можно привести цитату из книги Л. И. Седова [2], стр.320: «Закон количества движения для любого индивидуального объема можно записать в виде: …..  Если начальная  лагранжева система (координат) декартова, то уравнения движения имеют вид:». Здесь не приводим формулы, они стандартные, но записаны совсем в других обозначениях, чем используемые здесь. Из этой фразы видно, что в основе вывода динамических трехмерных уравнений лежит закон количества  движения.

  Уравнения движения деформируемых сред в  физике строятся [1]  и должны строиться на принципе сохранения энергии, а не на принципе сохранения количества движения, т. е. на совсем другом  принципе, который в науке взят за основу при построении уравнений. Принцип сохранения энергии учтен и при построении статических уравнений теории упругости, как уже отмечалось, но вот при построении динамических уравнений этот принцип решили не  учитывать, хотя, конечно же, и те и другие уравнения нужно строить на основе одного принципа – принципа сохранения энергии.  Правильность  принципа сохранения энергии обоснована и теоретически и экспериментально уже столетиями его применения. А о правильности принципа сохранения количества движения для вывода уравнений в механике деформируемых сред нигде не говорится, хотя вот при выводе динамических уравнений теории упругости он во всю используется. Данная ситуация не  обсуждается,  не поднимается и всеми принимается, как естественная. Но вот оказывается, что это не так, оказывается, что так делать неправильно.

Таким образом, классические динамические трехмерные уравнения теории 

упругости не обеспечивают выполнения закона сохранения энергии и поэтому приводят  часто к неправильным результатам при решении  задач. Как исправить 

эти уравнения без привлечения деформируемости координаты времени, неизвестно, а как это сделать с привлечением деформируемости координаты времени, продемонстрировано в теории гравитации и в теории электромагнитного поля [1], четырехмерные  уравнения которых построены на основе сохранения энергии. Отметим  снова, что речь идет только о динамических уравнениях. Статические уравнения  теории упругости построены на принципе сохранения энергии, как уже было сказано, и не приводят к принципиальным расхождениям теории и практики. Статические уравнения правильные. Четырехмерные уравнения теории упругости, учитывающие деформацию координаты времени, также строятся на принципе сохранения энергии, поэтому являются  правильными и об этом далее  будет идти речь. 

В науках о деформируемых средах вопрос о деформируемости координаты времени не рассматривается, автоматически считается, что время является недеформируемой координатой. И на первый взгляд это смотрится как нормальная ситуация. Но серьезное рассмотрение этого вопроса показывает другое.  Одно из таких серьезных рассмотрений проведем здесь на примере динамической  теории упругости, в которой до настоящего времени  также было принято, что время недеформируемая координата. Предложение об учете деформации координаты времени пока что выглядит, как претендующее на какую-то оригинальность, а не на  научное развитие теории упругости и вызывает его отторжение у ученых в области деформируемых тел. Но дальнейшее развитие этого предложения показывает, что оно вполне научное и необходимое в теории динамической деформации упругих тел.  В физике гравитации и электромагнетики  деформация координаты времени учитывается,  [1], построены четырехмерные теории указанных  гравитационных и электромагнитых полей и это смотрится  нормально  не вызывает стремления отторгнуть этот учет. Также нормально учет деформации координаты времени должен смотреться и в теории упругих полей, которая родственна теориям гравитационного и электромагнитного полей и этот учет должен оказать помощь в построении правильной динамической теории упругости. Родственность теорий далее будет видна, а пока что можно сказать, что теория электродинамики построена в начале ее создания на основе рассмотрения среды пространства, как упругого. 

Интересным оказалось и то, что с появлением теории упругости, учитывающей деформацию координаты времени, возникли и совершенно  новые,  очень интересные  задачи в области динамической деформации упругих сред. Одной из таких задач оказалась проблема  создания двигателей без выброса реактивной массы, которые могут работать на принципе динамической деформации упругих тел, производимой внутри объекта, который надо заставить  двигаться в космическом пространстве. Об этом в предлагаемой работе будет говориться достаточно подробно. Казалось бы, ну какое отношение проблема  создания двигателей имеет к проблеме деформации сред. Но во оказывается имеет и в этой области нужно вести научные исследования.

Итак, динамические уравнения классической трехмерной  теории упругости построены при помощи учета в статических уравнениях в слагаемых, определяющих  внешние силы f( динамических слагаемых в форме сил инерции (u((tt  :

(((  = (u((tt + f(,  (( = (( + 2(( ,  2((( = u(,( + u(,(.
Здесь u(  перемещения точек тела при деформировании, (α, β = 1, 2, 3) , ( плотность материала упругого тела, {f(} вектор массовых сил,  (, (  модули упругости - постоянные Ламэ, (  = u(((   деформация объемного расширения сжатия 

вещества тела, ((( = 1 при ( = β, ((( = 0 при ( ≠ β . Как видим, уравнения теории упругости построены на принципе сохранения количества движения. В этих уравнениях выполняется принцип: сила равна массе, умноженной на ускорение,  
что является основой условия сохранения количества движения. Проинтегрируем уравнения движения  по всему объему тела:

           ((((u((ttdv = ((((((((dv + (((f(dv
Получим:

          MU(,tt = F( + ((((((((dv  ,     F(  =  (((f(dv
Здесь М масса тела, U(   перемещение его центра тяжести,   F(   внешняя  равнодействующая сила, приложенная к телу. Проведенная процедура проста и  заимствована из монографии Л. И. Седова. Если не учитывать  интегральные слагаемые,  то уравнения определяют движение твердого тела в пространстве:

               MU(,tt = F(
Это классические уравнения, которые при отсутствии внешних сил   F( = 0  определяют сохранение постоянным  количество движения тела. Таким образом, еще раз видим, что классические динамические уравнения теории упругости построены на принципе сохранения количества движения, а не на принципе сохранения энергии, как это должно быть в соответствии с законами построения  

уравнений математической физики. Решения классических динамических уравнений теории упругости приводят поэтому часто к неправильным результатам. 

Один из примеров этого несохранения энергии  приведен в справочнике по физике [14]. Речь в данном случае идет об упругом соударении двух упругих тел с массами m1 , m2. Рассматривается прямой центральный удар этих тел, скорости которых перед ударом были v1  v2, а после соударения стали  u1 ,u2 . При выполнении условия сохранения количества движения этих тел, отмечено в справочнике, после удара происходит уменьшение кинетической энергии этих тел на величину ∆W:

∆W = m1 m2 (m1 + m2)–1(v1 - v2)2 (1- k2),  m1  ≠  m2  ,                                               

         k = (u2 – u1)(v1 - v2)-1 
u1 = (m1 + m2) -1[ (m1 - km2) + m2(1 + k)v2],

 v2 = (m1 + m2) -1[ m1(1 + k)v1   + (m2 – km1)].
Куда израсходовалась эта часть кинетической энергии соударившихся тел, неизвестно. В справочнике сказано, что эта часть энергии преобразуется во внутреннюю энергию тел, но обоснования такому утверждению не делается, да, по-видимому, его и не сделаешь. Бездоказательно делать такие утверждения нельзя, 
это несерьезно. А энергия не должна при упругом соударении тел никуда расходоваться. Таким образом, согласно рассмотренного примера, классические динамические уравнения теории упругости не обеспечивают выполнения закона 
сохранения энергии и поэтому дают неправильное решение данных задач. Вывод из результата рассмотренного примера состоит в том, что надо так построить динамические уравнения упругости, чтобы они обеспечивали выполнение закона 
сохранения энергии и давали правильные решения задач. Отметим еще раз, что речь идет только о динамических уравнениях. Статические уравнения теории упругости построены на принципе сохранения энергии и не приводят к принципиальным расхождениям теории и практики. Статические уравнения 

правильные. 

Таких примеров можно привести еще. В данной книге приведено достаточно много экспериментальных результатов в поддержку правильности четырехмерной теории упругости, так вот все эти экспериментальные результаты демонстрируют расхождение их с теоретическими результатами классической динамической  теории упругости, т. е. свидетельствуют о неправильности этой теории.

Расхождение результатов классической динамической теории упругости и эксперимента также демонстрируют и следующие, хорошо известные примеры. Модули упругости материалов упругих тел Е, измеренные статическими и динамическими методами, сильно различаются [15], иногда на 20 – 30 процентов и   это различие неизвестно, как ликвидировать.  К этому отличию специалисты по теории упругости как-то привыкли и считают его законным. Но такое расхождение результатов является большим для точной науки, допускать его  и не устранять  нельзя. А об этом устранении практически перестали думать.  

В справочнике [15] отмечено, что динамический модуль  всегда больше статического модуля. Приведены конкретные результаты измерения статическим и динамическим методами модуля Юнга  Е для урана, полученного способом  литья: 

динамический модуль Е = 2,03 106 кГмм –2  и  статический  модуль    Е  =               1,65 106 кГ мм –2 . В этом справочнике  приведены данные для модуля Е  для стали 1Х15Н15М2К3ВТ,  полученной  методом  литья: статический  модуль Е  =            1,65 106 кГ мм-2 и динамический модуль  Е =2,1 106 кГ мм-2 , ( = 0,3.  Как видим, отличие модулей существенное, порядка 30%. К сожалению, для других материалов таких данных больше не приведено.

Оказывается, что методики расшифровки результатов измерения модулей упругости, полученных динамическими методами, построенные на использовании решений уравнений классической динамической теории упругости, получились неправильными в силу неправильности самих уравнений. Расшифровка же 

указанных  результатов экспериментальных измерений с использованием  решений уравнений  построенной четырехмерной теории упругости  [4] привела к существенному сближению результатов статических и динамических измерений, как показано во второй главе § 2.5. В предлагаемой книге, как уже выше отмечалось, приведено много результатов экспериментов, свидетельствующих о неправильности классической динамической теории упругости. Данные эксперименты проведены с целью показать правильность четырехмерной теории упругости и результаты этих  экспериментов подтверждают эту правильность. Но одновременно данные результаты говорят о неправильности  классической  динамической  теории  упругости. 

Метод построения уравнений четырехмерной теории упругости, учитывающей деформацию координаты времени состоит в обобщении метода построения классических статических уравнений теории упругости, поэтому приведем здесь этот метод построения классических уравнений. Классическая  теория упругости 

построена следующим образом, сведения взяты из  книг по этой науке [9  -  12]. Упругое твердое тело рассматривается как материальная сплошная среда, положение каждой точки которой определено в прямолинейной трехмерной координатной системе x1,x2,x3. В процессе деформации тела, которая считается малой, под действием каких-либо силовых воздействий происходят смещения  точек тела относительно первоначального положения. Координатная система х(, греческие индексы принимают значения α, β = 1,2,3, считается неподвижной, но с точками упругой среды связана  подвижная координатная система x((   , которая в процессе деформации перемещается вместе с токами среды. Перемещения u( точек среды определяются как разность подвижной и неподвижной систем координат:  u(   = x(( - x( . Квадраты элементов длины в недеформированном ds2  и деформированном состояниях ds*2 имеют вид:

                ds2  = g((dx(dx( ,      ds*2 = g*((dx(dx(
 Деформации  (((  в упругом теле в приближении их малости  определяются следующим образом:

                        2 ((( = g*(( - g(( = u((( + u(((                           (1)

 Элемент  du( определяется формулой:

     du( = (((dx( + ((( dx( ,    2 (((  =  u((( -  u(((              

Антисимметричный тензор ((( называется тензором поворота:

 

                     2((( = rotu = ((u,   u = (u1,u2,u3)                       (2)

                        ( = {(((x1,(((x2 ,(((x3}

В теории упругости  важную роль играет функция, характеризующая упругую энергию деформации.  Функция плотности энергии деформации cреды  W имеет вид [9]:

    2W =  (((((( + (u((t u((t = ((2 +  2((((((( + (u((t u((t                 (3)

Первая часть в этой формуле определяет потенциальную энергию деформации W1, вторая - кинетическую энергию W2 :

                 W1 = ((2 +  2(((((((,     W2 = (u((t u((t
Первая часть функции энергии является плотностью энергии деформации в случае статической деформации, когда вторая часть функции W равна нулю. В 

случае статики функция плотности энергии деформации определяет  [9  - 12]  статические уравнения теории упругости:

                                       ((((( =  f(
Это делается при помощи минимизации энергии деформации  W(3) упругого тела [9  -  13]:

W(3) =  ((( W1dv =  ((((((((( dv   = ((((((2 +  2((((((()dv
Таким образом, статические уравнения упругости строятся при помощи энергетического метода и являются правильными. Динамические уравнения строятся путем учета во внешних силах  f(  сил инерций   (u((tt , т. е. на основе принципа сохранения количества движения. В результате получаются следующие  уравнения движения среды  

                        ((((( = (u((tt + f(
При построении классических трехмерных динамических уравнений, как становится ясно, энергетический метод не употребляется, потому что неизвестно как это нужно сделать,  и это приводит к неправильности динамических уравнений.  Здесь не приводятся подробные процессы вывода известных уравнений, они - эти процессы прекрасно изложены в цитированных выше книгах  [9 - 13] по теории упругости. Повторение этих выкладок очень существенно сказалось бы на увеличении объема книги и, хотелось бы или не хотелось, серьезно затуманило бы восприятие основных результатов и целей данной книги. Цитированные классические книги по теории упругости, по гравитации и по электродинамике очень содержательные, но достаточно большие по объему, а книга, в которой   были бы изложены подробно необходимые здесь сведения из всех  этих трех теорий, просто не могла бы быть не очень большой. Извлечь из большой книги нужные сведения часто  бывает  трудно. Ставя задачу донести до  читателей интересные  результаты, пришлось пойти по пути уменьшения вспомогательного научного материала. Если у читателя возникнет желание ознакомиться с отсутствующим здесь материалом, в указанных, очень интересных книгах его можно  найти.

К уравнениям равновесия можно добавить уравнение неразрывности:

                          ((u((t) + (,t  = 0

В линейной теории упругости это уравнение не учитывается, потому что оно автоматически выполняется. Но, как далее будет видно, когда будет учитываться 

деформация временной координаты, это уравнение  будет играть свою роль. Тензор напряжений и тензор деформаций связаны законом Гука:

                      (((  = ((((( + 2((((                                         

Здесь (,(  модули упругости - постоянные Ламэ, (  = u((( = ((u  деформация объемного расширения сжатия среды. Кроме констант Ламэ специалисты используют другие модули упругости -  модуль Юнга Е , модуль сдвига G,         
коэффициент Пуассона (, модуль объемного сжатия К. Эти модули иногда будут использоваться, поэтому приведем здесь формулы, связывающие их:

     ( = 2G((1-2()-1 = K – 2G/3 = E((1 +()(1 -2()-1,  ( = G,

     ( = ((1 - 2()(2()-1 = (1/2)E(1 + ()-1 = (3/2)K(1 + ()-1(1 - 2(),

     E = ((1 + ()(1 - 2()(-1 =  3K(1 - 2(),      2( = (((+()-1                   (4)                                  

     K = ( + (2/3)G = (1/3)((1 + ()(-1,  1 - 2( = G(( + G)-1

Подставляя перемещения в деформации, а последние в закон Гука и получившиеся значения напряжений в уравнения равновесия, получим уравнения равновесия в перемещениях: 

            ((+()((( ( u) +( (2 u  = ( u,tt             u ={ u1,  u2,   u3},                                  
  (u= gradu ={ u1,1, u2, 2,  u3,3},   (( ( u) = u1,1 +u2,2+u3,3

Считаем пока, что внешние распределенные нагрузки f(  отсутствуют. Эти уравнения можно записать в другой форме:

            ((+2() (((( u) - 2( ((((u   =  ( u,tt                                (5)

Представим вектор перемещения u в виде суммы двух слагаемых u1,u2, у одного слагаемого u1 его дивиргенция равна нулю - оно представляет часть 

решения, у которого деформация  объемного  расширения ( равна нулю, у  другого слагаемого u2 ротор равен нулю, т.е.:

                                 u = u1 + u2
                      (( ( u1)  = 0,     (( u2 = 0

Подставляя эту форму решения в уравнение, получим:

              ((u1  = ( u1,tt ,          ((+2()(u2  = ( u2,tt                     

Здесь ( = (2  оператор  Лапласа. Получилось два волновых уравнения, согласно которых имеем объемные или продольные волны, описываемые слагаемым u2, распространяются со скоростью с1, с12 = ((+2()((, поперечные или сдвиговые волны, описываемые слагаемым u1, распространяются со скоростью с2, с22 = ((( . 

При полученном результате, что классические динамические уравнения теории упругости неверны, им уделяется достаточно много внимания. Ну, во-первых, при 

построении правильных динамических уравнений теории упругости, учитывающих деформацию координаты времени, используется метод построения трехмерных статических  уравнений и поэтому этот метод следует представить. Во-вторых, как потом будет видно, трехмерные динамические уравнения теории упругости в перемещениях без каких-либо их изменений входят составляющей частью в систему уточненных четырехмерных динамических уравнений теории упругости, учитывающие деформацию координаты времени. Это интересный результат в том смысле, что при решении конкретных динамических задач теории упругости можно использовать методы  и результаты решения этих задач, что серьезно помогает при решении задач в рамках четырехмерной теории упругости. В предлагаемой  книге  еще достаточно  много внимания будет уделено обоснованию неправильности классических динамических уравнений теории упругости, потому что этот вывод очень подозрительный и его нужно постоянно обосновывать.

Если решение какой-либо задачи построено в напряжениях или в деформациях и требуется определить перемещения, то надо проинтегрировать уравнения, 

являющиеся соотношениями деформации перемещения (1). Этих уравнений шесть для определения трех перемещений u( . На деформации должны быть наложены 

определенные условия, которые называются уравнениями совместности деформаций:  

                                  R(((( = 0                                                  
                    R((((  = ((((((  + (((((( - (((((( - ((((((
Тензор четвертого ранга R(((( называется тензором кривизны пространства или тензором Римана-Кристофеля. Уравнения совместности деформаций свидетельствуют о том, что упругое тело деформируется таким образом, что пространство, описываемое координатной системой, связанной с точками тела, остается “плоским”, т.е.  пространство при деформировании сохраняет кривизну 

равной нулю. Равенство нулю тензора кривизны в теории упругости означает  возможность  определения перемещений  при известном тензоре деформаций с точностью до перемещений тела как абсолютно жесткого. Более точно перемещения определяются конкретными граничными условиями задачи для 

упругого тела. Если на границе заданы напряжения, то перемещения определяются именно с точностью до перемещений тела как абсолютно твердого. 
В теории упругости, как уже было сказано,  важную роль играет функция, характеризующая упругую энергию деформации.  Функция плотности энергии деформации cреды W  в классической теории упругости имеет вид:

    2W =  (((((( + (u((t u((t = ((2 +  2((((((( + (u((t u((t                 (9)

Первая часть в этой формуле определяет потенциальную энергию деформации W1, вторая - кинетическую энергию W2 . В динамическом случае эта энергия не 
полностью соответствует действительности и дополнена в четырехмерной теории упругости, см. § 1.3.

             2.2.  Линейные уравнения  гравитационного поля 

              А. Эйнштейна.

Четырехмерная теория упругости, учитывающая деформацию координаты времени, построена в работе  [4]  при помощи обобщения методов построения четырехмерной теории гравитации, в которой деформация координаты времени учтена. Поэтому начнем с рассмотрения теории гравитации.  Приведем здесь известные четырехмерные  уравнения гравитации в линейной постановке для того, чтобы иметь  возможность проводить сопоставление их с уравнениями  линейной теории упругости и подготовить базу для проведения обобщения метода получения четырехмерных уравнений гравитации  на  метод получения четырехмерных уравнений  теории  упругости.  Знаменитые  уравнения  гравитационного поля  А. Эйнштейна  имеют  вид [ 3]׃

         Rjk   – 1/2gjkR =  8(Tjk                            (1)

Здесь  Rjk   так называемый тензор Ричи, далее он расшифрован,  j, k, l, m =  1, 2, 3, 4,  Tjk - тензор энергии–импульса,  R = gjkRjk  , gjk   -  метрический тензор пространства, более конкретный вид тензора Rjk  будет выписан чуть позже. Четырехмерный тензор энергии-импульса  удовлетворяет уравнениям: 

                 Тjk,k = 0.                                          

Об этих уравнениях в монографии [1], стр.355 сказано: «уравнения, выражая собой законы сохранении энергии и импульса, содержат в себе уравнения движения той физической системы, к которой относится рассматриваемый тензор энергии-импульса (т. е. уравнения движения материальных частиц или вторую пару уравнений Максвелла). Таким образом, уравнения гравитационного поля содержат в себе также и уравнения  для самой материи, которая создает это поле». Цитата приведена с целью показать, что в гравитации четырехмерные уравнения движения материальной среды физиками получены достаточно давно и никто в настоящее время их не критикует за учет в этих уравнениях деформируемости координаты времени наравне с деформируемостью пространственных координат. Эти уравнения, как только что было отмечено, построены с учетом принципа сохранения энергии.  Конечно же, метод получения  этих уравнений можно и нужно использовать в теории упругости для исправления динамических уравнений, для учета принципа сохранения энергии, а не принципа сохранения количества движения, потому что характер полей гравитации и упругости одинаковый и это далее подробно рассматривается. 

В данной работе будем рассматривать малые  гравитационные поля, которые описываются линейной теорией, и примем, что в пространстве отсутствует тензор энергии – импульса,  Tjk  = 0, определяемый массами, зарядами  и сосредоточим  
внимание на однородных линейных уравнениях гравитационного поля. Это делается для того, чтобы изучать описываемые этими уравнениями свойства среды гравитационного пространства.  Вид  уравнений и других соотношений теории гравитации здесь  заимствован из знаменитой монографии [3] американских ученых Misner Charles W., Thorne Kip S., Wheeler John A. Метрический тензор невозмущенного гравитационного пространства в случае, когда используется прямоугольная система координат, имеет вид  gjk = (jk  , где (((  =  1  ,  (((  = 0, (  ( (,     (44  = -1,  ((4 = 0 , (,(  = 1,2,3.  Тензор деформированного пространства  gjk  представлен в виде [3]: 

    g jk = (jk  + h jk 

 Выражения для компонент тензора R jk  имеют вид:

    Rjk  =  Rljlk ,  R = (jk Rjk                                          

  Rjklm   = hjm,kl  + hkl,jm – hkm,jl – hjl,km
 Здесь цифры после запятой в нижних индексах означают производные по соответствующим координатам х(, х4=сt, с - скорость света. При проведении исследований гравитационных явлений на основе этих уравнений в рамках линейного приближения к ним добавляются так называемые “калибровочные условия“ [3]:

   ((h(jk,k  = 0,    

 (h(jk = hjk – (1/2)h(jk ,  h = hjj                            (2)

 Отметим, что данные калибровочные условия  внешне напоминают  уравнения равновесия и закон Гука из теории упругости. Далее это сходство будет подробно анализироваться. В продолжение нахождения сходства теорий гравитации и упругости, которому в данной книге специально уделено много внимания  и  которое нельзя просто сразу указать и все, а приходится находить, анализируя все положения той и другой теорий, отметим следующее. В теории упругости  вводится тензор деформаций (((  как полуразность метрических тензоров деформированного  g(((     и недеформированного g(( тел. При деформировании тела без разрывов и сдвигов тензор деформаций в упругом теле выражается через перемещения  u( :

                   2(((   =g(((  - g((   = u(,( + u(,(  ,    u(   = x((  - x(                               

 Здесь  x((  деформированная система координат, связанная с точками упругого тела,  x(      неподвижная система координат. Аналогично определяется тензор деформаций и для четырехмерного пространства  [4], что будет представлено 
в следующем  параграфе § 2.3. Но уже здесь можно сказать, что, в сущности, введенный выше тензор hjk :

                 h jk = g jk - (jk              IF(vgh) 
и является умноженным на 2  тензором деформаций четырехмерного гравитационного пространства. Сказанное подтверждается следующим. В теории гравитации тензор hjk выражается [3] через четыре функции произвольные функции (j , которые названы генерирующими функциями. Эти функции вводятся следующим образом:

(j  = xj( - xj                                             (3)

И такое введение данных функций (j   называется преобразованием координат xj в координаты xj( .  Эти функции введены совершенно так же, как введены перемещения в теории упругости согласно выше приведенной формуле.  Компоненты тензора hjk выражаются через функции (j следующим образом [3]:

                hjk = (j,k + (k,j                                      (4)

Получается, что этот тензор выражается через функции (j, так же, как тензор деформаций  (((   выражается  через функции перемещений u(, отличие  лишь в коэффициенте 2. Следовательно, тензор hjk является практически удвоенным тензором деформаций четырехмерного гравитационного пространства, хотя об этом в книгах по теории гравитации не говорится. Если это и вызывает, может быть,  некоторые сомнения относительно компонент этого тензора, связанных с временной генерирующей функцией (4, то чисто пространственные компоненты тензора h(( точно представляют удвоенные пространственные компоненты  тензора деформаций. Это следует из того, что если положить ((= u( , тогда  h(( = u((( + u(((,  (,(=1,2,3 и затем сравнить эти h(( с выше выписанным тензором деформаций (((, то и получится выше сказанное. Таким образом, оказывается, что теория гравитации в трехмерном представлении, когда деформация координаты времени равна нулю, совпадает с теорией упругости. Ну а о совпадении четырехмерной гравитации с теорией упругости пока говорить рано, потому что четырехмерная упругость еще здесь не представлена. Данное сходство теорий упругости и гравитации, построенной на принципе сохранения энергии  является основой обобщения четырехмерной теории гравитации на получение четырехмерной теории упругости на принципе сохранения энергии деформации.

Уравнения (1) в линейном приближении и при отсутствии тензора энергии-импульса являются в терминологии теории упругости уравнениями совместности 
деформаций для четырехмерного пространства. Вернее уравнениями совместности деформаций являются  уравнения ׃

                            Rjklm = 0, 
которые обращают в нуль и однородные уравнения (1). Таким образом, видны  сходства положений теории гравитации и теории упругости.  Более подробно о сходстве теорий упругости и гравитации понятнее будет говорить, когда будут представлены четырехмерные уравнения теории упругости.  Выше отмеченные и другие сходства, о которых в данной книге будет достаточно много говориться, побуждают глубже выявить аналогию уравнений упругости и гравитации и попытаться извлечь из этого полезные научные следствия.

Вопрос об упругой модели гравитационного пространства постоянно рассматривается в научном мире, об этом выше говорилось (см. Введение). Но далее слов дело не шло и не идет и, по всей вероятности, причина такой остановки  заключалась в том, что классическая теория упругости  трехмерная теория,  в ней принято, что деформируются только пространственные координаты, а время является недеформируемой координатой. А теория гравитации является четырехмерной теорией, как видно из выписанных уравнений, т.е. в ней принято, что время в гравитационном пространстве деформируется наравне с пространственными координатами. Для проведения полной аналогии гравитации и упругости  нужно иметь четырехмерную теорию упругости, хотя бы на первый взгляд может быть формальную. Такая четырехмерная теория упругости построена в работе [4] и оказалось, что она является не формальной теорией, а самой  нормальной реальной теорией, исправляющей трехмерную динамическую теорию упругости, которая  оказалась неправильной, и об этом далее в следующем параграфе, да и во многих местах книги, будет подробно говориться.

2.3.  Четырехмерная теория упругости, учитывающая                   

       деформацию  координаты времени.

В этом параграфе представлены четырехмерные уравнения упругости, учитывающие деформацию координаты времени. Процесс получения этих уравнений построен  при помощи  обобщения в линейном приближении процесса получения   уравнений четырехмерного гравитационного поля на упругое поле  деформируемого упругого тела, когда принято, что связанное с упругой средой собственное время  является деформируемой координатой наравне с пространственными  координатами, как это сделано в теории гравитации. В основу построения четырехмерной теории упругости  положен закон сохранения энергии деформации, не учитываемый классической динамической теорией упругости. Сложилась довольно странная ситуация в классической теории упругости,  часть теории упругости, статическая, построена по принципу сохранения энергии деформации, а другая часть теории упругости, динамическая, построена по принципу сохранения количества движения. Принципы эти разные и один из них  приводит к противоречивым результатам  и его не следует применять для вывода уравнений. А не следует применять принцип сохранения количества движения, применение которого для вывода уравнений в науке  не обосновано, в отличие от принципа сохранения энергии.

       Построенные уравнения теории упругости,  учитывающие деформацию координаты времени, при определенных параметрах упругости, как далее будет видно, совпадают с четырехмерными уравнениями гравитационного и электромагнитного полей, в которых учет деформации координаты времени признан учеными и является научно законным. Данное совпадение подтверждает правильность и законность идеи учета деформации координаты времени и в теории упругости. Это говорится раньше времени потому, чтобы не отпугивать читателя от знакомства с содержанием  данной книги, что может произойти из-за  экзотичности  названия рассматриваемой  темы.
 Еще раз обсужден вопрос, а зачем нужны четырехмерные уравнения теории упругости. Эти уравнения оказались нужными, чтобы заменить классические динамические трехмерные уравнения теории упругости, которые, как оказалось, являются неправильными, потому что не выполняют закон сохранения энергии деформации.  Четырехмерная теория упругости оказалась также  нужной  и для завершения создания теории упругой гравитации, которая в свою очередь также  нужна,  в частности, для выполнения работ по созданию гравитационного двигателя без выброса реактивной массы. Уже эта задача создания такого двигателя заслуживает того, чтобы отстаивать четырехмерную теорию упругости, если эта теория делает законной постановку и решение проблемы создания двигателя без выброса реактивной массы.  Трехмерная теория упругости, в которой время является недеформируемой координатой, не давала возможности создать упругую гравитацию, в которой время является деформируемой координатой  и еще четырехмерная упругость нужна  потому, что динамическая трехмерная теория оказалась  неправильной, а четырехмерная теория упругости исправила ее. Уравнения трехмерной динамической теории построены на основании выполнения закона сохранения количества движения, а не  закона сохранения энергии, как это должно было быть. Закон сохранения энергии в решениях динамических  задач по трехмерной теории упругости в результате  не выполняется, примеры такого невыполнения далее будут приведены, они приведены и в литературе [14] в задачах соударения упругих тел. Трехмерная динамическая теория упругости, построенная на законе сохранения количества движения запрещает работы по созданию гравитационного двигателя без выброса реактивной массы и без приложения  внешних к объекту сил. Это очень плохое следствие, если оно неверное, а неверным оно оказалось вследствие неверности самой трехмерной динамической теории упругости. И вот этот запрет не давал возможности работать над созданием гравитационного двигателя и создавать его. Что может быть хуже, если такого запрета не должно быть на самом деле?
 Поэтому и возникла необходимость заменить неправильную трехмерную динамическую теорию упругости на правильную четырехмерную динамическую теорию упругости, которая построена на основе закона сохранения энергии деформации. В результате четырехмерная упругость  помогла также завершить работу по созданию упругой модели гравитации. Физики давно говорили о необходимости создания теории упругой модели  гравитационной среды  [3], но выполнить эту работу у них не было возможности именно из-за отсутствия четырехмерной теории упругости, в которой время также является деформируемой координатой. Четырехмерная теория упругости оказалась также нужной для устранения существующих разногласий классической трехмерной теории и эксперимента, о которых далее  будет сказано. Эта теория позволила получить новые серьезные результаты в деформационном поведении упругих тел, о некоторых из них далее будет сказано подробно.  Таким образом, четырехмерную теорию упругости нужно было построить и она была построена  [4],  и это построение далее в этом параграфе приведено.

До работы над предлагаемой книгой проводилась научная работа в области упругих оболочек и  было интересно узнать, а нельзя ли получить новые результаты в теории оболочек, используя  достижения в общей теории относительности  –  в четырехмерной гравитации с отличной от нуля кривизной четырехмерного пространства. В теории оболочек   кривизна пространства, правда двумерного, также отлична от нуля и была надежда получить новые научные результаты, используя научные достижения в гравитации и обобщая их в теорию оболочек. Конечно же, первым шагом на этом пути  стало получение четырехмерных уравнений теории упругости, которых не было в научной литературе. Определенный анализ самих этих уравнений и некоторых результатов их позволил получить крамольный результат о неправильности классической динамической теории упругости.

Уравнения четырехмерной упругости были получены достаточно давно, в 1967 г. и статья с этими уравнениями была набрана в журнале Прикладная математика и механика в 1968 г. по указанию Н. А. Талицкого, бывшего главного технического редактора, который с интересом отнесся к этим результатам. Но, к со-

жалению, по чьему-то требованию набор был рассыпан, однако  остался и сохранился отпечатанный  набранный вариант этой статьи. И с того времени все статьи по этой теме научные журналы отказывались и продолжают отказываться печатать, однако все-таки публикации в научной печати появились в последнее время  и ссылки на них здесь даются.  Это отступление сделано с целью показать, что предлагаемые научные результаты  не являются случайными, а серьезно и долго прорабатывались и прорабатываются.

При проведении обобщения четырехмерных уравнений гравитации с целью получения четырехмерных уравнений теории упругости оказалось, что получить четырехмерные уравнения упругости очень просто. Проведение некоторой аналогии этих уравнений в предыдущем параграфе показало, что уравнения гравитации очень похожи на уравнения упругости.  Совпадение уравнений четырехмерной упругости и гравитации, как будет видно из результатов данного параграфа, оказалось полным. Это совпадение уравнений решило и обратную проблему обобщения четырехмерной теории упругости на теорию гравитации: выполнено построение  упругой модели среды гравитационного пространства и это очень неплохой результат, учитывая то, что ученые в области гравитации довольно настойчиво говорили об этой  упругой модели  [3], но не доводили дело до конца, потому что не было четырехмерных уравнений теории упругости. Оказалось, как уже не раз говорилось, что эта четырехмерная теория упругости была нужна и для выполнения данной работы по упругому моделированию среды гравитационного пространства. 

Сразу же отметим здесь, что при выводе уравнений четырехмерной теории упругости оказалось, что не требуется вводить гипотезу о заданной скорости распространения возмущений, равной или скорости света, или  скорости звука или какой-либо другой скорости, и это будет видно в процессе получения уравнений. Выполнена только следующая операция. С целью  приведения размерности временного  слагаемого в четырехмерной метрике, используемой для определения деформаций четырехмерного  упругого пространства, к размерности длины, которую имеют другие члены метрики, временная координата преобразуется путем умножения  ее на   коэффициент с размерностью скорости, который может быть произвольным аналогично тому, как , например, произвольным может быть  масштабный коэффициент, когда преобразуются пространственные координаты умножением на такой масштабный коэффициент. Построение четырехмерных уравнений упругости проведено, исходя из такой четырехмерной метрики. Это все ниже изложено, но сразу же еще раз отметим, что эти четырехмерные  уравнения полностью совпадают с уравнениями гравитационного поля в случае, когда скорости продольных и поперечных волн равны между собой. Данное совпадение  уравнений  свидетельствует о том, что  построенные четырехмерные уравнения упругого поля соответствуют  научным требованиям  математики, физики и механики,  поскольку этим требованиям удовлетворяют уравнения гравитационного поля. Несколько позже ,  во второй  и третьей главах на многочисленных примерах сравнения теории и эксперимента  дано  экспериментальное подтверждение правильности  четырехмерной теории упругости. В основном рассматривались эксперименты, результаты которых не совпадают с результатами классической трехмерной теории, но совпадают с результатами четырехмерной теории. Все это здесь говорится несколько раньше времени с той целью, чтобы при чтении не преобладало чувство, что излагаемые сведения псевдонаучные, ничего не значат для науки, для приложений и не заслуживают внимания. Итак, как и  при построении  трехмерной теории упругости,   рассматриваем изотропное упругое тело, задавая  положение  его точек   в декартовых прямоугольных координатах   x1, x2, x3 . Выпишем  систему   уравнений  равновесия этого тела в компонентах тензора напряжений((   при отсутствии внешних сил вместе с уравнением неразрывности :

     ((((  - p((t = 0,    p(,(+,t= 0,       p(= u(,t.                   (1)

Здесь, как и ранее u( —компоненты вектора перемещений, (,p(—плотности вещества и импульса, индексы (,t после запятой означают  соответственно  производные по  x( и по времени t. Перепишем уравнения, представив временную  координату  в виде  х4 = ivt, v - произвольный коэффициент с размерностью скорости, i = (‑1)1/ 2 . В теории гравитационного поля [3] иногда используется мнимая координата х4 при проведении выкладок с целью получения уравнений в линейной постановке, но в большинстве случаев  от нее отказываются  из-за невозможности обобщить ее на нелинейную теорию. Здесь представляется все-таки более удобным использовать именно мнимую координату х4 для более наглядного построения соотношений и линейных  уравнений  четырехмерного упругого поля, поскольку здесь речь идет о линейном приближении. Хотя можно все выкладки проводить, применяя тензорный анализ, как это сделано в теории гравитации, см., например, [3].

В теории гравитационного поля  вместо произвольной константы  v стоит скорость света с , но, как было сказано, и это далее будет видно, для получения уравнений нет необходимости использовать именно скорость света. Вместо скорости света можно использовать произвольную константу  v  с размерностью скорости. Обозначая  vp( = i((4 =(,  v2( = (44 =tt,  можем записать классическую  систему четырехмерных уравнений равновесия (1) в виде:

                                  (jk,k = 0,  j,k = 1,2,3,4.                                       

Эти уравнения можно переписать в следующем виде:

((( - v-1(,t= 0,   (,( + v-1tt,t= 0,                                 (2)

Параметры   (jk   являются  компонентами  тензора напряжений  и импульса в 

четырехмерном пространстве xj. Соответствующие им компоненты тензора деформаций  (jk  определяются  через  полуразность  метрик  деформированного  и      

недеформированного пространств:

 

                             2(jk = gjk - gjk0                                                  (3)          

Квадрат элемента длины ds02  недеформированного пространства задается в виде:

       ds02  = gjk0 dxjdxk = dx12 + dx22 + dx32 -v 2dt2.

Введём также, как в трехмерном упругом пространстве, но уже в четырехмерном упругом пространстве, компоненты вектора перемещений uj = xj( - xj   как разности между координатами xj(, x j  точек тела, соответственно,  в деформированном  и недеформированном  состояниях. При этом  особо следует отметить компоненту  u4 = ivt( - ivt = iv(,  t( - t = (,  отражающую малое приращение временной координаты за счёт разницы между  временем какой-либо частицы  в деформируемом теле  и временем той же частицы  в недеформируемом теле.

Отметим, что время  в упругой среде твердого тела не является абсолютным временем для всех явлений вселенной. Это время служит для описания  динамических явлений в упругой среде и только. От чего зависят эти динамические явления? От динамических слагаемых  в уравнениях равновесия. В эти слагаемые входит плотность вещества среды, которая деформируется при динамических процессах. Эта деформация влияет на динамические процессы, на величины скоростей продольных и поперечных волн, т.е. динамические деформационные  процессы зависят от времени, следовательно, время зависит от этих процессов и является изменяемым параметром, деформируемой координатой, подобно тому, как деформируемыми являются пространственные координаты. В механике деформируемых сред это  не принимается в расчет, но, как показывает предлагаемое здесь исследование, деформацию координаты времени в упругих средах следует учитывать. Эта деформация имеет реальный механический и физический смысл. 

В гравитации деформируемость временной координаты признана и учтена в уравнениях и это дало и дает научные результаты. Предлагается такое признание распространить и на деформируемые среды. Связывать деформацию координаты времени со скоростью света нет необходимости.  Дальнейший анализ покажет, что в действительности скорость распространения возмущений в гравитационной среде определяют не уравнения гравитации (1), а дополнительные уравнения, которые называют калибровочными условиями (2). Введение этих условий часто обосновывают  словами “не нарушая общности”, хотя эти условия очень существенные и требуют обоснования.  

Итак, процесс динамического деформирования твердого упругого тела с учетом деформации координаты времени  описывается следующим образом.  Про-

деформированный элемент dx1(  следующим образом формируется  при деформировании элемента dx1 = {d x1, 0, 0, 0}: 

                   dx1(   = {(1 + u1,1)dx1, u2,1dx1, u3,1dx1, u4,1dx1}.

Аналогичные превращения претерпевают другие элементы dxi, i > 1.  

Произвольный элемент ds получается суммированием элементов dxi(. Для квадрата длины этого элемента ds2 получаем выражение:

    ds2 =  gjk dxjdxk = gjk 0 dxjdxk + 2u (,(dx (dx ( +                   (4)

              2u (,tdx (dt -  2v2(, (dx (dt – v 2(,tdt2.                             

Соотношения между  деформациями перемещениями в четырёхмерном пространстве согласно формул (3), (4) получаются следующими:

                2((( = u((( + u ((( ,  

                2((t = v-1u(,t - v(,(  ,     (tt = - (,t.                                   (5)

Соотношения между деформациями и напряжениями получим при помощи функции плотности энергии деформации W  четырехмерного пространства. Для линейно-упругого тела в рамках классической теории полная энергия W, равная сумме энергии упругой деформации и кинетической энергии, определяется по формуле :

                  2W = ((2 + 2(e((e (( + (u,t2,                                    

 Здесь  (, (  по прежнему упругие постоянные Ламе, (  = ((( - объёмная деформация. Выписанная энергия содержит компоненты, затраченные на деформацию  тела и кинетическую энергию, но не содержит компонент, связанных, как далее будет видно, с динамической  деформацией плотности вещества, дополнительной к деформации плотности вещества, определяемой объемной деформацией. Данную часть энергии учтём, вводя в потенциал W компоненты      jt ,  j t  ,  (j=1,2,3,4). Тогда энергия W  запишется в виде:

      2W = jkjk = 2 + 2 (((( + 1tt + 2tt2 + 3(t(t.                (6)

Здесь в W содержится три произвольные постоянные j . Эти постоянные определяются из условия, что в предельном случае при ( равном нулю четырехмерная модель упругого тела  переходит в классическую,  могут встречаться задачи, когда временное перемещение тождественно равно нулю и тогда должна работать классическая трехмерная теория. В представленном виде  функция W является самой общей квадратичной зависимостью от деформаций для пространственно изотропного тела, допускающей переход,  как было сказано,  разрабатываемой четырехмерной модели упругого тела  к  классической модели  при ( = 0. Добавление в W  других слагаемых с деформациями, связанными с координатой времени, приведет к невозможности такого перехода. 

Постоянная 3 находится из равенства классического и четырехмерного  (6) выражений для плотности энергии при  = 0: 

3 = 2(v2 

Продифференцируем далее плотность энергии (6) по    и получим зависимость напряжений от деформаций (jk = (W/((jk. Выпишем получившиеся выражения напряжения - деформации:

                  (( = (( + 2(( +  (1 ( 2)1tt(( ,                            (7)

                   (t = 3 (t,      tt = 1/2 + 2tt 

Здесь (( —cимволы  Кронекера.  Подставляя  (7) в уравнения (2), приходим при   = 0  к следующим равенствам:

(((( - (u(,tt = 0,      1,t - 3 u(((t = 0.                           

Так как, по определению, u((( = , то из последнего уравнения  следует, что должно быть  1 =3  , так  как уравнение неразрывности при  ( = 0 должно обращаться в тождество. Распишем теперь систему уравнений (2) в перемещениях с учётом   и  определенных постоянных 1 и 3:             

                 u( + ( + ),( -(u(,tt = 0,                                  

                 к3 v2  - 22,tt = 0 

Здесь   —оператор Лапласа. Первые три уравнения  известные –  это классические динамические уравнения теории упругости: в этих уравнениях временная компонента перемещений сократилась, вернее уничтожилась и для пространственных перемещений уравнения классической теории упругости остались прежними и в четырехмерной модели. В параграфе § 2.1 при рассмотрении классических динамических уравнений теории упругости было сказано, что хотя эти уравнения и неверны, как  законченная теория упругости, они входят составляющей частью в четырехмерные уравнения, что является интересным фактом, который может оказать помощь при решении задач в рамках четырехмерной теории. Таким образом, четырехмерная теория упругости практически мало усложнилась по сравнению с классической динамической теорией упругости, к  ее  уравнениям, которые сохранились прежними, добавилось только  волновое уравнение для компоненты времени, т. е.  для временной составляющей  получилось из четвер-

того уравнения равновесия отдельное уравнение. Из вида этого уравнения заключаем, что должно выполняться׃ 

                    2= (v4c1-2,       с12 = ((+2()( -1                                                          

потому что только  тогда скорость распространения волн, определяемых функцией (,  в которых, как далее будет показано, имеет место динамическая деформация расширения - сжатия  вещества,   равна скорости объемных или продольных волн с1, которые также связаны с изменением плотности вещества.  Таким образом, постоянные k1,  k2,  k3   определились и равны:

                      1= 3= 2(v2 , 2= (v4c1-2                                          (8)

Следует однако отметить, что скорость распространения  волн, определяемых функцией ( ,  может быть формально и иной, все  определяет реальность, эксперимент. Но другой скорости  волн, связанных с изменением плотности вещества, пока не зафиксировано в экспериментальных исследованиях, поэтому будем считать, что она  совпадает со скоростью продольных волн.

 Четырехмерный тензор энергии-импульса  в уравнениях гравитации  Тjk удовлетворяет уравнениям: 

                 Тjk,k = o                                          

Об этих уравнениях в монографии [1], стр.355 сказано, эта цитата уже была приведена в предыдущем параграфе, но она важна для проведения анализа, поэтому ее можно повторить: «уравнения, выражая собой законы сохранении энергии и импульса, содержат в себе уравнения движения той физической системы, к которой относится рассматриваемый тензор энергии-импульса (т. е. уравнения движения материальных частиц или вторую пару уравнений Максвелла). Таким образом, уравнения гравитационного поля содержат в себе также и уравнения  для самой материи, которая создает это поле».  В гравитации четырехмерные уравнения движения материальной среды физиками получены достаточно давно и никто в настоящее время их не критикует за учет в этих уравнениях деформируемости координаты времени наравне с деформируемостью пространственных координат. Конечно же, метод получения  этих уравнений можно и нужно использовать в теории упругости, потому что характер полей гравитации и упругости одинаковый. 
Уравнения движения в четырехмерной теории упругости имеют такой же вид:   (jk,k = 0  и к ним относится положение, высказанное в цитате. Полученные уравнения теории упругости, учитывающей деформацию координаты времени обеспечивают [4] выполнение закона сохранения энергии деформации W(4), об этом сказано в указанной работе, цитата из которой приведена выше:
                  W(4) = ((((Wdvdτ  =   ((((jkjk dvdτ  =                                                                 

            = (((((2 + 2 (((( + 1tt + 2tt2 + 3(t(t )dvdτ  

Это говорит о том, что закон сохранения энергии в четырехмерной теории упругости выполняется.   Если задать граничное и начальные условия такими, что для временного перемещения они нули, то получим  в упругом теле ( = 0  и тогда задача вырождается в классическую задачу теории упругости. Вполне возможно, что такие задачи существуют в реальном мире и это обстоятельство послужило основой при выборе метода построения четырехмерной модели упругого тела: четырехмерные уравнения должны при ( = 0 переходить в классические трехмерные уравнения. Таким образом, уравнение для временной компоненты перемещения имеем уравнение:

                                    - с1-2,tt = 0.

Постоянную v, участвующую в преобразовании временной координаты, как видим, можно задавать произвольной и это не влияет на вид полученных уравнений. Скорости распространения волн в упругом пространстве должны определяться и определяются полученными уравнениями. Как видим, эти скорости волн в четырехмерной теории сохраняются такими же, как в классической теории упругости.   Запишем  полученные  четырехмерные  уравнения  иначе:
                          (u((tt  =  ( (,( t + ((((( + f(
       Проинтегрируем уравнение движения точек среды по всему объему тела:

           ((((u((ttdv = ((((((((dv +  (((( (,(t dv  + (((f(dv

        Получим:

          MU(,tt = F( + ((((((((dv  +  (((( (,(t dv,     F(  =  (((f(dv

        Здесь М масса тела, U(   перемещение его центра тяжести, F( внешняя  равнодействующая сила, приложенная к телу. Интегральные члены в уравнении определяет вклад деформационного процесса в процесс движения твердого тела, при этом отдельно входит слагаемое с временной компонентой τ. Утверждать, что при упругом соударении двух тел, например, с их соединением в единое тело со-

храняется неизменным то начальное, так его назовем, количество движения, которым обладали эти тела до момента контакта, нельзя, потому что интегральные члены в уравнении приводят в общем случае к изменению начального количества движения. Для недеформируемого тела справа стоит только   F(, а для деформируемого тела справа уже  иная величина, а общий вывод такой, что закон сохра-

нения количества движения в деформируемом теле  не работает. Таким образом, согласно четырехмерной теории упругости, закон сохранения количества движения не является всемогущим и его не нужно использовать для установления запретов на проведения  некоторых научных исследований.
 Зададим для конкретности постоянную v равной максимальной скорости распространения возмущений в упругом теле, т.е. равной скорости продольных волн с1. Выпишем постоянные кi , соответствующие этому случаю: 

               к1   = к3 =2((+2(), к2 = ((+2()  ,                                                              

Можно теперь выписать обобщенную линейную систему уравнений четырехмерной теории упругости:

            ((( - с1-1(t,t  = 0,   (t,( + с1-1tt,t  = 0,                                  (9)

В перемещениях эта система уравнений имеет вид:

u( + ( + ),( - (u (,tt = 0,                                           (10)

 - с1-2,tt = 0.

Обобщенный закон Гука:

(( = (( + 2(( + ( + 2)tt((,   (t = 2( + 2)(t, 
                             tt = ( + 2)(+ tt)                                                  (11)

К этим уравнениям следует также добавить геометрические соотношения (5), связывающие деформации и перемещения:

        2((( = u((( + u ((( ,     2((t = с1-1u(,t - с1(,(  ,     (tt = - (,t.                        

Если во всех  этих уравнениях положить (=0, то получатся классические уравнения упругости, потому что именно исходя из этого положения четырехмерные уравнения и были получены. Интересным в этой процедуре получается следующее. Деформация  ((t  при таком переходе не обратится в нуль, а будет равна  2((t = с1-1u(,t . Получается, что классические уравнения упругости можно записать в терминологии четырехмерной теории упругости, используя понятия компонент четырехмерных тензоров деформаций и напряжений, только компоненты дефор-

маций, связанные с временной координатой будут укороченными по сравнению с пространственными компонентами деформаций. 

    Сравнивая  в  этом  случае пространственные сдвиговые деформации  2((( = u((( +   u (((  и временные сдвиговые деформации  2((t = с1-1u(,t , так их назовем по аналогии с пространственными деформациями, видим следующее. Деформации 

((t   формально имеют вид, аналогичный пространственным, но  укороченный, неполный. Во временных сдвиговых деформациях отсутствует второе слагаемое, каковое имеется в пространственных сдвиговых  деформациях.  И вот теперь этот, пока еще формальный, недостаток классической теории упругости устраняется. Уравнения приняли достаточно симметричную форму с точки зрения вида четырехмерных компонент деформаций, временные сдвиговые деформации приняли аналогичный вид, что и пространственные сдвиговые деформации.  

Если решать какую-либо задачу в напряжениях и деформациях, то как и в классической теории упругости надо удовлетворить уравнениям совместности деформаций, которые являются условиями интегрируемости уравнений перемещения - деформации (5) при определении перемещений. По аналогии с классической теорией упругости эти уравнения совпадают с равенствами нулю компонент тензора кривизны пространства, в данном случае четырехмерного. Таким образом, уравнения совместности деформаций имеют вид:

                              Rjklm = 0                                                                  

            Rjklm   = (jm,kl  + (kl,jm – (km,jl – (jl,km

Если решать уравнения теории упругости в перемещениях, то удовлетворять уравнениям совместности деформаций не нужно, они выполняются автоматически. Получившиеся четырехмерные уравнения отличаются от классических уравнений теории упругости дополнительным уравнением относительно;  однако следует отметить, что  существенно изменились закон Гука и выражение для энергии, которое имеет вид:

       2W = ((2 + 2((((((( + ( + 2)(2((tt + (tt2 + 2((t((t)                     (12)

Если сравнить теперь полученные четырехмерные уравнения упругости (9) и закон Гука (11)  с калибровочными условиями (1.2.2) уравнений гравитации, то обнаруживается следующая интересная ситуация. Положим в уравнениях упругости  константы Ламе удовлетворяющими равенству ( = -(, а  все уравнения (1.2.2)  умножим на ( . Условие ( = -( означает  в теории упругости равенство между собой скоростей продольных и поперечных волн в упругой среде. Если теперь ввести в уравнениях (1.2.2) обозначения (jk = (hjk ,    2(jk = hjk , то получится, что уравнения равновесия (9) и  закон Гука (11) полностью совпадут с калибровочными условиями (1.2.2), т.е. с калибровочными уравнениями, и с соотношении-

ями , связывающими (h(jk  с  hjk  . Если далее в уравнениях гравитации положить тензор энергии импульса равным нулю, то уравнения (2.2.1) превратятся в уравнения совместности деформаций четырехмерного пространства и тогда уравнения гравитации  полностью совпадут с полученными уравнениями упругости, если в последних, как было сказано, положить ( = -(. 

Полученное  совпадение уравнений говорит о большом сходстве теоретических моделей четырехмерного упругого поля и гравитационного поля. Кроме того, данное совпадение свидетельствует о том, что  построенные уравнения упругости находятся в согласии с формальным  математическими  требованиями, предъявляемыми к уравнениям сплошных сред, поскольку таким требованиям  удовлетворяют уравнения гравитации, которые проверялись критически учеными почти столетие. Ставить под сомнение правильность четырехмерных уравнений упругости с точки зрения математики означает ставить под сомнение правильность уравнений гравитации с этой же точки зрения. А математическая правильность последних контролировалась выдающимися математиками столетия. Отметим также,  что предложенный метод построения уравнений упругости приводит к единственным уравнениям, что проверяется, например, методом от противного. 

Далее представит интерес вид уравнений в случае, если скорость v, входящую в элемент длины четырехмерного пространства, положить равной скорости поперечных волн с2. Константы кj в этом случае равны:

                       k1 =k3 = 2( ,  k2 = (c22c1-2                                       (13)         

Уравнения равновесия не изменяются, их вторично приводить не имеет смысла, поэтому приведем закон Гука и выражение для энергии:

(( = (( + 2(( +  (44(( ,                                  (14)        

              (t = ( (t,      tt = ( + (с22c1-2 (tt 
       2W = ((2 + 2((((((( + (2((tt + c22c1-2(tt2 + 2((t((t)   

              2((( = u(,( + u(,(  ,    2((t = c2-1u(,t - c2(,(  ,     (tt = -(,t.

Возникает вопрос о физическом,  реальном содержании новой компоненты   “перемещения” времени (. Если проследить, как входит эта величина в уравнения равновесия , в закон Гука, то выясняется, что  деформация времени (,t  описывает часть динамической  деформации  плотности  вещества тела, т. е. динамическую деформацию расширения-сжатия самого вещества. Эта часть деформации вещества является дополнительной к деформации  вещества, определяемой объемной деформацией (    и она  похожа  на  температурную деформацию, аналогично входит в соотношения закона Гука [9]. Но в отличие от той вхождение временной деформации в уравнения  определяется  не коэффициентом линейного температурного расширения, а параметрами  закона Гука. Таким образом,  выявляется вполне нормальный и реальный  физический смысл  компоненты (tt . Данная 

трактовка деформации координаты времени снимает с этой деформации ореол некоторой таинственности, обособленности от остальных пространственных координат, который присутствует в мире науки, и придает ей конкретное земное содержание. Четырехмерная теория упругости перестает иметь смысл какой-то оригинальной теории, а становится нормальной прикладной теорией упругости и не стоит относиться к ней как к таинственной теории. 

Если проследить, как входит временная компонента в инерционные члены уравнений равновесия, то увидим, что там появились слагаемые, содержащие    (,(t . Учитывая  выше полученный физический смысл временной деформации       (,t , деформации расширения-сжатия вещества, приходим к заключению, что дополнительные слагаемые в силах инерции связаны с потоком плотности вещества по пространственным координатам  в процессе динамической деформации. Эти слагаемые соответствуют в физическом понимании первым слагаемым (u(,tt , тоже  связанными с потоком плотности вещества. 

Аналогичный процесс имеет место в уравнении неразрывности, которое переходит в четвертое уравнение равновесия: в этом уравнении появляются дополнительные члены, связанные с динамической деформацией вещества, каковых  нет в классической теории. В результате уравнение неразрывности становится  действующим  в линейном приближении, чего  не было в классической теории упругости, где оно тождественно обращалось в нуль. 

В заключение  обсудим название построенной уточненной динамической теории упругости – четырехмерная теория упругости. Оно автоматически заимствовано из названия четырехмерная теория гравитации, поскольку теория упругости строилась по аналогии с построением теории гравитации. Но, как это не грустно говорить, такое название создает у читателей и у слушателей на докладах по этой теме несколько отталкивающее отношение к этой теме, к этой проблеме. Опять-таки это связано с тем, что обычно все исследования, связанные с обобщением результатов общей теории относительности на теорию деформируемых сред окутаны, как правило, ореолом экзотичности, некоторой фантастики, но не реальности. Преодолеть такое отношение довольно трудно. Но полученные результаты требуют того, чтобы о них знали ученые и специалисты, чтобы претворять их в жизнь, потому что они, эти результаты заслуживают такого претворения. Эти результаты снимают, как выше показано,  ореол экзотичности с четырехмерной теории упругости и делают эту теории нормальной прикладной динамической  теорией упругости. Пришлось много думать над тем, а какое другое название можно было бы дать четырехмерной упругости, чтобы улучшить отношение к ней, но после всех раздумий было решено оставить это название. Все-таки оно очень интересное и содержательное, а все другие названия, которые приходили в голову, после их анализа вызывали такое чувство, что они, эти названия придуманы для приманки читателей, а не для дела.

 Остановимся здесь несколько подробнее на произведенной замене уравнения неразрывности уравнением равновесия импульсов при получении четырехмерных уравнений упругости. В книгах по механике сплошных сред часто говорится, что в уравнении неразрывности не учитывается силовое взаимодействие частиц при деформировании. Но после высказывания этой мысли учеными не предпринимались попытки как-то учесть это взаимодействие, если оно в действительности имеется. Надо сказать, что задача эта серьезная и учесть в теории сплошных сред силовое взаимодействие частиц в уравнении неразрывности при динамических 

деформациях желательно, но не известно, как это сделать в рамках существующих знаний в теории упругости, в физике, в механике и т. д.

 При построении уравнений упругого поля в деформируемом твердом теле, которое рассматривается как непрерывный упругий континуум, как непрерывная материальная среда, использование только классического уравнения неразрывности приведет к  неполному описанию деформационного явления. Можно дать следующее объяснение того, почему это так. В упругом теле в процессе деформации создается упругая энергия деформации, в этом теле действуют обычные трехмерные напряжения  (((  и существуют импульсы ((t . В процессе деформации упругого континуума изменяется плотность вещества и меняется упругая энергия деформации. Если, например, рассмотреть границу континуума, свободную от напряжений, то через эту границу не должна теряться  и не должна приобретаться  упругая энергия деформации. Следовательно, на этой границе надо ставить условие, обеспечивающее отсутствие оттока и притока энергии. 

 Поток энергии через границу пропорционален   компоненте плотности импульса (nt и, следовательно,  эта компонента должна обращаться на свободной от нагрузок границе в нуль. Если это условие отсутствия потока энергии деформации  выписать в рамках классической теории упругости, оно будет иметь вид (un,t =0, где un,t нормальная к границе компонента скорости перемещения точек границы тела. Это условие  является дополнительным к трем условиям равенства нулю компонент тензора напряжений: нормальной и двух касательных.  

Произвол классических уравнений теории упругости не позволяет удовлетворить четырем граничным условиям, следовательно, четвертое условие не выполняется и поэтому отток или приток энергии, а вернее вещества через свободную от напряжений границу  происходит согласно классической теории. Физически это вполне нормально, потому что тело со свободными границами может перемещаться в пространстве. Плотность потока вещества пропорциональна нормальной компоненте скорости точек границы тела (un,t.  Отток или приток энергии деформации означает в данном случае  отток или приток массы. Однако надо иметь в ввиду, что масса может протекать через свободную от напряжений границу, а поток упругой энергии деформации через такую границу  должен отсутствовать. Вот здесь и возникает проблема, что такое  энергия деформации упругого континуума.

 В соответствии с теорией гравитационного поля масса является энергией. Это  должно иметь место и в теории упругого континуума,  согласно сходства уравнений. Ну а раз так, то уравнение неразрывности должно как-то учитывать это обстоятельство, т.е. оно кроме массы должно учитывать  и возникающую упругую энергию деформации. Проведение этого положения в уравнения и соотношения теории упругого континуума приводит к тому, что в  энергию деформации надо вводить кроме деформации объема, как это имеет место в классической теории упругости, еще и деформацию массы. Она - деформация массы, уже учитывается в уравнениях упругости через компоненту объемной деформации. Должна  ли 

еще иметь место дополнительная  деформация  массы, которая должна  входить в уравнения отдельно в форме деформации координаты времени?

 Учет части динамической деформации плотности вещества континуума в форме деформации времени выполнен в данной работе. При выполнении этого учета был использован теоретический аппарат теории гравитационного поля. Он хорошо отработан, зарекомендовал себя, как правильный и с физической, и с математической точек зрения. Не использовать его в теории упругости, исходя только  из точек зрения некоторых, даже весьма авторитетных ученых, которые смотрят  на такой подход к процессу деформации упругого тела, как на псевдонаучный, набивший оскомину из-за частого употребления его для не очень глубокого, иногда показного научного исследования,  сочтено неправильным делом.  В результате применения этого аппарата  теории гравитации в теории упругости  деформация динамического расширения - сжатия вещества упругого континуума оказалось  пропорциональной  деформации  временной компоненты  (tt = (,t . Если обозначить эту часть деформации расширения-сжатия вещества через ((, то получим (( = (tt  и она удовлетворяет в соответствии с результатами предыдущего параграфа уравнению:

                                 ((( = с1-2(((tt

 Оно следует из уравнения для плотностей импульса, т.е. из четвертого уравнения равновесия :

                                      ((t(( + c1-1(tt(t = 0

 Согласно классической теории упругости уравнение неразрывности в линейном приближении тождественно обращается в нуль и поэтому оно в этой теории не учитывается.  Результатом  этого явилось то, что в рассмотренном примере тела со свободной от напряжений границей в рамках классической теории упругости не удается удовлетворить  условие равенства нулю нормальной к границе компоненты плотности импульса (nt = 0, означающее равенство нулю потока энергии деформации через границу. 

 В четырехмерной теории упругости эта трудность исчезает, рассмотренное граничное условие отсутствия потока энергии через свободную границу можно 

ставить и выполнять именно в результате учета уравнения равновесия импульсов. Получается, что в упругом континууме вместо уравнения неразрывности должно участвовать уравнение равновесия тензора энергии-импульса, которое является  более общим. Уравнение импульсов шире рассматривает понятие неразрывности, потому что включает в рассмотрение  деформацию динамического расширения - сжатия вещества, не учитываемую классическим уравнением неразрывности, происходящую в  результате  определенного сопротивления процессу деформации из-за   силового взаимодействия частиц друг с другом. 
В соответствии с четырехмерной теорией упругости на свободной от напряжений границе упругого тела, в котором, например, происходят волновые процессы,  можно выполнить условие отсутствия потока упругой энергии деформации через границу.  Энергия не будет утекать из тела или притекать в тело извне, а поток вещества может иметь место и тело со свободной границей может перемещаться в пространстве. 

 Спрашивается, происходит что-либо противоестественное при данном подходе к деформации упругого континуума? В классической теории упругости  принято, что динамическая деформация расширения-сжатия вещества, аналогичная температурной деформации, не происходит в упругом теле. Вопрос о существовании такой деформации просто не возникал.  В действительности такая деформация может иметь место и не рассматривать ее нельзя. 

При выполнении, например, условия отсутствия напряжений на свободной границе при падении на нее продольной волны изнутри тела  в процессе отражения возникает деформация времени, даже если ее не было в падающей волне. Таким образом, пока можно сделать вывод, что в процессе динамических деформаций в упругих средах имеет место новый вид деформации, а именно: деформация динамического расширения-сжатия вещества наряду с объемной деформацией. Ничего надуманного во введении такой деформации нет, деформация расширения-сжатия вещества очень активно используется в задачах о температурных деформациях и напряжениях и воспринимать такую деформацию в динамических задачах теории упругости как неприемлемую нецелесообразно. Более глубокий физический смысл этой деформации предстоит еще изучать, однако вклад этого вида деформации в напряженно деформированное состояние упругих сред можно  получать, не обладая полной информацией о ее физическом содержании. Это будет продемонстрировано на конкретных задачах.

  Для проведения проверки четырехмерной  теории упругости методом сравнения теоретических результатов с экспериментальными результатами нужны теоретические в рамках четырехмерных уравнений  решения конкретных задач, которые исследовались или могут исследоваться экспериментально. Интересной и практически важной задачей динамической упругости является задача о по-

верхностных волнах в полуполосе, которая экспериментально исследовалась, но чтобы решить такую задачу желательно получить решение этой же задачи в полупространстве. Поэтому в качестве первого примера рассмотрим  задачу о плоских (u3=(33=0) поверхностных  волнах  в полупространстве  x2 (0. В этой задаче нужно найти в полупространстве две  функции перемещений u1, u2 и временную компоненту (. 

В данном случае начальные условия не ставятся, а в качестве граничных условий принимается отсутствие на свободной от внешних воздействий плоской границе  x 2 = 0 напряжений и отсутствие потока энергии через эту границу.  Компоненты тензора напряжений ((t  в соответствии с определением тензора энергии – 

импульса  являются одновременно компонентами  плотности импульса и определяют плотность потока энергии. Учитывая сказанное, граничные условия на границе х2=0 записываются  в виде:

 =12 =t = 0.                                                (15) 

Как и в случае аналогичной задачи классической теории упругости, решение четырехмерных динамических уравнений в перемещениях   удобнее искать в  форме  скалярного ( и векторного (= (1,2,3) потенциалов, связанных с вектором перемещений u = (u1,u2,u3) формулой  [9]:

                                         u =grad + rot.                                        

В результате система четырехмерных уравнений движения преобразовывается в систему волновых уравнений:

           - с1-2,tt = 0,  - с2-2,tt = 0,  - с1-2 ,tt = 0.                         

Решение этих уравнений  ищем в виде:

         = А exp[-x2 + iq(x1 —c3t)],   > 0,                                      (16)

       3 = B exp[-x2 + iq(x1 —c3t)], 1 = 2 = 0,  > 0, 

= D exp[-x2 + iq(x1 —c3t)],  > 0.

Постоянные A,B,D,,,,q,с3 должны быть подобраны так, чтобы выражения (16)  удовлетворяли как уравнениям, так и граничным условиям (15). В рассматриваемой задаче, как было сказано, искомые функции зависят только от двух координат х1,х2, а компонента перемещений u3 = 0.  Подстановка функций (16) в уравнения  приводит  к соотношениям: 

        = =q(1—(k) 1(2 ٫   = q(1 —k) 1(2 ٫            

           k = с32/с22,    ( = с22/с12.

Пользуясь формулами  связи перемещений с потенциалами, соотношениями деформации - перемещения  и законом Гука, удовлетворяем  граничные условия. В результате приходим к однородной системе трёх алгебраических уравнений:

    (2 —k)X1 +2i(1 —k) 1(2 X2 +iX3 =0٫ 
      2i(1 —(k) 1(2  X1 —(2‑k)X2 = 0٫                    
      ik(1 —(k) 1(2  X1 —kX2 + (1 —(k) 1(2  X3 = 0٫
   X1 = q(A٫   X2 = q(B٫ X3 = c3D .

Приравнивая нулю определитель этой системы, получим уравнение относительно параметра k , определяющего  скорость с3 поверхностной волны: 

                   
        (2‑k)2 — 4(1 —(k) 1(2 (1‑k) 1(2  = k2,     (17)
Получившееся уравнение отличается не нулевой  правой частью от классического уравнения для скорости поверхностных волн. А классическое  уравнение для скорости с3 волны Рэлея получается таким же образом, что и полученное уравнение, но только из первых двух уравнений системы, в которых надо положить Х3=0. Оно имеет вид  [9]:

        (2‑k)2 —4(1 —(k) 1(2 (1‑k) 1(2  =0.        
Построенное же здесь уравнение (17) преобразуется  к виду:

                   4(1 –к)1(2 [(1 – к)1(2  - (1 - (к)1(2] =  0.                        

В результате уравнение для скорости рассматриваемых волн принимает вид:

                                 (1 –к)1(2 = 0.                                                 (18)

Корнями этого уравнения  являются значения k = 1 и к = 0. Первый корень, который получается из уравнения, приводит к значению  с3 = с2  и это означает, что скорость поверхностных волн равна скорости поперечных волн и она по величине несколько больше классической скорости поверхностных  волн. Эта скорость поверхностной волны  в соответствии с уравнением  расположена в пределах (0,874 0,955) с2   от скорости поперечной волны с2  в зависимости от характеристик материала среды.

Для компонент вектора перемещений u1,u2  и  получаются следующие выражения:

   u1 = iqАexp[-2x2 + iq(x1    c2t)]٫  2= q(1—()1(2٫                                                          

       u2 = q(1 —(( A[2 —exp(-2x2)]exp[iq(x1 —c2t)]٫         

       (    =    -iq(c2—1Aexp[-2x2 + iq(x1 —c2t)].

Отсюда видно, что в рамках предложенной модели не существует чисто поверхностной волны. В полупространстве  вдоль его границы  со скоростью сдвиговой волны бежит составная волна, включающая в себя как затухающую, так и незатухающую по глубине компоненты. Начиная с некоторой глубины, она переходит в плоскую поперечную волну с единственной отличной от нуля компонентой  перемещения u2. Для специалистов по волновым процессам в твердых телах такое утверждение представляется крамольным и нужны очень убедительные экспериментальные факты, чтобы поколебать их представления. 

 Отметим, что значение скорости построенной   поперечной волны в полупространстве с фронтом, перпендикулярным к границе полупространства, удовлетворяет исходному уравнению (18), как корень в степени 1/2, т.е. уравнению (1 –к)1(2   =0. Это достаточно серьезный результат. Классическое значение скорости поверхностной волны  удовлетворяет уравнению, как корень в первой степени. 

Это очень существенно отражается на результатах решения задач о динамических сосредоточенных воздействиях на полупространство, которые обычно решаются методом преобразования или отображения координат по Фурье и Лапласу [11]. При построении обратных отображений в этом случае приходится иметь дело с интегралами, имеющими в подинтегральных функциях сомножитель  в знаменателе, совпадающий с уравнением для рассматриваемой волны, т.е. приходится иметь дело с интегралами, содержащими особенности в знаменателе в подинтегральных функциях. В случае классической теории эта особенность порядка единицы, интегралы получаются расходящимися и для получения конечных результатов необходимо пользоваться методами теории обобщенных функций. Такой метод содержит скрытые трудности, преодоление которых часто приводит к ошибкам в конечных результатах.

При решении подобных задач в четырехмерной постановке методами интегральных отображений под интегралами получаются особенности порядка 1/2 и интегралы являются берущимися. В этом случае нет необходимости применять теорию обобщенных функций и задачу можно решать обычным способом, используя компьютеры для численного интегрирования при построении оригиналов - искомых решений, чего нельзя делать при решении по классической теории. Данное свойство предлагаемой теории является привлекательным для решения конкретных задач.

 Одним из интересных и эффективных методов экспериментального исследования напряженных состояний в упругих телах является метод фотоупругости. Этим методом исследовано много серьезных задач теории упругости и некоторые из них неплохо подходят для проведения сравнения теоретических решений  с результатами таких экспериментальных исследований. В работах с использованием метода фотоупругости экспериментальные исследования во многих  случаях ведутся на  моделях, представляющие собой прозрачные полосы из фоточувстви-

тельного материала, в которых создается обобщенное плоское напряженное состояние, которое и измеряется методами фотоупругости. 

Этот метод описан  во многих хороших книгах и ознакомиться с ним можно, прочитав, например, монографии[16, 17]. Для достижения же поставленной здесь цели проводить описание метода не имеет смысла, а достаточно привести только результаты экспериментальных исследований с соответствующими комментариями и провести с ними сравнения результатов теоретических исследований, что и будет сделано. 

Метод фотоупругости интересен по следующим причинам. Результаты исследования этим методом часто приводятся в виде фотографий интерференционных картин с интерференционными линиями, представляющими собой линии 

постоянных разностей главных напряжений в модели, т.е. с  линиями, характеризующими общее напряженное состояние.  Такие фотографии практически являются фотодокументами проведенных исследовательских экспериментальных работ. Надежность измерения практически стопроцентная, потому что измерения проводятся фактически в бесконечном числе точек, иногда  во всех точках модели. Другими методами таких многоточечных измерений достичь не удается. Представленные в работах фотографии позволяют читателю самому участвовать в расшифровке результатов измерения и контролировать представленные экспериментальные результаты, самостоятельно проводить необходимое,  дополнительное к изложенному в такой работе исследование по этим фотографиям напряженного состояния изучаемой задачи. 

При ознакомлении с результатами экспериментальных исследований, полученных, например, при помощи или тензометрии, или акустических методов, или рентгеновского, или какого либо другого метода, при работе с которым результаты получаются и расшифровываются  лично исследователем,  такого состояния не бывает. Представление таких документов измерительной работы, которые бы снимали сомнение читателя в возможной ошибке при получении и обработке экспериментальных сигналов, снимали бы  возможное недоверие к результатам  исследований, полученным  названными методами, практически невозможно. 

 Это совсем не означает, что такие работы проводить не стоит. Конечно, стоит и нужно. Во время докладов о результатах, излагаемых в данной книге, пришлось столкнуться со следующим. Сообщая о конкретных данных по измерению скорости поверхностных волн   в плавленном кварце, когда эта скорость совпала с измеренной  скоростью поперечных волн в данном кварце,  выслушивалось мнение коллег, что случайные ошибки при экспериментальных измерениях  возможны и доверять экспериментальным исследованиям не всегда можно. После многократных обсуждений подобного рода необходимость заставила представлять результаты экспериментов в таком виде, чтобы они не вызывали сомнения.

 В свете сказанного здесь в предлагаемой книге  использованы и приведены в форме фотографий результаты экспериментальных исследований, которые, во-первых, с очень высокой степенью надежности подтверждают полученные здесь  

результаты теоретических исследований в рамках четырехмерной упругости, а,  во-вторых,  читатель  сам может по данным фотографиям проверить правильность сделанных  утверждений. 

Для получения теоретических результатов, которые можно было бы сравнивать с экспериментальными исследованиями в полосах-пластинах, проведенными методами фотоупругости, нужны соответствующие решения для полос-пластин, а для этого нужны уравнения обобщенного плоского напряженного состояния. Далее они будут получены.
     2.4.   Деформация координаты времени в упругих телах        

          это динамическая деформация расширения-сжатия              

                                    вещества.

Как отмечалось, одним из главных условий для осуществления возможности создания двигателя без выброса реактивной массы является   наличие  среды в гравитационном пространстве, от которой можно было бы отталкиваться и перемещаться в ней без потери массы. Вопрос о среде очень серьезный не только для рассматриваемой проблемы, он серьезный для всей  науки, созданной человечеством.  В данной книге с большой осторожностью дается положительное решение этой проблемы наличия гравитационной среды, т.е. получен научный результат – в гравитационном пространстве существует упругая среда. Конечно же, это утверждение здесь обосновывается по всем законам науки, иначе  бы сообщение о нем не публиковалось. Однако существует опасение, что серьезно такой результат о существовании в пространстве упругой среды мало кто воспримет.

 Для доказательства существования такой среды следует по крайней мере показать, что поведение гравитационного пространства описывается,  например, уравнениями упругой среды. О том, что  пространство заполнено упругой средой, ученые предполагали  давно,  уже во времена Максвелла, Ампера, Фарадея и ранее. Это предположение существует и в современном ученом мире, однако от предположения надо переходить к твердым знаниям о существовании гравитационной среды. Для обоснования реальности такого процесса моделирования среды  гравитационного пространства упругой средой, как следует из излагаемого в данной работе,  нужна не трехмерная упругость, которая существовала и во времена Максвелла, и пока еще живет в настоящее время  в ученом мире, но не дала ответа на этот вопрос, а нужна четырехмерная упругость, учитывающая деформацию координаты времени, которая раньше не учитывалась. Таким образом, без четырехмерной упругости вряд ли возможно обосновать  наличие в гравитационном пространстве упругой среды, так как его поведение описывается четырехмерными уравнениями. Поэтому в данной  главе представлена четырехмерная упругость, которая получена в работе [4]. 

Во  втором параграфе данной главы приведены  линейные уравнения гравитационного поля. Эти уравнения четырехмерные и описывают  среду гравитационного пространства, которая во время динамических процессов в ней претерпевает изменения,  описываемые четырехмерным  тензором деформаций, имеющим и компоненты, связанные с деформацией координаты времени. Возникла такая ситуация, что нужно провести обобщение существующего четырехмерного подхода к деформации в гравитационном пространстве  на процесс деформирования  упругого пространства, т.е. на процесс деформирования среды твердого упругого тела с целью получения динамических уравнений упругости в случае, когда принято, 
что временная координата, связанная с упругим телом, деформируется наряду с пространственными координатами. 

Конкретная процедура  получения этих уравнений состоит  в обобщении хорошо разработанного процесса получения классических статических трехмерных  уравнений теории упругости  на четырехмерный случай, когда  временная координата считается деформируемой наравне с пространственными координатами. Затем   проводится сравнение  четырехмерных уравнений упругости с трехмерными уравнениями  в предельном случае, когда временная координата не деформируется, чтобы из выведенных  уравнений получались  трехмерные классические уравнения. Возможность такого предельного перехода положена в основу при получении четырехмерных уравнений упругости.

Постоянно у читателей может возникать сомнение в правильности исследования упругого  тела методами теории гравитации, в правильности положения о деформируемости координаты времени в этом теле. В предлагаемой книге не рассматривается это положение с философской точки зрения и  нет дискуссионного  анализа по вопросу, что такое время в упругом теле и почему это оно должно изменяться в процессе деформации, как оно связано со временем  в окружающем пространстве и т.д.. Такие дискуссии проводились очень много учеными  в области гравитации и там можно получить сведения о правомерности принятия положения о деформируемости координаты времени. 

В гравитации это положение принято, действует  и дает положительные результаты. Вводится так называемая неподвижная система координат, относительно которой измеряется изменение и пространственных координат и координаты времени  при деформации среды гравитационного пространства. Время определяет скорость изменения событий. Скорость изменения динамических процессов в упругости, в гравитации и электродинамике, в гидродинамике  различная и поэтому в этих средах время разное. Как и в жизни, время у слонов, у бабочек, у бактерий и т.д. разное. Эти времена, как правило, не зависят друг от друга. Поэтому время в каждой упругой среде свое и, как пространственные координаты, меняется в процессе динамической деформации упругой среды, когда оно связано с точками этой среды.  Продеформированная среда, в сущности, является уже другой средой по сравнению с исходной и поэтому время у нее свое, отличное от времени исходной среды, т.е. время претерпело изменение при деформации тела, а это и означает, что время в упругом теле продеформировалось  наравне с деформированием пространственных координат.

В процессе деформации упругой среды меняется плотность вещества. Ну а раз меняется плотность вещества, то изменяются скорости продольных и поперечных волн. Это приводит к изменению времени передачи  информации между точками твердого тела. Таким образом, это еще раз подтверждает то, что собственное время точек тела изменяется в процессе деформации и это, естественно, следует учитывать в уравнениях движения среды упругого тела. Из сказанного следует, что имеет смысл получить динамические уравнения равновесия упругого тела, учиты-
вающие деформацию координаты времени наряду с учетом деформаций пространственных координат, и проанализировать реальную значимость полученных четырехмерных уравнений теории упругости. Естественно в этом случае перене-

сти в теорию упругости метод получения четырехмерных уравнений гравитации, которые построены с учетом деформации координаты времени. Ничего противозаконного в таком обобщении нет. Вопрос о правильности полученных таким способом четырехмерных уравнений теории упругости решается после изучения следствий, к которым они приведут.

 Получение правильных научных и прикладных результатов в теории упругости является основным при развитии данного направления исследований. Такие результаты получены, о них в книге  говорится  и правильность их обосновывается. Хочется отметить, что эти результаты интересные, получать их стоит и поэтому принятие положения о  деформируемости координаты  времени  они оправдывают. Тем более,  что в работе [4] дано вполне нормальное физическое содержание деформации  времени как  динамической деформации расширения-сжатия вещества, аналогичной температурной деформации расширения – сжатия вещества и об этом далее в этом параграфе пойдет речь.

                     Если проследить, как входит эта величина в уравнения равновесия, в закон Гука, то выясняется, что  деформация времени (,t  описывает часть  динамической  деформации расширения-сжатия  самого вещества.  Эта часть деформации вещества является дополнительной к деформации расширения-сжатия вещества, определяемой объемной деформацией (    и она, эта часть  похожа  на  температурную деформацию, аналогично входит в соотношения закона Гука [9]. Правда, уравнения термоупругости являются статическими, но для выяснения физического содержания деформации времени их можно привлечь. Уравнения термоупругости имеют вид  [9]:

                              (((  =  f(,  (( = (( + 2((  + (3 + 2µ)Т((.  

Здесь Т разность истинной температуры и средней по твердому телу температурой. Уравнения четырехмерной теории упругости  в случае  стационарного деформационного  процесса, имеют вид: 

                           ((( = f(,    (( = (( + 2(( + tt((.    

       Остальные соотношения упругости одинаковые там и там. Как видим, части уравнений содержащие температурную компоненту  Т и компоненту с деформацией координаты времени  tt одинаковые, отличие лишь в постоянных   коэффициентах. Это говорит о том, что  физический смысл деформации времени один и тот же, что и физический смысл температурной деформации, т. е. деформация времени является деформацией расширения-сжатия вещества.  Анализ этой де-

формации показывает, что если она и температурная, то несколько отличается от 
классической температурной деформации. Природу  деформации времени еще предстоит исследовать, но это дело будущего. Указанная трактовка деформации времени вполне понятная, она является вполне  физической и совершенно практической, прикладной. Такая трактовка снимает с этой деформации  существую- 

щий в настоящее время ореол таинственности. После указанной трактовки понятие деформации времени становится практически бытовым и это хорошо. 

                Если проследить, как входит временная компонента в инерционные члены уравнений равновесия, то увидим, что там  появились слагаемые,  содержащие     (,(t    Учитывая  выше полученный физический смысл временной деформации       (,t , деформации расширения-сжатия вещества, приходим к заключению, что дополнительные слагаемые в силах инерции связаны с потоком плотности вещества по пространственным координатам  в процессе динамической деформации. Эти слагаемые соответствуют в физическом понимании первым слагаемым (u(,tt , тоже  связанными с потоком плотности вещества. Сказанное означает, что  дополнительные слагаемые находятся  в  соответствии с классическими силами инерции, представляющими собой произведения  плотности вещества недеформированного тела на ускорения. Силовое взаимодействие частиц тела при динамическом деформировании приводит к появлению в силах инерции слагаемых, определяемых потоком плотности вещества, каковых нет в классической теории.  

Проведено сравнение полученных четырехмерных уравнений упругости с уравнениями гравитации, которое показало, эти уравнения полностью совпадают в линейном приближении, если в уравнениях упругости положить равными между собой скорости продольных и поперечных волн. Но раз такое совпадение уравнений обнаружилось, то естественно возникло желание провести обобщение на среду гравитационного пространства положений  упругой среды, что не противоречит положениям теории гравитации и далее это обобщение сделано. После такого обобщения взгляд на среду гравитационного пространства становится намного более “земным”. 

После такого результата естественно сделать вывод, что гравитационное пространство заполнено некой упругой средой. Четкого определения упругой среды в литературе нет. Например, в работе Л.И. Седова  написано, что упругой средой является та среда, тензор напряжений которой является функцией тензора деформаций. Если это так, то в гравитационной среде при малых ее деформациях напряжения и деформации, как далее будет показано, связаны законом Гука, т.е. функциональной зависимостью. А раз так, то, согласно указанного определения, пространство заполнено упругой средой.

С аналогичной  точки зрения возможности сравнения  с уравнениями упругости рассмотрены уравнения электромагнитного поля. Такое рассмотрение показало, что эти уравнения   представляют собой  в линейном приближении также уравнения упругой среды, если в последней положить равной нулю скорость продольных волн, а скорость поперечных волн положить равной скорости света, т. е.  

скорости электромагнитных волн. Это совпадение, представляет интерес с точки зрения сравнения уравнений электродинамики  с уравнениями гравитационного 
поля  с целью выяснения, не являются ли эти уравнения одними и теми же, поскольку, как уравнения упругости, они вместе с уравнениями гравитации описывают одну и ту же упругую среду. Ответ на этот вопрос получился положитель-

ный, но в окончательном виде   он  дан   после необходимого дополнительного исследования. 

Отметим, что рассмотрение всех уравнений проводится в прямоугольной декартовой системе координат. Это объясняется тем, что в этой системе координат многое видится значительно проще по сравнению с тем, если уравнения записывать в произвольной криволинейной системе координат. Чтобы воспринимать форму уравнений в произвольной криволинейной системе координат,  необходимы  глубокие и быстро воспроизводимые знания в различных областях высшей математики, особенно в дифференциальной геометрии, ну и конечно в разных областях физики и механики. Для получения таких знаний нужно много сил и времени, которых может не хватить, чтобы затем воспринимать предлагаемый здесь материал, а  хочется, чтобы его восприняли и поняли. Поэтому изложение ведется в наиболее простой форме и тогда освоить знания, необходимые  для чтения такой книги можно гораздо легче и быстрее, хотя все равно этих знаний нужно достаточно много. Если пробудится интерес к изучению конкретной части излагаемого материала более серьезно, то среди цитируемой литературы имеются книги, при помощи которых можно  получить нужные математические сведения и записать уравнения в произвольной системе координат.

В этой главе  на примере акустики показано, что развиваемый здесь подход к исследованию динамических явлений в деформируемых средах можно применять в акустике, в гидродинамике и в других науках. Получено, что к известному линейному акустическому уравнению в какой-либо среде следует добавить еще одно уравнение для  “перемещения”  времени,  деформация которого является,  как и в упругом теле, динамической деформацией расширения-сжатия вещества акустической среды, дополнительной к объемной деформации, описываемой известным акустическим уравнением.

Принятый в работе стиль написания больше напоминает стиль  научной статьи, правда слишком большой, в основном здесь излагаются новые, практически неизвестные ранее научные результаты. Этим преследуется цель доведения до сведения ученых  данных результатов с тем, чтобы  попытаться вызвать ответную реакцию у них на проведение исследований в этой области науки с целью получения результатов, которые бы  укрепляли уверенность в обоснованности представленного материала или, наоборот, указывали бы на неправильность принятого подхода к проблеме. В статьях, в силу ограниченности их объема, всего этого материала не изложишь. Когда правильность представленного научного материала подтвердится в большем количестве научных работ, можно будет написать более развернутую монографию по данной проблеме. 

Скорость изменения плотности вещества (,t, связанная с деформацией координаты времени  (tt имеет вид, ( - плотность вещества среды:

                    (,t  = ((tt   = -((,t 

Интерес здесь представляет то, какое практическое наполнение имеется в данном выше толковании понятия временной деформации. То, что ей дается толкование, как динамической деформации расширения - сжатия вещества упругого тела,  указывает на реальное, прикладное значение деформации времени.  Действительно, в  соответствии с уравнениями равновесия  получается, что члены уравнения, ответственные за динамический процесс в упругом теле, инерционные члены, содержат плотность вещества (. Это означает, что плотность вещества определяет скоростные явления в упругом теле. Если изменяется плотность, то изменяются скорости динамических процессов, т.е. скорости продольных и поперечных волн в теле. А раз так, то это изменение в терминах упругости как-то должно быть связано с деформацией координаты времени. Предлагаемые четырехмерные уравнения упругости и учитывают указанную зависимость общего деформационного процесса от динамической деформации расширения - сжатия вещества, дополнительной к объемной деформации, в форме введенных компонент тензора деформаций (kt, связанных с параметром (, характеризующем изменение времени в упругой среде в процессе динамической деформации тела.

Встает вопрос о том, как измерять изменения времени в упругом теле. Четкого  ответа, как это делать, пока нет, над этим надо еще серьезно поработать, но по косвенным признакам судить об этой деформации можно. При проведении проверки четырехмерных уравнений упругости методом сравнения с экспериментом получено объяснение ряда существующих, хорошо известных специалистам расхождений классической трехмерной теории упругости с экспериментом и получено  совпадение результатов  этих экспериментов с результатами четырехмерной теории упругости. Одним из достоинств четырехмерной теории упругости является и то, что в ней не вводятся новые, неизвестные ранее параметры среды. В этой теории имеются только хорошо известные в классической теории упругости параметры среды: плотность вещества, модули упругости Ламе  λ, µ, через которые выражаются все другие параметры упругости, используемые на практике, а также скорости продольных и поперечных волн. Любая новая теория, как правило, подразумевает появление каких-либо новых параметров. Здесь этого нет. Но зато в этой теории появились новые понятия - компоненты деформаций, связанные с новым понятием  “перемещения”  времени. Как было сказано, в этих новых понятиях нет слишком чего-то особенного, прикладное наполнение этих понятий вполне нормальное. 

Конечно, в практическом смысле к этим понятиям надо привыкать, надо научиться использовать их в граничных условиях. Пока легко это делается в гранич- 
ных условиях свободного края, когда к классическим граничным условиям отсутствия нормальных и касательных к границе напряжений в четырехмерной упругости добавляется четвертое условие отсутствия нормального к границе оттока или притока энергии. Последнее условие в классической теории упругости выполнить не удается, если выполняются условия отсутствия напряжений. Это серьезный недостаток трехмерной упругости. Нетрудно сформулировать четырехмерные  граничные условия сочленения решений на границе раздела при идеальном контакте двух упругих сред. Но в граничных условиях  при силовых воздействиях на поверхностях тел, в частности взрывных, когда имеется температура,  надо думать, как это сделать. Просто поставить условия теоретически нетрудно, придать им физический смысл труднее.

Как отмечалось, деформация (tt  входит в уравнения похожим образом, как температурная деформация входит в уравнения термоупругости. Но можно ли назвать эту деформацию времени температурной, остается под вопросом. Кроме этой деформации в уравнения входят  и сдвиговые  деформации ((t , которые не отождествляются с температурными деформациями. Поэтому вопрос о сходстве деформации временной координаты с температурной следует  изучать более тщательно.  Общеизвестное понятие температуры не очень подходит пока для объяснения деформации времени. Известно, что тело может быстро нагреваться при взрывных процессах, но пока неизвестно, что оно может также быстро охлаждаться.

Если бы временная деформация была температурной, то при распространении волны в пластинах и стержнях, она должна была быстро затухнуть, так как при постоянном отражении от свободных границ происходит постоянное образование волны, определяемой функцией перемещения времени (. Это привело бы к нагреванию стержня, потому что столь же быстрого охлаждения при отражении волн не происходило бы, и, следовательно, к потере энергии упругой деформации в волне, израсходованной на нагревание пластин, стержней и поэтому эта волна очень быстро должна была бы убывать. В действительности волны в стержнях, пластинах распространяются без заметного быстрого затухания, а стержни и пластины не нагреваются, если напряжения не сверх большие. Следовательно, деформация времени не является обычной температурной деформацией. Конечно такое объяснение примитивное, вопрос этот нужно изучать серьезно с привлечением экспериментальных исследований. 

Объяснением изменения времени  в пространстве в рамках специальной и общей теории относительности занимались выдающиеся ученые и дискуссии по этой проблеме были и будут продолжаться. Но с точки зрения прикладных проблем данное выше физическое, или лучше сказать, прикладное содержание деформации времени в упругом пространстве можно распространить и на гравитационное пространство – деформация времени является деформацией плотности вещества гравитационной среды. 

Интересным в таком определении является то, что с введением такого определения снимается, как уже не раз говорилось, ореол таинственности с деформации времени. Такой ореол у этой деформации имеется в общей теории относительности, в специальной теории относительности. Времени гравитационного пространства приписаны свойства времен  всех тел, живых существ,  космических объектов 

и т.д. А при указанной интерпретации времени всего этого нет, а есть деформация плотности гравитационной среды, которая описывает замедление или ускорение деформационных процессов в этой среде и только. Эта деформация не влияет на время деформационных процессов в упругих телах, на время живых существ на земле и т.д. Конечно, пока речь идет о малых деформациях, о линейной теории гравитации.

Что собой представляет упругая среда этого пространства предстоит еще изучать и изучать, а без знания свойств ее трудно делать какие-либо заключения. Но нет смысла сразу отказываться от предлагаемого здесь подхода к исследованию некоторых явлений в гравитационном пространстве, если этот подход позволит решить некоторые прикладные задачи типа силового взаимодействия гравитационных и электромагнитных полей. Человечество неплохо существует и будет существовать без знания многих свойств этой среды, поэтому чего-то плохого в таком незнании нет. Однако предлагаемый подход, возможно, позволит ставить и решать еще какие-либо другие прикладные задачи в области гравитации и электродинамики, полезные для людей, и его следует развивать. В данной книге как раз и решается одна хорошая прикладная проблема – поиск принципов гравитационных двигателей без выброса реактивной массы.  Кроме  решения задач  данный подход позволит проводить исследование новых свойств среды гравитационного пространства, что также очень важно.  

Представляется непонятным, почему ранее этот вопрос даже не упоминался и не ставился в литературе по теории упругости. Учет в уравнениях упругости деформации расширения – сжатия вещества, которой является деформация времени, почему-то не делался, хотя такая деформация существует, о чем свидетельствует теория температурных деформаций и напряжений в твердых телах. Ликвидировать этот пробел в теории упругости и призвана четырехмерная теория упругости. Четырехмерную теорию упругости можно рассматривать как естественное обобщение трехмерной теории путем введения  в процессы исследования явления деформируемости координаты времени, означающей динамическое деформирование  вещества. Эта операция нормальная, научно допустимая и ее следует провести. Ничего противозаконного в этой операции нет. Главный вопрос здесь только в том состоит, что нужно ответить, а нужно  ли это обобщение. Содержание предлагаемой книги дает положительный ответ на этот вопрос.

       2.5.  О совпадении уравнений гравитационных,                                                                                   

          электромагнитных  и упругих полей.    

В предыдущем параграфе  § 2.3  получены четырехмерные уравнения теории упругости при помощи обобщения на упругую среду методов теории гравитации и было обнаружено совпадение  полученных четырехмерных уравнений упругости и  классических уравнений гравитации, если в уравнениях упругости положить модули упругости Ламэ  (, (   равными  друг  другу   с  обратным  знаком    ( = -(.  В теории упругости такое равенство означает равенство между собой скоростей продольных и поперечных волн. Выявленное совпадение уравнений упругости и гравитации  побуждает обобщить на теорию гравитации  положения и методы теории упругости, которые могут оказаться полезными для расширения области исследований в гравитации. Ну и, конечно, первым шагом в этом научном направлении является работа по  упругому моделированию среды гравитационного пространства, раз нужные для этого шага уравнения четырехмерной теории упругости получены. 
Итак, возникает желание ввести в теории гравитации тензор деформаций (jk по аналогии с теорией упругости, тем более что он практически уже введен и в гравитации. В теории упругости одним из основных параметров является вектор перемещений u, определяющий перемещения точек упругой среды в процессе деформаций. В теории гравитации, как и в теории упругости, введены метрические тензора недеформированного и деформированного пространств. Совершенно ясно, что имеет смысл ввести и сами координаты недеформированного хk и деформированного xk(  гравитационного  пространства в случае, когда в нем  отсутствует тензор энергии-импульса и оно является так называемым плоским пространством с нулевым тензором кривизны. Таким гравитационное пространство является при отсутствии в нем масс, электрических зарядов и других источников тензора энергии импульса. Такая теория нужна  в данном случае для изучения свойств непосредственно упругой среды гравитационного пространства, а наличие тензора  энергии-импульса усложняет существенно положение дел и, в частности, не позволяет естественным образом ввести перемещения упругой среды гравитационного пространства из-за невыполнения уравнений совместности деформаций при наличии указанного тензора.

При интегрировании уравнений гравитации  при наличии тензора энергии-импульса  введение деформаций, напряжений, перемещений потребуется, если проследить за таким же процессом в теории упругости в тех задачах, в которых тензор энергии-импульса отличен от нуля, например, в задачах термоупругости. Поэтому нужно провести полное обобщение положений теории упругости на гравитационную среду. Что это за среда, в настоящее время  пока неизвестно, но по ней распространяется энергия в форме электромагнитных волн, через нее передаются силовые воздействия планет и солнца, звезд в галактиках, взаимодействие галактик, в этой среде находятся обычные упругие тела, напряжения в которых являются,  в сущности, напряжениями в гравитационной среде, и  т. д. 

Действительно, если проанализировать распространенное земное явление  контактных  силовых воздействий твердых тел друг на друга, то эти воздействия передаются также через эту среду, потому что ядра атомов, электронов, нейтро-

нов и других частиц, из которых состоят твердые тела, не соприкасаются непосредственно  друг с другом при контактном взаимодействии тел, а действуют друг на друга на расстоянии через среду  гравитационного пространства. Все это свидетельствует в пользу существования какой-то материальной среды в пространстве, потому что через пустоту такие мощные силовые воздействия  вряд  ли можно передавать.   

Будем  поэтому далее считать, что гравитационное пространство заполнено материальной средой и с точками этой среды связана подвижная система координат xk(. Разность подвижной и неподвижной систем координат и определяет в соответствии с положениями теории упругости перемещения  uk  точек среды пространства в процессе ее деформации:

                       uk = x*k  - xk                                                             

Метрический тензор gjk = (jk  невозмущенного гравитационного пространства   имеет вид: (44  = -1, (((  =  1  ,  (((  = 0, (  ( ( ,  ((4 = 0 , (,(  = 1,2,3. Здесь принимаются обозначения, введенные в параграфах   § 2.2,   § 2.3. Слабо возмущенный в процессе гравитационных явлений тензор  gjk можно представить в виде:

                          gjk   = (jk  + h jk = (jk  +2(jk  

Тензор деформаций (jk гравитационного пространства можно определить в линейном приближении так же, как это сделано в  параграфе  § 2.3 для упругого пространства:

                      2(jk = gjk( - gjk = uj,k + uk,j                                                                    
Чтобы можно было определить перемещения при известных деформациях необходимо, чтобы они удовлетворяли уравнениям совместности деформаций:

                            Rjklm  = 0                                                                 

                          2Rjklm   = hjm,kl  + hkl,jm – hkm,jl – hjl,km =

                                      =2((jm,kl  + (kl,jm – (km,jl – (jl,km)

Уравнения гравитационного поля (2.2.1) обладают определенным произволом, который  устранен  введением так называемых  “калибровочных условий“, которые во втором параграфе § 2.2  выписаны и имеют вид (2.2.2):

                             ( h(jk,k   =0,                                                  

                     (h(jk = hjk – (1/2)h(jk ,  h = hjj
Умножим эти соотношения на модуль упругости (, которым, пока это предположение, обладает среда гравитационного пространства, и заменим компоненты  

тензора hjk компонентами тензора деформаций (jk , hjk =2(jk и введем обозначения (jk = (hjk. Тогда калибровочные условия перепишутся в следующем виде:

                         (jk,k = 0,                                                          

             (jk = 2((jk -(((jk ,  ( = (kk ,  2(jk =  uj,k + uk,j

Как видим, переписанные калибровочные условия  совпадают с уравнениями равновесия  теории  упругости  и с  законом  Гука, если в последнем положить          (  =  -(   и параметр v, определяющий преобразование координаты времени, взять равным v=c2=c, с - скорость света. Об этом совпадении в параграфе § 2.2  уже говорилось. Получается, что калибровочные условия в теории гравитационного поля выбраны таким образом, что обращают уравнения гравитационного поля в приближении малых деформаций в уравнения этой среды как упругой. Случайно это так получилось или нет, об этом в литературе по гравитации не говорится, но  действительность оказалась таковой.

Правда, следует отметить, что эта упругая среда пространства должна обладать специфическим свойством, что ее модули упругости подчиняются условию  ( = -(, которое означает, как ранее было уже сказано, равенство между собой скоростей продольных и поперечных волн. Такой среды в реальных земных условиях пока не обнаружено, но это не значит, что ее нет вообще: уравнения гравитационного поля реальны, поэтому реальной может быть и среда. Заметим, что уравнения гравитационного поля при нулевом тензоре энергии-импульса׃

                           Rjk   – 1/2gjkR =  0                                 

                          Rjk  =  Rljlk ,  R = (jk Rjk       

и при условии существования перемещений удовлетворяются автоматически, потому что выполняются уравнения совместности деформаций   Rmnjk = 0.  Имеет смысл по аналогии с теорией упругости, учитывая сходство уравнений, ввести в теории гравитации  упругую энергию деформации W, исходя  из  выражения  этой энергии для упругого тела, полагая в нем  (= -( :

                     W = ((-(2 + 2((((((   +  (tt2   + 2((tt + 2((t((t)

Уравнения статической теории упругости выводятся из принципа минимума энергии деформации в упругом теле при его деформации. Ясно, что по аналогии с теорией упругости, из этого принципа можно вывести  уравнения гравитации.  Поэтому выписанное выражение для энергии деформации в гравитации должно играть такую же роль, какую энергия деформации играет в теории упругости. Окончательные выводы об уравнениях гравитации будут сделаны  после более подробного изучения этих уравнений. 

Здесь использованы результаты из  параграфа § 2.3,  полученные при выводе уравнений теории упругости, когда деформируется временная координата. В дальнейшем  будет получено, что введенные в теории гравитации калибровочные условия  должны быть несколько иные. Сразу приводить и утверждать новую форму калибровочных условий, не приводя необходимых для этого аргументов, не имеет смысла, потому что это будет смотреться, как несерьезный произвол. Поэтому здесь пока рассмотрены классические уравнения гравитации, признанные в научном мире. В существующем виде они полностью совпадают с уравнениями упругого поля. Но далее будет показано, что в таком виде они не описывают некоторые реальные явления, нужны определенные уточнения калибровочных условий. Сразу отметим, что речь здесь не идет об уравнениях гравитации А.Эйнштейна - эти уравнения сохраняются неизменными, изменению небольшому подлежат только калибровочные условия.                       

В заключение  желательно высказать следующее. Спрашивается, были  ли сделаны какие-либо противонаучные действия при записи уравнений гравитационного поля в форме уравнений упругого поля? Просматривая выше изложенное, можно твердо сказать, что не было сделано ничего противозаконного в научном смысле. Все, что касается введения перемещений, деформаций, напряжений, можно пока считать чисто математическими действиями, которые исследователи  имеют право проводить.  Физический смысл этих введенных величин  еще надо выяснять и изучать. 

Могут возникнуть возражения против обобщения на гравитационную среду положения об упругой энергии деформации. Формально против этого введения также трудно возразить, потому что в самой формуле ничего крамольного нет: она заимствована из теории упругости, где является вполне законной и обоснованной. Другой вопрос, является ли она действительно энергией деформации гравитационной среды? Пока можно говорить лишь о том, что предложенная форма записи уравнений гравитации допустима. Наполнение физическим содержанием этой формы  далее еще будет дополнительно проводиться. Сейчас можно сказать, что эта энергия может быть использована в качестве функции действия для вывода уравнений гравитации вариационным методом так, как это делается в теории упругости.

Рассмотрим здесь  уравнения электромагнитного поля также с точки зрения схожести  их с уравнениями упругого поля. Эти  уравнения электродинамики [1, 3] рождались в научных баталиях и превратились в процессе своей жизни в  замечательные создания науки. Результаты их применения дали человечеству высочайшие достижения в различных областях деятельности: электричество, радио, телевидение, связь,  компьютерная технология и так далее и будут еще много  давать в будущем. Прикасаясь к этим уравнениям, чувствуешь огромное  уважение к ним. Однако удел ученого заниматься развитием науки, совершенствованием моделей, уравнений,  хотя он набивает, как правило, научные шишки, идя по этому пути

Здесь уравнения электромагнитного поля  рассматриваются с точки зрения аналогии с уравнениями упругости.  Аналогия теории электромагнитного поля с теорией упругого поля историческая и здесь не придумана. Она была положена в основу при получении Максвеллом его знаменитых уравнений электромагнитного поля, хотя потом была учеными изъята из рассмотрения. Однако  изложенное ниже будет свидетельствовать в пользу такого упругого подхода, но уже несколько с иной точки зрения. Эту аналогию, конечно же,  можно было бы не развивать, но получающиеся результаты ее  уж очень неожиданные и интересные с научной, да и с практической точек зрения. Об этом говорилось выше и здесь имеет смысл кое-что повторить. Например, один из результатов сходства уравнений упругости, электродинамики и гравитации состоит в том, что в линейном приближении  электромагнитное и гравитационное поля описываются одними уравнениями. Существование этих единых уравнений свидетельствует о наличии в гравитационном пространстве упругой среды. Уже это стоит того, чтобы аналогию электромагнитного и упругого полей проводить. Аналогия с теорией упругого поля приводит к тому, что существующие или действующие в настоящее время уравнения гравитационного и электромагнитного полей  являются в действительности одними, как далее  будет показано. Внешне эти уравнения смотрятся разными и, по-видимому, поэтому серьезного  сравнения этих уравнений не проводилось.

Другой результат, как далее будет показано, состоит в том, что  скорость гравитационных волн оказалась очень и очень маленькой по сравнению со скоростью электромагнитных волн, т.е. со скоростью света. Скорость оказалась по величине порядка  сантиметра в секунду, и это следует из известных, а не придуманных  уравнений. Ну  кто-нибудь из ученых в настоящее время может всерьез воспринять этот результат? Но он научно обоснован, его можно и нужно обсуждать, критиковать, но, главное, его надо проверять экспериментально.

Все это говорится раньше времени по той причине, чтобы объяснить, зачем все это делается и зачем  пишется данная книга. Еще раз напомним, что никакие новые уравнения гравитации и электродинамики не придумываются, не выводятся: известные, классические уравнения здесь считаются неприкосновенными.   

Итак, выписываем  уравнения электродинамики - уравнения Максвелла, следуя [1,  3].  Электромагнитное поле описывается  тензором  электромагнитного поля Fjk, компоненты которого удовлетворяют уравнениям:

                           Fik,k = 4(ji ,                                                            
                    Fjk = Aj,k - Ak,j ,   jk,i = 0,     Ak,k =0, 

                    F0( = -F(0 =Ek, F12 = -F21 = -Bz , F13 = -F31 = By ,

                     F23 = -F32  = - Bx , F11=F22=F33=F44 = 0,                                                   

где А = {(,А(} потенциал электромагнитного поля, jk - плотности электрического тока, Е - вектор напряженности электрического поля, В - вектор напря-

женности магнитного поля. Уравнение электромагнитного поля  при отсутствии электрического тока можно переписать в следующем виде: 

 rot(rotА) = -c-2 (A,t + grad(),t  ,    rot rot A = ((((A                 (1)

Или в другом виде (( - оператор Лапласа):                    

            -(A + grad div A =-c-2 (A,t + grad(),t                        

При  исследовании распространения электромагнитных волн вводят дополнительное ограничение [1,  3] на вектор А : 

                     A,t + grad( = 0                                                                          

     Или  условие А0 = ( = 0,   где ( скалярный потенциал электромагнитного поля. Вместе с этим ограничением уравнения электромагнитного поля  принимают вид:

                            ((((A= -c-2A,tt                                                 
Ограничение А0 = ( = 0 в следующем параграфе будет снято, когда уравнения электромагнитного поля будут записаны в единой форме с уравнениями гравитационного поля.  А пока скажем, что это ограничение вводится и в работах по теории поля  при рассмотрении электромагнитных волн. Если его не ввести, то уравнения будут давать волновые решения, описываемые функцией ( и представляющие не электромагнитные волны, которые являются поперечными или сдвиговыми волнами: функция  ( не описывает поперечных волн. Таким образом, в неявной форме данное условие уже ставилось как некое общее условие.

Система уравнений электромагнитного поля в форме (1)  совпадает с системой уравнений теории упругости  (2.1.7 ), которую приведем здесь:

                     ((+2() (((( u) - 2( ((((u   =  ( u,tt                         

если в последней положить ( ( (( =0. Совпадение уравнений имеет место также при любых  (,(, если в уравнениях упругости поставить дополнительное условие ( =divu = ((( u) =0. Но при произвольных (, ( условие ( =0 является искусственным, ниоткуда не следующим. Как можно обосновать принятие этого условия? Можно конечно придумать какие-то аргументы в пользу такого условия, но имеющийся гигантский опыт исследования уравнений упругого поля будет свидетельствовать о том, что в общем случае это условие всегда искусственное. Если же параметры Ламэ удовлетворяют равенству  (+2( =0, то уравнение ( =divu = 0 является условием разрешимости уравнений упругости и является естественным условием. Аналогичное условие   divA =0   в электродинамике является, как уже было сказано, условием разрешимости уравнений электродинамики.

Таким образом, обнаруживается полное совпадение уравнений электродинамики и теории упругости, если в последней положить  (+2( =0. Это совпадение позволяет записать уравнения электромагнитного поля в форме уравнений теории упругого поля. Введем пока чисто формально  обозначения:

                      2((( =  А((( + А((( ,    (((  = 2((((                                           

где ( является формально некоторой константой, которую, предвидя конечный результат, сразу здесь обозначим, как параметр упругости Ламе.  Уравнения электромагнитного поля, если от них проделать обратный путь к параметрам ((( в сравнении с путем, который проходится в теории упругости  при получении уравнений равновесия в перемещениях u( из уравнений равновесия в напряжениях (((,   то их, уравнения электромагнитного поля можно переписать в следующем виде:

                         (-1 (((,( = с-2А(,tt                                                                         

       Система уравнений, если ее записать в компонентах А(,  совпадает с выше выписанными уравнениями. Для скорости света можно предложить формулу с2 = ((-1, где (, скажем, забегая вперед, является плотностью материала  среды электромагнитного поля, а ( модуль упругости Ламе этой среды. Учитывая сходство уравнений упругости и электродинамики, можно сделать вывод, что вектор А является в среде электромагнитного поля, где распространяются и действуют электромагнитные волны,  вектором перемещений точек этой среды:  A(   = u( .Тогда тензор ((( будет по аналогии с упругой средой тензором деформаций, тензор ((( будет тензором напряжений, уравнения электромагнитного поля будут динамическими уравнениями равновесия среды электромагнитного поля:

                           (((,( = (u(,tt ,      A(   = u( ,                                                                     

и они аналогичны уравнениям равновесия упругости. Соотношения, связывающие напряжения и деформации,  представляют закон Гука для среды электромагнитного пространства:

                       (((  = 2(((( ,    2((( =u(,( + u(((                                                                                                

 Тензор напряжений при наличии вектора тока jk согласно выше изложенному удовлетворяет уравнениям равновесия:

                                (((,( = (u(,tt + 4(j(                                                  

Получилась полная аналогия в линейном приближении уравнений упругости и электродинамики. Заметим, что тензор напряжений  (jk не является тен-

зором Fjk, хотя в уравнения они входят одинаково. Тензор (kj  является симметричным тензором, а тензор Fjk - антисимметричным и физическое содержание их разное: первый является, как следует из аналогии, тензором напряжений, второй - тензором поворота элементарного объема среды, последнее также следует из аналогии с упругим полем. Получилось, что уравнения электродинамики записываются в форме, когда искомым может быть симметричный тензор (jk , вместо классической формы, когда искомым является антисимметричный тензор Fjk. Получилась математически  просто другая и  интересная форма записи уравнений электромагнитного поля.

Таким образом, оказалось, что уравнения электродинамики  так же, как и уравнения гравитации, можно записать в форме уравнений теории упругости, используя параметры: тензор напряжений, тензор деформаций, перемещения, применить обобщенный закон Гука. Ну а если среда подчиняется уравнениям теории упругости, то по определению ее можно считать упругой средой. В конце концов, можно сказать, что  не в названии дело. К такой среде, описываемой уравнениями упругости, применимы все методы решения и приемы исследования теории упругости и вот  это является  главным.  

Можно ли считать  среду электромагнитного пространства упругой средой является вопросом, на который прямого ответа вряд ли удастся найти. Да и что такое за упругая среда, модули упругости которой подчиняются условию           ( = -2(?  Это условие означает, что в данной среде скорость продольных волн равна нулю, т.е. продольные волны отсутствуют. Еще это условие означает, что модуль объемного сжатия К согласно формул  для этой среды отрицательный. Последнее означает, что при всестороннем сжатии среда расширяется. С точки зрения теории упругости такой среды в земных условиях пока не наблюдается. Однако заявить, что такой среды не может быть в космическом пространстве, тоже не имеет смысла. 

В некотором отношении рассматриваемая среда является противоположностью жидкости. В жидкой упругой среде  нулю равна скорость поперечных волн и не равна нулю скорость продольных волн. С точки зрения построения решений уравнений упругости для жидкой среды возникают серьезные вопросы, но однако среда  существует, описывается уравнениями идеальной жидкости, которые в приближении малых деформаций являются акустическими уравнениями, и каких-то научных сомнений в существовании такой среды нет.

Можно также по аналогии с упругостью записать для среды электромагнитного пространства функцию плотности упругой энергии деформации W:

                          2W =  2(((((((    + ( A(,t A(,t
Чему равны константы (, ( для среды, пусть остается пока под вопросом, ответ на этот вопрос будет дан. Это выражение для энергии отличается от 

классического выражения для энергии электромагнитного поля [1], определяемого векторными потенциалами Е и В :

                      W = (Е2 + В2)(8()-1 . 

 В теории упругости определение энергии обосновано экспериментально и теоретически и его можно использовать наряду с  принятым в теории электродинамики определением энергии через потенциалы Е, В. Эти две энергии, энергия деформации и классическая энергия электромагнитного поля  не равны друг другу. Здесь вдаваться в выяснение расхождения и в установление правильности каждой из них вдаваться не будем, потому что раньше предлагаемая здесь упругая модель электромагнитного поля  не рассматривалась. 

Возвращаясь снова к вопросу о возможности моделирования среды электромагнитного пространства упругой средой, можно сказать следующее. Точного и строгого определения упругой среды, как уже не раз говорилось, не существует. Воспользуемся следующим определением [2]: упругой средой называется такая среда, для которой тензор напряжений является функцией тензора деформаций. Если принять такое определение за основу, то среда электромагнитного пространства является упругой. 

Но можно слишком не отстаивать стремление определить среду электромагнитного поля как упругую. Главными здесь, как выше было сказано, являются уравнения, которые описывают поведение среды и при помощи которых можно решать прикладные задачи. Если уравнения электромагнитного поля совпадают с уравнениями упругого поля, то для исследовании проблем электродинамики применимы методы, развитые в теории упругости. Возможны обобщения на электродинамику достижений, сделанных в теории упрости и т. д., а это для практики и является главным. 

Если возникает задача определения перемещений u( = А( при известных деформациях, то как и в теории упругости деформации должны удовлетворять уравнениям совместности деформаций, которые имеют в данном случае тот же вид, что и в классической теории упругости:

                                             R(((( = 0

Уравнения электромагнитного поля записаны в форме уравнений упругого поля. Если их записать в компонентах  А(,  то они примут известный вид.  Новая форма записи полностью эквивалентна классической форме. Условие                        же равенства нулю скорости продольных волн следует понимать не как абсо-                       лютное, а как условие малости этой скорости по сравнению со скоростью                            света.

Отметим здесь следующее. Запись уравнений электродинамики в форме уравнений упругости здесь делается не с целью переделки сложившихся  методов исследования в этой области науки, это было бы очень неправильно. Элек-

тродинамика сложившаяся, авторитетная наука со своими целями и задачами и трогать эту науку - практически безнравственно. Цель здесь другая и состоит в 

том, чтобы по возможности ставить и решать новые задачи, которые не возникают в рамках классических  уравнений электродинамики. 

Привлечение электродинамики к исследуемой здесь проблеме гравитационных двигателей объясняется также тем, что без этой науки не удастся в нужной мере решить вопрос о среде гравитационного пространства, как упругой, так нужной для обоснования научной законности проблемы гравитационных  двигателей. Упругая среда характеризуется плотностью вещества, упругими постоянными,  которые одной гравитационной постоянной не определяются, для этого, оказывается,  нужны константы электромагнитного поля. Вместе эти константы определяют упругие параметры и плотность гравитационной среды.

Много внимания электродинамике в данной книге уделяется потому, что это рассмотрение  позволило установить, что  принципы гравитационной движущей силы можно получить не только на основе выброса и ловли массы, как в настоящее время удается делать, а их можно установить на основе электромагнитного силового взаимодействия объекта с гравитационной средой. Об этом  уже говорилось, а сейчас только укажем, что получение единых уравнений гравитации и электродинамики позволит находить способы силового взаимодействия гравитационных и электромагнитных полей, которые – способы, и можно положить в основу гравитационных двигателей.

Проведенная  работа по выявлению сходства уравнений четырехмерного упругого, гравитационного и электромагнитного полей привела одновременно и  к  возможности  и  к необходимости формирования единой теории гравитации и электродинамики, конечно пока только в линейном приближении. В следующем параграфе  § 2.6  более развернуто и обоснованно  показано, что уравнения гравитации и электродинамики после записи их в параметрах  упругого поля являются  в линейном приближении едиными уравнениями. Выполненная и представленная в третьей главе экспериментальная проверка практической правильности и значимости четырехмерной теории упругости делает ее жизнеспособной, проведенную аналогию упругих и гравитационных полей научно законной,  не фантастической и положение о единой теории гравитационного и  

электромагнитного полей достаточно обоснованным. Следствием  всей этой деятельности и явилось то, что  здесь уже  обоснованно и законченно  представлены единые линейные уравнения гравитационного и электромагнитного полей и при этом уравнения Эйнштейна и Максвелла сохранены неизменными. 

В данной книге не стоит говорить, что  получены какие-то новые единые уравнения гравитации и электродинамики, потому что сами уравнения получены давно.  Здесь дана интерпретация этим уравнениям, как четырехмерным уравнениям упругого поля, которая и позволила сделать заключение о единстве уравнений гравитации и электродинамики. И все это сделано благодаря тому, что появились четырехмерные уравнения упругости. Без этих уравнений можно 

было бы продолжать говорить о возможном единстве теорий гравитации и электродинамики, но получить эту единую теорию было бы трудным делом.  

Конечно, результаты этой аналогии упругости с одной стороны, гравитации и электродинамики с другой стороны оказались удивительными.

Появилась возможность по-новому решать некоторые классические задачи гравитации и электродинамики, ставить и решать новые  задачи при помощи хорошо разработанных методов теории упругости. В данном разделе эта возможность реализована и продемонстрирована на конкретных задачах. Упругая модель среды пространства гравитационного и электромагнитного поля позволила  дальше развить единую теорию в отношении конкретизации  параметров этой среды. В результате такого подхода, например,  получилось, что скорость гравитационных волн не равна скорости света, как до сих пор считалось, а очень намного меньше ее. Такое утверждение выглядит фантастическим и с первого взгляда, несерьезным, но к нему  привела научная логика, а не желание оригинальничать, как это, может быть, выглядит со стороны. С таким результатом  многие не согласятся, но он получился и, наверное, никуда от этого не уйдешь, как только или опровергнуть или принять его. Конечно, его можно не заметить, но это только на  некоторое время. Взгляд этот научный и просто не замечать его будет несерьезным делом.

Интересным оказался вопрос о тензорах напряжений и энергии-импульса. Ранее вопрос о тензоре механических напряжений в гравитационном и электромагнитном пространствах не ставился и не рассматривался. Эти напряжения просто не существовали. Был тензор энергии-импульса в том и другом пространствах, который определял кривизну пространства. Упругая модель пространства привела  к выявлению существования в нем тензора напряжений. Очень приятным оказалось то следствие упругого подхода к проблеме гравитации, что появилась возможность экспериментально подтверждать теорию гравитации на упругих моделях в лабораторных условиях. Это конечно не астрофизические эксперименты, но они достаточно легко исполнимые по сравнению с астрофизическими экспериментами и не требуют ожиданий каких-либо звездных или галактических явлений.

Ну и конечно основной результат проводимых здесь исследований состоит в   обеспечении  возможности решения поставленной в предлагаемой книге задачи нахождения принципов движущей силы без выброса вещества,  это полученное  научное обоснование существования в гравитационном пространстве упругой среды. Именно, опираясь на эту среду какими-то способами, которые еще нужно отыскать, и отталкиваясь от нее, можно и надо научиться перемещаться в пространстве, не выбрасывая вещество, надо научиться находить способы отталкивания от гравитационной среды, научиться находить принципы двигателей без выброса реактивной массы. Эта проблема решаемая и созданы условия для нахождения  решений и уже некоторые из таких решений найдены. 

     2.6.  Единые уравнения гравитационного                                                                   

               и электромагнитного поля. Упругая модель

              электромагнитного и гравитационного поля.

Построение уравнений четырехмерной теории упругости и сравнение этих уравнений с уравнениями гравитации и электромагнетизма  обнаружило их  сходство. Уравнения гравитационного поля совпадают с уравнениями теории упругости, если в последних положить равенство модулей упругости Ламэ равными друг другу с обратным знаком ( = -(.  Уравнения электромагнитного поля совпадают с уравнениями упругого поля, если в последних положить условие ( + 2(.= 0. Это сходство уравнений упругого, гравитационного и электромагнитного полей приводит к тому, что среды гравитационного и электромагнитного полей моделируются упругими средами, правда, с экзотическими модулями упругости. Получается, что данные среды, которых две - гравитационная и электромагнитная, помещены в одно пространство и находятся одна в другой. Эти среды обладают следующими свойствами. По ним обоим могут распространяться поперечные волны со скоростью света. Одни, как считается в гравитации, поперечные волны  являются  гравитационными волнами, другие, поперечные волны, как считается  в  электродинамике,  являются  электромагнитными волнами.     

В книгах по гравитации при рассмотрении гравитационных волн, чтобы избежать существования продольных волн, вводят, так называемое ТТ-калибровочное условие [3]:

                                ( =((( = 0.

Этим самым полагается равной нулю объемная деформация расширения-сжатия среды. Это условие с точки зрения специалиста по теории упругости выглядит непонятным, потому что в упругих телах продольные волны расширения - сжатия вещества являются широко распространенными и  хорошо экспериментально наблюдаемыми волнами. Но даже если положить ( = 0, остаются еще волны, описываемые компонентой “перемещения“ времени (, которые не укладываются в разряд поперечных волн.  Да и спрашивается, почему, на каком основании надо уничтожать продольные волны? Почему эти волны не должны существовать?

В свете проводимой здесь аналогии обнаруживается следующий  любопытный факт. Если положить ( = 0, то уравнения гравитационного  поля совпадают с уравнениями электромагнитного поля. А раз совпадают уравнения, то совпадают и решения.  Какой же вывод следует из этого?  А вывод получается следующий. Если наложить условие ( = 0, то уравнения гравитации  описывают одно поле - электромагнитное. Гравитационное поле остается вне рассмотрения. А оно должно описываться данными уравнениями. Этот анализ приводит к  следующему заключению.  Гравитационное и электромагнитное поля должны  описываться одними уравнениями. Поперечные волны, описываемые этими уравнениями, явля-

ются электромагнитными волнами, они хорошо наблюдаются, в отличие от гравитационных волн, которые практически еще никто не наблюдал,  как отмечено в работе   [18]. По-видимому,   продольные  волны, которые не следует принудительно устранять, следует  считать гравитационными волнами. 

Этот анализ позволяет также сделать вывод о том, что среда электромагнитного поля и среда гравитационного поля  не могут быть разными, а являются одной и той же средой.  Трудно представить, что могут существовать две упругие среды, как-то вставленные одна в другую и такие, что могут пропускать два вида поперечных волн, распространяющиеся со скоростью света, но в одной из этих сред эти волны гравитационные, в другой – электромагнитные. В одной из этих сред могут распространяться со скоростью света еще и продольные волны, а в другой продольные волны отсутствуют. Более правдоподобно полагать, что упругая среда одна. Но какая?   Электромагнитные явления вошли очень серьезно в человеческую жизнь. Они наблюдаются повсюду: в  электродинамике, в радио и телевидении, в компьютерном деле и в обычной жизни - без электрического света, без электроэнергии, без радио и телевидения, без компьютеров и т.д. жизни в современном мире нет. Гравитационные поля также основа нашей жизни. Но твердое наблюдение гравитационных волн остается до настоящего времени мечтой исследователей. В работе [18], изданной в 1985 г., т.е. не так уж давно, например, отмечено, что гравитационное излучение практически еще никто не наблюдал. Это говорит о том, что существование гравитационной среды как самостоятельной и отличной от электромагнитной среды стоит под вопросом.

Сказанное свидетельствует в пользу упругой среды электромагнитного поля: если среда гравитационного и электромагнитного полей одна, то она является хорошо наблюдаемой средой электромагнитного поля. В действительности хорошо наблюдается не сама среда, а явления, которые связаны с этой средой – электромагнитные явления.   Конечно, это не доказательство и твердого доказательства вряд ли можно достичь, но это жизнь и в то же время это определенное экспериментальное обоснование правильности такого утверждения о среде гравитационного пространства, в пользу которого далее постоянно будут приводиться и другие аргументы. 

При анализе уравнений электромагнитного поля было получено, что упругая среда, моделирующая среду этого поля должна обладать модулями упругости Ламэ, удовлетворяющими условию ( = -2(.  Это, как было сказано, означает, что скорость продольных волн  в этой среде равна нулю. Поперечные волны, описываемые уравнениями этой упругой среды, являются электромагнитными волнами. Встает вопрос, а есть ли гравитационные волны? Ответ должен быть, конечно, положительным. Тогда остается признать, что если гравитационные волны сущест-

вуют, то они являются продольными волнами, описываемыми гравитационным потенциалом, которым в существующем варианте гравитационных уравнений      является компонента  «перемещения»  времени  (.  Это подтверждается и тем, что именно эта компонента описывает и определяет гравитационные явления и притяжение масс, что покано в следующем параграфе. 

Существование гравитационных волн считается здесь несомненным. Поэтому будем считать, что модули упругости среды электромагнитного поля не абсолютно точно подчиняются выше указанному условию ( + 2( = 0, что означает отсутствие гравитационных волн, а что это условие должно быть следующим:  ( + 2( =(, где (  малая величина. Малость этой величины позволяет в первом приближении ее не учитывать, но при более детальном рассмотрении явлений гравитации и электродинамики нужно учитывать  и эту малую величину. Далее  будет дана оценка этой величины ( + 2(.

Таким образом, получается, что гравитационные и электромагнитные поля должны описываться  едиными уравнениями упругого поля, полученными в  параграфе § 2.3 при условии, что модули упругости Ламэ подчиняются выше указанному условию ( +2( =(,  где (, как было сказано,  малая величина. Малость величины ( +2( означает, что скорость продольных волн мала по сравнению со скоростью поперечных, т.е. электромагнитных волн. Согласно выше сделанному утверждению гравитационные волны описываются временной компонентой перемещений ( и квадрат скорости этих волн с12 равен с12 = (( +2()(-1 = ((-1. Квадрат  скорости   поперечных  волн   с22   равен  квадрату скорости  света с2 ,  с22  =    ((-1 = с2. Кроме гравитационных волн существуют хорошо известные в теории упругости продольные или объемные волны,  которые описываются функцией ( - объемной деформацией среды. Назвать эти волны в гравитационном пространстве гравитационными пока вряд ли стоит. Далее будет видно, что эта функция   (  прямо не описывает притяжение масс, как это делает функция (. Поэтому будем  называть эти волны объемными, они распространяются также со скоростью с1 , как и гравитационные волны. 

Рассмотрим теперь более подробно и конкретно вопрос о единых  линейных уравнениях теории поля, которые описывают одновременно и гравитационные и электромагнитные поля. Речь об этом единстве постоянно шла и раньше в данной книге, но выписывать единые уравнения  было нецелесообразно, не был подготовлен для этого необходимый материал. Теперь такой материал имеется и можно данную работу по представлению единых уравнений гравитационного и электромагнитного полей выполнить. В этом смысле данный параграф является как бы завершающим. Но этот параграф можно считать и начальным этапом в проблеме исследования гравитационного и электромагнитного поля на основе единых уравнений, полученных при помощи моделирования среды  пространства упругой средой. 

Для получения в конечном виде единых уравнений гравитационного и электромагнитного поля  принято, что данные поля создаются в результате деформа-

ционных процессов в упругой среде, заполнившей все гравитационное пространство. Эти деформационные процессы являются следствием определенных явле-

ний, происходящих с имеющимися в пространстве массами, зарядами, частицами, динамическими волнами и т. д. Будем различать здесь два процесса образования деформаций, хотя  возможны и смешанные методы. В одном процессе деформирование среды происходит при отсутствии тензора энергии-импульса, в  

другом  процессе  деформирование среды  определяется именно тензором энергии-импульса.  Такое разделение конечно условное. Исследование деформаций, создаваемых в среде, при отсутствии тензора энергии-импульса можно проводить в линейном приближении независимо от деформаций, создаваемых отличным от нуля тензором энергии-импульса, и наоборот. Это означает, что разные деформационные процессы не влияют друг на друга в линейном приближении. Так это делается в  теории упругости, например, при исследовании в упругом теле одновременно  температурных напряжений, когда тензор кривизны упругого пространства, связанного с рассматриваемым телом, отличен от нуля, и напряжений, создаваемых в теле  внешними активными нагрузками, приложенными  к данному телу. В последнем случае тензор кривизны упругого пространства равен нулю. Те и другие напряжения определяются независимо друг от друга и затем складываются.

Точки среды гравитационного пространства при деформационном процессе, когда тензор  энергии-импульса в этом пространстве равен нулю, т.е. отсутствует, получают некоторые малые смещения относительно первоначального положения. С первоначальным положением среды связана неподвижная система координат х( и время t, а с перемещающимися точками среды связана подвижная система координат  x(( и переменное время t(. Четырехмерные перемещения среды определяются следующим образом: 

                    u( = x(( - x( , ( = t(  - t .

Далее фактически приводятся очень кратко нужные здесь положения четырехмерной теории упругой среды, изложенные в параграфе § 2.3, но уже применительно к среде гравитационного пространства,  для того чтобы видеть, как получается  полная и единая система уравнений теории гравитационного и электромагнитного полей. Описанное выше сходство уравнений упругого, гравитационного и электромагнитного полей позволяет применить для получения   единой системы уравнений гравитации и электромагнетизма хорошо разработанные методы классической теории упругости, обобщенные здесь на случай четырехмерной теории упругости. Итак, выписанные выше  перемещения упругой среды гравитационного пространства определяют тензор деформаций этой среды׃ 

            2((( = u(,( + u(,(  ,    2((t = c2-1u(,t - c2(,(  ,     (tt = -(,t.
Здесь дается сокращенная  процедура записи  уравнений гравитационного  и электромагнитного полей,  учитывая, что ранее эти уравнения уже были выписа-

ны, и было  выявлено сходство их с уравнениями теории упругости.  С тензором деформаций при помощи обобщенного закона Гука связан тензор напряжений среды:
(( = (( + 2(( + tt((,   ( = 2(t,        tt =+ с2c1-2tt,  

Тензор напряжений удовлетворяет четырехмерным уравнениям равновесия:

((( - с2-1(,t= 0,   (,( + с2-1tt,t= 0,                                 

В перемещениях эти уравнения имеют вид:

u( + ( + ),( - (u (,tt = 0,                                             

 - с1-2,tt = 0.

Здесь c1  скорость продольных  волн. Система уравнений теории упругости  может быть записана в виде  [9]:

                     ((+2() (((( u) - 2( ((((u   =  ( u,tt                 (1)

 - с1-2,tt = 0.      u  = { u1, u2, u3},

                        ( = {(((x1,(((x2 ,(((x3}

Функция плотности упругой энергии деформации:

2W = jkjk = 2 + 2 (((( + 2tt +(2((+2()-1tt2 + 2(t(t.       

Уравнения содержат три константы: модули упругости Ламэ среды (, (  и плотность вещества среды (. Через эти константы выражаются другие параметры упругой среды пространства. Указанные три константы можно привести в виде конкретных чисел, используя известные параметры гравитационного и электромагнитного полей, о чем выше уже говорилось. В закон Ньютона F = -f m1m2r12-2  входит    известная      гравитационная     постоянная   f = 6,67(10-11н(м2кг-2. Для этой постоянной   получена теоретическая  формула  f = (-1 (8()-1 c2 , с - скорость света. Таким образом, получилось, что эта формула  определяет параметр Ламэ (:

                                     ( = f -1 (4()-1 c2
Конкретное значение модуля сдвига cреды гравитационного пространства равно:

                                     ( = 1,84(1020кГ(см-2                                                                   

Плотность среды определяется следующим образом: 

                               (  = (с-2  =  (4()-1f-1
Численное значение плотности равно:   ( = 1194 кг(см-3. Цифры получились фантастическими. Что они означают в обычном понимании плотности вещества среды гравитационного пространства и модуля сдвига ее, нужно еще осознавать. 

Этим  заниматься не будем, для этого нужны серьезные экспериментальные исследования среды гравитационного пространства и многое другое. Это работа будущего. А методы исследования нужно разрабатывать.                 

В параграфе  § 1.8 определена скорость гравитационных волн׃ 

          с1 =  3 ( 208,5-1/4 см(сек-1 = 21/4 0,66 см(сек-1. 

Эта скорость связана с параметрами Ламэ зависимостью с12 = ((+2()(-1, которая позволяет определить параметр Ламэ (. Приближенно,  практически с очень высокой степенью точности для модулей Ламэ среды верно соотношение  ((+2() = 0, из которого и получается параметр ( = -2(. Более точное значение имеет вид:

                                ( = ((-2 + 2,085-1/210-21),

Поправка к ранее выписанному значению, как видно из данного выражения,  очень и очень маленькая. Коэффициент Пуассона (  при данных значениях параметров упругости равен   ( = 1. Это значение коэффициента Пуассона находится вне пределов значений его  1/2( ( (0  для земных твердых тел и для жидкости. Поэтому упругая cреда гравитационного пространства не является упругим твердым телом. Она не является и жидкостью, для которой коэффициент Пуассона равен (=1/2. Что представляет собой упругая среда гравитационного пространства, предстоит изучать. В уравнениях классической теории гравитации, записанных в терминах упругого поля, параметры Ламэ были другие, они удовлетворяли соотношению  ( = -(,   которое обеспечивало равенство скорости гравитационных волн скорости света. Здесь это не так. Обоснований  большей  правильности определенного здесь, в данной книге, соотношения между параметрами Ламэ ( и ( приведено несколько, а не одно. 

Таким образом, упругие параметры среды гравитационного и электромагнитного полей определились полностью. Действительно ли они такие? Ответ на этот вопрос требует осмысливания его не только создателями данной работы, но и другими учеными, потому что выглядят эти параметры фантастическими. Метод их получения, как видно из изложенного, достаточно простой, нетрудно его понять и проверить, а результаты критически обсудить с какой-то иной точки зрения, отличной от изложенной здесь. Представленные выше уравнения описывают гравитационное и электромагнитные поля в случае, когда тензор  энергии-импулься  Tjk определяющий гравитационное поле согласно уравнений (1), приведенных в параграфе  § 2.2, равен нулю. Если этот тензор отличен от нуля, то к полученным единым уравнениям гравитации и электромагнетизма следует добавить уравнения (2.2.1): 

                       Rjk   – 1/2(jk R =  8(Tjk , 

                         Rjk  =  Rlj lk ,     R = (jk  Rjk 

                        Rjklm   = (jm,kl  + (kl,jm – (km,jl – (jl,km
                                      Тjk,k = o

Метрический тензор (jk невозмущенного  пространства имеет вид: (44 = -1, (((  =  1, остальные компоненты тензора равны нулю (jk  = 0, j  ( k.   При наличии 

тензора энергии-импульса тензор кривизны Rjklm отличен от нуля и в соответствии с теорией упругости уравнения совместности деформаций Rjklm = 0 не выполняются, а это означает, что тензор деформаций не определяет перемещения и понятие перемещений отсутствует. Соотношения деформации - перемещения в этом случае принимать во внимание не нужно. Однако проблема решения задач в этом случае является серьезной в том смысле, что задачи ставить надо более конкретно. В теории упругости примером такой задачи является построение температурных напряжений в твердом теле. Как было сказано, трехмерное пространство в этом случае не является плоским, уравнения совместности не удовлетворяются. Методы решения таких задач построены [9  -  12]  и что-то можно обобщить на задачи в гравитационном пространстве, когда тензор энергии-импульса отличен от нуля.

В результате решения выписанной системы уравнений гравитационного и электромагнитного полей определяется тензор деформаций, который определяет метрический тензор деформированного пространства, чем и достигается первоначальная цель решения какой-либо гравитационной задачи. А о том, что представляют собой гравитационные задачи,  можно узнать, ознакомившись со специальной литературой [ 3]. Рассмотрим теперь несколько подробнее, каким образом данные уравнения описывают электромагнитное поле. В соответствии с изложенным в параграфе  § 1.5  получается, что, если положить (+2(=0, то уравнения упругости превратятся в уравнения электромагнитного поля. Но сейчас получено что параметр (+2( не равен нулю, а является малой величиной, существенно более меньшей   по сравнению с параметрами ( и ( по отдельности.  Выписанные в этом параграфе уравнения описывают и электромагнитное поле, определяемое, если говорить в терминологии теории электромагнитного поля, вектором  А, который, согласно рассматриваемой аналогии, является с точностью до коэффициента пропорциональности вектором перемещений u: A =u,  A(  = u( .  В данной задаче на первом этапе, как это делается в теории упругости, можно считать тензор энергии-импульса равным нулю, т.е. отсутствующим. При наличии вектора тока j уравнения равновесия имеют вид: 

                             (kj,j = (uk,tt + 4(jk                                                      

Закон Гука в случае, когда параметр (+2( очень мал по сравнению с параметрами   ( и ( по отдельности, имеет вид:

        (( = -2(( + 2(( +  (44(( ,                                        

         (t = ( (t,      tt = ( + (с22c1-2 (tt 
Таким образом, если исследование или решение какой-либо проблемы электромагнитного поля выполнено исходя из уравнений упругости, то классические 

параметры электромагнитного поля затем определяются по следующим формулам, см. предыдущий параграф:

                       A(  = u(  , Fjk = uj,k -uk,j 

              F0( = -F(0 =E(, F12 = -F21 = -B3 , F13 = -F31 = B2 ,

                               F23 = -F32  = - B1, Fkk = 0,

                                  Fik,k = 4(ji 

Уравнения электромагнитного поля  при отсутствии электрического тока можно эаписать в следующем виде:

 rot(rotА) = -c-2 (A,t + grad(),t  ,    rot rot A = ((((A          
Или в другом виде (( - оператор Лапласа):                    

            -(A + grad div A =-c-2 (A,t + grad(),t                        

Здесь А = {А(} потенциал электромагнитного поля, ( = (   - потенциал гравитационного поля,  jk - плотности электрического тока, Е - вектор напряженности электрического поля, В - вектор напряженности магнитного поля. Эти уравнения совпадают с уравнениями теории упругости  (5), § 2.1 при  ((+2() = 0.  Ранее уже было сказано, что тензор напряжений  (jk не равен тензору Fjk, хотя в уравнения они входят одинаково: тензор (kj  является симметричным, а тензор Fjk - антисимметричным и физическое содержание их разное: первый является тензором напряжений, второй - тензором поворота элементарного объема среды.

В выписанных  уравнениях есть потенциал гравитационного поля φ и нет потенциала электромагнитного поля φ, который есть в классической теории электромагнитных полей.  Из всего изложенного выше получается, что его не должно быть, хотя это утверждение выглядит крамольным. Все специалисты в области электромагнитного поля приучены к существованию потенциала электромагнитного поля φ. Полученные уравнения, являющиеся следствием моделирования гравитационного и электромагнитного полей упругим полем, приводят к  утверждению, что потенциала электромагнитного поля в известном классическом виде нет. Где истина? Или неверна аналогия полей, или неверны  классические уравнения. Ответ состоит в том, что верны уравнения и верна аналогия. Только потенциал (  в классических уравнениях электродинамики  играет другую роль, гравитационную. А где потенциал электромагнитного поля φ? 

В параграфе  § 2.7  электромагнитное поле, созданное сосредоточенным зарядом, определилось уравнениями поля при ( = 0, т.е. при отсутствии потенциала электромагнитного поля. О том, что этот потенциал не очень нужен и в классических уравнениях электродинамики, говорит следующий пример. При исследовании электромагнитных волн  [3] в процессе получения решений было предвари-

тельно наложено условие ( = 0 и это условие объяснено тем, что произвол уравнений позволяет это сделать. Надо здесь сказать, что  введение этого условия и введение других условий, типа калибровочных в гравитации, ничем не обосновывается. Такой прием нецелесообразно применять в строгих науках, типа рассматриваемых здесь, можно прийти к непонятным результатам. 

Приводимые  в данной книге аргументы в пользу тех или иных уравнений следуют из теории в целом, а не придумываются. В каждой теории и в построенной здесь четырехмерной теории упругости в основу заложена начальная аксиоматика, которая основана на многовековом опыте человечества, признана учеными, проверена опытом – это закон сохранения  энергии деформации. Эту аксиоматику можно оспаривать, но для этого нужны очень и очень серьезные аргументы. Но когда она принята, то другого произвола у исследователей не должно быть, иначе наука не будет строгой. Конечно, и аксиоматику можно изменять, она изобретена людьми. Это делается в науке, однако в данном случае пока в изменении основополагающей аксиоматики теории деформирования упругих сред нет необходимости. Вопрос о единых уравнениях, описывающих гравитационное и электромагнитное поля является не простым, над ним много работали, но твердого ответа не дано. Поэтому нужны постоянные аргументы в пользу этих уравнений, хотя  строгость  получения этих уравнений в линейной постановке здесь обеспечена.   

Можно привести еще один аргумент в пользу единой теории. При исследовании гравитационных волн в линейном приближении [3] на решения гравитационных уравнений накладывалось так называемое ТТ-калибровочное условие                                   h(( =2((( = 2( = 0. В свете изложенного выше данное условие означает равенство нулю объемной деформации среды, об этом сказано и в работе [3]. Физически это условие серьезное и без обоснований его вводить не стоит. А как его обосновать, об этом в работах по гравитации не говорится. Если это условие ввести, то уравнения упругого поля, как уже отмечалось, полностью совпадают с уравнениями электромагнитного поля при любом параметре (, в том числе и при   ( = -(,  когда уравнения упругости совпадают с уравнениями гравитации. А раз уравнения совпадают, то совпадают и решения. Следовательно, получается, что линейные  уравнения гравитации при условии равенства нулю объемной деформации ( = 0 являются и уравнениями электромагнитного поля. Ну а раз так, то классические  гравитационные уравнения определяют электромагнитные волны. Следовательно, для исследования волновых процессов в электродинамике справедливы единые  уравнения. Таким образом, вывод, что должна существовать единая теория гравитации и электродинамики следует дополнительно и из этого факта. Так что представленные здесь единые уравнения гравитационного и электромагнитного полей имеют подтверждения их правильности.

Результаты этого параграфа по существу  обосновывают также факт наличия в гравитационном  пространстве  упругой среды. Поведение упругой среды гравитационного пространства описывается четырехмерной теорией упругости.  Выше отмечалось, что деформационные напряжения в твердых телах являются напря-

жениями и в среде гравитационного пространства. Естественно поэтому считать, что поведение упругой среды упругого тела, связанной с поведением упругой среды гравитационного пространства,  также описывается четырехмерной теорией упругости. 

     Итак, упругая модель среды электромагнитного  пространства и электромагнитного поля теоретически построена. Она подтверждена проведенными и описанными далее экспериментами, иначе объясняет поведение электрических зарядов электронов и протонов по сравнению с  объяснениями, даваемыми классической теорией электромагнитного поля. По классической электромагнитной теории не существует какой-то среды электромагнитного пространства, а силовое взаимодействие электрических зарядов осуществляется при помощи электромагнитного взаимодействия их. Описанные в третьей главе эксперименты с поведением корпусов электромоторов, работающих в подвешенных  состояниях, подтверждают правильность существования упругой среды электромагнитного поля и построенной упругой модели гравитационного и электромагнитного полей. 

2.7.   Упругая  гравитация и классические законы механики и  

           физики: закон притяжения масс,  второй закон Ньютона,                      

                                    закон Кулона.

Покажем, что теория упругого гравитационного и электромагнитного поля является естественным развитием классической механики и классической теории электромагнитных полей. Это сделаем на примере получения из теории упругой гравитации некоторых законов механики и физики.

1.  Гравитация и закон притяжения масс.

Применим  метод исследования взаимодействия упругих полей к рассмотрению  конкретного явления, а именно: к построению теоретической модели явления притяжения сосредоточенных масс. В соответствии с теорией гравитации [1,  3] в линейном приближении гравитационное поле описывается потенциалом, который обозначен  буквой (. Этот потенциал  следующим  образом  связан  с  компонентой   g00   метрического   тензора        g00 = 1+2с-2(. Уравнение для  (  имеет вид:

                               (( = 4(km ,                                                                               

где m распределенная по объему масса, k  -  гравитационная постоянная. В случае сосредоточенной массы m = m( уравнение имеет вид: 

                                 (( = 4(km(,                                                                                

где ( - функция Дирака. Решение этого уравнения равно ( = -kmr-1. Определяемая этим потенциалом сила F в поле, действующая на другую частицу m1 равна:

                                  F = -m1(,r  = -kmm1r-2. 

Это известный закон Ньютона, полученный из экспериментальных наблюдений движения тел. Получим этот закон, исходя из представления среды пространства как упругой. Если посмотреть на систему уравнений движения, то первые три уравнения ответственны в основном за силовое равновесие в среде, четвертое уравнение отвечает в основном за равновесие импульсов. Четвертое уравнение выделяется в статическое уравнение для временной компоненты перемещений (. Если проследить за тем, как формируется в первой главе компонента  g00  метрического тензора,  то  получим   g00 = g00 + (tt = g00 - (,t . С точностью до коэффициента получаем, что функция (,t  в уравнениях упругой среды пространства является известным потенциалом гравитационного поля (.Так как четвертое уравнение равновесия является обобщением уравнения неразрывности вещества div((u,t) +(,t =0, то  уравнение для сосредоточенной массы  
получается следующим образом.  Уравнение неразрывности при наличии сосредоточенной массы можно записать в  виде:

                                  div((u,t) +(,t = m,t (                                                

Это  уравнение неразрывности, как было показано, заменяется на четвертое уравнение равновесия импульсов и записывается в компонентах тензора напряжений. Из условия равенства размерностей слагаемых справа стоит производная m,t.. Записав уравнение импульсов в перемещениях, получим для компоненты перемещения времени ( следующее уравнение:

                                     (( = (0-1c22m,t(                                         

Или, учитывая, что с22=(((:

                                      (( = (-1m,t(                                                      

Решение данного уравнения имеет тот же вид, что и уравнение  для классического потенциала  (:

                                 ( = (4()-1(-1 m,t r -1
В соответствии с уравнением неразрывности, а также с четырехмерными уравнениями упругости  видим, что классическая масса, с которой приходится постоянно иметь дело,   является, согласно этих уравнений, сосредоточенным источником энергии. Согласно уравнений  упругой среды гравитационного пространства получается, что сосредоточенная масса  меняется во времени. Это заключение выглядит странным, но, как далее будет видно, оно является вполне реальным. Чтобы оно не представлялось пугающим, далее будет показано, что скорость ее изменения очень мала и это изменение  практически не наблюдается. 

Более подробно об этом, на первый взгляд фантастическом выводе, речь будет еще идти дальше, а сейчас сделаем следующее. Будем считать, что массой является скорость ее изменения  и для  дальнейших рассуждений забудем о производной по времени от m. Однако при проведении выкладок иногда надо помнить, что размерность такой массы равна стандартной размерности  массы, поделенной на размерность времени.  

Подсчитаем энергию упругой деформации двух сосредоточенных масс,  расположенных в разных точках пространства, а для этого найдем компоненты тензоров деформаций и напряжений.  Отличными от нуля являются в данном случае только компонента деформации (tr  и компонента тензора напряжений (rt: 

  (rt  = 1/2c2 (,r    = -(8()-1 c2 (-1 mr-2  ,  (rt = 2((rt = -2((8()-1 c2 (-1 mr-2

Плотность энергии упругой деформации W равна:

                      2W =  (rt(rt = 2((rt2 

Пусть две массы m1,m2 удалены друг от друга на расстоянии r12. Энергию упругой деформации, создаваемую этими двумя массами можно записать в виде: W = W1 + W2 + W12,  где W1 , W2  являются энергиями масс m1, m2   , рассматриваемых как отдельные, не взаимодействующие друг с другом. Эти части общей энергии не зависят от расстояния между массами r12. А часть энергии W, зависящая от расстояния между массами r12 , это  W12 . Сила взаимодействия между массами F определяется  производной от общей энергии упругой деформации двух масс по расстоянию r12 между ними. Общая энергия деформации определяется интегрированием по всему пространству плотности энергии W. Обозначая общую энергию той же буквой, что и плотность энергии, имеем:

                          W = (((Wdv ,

                                                                                                                                                    где dv элемент объема пространства. Тогда для силы F имеем F = (W/ (r12  и  учитывая, что слагаемые в энергии W1, W2  не зависят от r12 , получаем, что сила взаимодействия масс F определяется только слагаемым W12 , т.е.:

                                F = (W12 / (r12 

Интеграл по пространству, определяющий полную энергию деформации, можно преобразовать следующим образом :

                2W = ((((rt(rtdv = c(((rt ( ds1 + c(((rt (ds2                                     

Справа стоят интегралы по двум сферам с центрами в точках расположения масс  m1,m2,   элементы поверхностей которых отмечены индексами 1, 2. Эти сферы должны быть очень малого радиуса  (   с центрами в точках расположения масс  m1,m2.  Объемные интегралы преобразованы  в поверхностные в соответствии с методами теории упругости [9  -  12]. Напряжение (rt   и временная компонента перемещения ( равны:

       ( =  ((1) + ((2) =  (4()-1(-1 m1 r-1(1)  + (4()-1(-1 m2 r-1(2)       

               (rt =  (rt (1) + (rt (2) =   2((rt(1) + 2((rt(2)
Здесь цифры 1, 2 в скобках означают, что радиус r , от которого зависит данная  функция, отсчитывается соответственно от точек расположения масс m1,m2. Сохраняя в интегралах только те слагаемые, которые не обращаются в нуль  
при радиусе сфер ( стремящемся к нулю, получим:

    2W12  =c2(((rt (1)((2) ds1 + c2(((rt(2) ((1)ds2                                   
Подставляя сюда значения  (rt (1), ((2) , (rt(2),  ((1): 

               (rt(1,2) = -((4()-1  (-1 m1,2 r-2(1,2)  ,      m1  =   m1,t                

                ((1,2) = -(4()-1  (-1 m1,2 r-1(1,2)                  

После подстановки этих выражений в формулу для энергии получим следующее выражение для полной энергии деформации:   

       2W12 = ((4()-2 c2 (-2 m1m22r12-1 (((-2ds1 =  2((4()-1 c2 (-2 m1m2r12-1       

Два интеграла в  по сферам малого радиуса ( с центром в точках расположения масс преобразовались в  выписанный здесь, т.е. в преобразованном виде оказались равными между собой и равными 4(. В результате сила взаимодействия масс получилась  равной:

               F = (W12 /(r12 = -(4()-1 c22 (-1 m1m2r12-2
     Или
                   F = f m1m2r12-2                                                 
Получился закон притяжения масс Ньютона. Гравитационная постоянная или постоянная  тяготения  f  в соответствии с получившимся выражением имеет вид:

                         f = (-1 (4()-1 c22 

Эта постоянная измерена, хорошо известна и приведена во многих книгах и  справочниках, например, в [13]. Скорость с2 равна скорости света. Получившуюся формулу можно использовать для расчета величины модуля Ламэ (   упругой среды гравитационного пространства:

                         (   =    f -1(4()-1 c22

и для определения плотности  ( среды гравитационного пространства:

                          (  = (с2-2  = (4()-1f -1
Получается согласно данной формуле, что плотность вещества пространства 

просто обратно пропорциональна гравитационной постоянной f. Эти параметры без особого труда можно привести в численном выражении, что и будет  сделано.  А пока надо теорию упругой среды гравитационного пространства  серьезно прорабатывать, чтобы обосновать правильность результатов.

      Обратимся теперь снова к получившемуся выше взгляду на массу. Проведем следующую операцию над энергией упругой деформации сосредоточенной массы m. Выпишем выражения для компоненты тензора напряжений (rt и для компоненты перемещения времени  (:

        (rt = -2((8()-1 c2 (-1 m r-2  , ( = -(4()-1 с2 (-1 m r-1                  

Окружим массу двумя сферами радиусов r1 ,r2 , причем r1  ( r2 и подсчитаем энергию упругой деформации в пространстве между сферами:

       2W = ((((rt(rtdv = (((rt (r1)((r1) ds1 + (((rt(r2) ((r2)ds2
В результате получаем:

      2W = -2((8()-1 c22 (-2 m2 r1-1 + 2((8()-1 c22 (-2 m2 r2-1
Из этого следует, что энергия через внутреннюю сферу поступает в пространство между сферами, а через внешнюю сферу убывает из этого пространства. Это говорит о том, что сосредоточенная масса является постоянным источником энергии деформации, которая распространяется от точки расположения массы даже в статическом  состоянии. Этим и объясняется выявленное выше обстоятельство, что в соответствии с моделью упругой гравитационной среды наблюдаемая масса является производной по времени от действительной массы, если можно так  описать  рассматриваемое явление. О скорости выделения сосредоточенной массой энергии и о скоростях распространения ее по пространству более конкретно будет говориться далее после того, как будет получена оценка в параграфе  § 1.8 скорости гравитационных волн.
2.   Второй закон Ньютона – уравнение движения тела.

Из уравнений гравитации следует второй закон Ньютона, являющийся дифференциальным уравнением движения материальной тела: первая производная по времени от импулься или, что  то же, от количества движения материальной точки с массой m равна действующей на нее силе F:

                                 (mv), t = F
Или, если масса не меняется со временем, то произведение массы на ускорение v,tt равно силе действующей на массу:    mv,t t = F. Действительно. Если упругое тело движется со скоростью v, но не подвергается деформационным процессам, его  плотность  энергии деформации   W   определяется следующим образом:
                              W = (½)ρv2 

Энергия всего тела определяется интегрированием по объему этой плотности. Учитывая, что плотность вещества тела ρ и скорость v постоянны по объему, получаем:

                     W = (½)mv2 ,

где m уже масса всего тела. Согласно законов механики, производная от энергии по координате, совпадающей по направлению со скоростью, определяет силу, которая действует на тело:   W, x = F . Производную от функции энергии можно переписать в следующем виде:

                  W, x = W, t t, x = W, t  х,t -1 = W,t  v-1
Подставляя сюда выше выписанное выражение для энергии тела, получим:

                W, x  = W, t  v-1 = (½) (mv2),t v-1 = mv, tt = F

Таким образом, получилось  выражение  второго закона Ньютона, т.е. этот закон получается из теории гравитации. Выше  получен третий закон Ньютона о притяжении масс. Все это означает, что из теории гравитации следуют законы Ньютона, т.е. следуют все законы теоретической механики. 

Теория гравитации, как видно из изложенного  в данной работе, обеспечивает выполнение законов Ньютона, т.е. законов классической механики, но с другой стороны является более общей теорией по сравнению с классической теоретической механикой. Она дает возможность увидеть пределы применимости классических законов механики, найти возможности получения результатов, выходящих за рамки классической теории. И кое-что из полученных результатов в данной работе как раз и свидетельствует о таком выводе. В случае отсутствия силы F, действующей на массу, действует следующий из  закона Ньютона закон сохранения количества движения:   mv,t = const
Но, как видно из изложенного в данной работе, закон сохранения количества движения не является всемогущим и не выполняется при соударении твердых деформируемых тел. Это невыполнение закона противоречит классической  

механике, но не противоречит современной теории гравитации.
3.  Теоретическая модель  электрических зарядов  и  их силовых  взаимодействий, т.е. теоретическая модель закона Кулона. 
Рассмотрим теперь аналогичную  предыдущей задачу о сосредоточенных электрических зарядах. В результате проведенного сравнения уравнений  имеем ситуацию, что в статике электромагнитное поле описывается классическими 

уравнениями упругости, если в последних положить (+2(=0. В динамике электромагнитное поле тоже описывается уравнениями теории упругости, но уже не классическими, а четырехмерными.  

Анализ известных в классической теории упругости элементарных решений с особенностями в начале координат типа решения для сосредоточенной массы приводит к тому, что в теории упругости нет больше таких центрально 

симметричных решений, которые бы в конечном итоге давали классический закон силового взаимодействия зарядов, если его определять по тому же правилу, по какому определялся  закон притяжения масс на основе использования энергии упругой деформации. Решения с особенностями имеются, но порядок этих особенностей в начале координат не соответствует  сосредоточенным электрическим зарядам. Однако в теории упругости имеется решение с нужной особенностью, но оно не центрально симметричное  [9],  стр.217. Приведем это решение:

        ur = Ar -1, u( = - Asin((1+cos()-1r -1, u( = 0, 

        ( r = -2A(r -2,     (( = 2A(cos(( 1+cos()-1r -2,                                   (1)

         (( = 2A(( 1+cos()-1r -2,      (r( = 2A(sin((1+cos()-1 r -2, 

          (r(   = ((( = 0, ( = (r +(( +(( = 0,       ((( = (2()-1(((
Под символами (, ( у деформаций здесь понимаются символы r,(,(.  Это решение обладает свойством, что описываемая им объемная деформация ( равна нулю, и это является условием удовлетворения этим решением уравнений электромагнитного поля.     Следовательно, выписанное решение является в точности решением именно классических, хорошо известных уравнений электромагнитного поля Максвелла. Об этом решении физики, по-видимому, не знают, но оно имеется и ему следует придать физический смысл. Проведем эту процедуру.  Центрально симметричная особенность данного решения соответствует особенности электрического заряда. Оно - это решение удовлетворяет следующим уравнениям:

     (r,r + r-1(r(,( + r-1(2(r - (( - (( + (r(ctg()  = q(                        

     (r,( + r-1((,(  + r-1[( ((  - (()ctg( +3(r(] =0

По виду выписанное решение значительно более сложное по сравнению с известным классическим  значением для  потенциала сосредоточенного электрического заряда, совпадающим с потенциалом гравитационного поля 

сосредоточенной массы..  Рассматриваемое решение, как следует из дальнейшего, является потенциалом сосредоточенного электрического заряда.  

Выносить на обсуждение научной общественности внешне крамольные утверждения  трудно. Оправданием этому служит только то, что используемая здесь научная процедура исследования, научная логика, приводящая к  таким следствиям вполне  законная и строгая. Анализируемое решение не выдумка, а нормальное решение классических уравнений электромагнитного поля. Если возникают сомнения в правильности полученных здесь заключений, то это однозначно приводит к  сомнениям  в правильности признанных ученым миром и  

ставших  классическими уравнений  электромагнитного поля. В предлагаемой книге все основано на правильности этих уравнений и результаты получаются именно из решения этих уравнений.

По аналогии с тем, как  была сформирована правая часть четвертого уравнения равновесия, описывающая сосредоточенную массу, сформирована правая часть первого из выписанных выше уравнения равновесия, наиболее ответственная за центрально симметричную часть решения. Константа q перед функцией Дирака в правой части этого уравнения  означает  величину электрического заряда также по аналогии с сосредоточенной массой. Если в правой части четвертого уравнения равновесия при рассмотрении сосредоточенной массы, в силу выявленных обстоятельств, стоит производная по времени от массы, то в данном случае величина  q  означает не скорость изменения заряда, а величину заряда. Это следует из того, что в упругом поле сосредоточенного электрического заряда  компонента тензора  напряжений (rt=0, а это означает отсутствие потока энергии в радиальном направлении и, следовательно, отсутствие источника энергии в точке расположения заряда. Константа q для электрона является одной и той же, как при рассмотрении взаимодействия электрических зарядов электронов, так и при рассмотрении гравитационного взаимодействия масс этих электронов, потому что система уравнений, описывающих эти взаимодействия электронов одна.  Связь константы  А  в решении  с величиной заряда q  будет определена чуть позже, а пока ее запишем в виде А = (4()-1kq.  Для определения силы взаимодействия двух зарядов q1,q2, расположенных на расстоянии r12  друг от друга применим ту же самую процедуру, которая применялась для определения силы взаимодействия масс.  Для этого надо определить полную энергию упругой деформации, создаваемую двумя зарядами, взять производную по расстоянию между ними и это будет искомой силой взаимодействия. 

       При выполнении этой процедуры та простота, с которой она была сделана выше при получении закона притяжения масс,  в данном случае исчезает. Как видно из решения, энергия будет зависеть от расстояния между зарядами, от расположения  осей симметрии каждого из решений относительно друг друга, от углов расположения зарядов (1,(2 соответственно в координатных системах, 

связанных с каждым зарядом. Запишем выражение для энергии W:

     2W = ((([(r(1)(r(2)+(((1)(((2)+(((1)(((2) +(r((1)(r((2)]dv +

             (((((r(2)(r(1)+(((2)(((1)+(((2)(((1) +(r((2)(r((1)dv  =

              (([(r(1)ur(2)+(r((1)u((2)]ds1 + (([(r(2)ur(1)+(r((2)u((1)]ds2
Здесь показана процедура перевода  объемных интегралов в поверхностные интегралы по  сферам малого радиуса с центрами в точках расположения зарядов,  

цифры 1, 2 обозначают здесь решение для соответствующих зарядов q1,q2 . Так же, как и при получении закона притяжения масс, здесь выписана только  часть энергии, зависящая  от расстояния r12  между зарядами, которая и определяет силу их взаимодействия. 

Рассмотрим, например, интеграл по сфере с центром в точке расположения заряда q1 от первого слагаемого. Так как сфера малого радиуса, стремящегося к нулю, то можно записать:

                        (((r(1)ur(2)ds1 = ur(2) (((r(1)ds1      

Радиальное перемещение, обусловленное вторым зарядом является ограниченным в точке расположения первого заряда и его можно вынести за знак интеграла. Имеем:

                  (((r(1)ur(2)ds1 = Ar12-12A(4( =8((A2r12-1
Рассмотрим интеграл от второго слагаемого

                   (((r( (1)u((2)ds1 = u((2) (((r((1)ds1 =

                                                             (
               4((A2 sin(2(1+cos(2 )-1 r12-1(sin2 ((1+cos()-1d(
Интеграл от первого слагаемого  зависит только от  r12 , интеграл от второго слагаемого зависит еще от угла (2, определяющего эту угловую координату точки расположения первого заряда в координатной системе, связанной со вторым зарядом. При  (2 = 0 интеграл от второго слагаемого обращается в нуль. Такая же ситуация возникает и с интегралами по сфере с центром в точке расположения второго заряда. Слагаемые, зависящие от угловой координаты вносят вклад в радиальную составляющую силы взаимодействия зарядов, но главное, они определяют силу взаимодействия зарядов, направленную по угловой координате, т.е. перпендикулярную радиальной компоненте. Получается, что сила взаимодействия зарядов имеет радиальную и угловую компоненты. Это интересный результат, если вспомнить, что элементарные заряды электрона и протона обладают так  называемым спиновым моментом.

Оставляя пока вне рассмотрения угловую или, по другому, моментную составляющую силы взаимодействия, исследование которой  требует очень тщательного рассмотрения с физической точки зрения, отметим, что она - данная составляющая силы взаимодействия принуждает заряды повернуться так, чтобы энергия конечного состояния была наименьшей, а взаимное угловое  положение их  было наиболее устойчивым. При любом  (1,2 (0 в выражении для энергии имеются положительно определенные слагаемые, которые добавляются к слагаемым, 

определяемым  только радиусом, т.е. к центрально симметричным компонентам решения и которые увеличивают энергию упругой деформации. При (1,2= (  эта энергия имеет наибольшее значение,  при (1,2 =0 энергия является наименьшей.  По законам механики  положение (1,2 =0, когда слагаемые в выражении для энергии, зависящие от угловой координаты обращаются в нуль и энергия становится наименьшей, является наиболее устойчивым. В этом случае выражение для энергии упругой деформации становится точно таким же, как для масс, приведенное в предыдущем параграфе. Действительно, запишем по аналогии с предыдущим параграфом слагаемое энергии W12 , которое определяет в итоге силу взаимодействия зарядов q1 ,q2 :

               2W12  = (((rr (1)ur(2) ds1 + (((rr(2) ur(1)ds2
Подставляя сюда значения  (rr (1), ur (2) , (rr(2), ur (1):

     (rr(1,2) = -2((4()-1 k q1,2 r-2(1,2)  , ur (1,2) = -(4()-1 k q1,2 r-1(1,2),                  

получим:

            2W12 = 2((4()-2 k2 q1q22r12-1 ((-2ds1 =  4((4()-1k2 q1q2r12-1
Два интеграла по сферам малого радиуса ( с центрами в точках расположения зарядов, как и в  случае, когда рассматривались массы,  равны между собой и равны 4(. В результате сила взаимодействия зарядов равна:

                  F = (W12 / (r12 = -((2()-1 k2 q1q2r12-2
Или

                  F = -k1q1q2r12-2 , k1 = ((2()-1 k2

Имеет место классический закон Кулона. Для получения более конкретного значения константы k1 выполним следующее. Из первого уравнения (22) можно сделать следующее заключение: оно определяет главную особенность решения   (r = r-2 . Центрально симметричное решение определяется уравнением:

                      (r,r + r-1( 2(r  - (( - (( ) = q(
Если вместо (r  , (( , ((   подставить их выражения  через перемещение ur, то эта часть уравнения примет вид:

                                  ((+2()(ur,rr + 2r-1ur,r -2r-2uк)  =q(
Главная особенность решения дифференциального уравнения с (-функцией в правой части определяется старшими производными и должна иметь вид:

                         ur = (4()-1 ((+2()-1qr-1 

Данная функция ur  вместе с другими компонентами удовлетворяет рассматриваемой системе уравнений, если  постоянная  А  имеет  вид:  А =          (4()-1 ((+2()-1q.  Константа k,  А =(4()-1kq,  равна  k =  ((+2()-1. Константа k1 , входящая в закон Кулона:  F = -k1q1q2r12-2   в свою очередь, равна   k1 = ((2()-1 ((+2()-2. . В закон Ньютона     F = -f m1m2r12-2      входит    известная      гравитационная     постоянная   f = 6,67(10-11н(м2кг-2. Для этой постоянной  получена теоретическая  формула  f = (-1 (8()-1 c2 , с - скорость света. Таким образом, получилось, что эта формула  определяет параметр Ламэ (:

                                     ( = f -1 (4()-1 c2
Конкретное значение модуля сдвига упругой cреды гравитационного пространства равно:  ( = 1,84(1020кГ(см-2  .   Плотность среды определяется следующим образом:   (  = (с-2  =  (4()-1f-1  . Численное значение плотности равно:  ( = 1194 кг(см-3  . В параграфе  § 1.8  определена скорость гравитационных волн׃ 

        с1 =  3 ( 208,5-1/4 см(сек-1 = 21/4 0,66 см(сек-1. 

Эта  скорость  связана  с параметрами  Ламэ  зависимостью    с12 =  ((+2()(-1, которая позволяет определить параметр Ламэ   ( = ((-2 + 2,085-1/210-21).

         2.8.  Малая скорость гравитационных волн.

Одним из следствий проведенной аналогии упругого и электромагнитного полей явилось то, что скорость  продольных волн в гравитационной среде равна нулю, а так как скорость гравитационных волн равна скорости объемных волн, то нулю равна  скорость гравитационных волн. Учитывая то, что гравитационные поля это реальность, то более правильно принять, что скорость гравитационных волн не равна нулю, а мала по сравнению со скоростью электромагнитных и световых волн. В этом параграфе и займемся оценкой скорости гравитационных волн.

Если скорость света хорошо измерена, изучена, то скорость гравитационных волн остается пока тайной, хотя многие специалисты по теории гравитации считают, что эта скорость измерена и равна скорости света. В теории гравитации принято, что все  волны, описываемые уравнениями гравитации являются гравитационными. Проводимая здесь аналогия упругих гравитационных и электромагнитных полей в линейном приближении показывает, что уравнения гравитационного и электромагнитного полей должны быть одними, а не разными. Из этого единства следует, что электромагнитные волны - это поперечные или сдвиговые волны, а гравитационные волны - это волны, описываемые временной компонентой перемещений, и имеются еще объемные волны, которые описываются объемной деформацией и скорость их равна скорости гравитационных волн. Данная классификация волн следует из классификации упругих волн в упругих телах  и по аналогии распространена здесь на гравитационные и электромагнитные волны.

Конечно, постоянно имеет место сомнение о правомерности распространения на гравитацию и электродинамику положений теории упругости. Это обсуждалось уже, но, учитывая необычность ситуации, обсуждение продолжается при каждом конкретном обобщении на гравитацию методов и положений упругости. Выше  было получено, что уравнения гравитационного поля в линейном приближении совпадают с уравнениями упругого поля, если  cкорости  продольных и поперечных волн равны между собой и равны скорости света. Уравнения электромагнитного и упругого полей также совпадают между собой, если скорость поперечных волн равна скорости света, а скорость продольных волн равна нулю.

Совпадение уравнений  приводит к тому, что на гравитацию и электродинамику распространяются положения упругости и в первую очередь вводятся понятия:  перемещения, деформации, напряжения, закон Гука, уравнения  равновесия,  энергия упругой деформации и другие положения. Спрашивается, являются  ли реальными эти положения в гравитации и электродинамике. Эти положения теоретически правомерны, действуют  и  их не отменишь сомнениями. На основе данных положений получаются результаты: получаются многие решения уравнений гравитации и электродинамики при помощи обобщения решений из теории упругости, которых там получено достаточно много. Для того уравнения и выводятся, чтобы их решать. Полученные  решения конечно нужно правильно тракто-

вать, определять их реальный смысл. Это задача исследователей.

А раз положения и уравнения теории упругости  в какой-либо среде действуют, то естественно называть такую среду упругой.  Строгого определения упругой среды не существует и более строгого, чем только что высказанное, вряд  ли пока стоит формулировать. В таком случае среды гравитационных и электромагнитных полей  следует считать упругими. В природе пока не обнаружено двух упругих сред с одной скоростью поперечных волн, с разными скоростями продольных волн и расположенных одна в другой. Раз скорости поперечных волн большие, равны скорости света, то это означает, что жесткость сред на сдвиг  большая. И чтобы  были такие среды с одной очень большой сдвиговой жесткостью и с разной жесткостью на расширение помещенными одна в другую, специалисту по теории упругости представить нельзя.  Будем считать, что среда гравитационного и электромагнитного пространства одна, и будем искать аргументы в пользу такого утверждения, которое, следует сказать, является вполне естественным.

Практика показывает, что электромагнитные явления, волны хорошо наблюдаются в природе, чего не скажешь о гравитационных волнах. Как сказано в работе [18],  гравитационных волн еще никто не наблюдал. Среда же электромагнитного пространства достаточно хорошо наблюдается в форме динамических  электромагнитных  явлений и потому является реальной средой. Но раз среда пространства одна, то она описывается уравнениями упругого электромагнитного поля, которые должны описывать также и гравитационное поле.

В предыдущем  параграфе были получены теоретические формулы для сил взаимодействия масс и электрических зарядов. Эти формулы здесь понадобятся, поэтому приведем их. Закон притяжения масс в случае, когда постоянная v принята равной единице, а не скорости света. Это делается для того, чтобы работать в обычной временной координате, а не в преобразованной, когда необходимо преобразования осуществить для всех параметров, описывающих деформацию гравитационной среды. Итак, приводим константы F, f, входящие в формулы для сил взаимодействия электрических зарядов и сосредоточенных масс:

                    F = -f m1m2r12-2,  f = (-1 (8()-1  

Закон силового взаимодействия электрических зарядов имеет вид:

                    F = -k1q1q2r12-2  ,    k1 = ((8()-1 ((+2()-2.

Входящие в эти формулы константы равны   f = 6,67(10-11н(м2кг-2 - гравитационная постоянная,   k1 = (4((0)-1 , (0 =8,85(10-12 к(н-1м2  - электрическая постоянная [13], для которых имеются хорошо изученные экспериментальные данные.

В теории поля известно [13],  что  сила электрического отталкивания электронов больше гравитационной силы притяжения масс электронов  в 4,17(1042 раз. Для оценки величины скорости продольных волн примем пока чисто гипоте-

тически, что электрическое и гравитационное поля  электрона определяются  в выше полученных формулах только одной  константой, стоящей перед дельта-

функцией в правых частях уравнений (1.7.1), (1.7.3), которую примем равной массе электрона. Эта гипотеза основана на следующем. Анализ элементарных частиц с точки зрения специалиста по упругим полям свидетельствует о следующем. Самые малые частицы, обладающие массой, это электрон и позитрон. Массы у них одинаковые, а электрические заряды тоже по величине одинаковые, но противоположные по знаку. Будем называть массу этих частиц и заряды единичными. По-видимому, следует принять положение, что масса  электрона, стоящая в правой части уравнения гравитации,  представляет действительно массу, а эта же масса электрона, стоящая в правой части уравнений электродинамики представляет электрический заряд. Все эти рассуждения, конечно условные, а для настоящих сравнений массы и заряда электрона нужны серьезные исследования и это дело будущего.

Другие из известных элементарные частицы обладают большей массой, но имеют  единичный заряд или совсем не имеют заряда,  как, например, нейтрон.  Как видим, самые малые частицы всегда обладают единичным электрическим зарядом и нет таких частиц без заряда. Эти частицы - электроны и позитроны, являются одними из основных строительных компонент для других частиц. Рассуждения, по-видимому, примитивные и не совсем правильные с точки зрения ученого физика. Эти рассуждения построены на знаниях  по физике ученых в области теории упругости, которые были получены ими на лекциях по физике. В рамках теории электродинамики, основой которой являются  классические уравнения электродинамики, данные рассуждения нормальные. Для усовершенствованных уравнений  рассуждения также должны быть усовершенствованы и это дело будущих ученых.

Гравитационное и электромагнитное поля данных частиц в рамках упругой модели среды пространства являются аналогичными упругим полям в твердых телах, соответствующим  сосредоточенным включениям и нагревам. Опыт работы с такими полями и говорит о том, электрон и позитрон в теоретическом плане представляют собой подобное явление в среде гравитационного пространства. Механизм образования таких явлений пока  неизвестен, его надо изучать, но в данном случае из этой аналогии даже без знания этого механизма можно извлечь интересный вывод.  Он,  этот механизм, одновременно создает и гравитационное, и электромагнитное поля электрона и позитрона. А это в свою очередь приводит к тому, что для данной элементарной частицы параметр,  определяющий величину массы этой частицы – электрона и величину заряда ее является  одним, только стоит он в разных уравнениях. Следовательно, в уравнениях коэффициенты при дельта-функциях в правых частях,  когда строятся гравитационное и электромагнитное поля  для электрона  можно считать одними и теми же.

Возьмем теперь отношение  силы электрического взаимодействия двух электронов к силе гравитационного взаимодействия их. В силу выше сказанного, 

указанные параметры, определяющие массу  и заряд электрона в этом отношении  сократится и получится следующее уравнение:

                ((2()-1 ((+2()-2 ( (-1 (4()-1  = 4,17(1042
Или

                        2(2 ((+2()-2   = 4,17(1042
Учитывая, что с12 = ((+2()(-1, с22 = ((-1, где ( плотность вещества среды пространства, получим: 

                          2с24с1- 4 = 4,17(1042
Таким образом,  скорость гравитационных волн равна:

                    с1 = 21/4 ∙ 4,17-1/4 10-1010-1/2   с2                                                                    

Постоянная с2  равна скорости света с2 = с = 3 (1010см/сек. Подставляя значение скорости света, получим скорость гравитационных волн:

                  с1 =  3 ( 21/4 ∙ 4,17-1/4 10-1/2   см/сек

Правильнее, конечно, формулу для скорости гравитационных волн записать в следующем виде:

                      с1 =  3 10-1/2 ( 21/4 417-1/4 (q/m)1/2 см/сек

Ну а выше было принято, что q/m = 1. Однако в дальнейшем этот вопрос следует рассмотреть более серьезно, потому что в научном плане говорить о  равенстве  величин заряда и массы электрона и позитрона пока еще сложно. Полученный результат можно считать только оценочным. Итак, получился на первый взгляд абсурдный результат: скорость гравитационных волн равна примерно сантиметру в секунду - это невероятно маленькая скорость по сравнению со скоростью света. Такой результат принять за правильный очень и очень трудно, даже если он действительно правильный. Этот результат получен   достаточно давно и не опубликовывался, потому что воспринимать такой результат всерьез вряд ли кто захочет.  Однако время не дало опровержения данного результата, а наоборот, появились другие факты, подтверждающие его правильность.

Рассмотрим вопрос о малости  скорости гравитационных волн с других точек  зрения.  Это  оказалось  так  потому, что  малой получилась величина  
((+2()(-1 =  21/2 4,17-1/210-21, равная отношению квадратов скоростей продольных и поперечных волн. Получившееся  согласно аналогии упругого и электромагнитного полей условие ((+2() = 0, накладываемое на модули упругости Ламе среды электромагнитного поля , не должно выполняться абсолютно точно,  а должно выполняться условие, что величина ((+2()  много меньше  (. Получившийся результат    ((+2()(-1 =  21/2 4,17-1/210-21 дает значение, во сколько раз ((+2()  меньше (:

                  ((+2() =  21/2 4,17-1/210-21 (.                    

Изучаемое  положение о единых уравнениях гравитационного и электромагнитного полей оказывается  в  соответствии с экспериментальным фактом о гигантском превышении электрической силы взаимодействия электронов над гравитационной силой их взаимодействия. Именно следствием единства этих уравнений и  явился  результат о малой скорости гравитационных волн.

Выпишем плотность энергии деформации среды гравитационного пространства W:
W =  2 + 2 (((( + 2tt +(2((+2()-1tt2 + 2(t(t.               

Сравнивая коэффициенты в слагаемых этого выражения, видим, что у предпоследнего слагаемого, содержащего только компоненту временной деформации  tt , коэффициент содержит множитель  (((+2()-1   = с22с1-2   = 2-1/2 4,171/21021, обратный  рассмотренному  только  что  малому  параметру     (-1((+2(),  т.е. это слагаемое и только оно содержит большой параметр. Какую роль играет это слагаемое в энергии?   

 Итак, сила притяжения сосредоточенных масс  очень мала по сравнению с силой взаимодействия электрических зарядов. Если сила взаимодействия двух электрических зарядов экспериментально хорошо наблюдается, то для наблюдения силы притяжения двух масс нужны очень тонкие и тщательные эксперименты, не считая, конечно, всегда наблюдаемого земного притяжения, когда масса земли гигантская. Но зато экспериментально хорошо наблюдается сила инерции масс. Чем объясняется такое различие в свойствах масс: очень слабо взаимодействовать друг с другом  в неподвижном положении, но сильно реагировать на попытку стронуть их с места?

При получении силы притяжения массы считались неподвижными, поэтому временная деформация (tt равнялась нулю. При движении массы с ускорением, в создаваемом ею деформационном поле временная деформация уже не равна нулю и при определении энергии движущей массы, что необходимо при определении силы инерции, в ней появляется рассмотренное только что слагаемое, содержащее очень большой параметр, равный отношению квадратов скоростей поперечных и продольных волн.     

Указанное слагаемое практически и определяет энергию движущейся мас-

сы, а энергия определяет силу инерции, которая получается дифференцированием полной энергии деформации по координате времени, умноженной на скорость света. Указанный большой параметр и делает хорошо наблюдаемой силу инерции массы. Такого параметра нет в последнем слагаемом энергии  покоящейся массы, а это слагаемое и определяет энергию, которая оказывается много мень-

ше в общем случае энергии движущейся массы, а она определяет силу притяжения покоящихся масс. Поэтому эта сила во много раз меньше инерционной силы, примерно во столько раз, чему равен большой параметр. 

Таким образом,  реальное очень большое различие в величинах сил притяжения масс и инерционных сил масс на уровне изложенного качественного объяснения дает определенное подтверждение правильности результата о скорости гравитационных волн. Точное математическое объяснение требует привлечения математического аппарата обобщенных функций при проведении операций с расходящимися интегралами, когда необходимо проводить интегрирование по всему пространству функции плотности энергии для получения полной энергии, а это пока не входило  в планы при написании книги.

Рассмотрим снова вопрос о том, что представляет собой масса с энергетической точки зрения.  Уравнение для поля, создаваемое сосредоточенной массой, имеет вид:

                           (( - с1-2(tt = (-1m,t(.

Если бы скорость гравитационных волн равнялась скорости света, то это уравнение имело бы вид:

                            (( - с2-2(tt = (-1m,t(.

Поток энергии через сферу  S малого радиуса c центром в точке расположения массы равен: 

                       ∫ ((,rds =∫∫(((dv

Здесь интеграл справа берется по объему внутри малой сферы. Подставляя вместо (( его выражение согласно уравнения и пренебрегая малым слагаемым, содержащим (,tt , получим следующее выражение для интеграла:

                       ∫((,rds  = (-1m,t 

Такая же формула получается, если данную процедуру проделать со вторым уравнением для (,  которое соответствует случаю распространения гравитационных волн со скоростью света. Проведем в обоих уравнениях преобразование временных координат к одной координате t1= c1t, t1=c2t. Выражения для потоков  

энергии через сферу S примут вид:                      

      ∫ ((,rds  = с1 (-1m,1 ,         ∫ ((,rds  = с2 (-1m,1
Здесь индекс 1 после запятой означает производную по t1. Из этих формул видно, что поток энергии через сферу S во втором случае в с2с1-1= 2-1/2 4,171/41021/2  раз больше, т.е. примерно 1010 раз. Учитывая, что сосредоточенная масса уменьшается пропорционально излученной энергии, можем сделать следующий вывод. Если бы скорость распространения гравитационных волн была равна скорости света, то массы бы уменьшались в 1010 раз быстрее, чем в случае, когда скорость гравитационных волн равна полученной величине скорости с1. Конечно, сейчас неизвестно, что такое медленное и быстрое изменение массы, но разница уменьшения в 1010 раз производит сильное впечатление. В настоящее время неизвестно, изменяется ли масса вообще, а это означает, что, если она изменяется, то  очень и очень  медленно, т.е. незаметно для современных методов измерения. Если бы скорость гравитационных волн равнялась бы скорости света, то скорость уменьшения масс очень и очень сильно увеличилась бы, в 1010  раз и можно предположить, что такое уменьшение масс оказалось бы экспериментально заметным. Поэтому более реальным, а, следовательно, и правильным представляется положение, когда скорость гравитационных волн очень  мала. 

Учитывая фантастичность результата о скорости гравитационных волн, можно его - этот результат рассматривать как одно из направлений исследования проблемы скорости данных волн, когда речь идет об экспериментальном измерении ее. В теоретическом отношении исследование данного вопроса проведено здесь достаточно строго в рамках признанных в научном мире методов. Никаких новых гипотез, никаких допущений не делалось, никакие запрещенные приемы не применялись. Результаты получились  неожиданными  и  поэтому много  лет  не  выносились  на обсуждение научной общественности. За это время  не были найдены неправильности в научной логике получения этих результатов, не были найдены серьезные ошибки в выкладках, поэтому не имело смысла и дальше скрывать их от ученых. В работе [18], например, сказано, «никому еще не удавалось до сих пор обнаружить гравитационное излучение». Этой экспериментальной работой занимались и занимаются очень много, а результата все нет и нет. Причины могут быть разные. Из изложенного здесь получается, что скорость гравитационных волн очень маленькая, меньше   1 см/сек, а экспериментаторы считают, что эта скорость 300000 км/сек и измерения проводят в этом диапазоне. Если правильной является маленькая скорость, то естественно ее не обнаружить в диапазоне больших скоростей. Конечно, следует провести измерения скорости гравитационных волн и  в диапазоне скоростей 1 см/сек.   

2.9.  Упругая модель гравитации подтверждает правильность  

  четырехмерной  теории упругости и существование          

                упругой  гравитационной среды.

Совпадение четырехмерных уравнений гравитации и теории упругости существенно обосновывает правильность четырехмерной теории упругости. Построение четырехмерной теории упругости методом обобщения четырехмерной теории гравитации является нормальным научным процессом. Если бы классическая трехмерная динамическая теория упругости была верна, тогда не было бы необходимости проводить такой процесс, но раз она неверна, искать пути исправления такой теории необходимо.  Говорить после такого совпадения уравнений четырехмерной теории упругости  и четырехмерной гравитации, что четырехмерная теория упругости неверна, практически будет означать, что неверна четырехмерная теория гравитации А.Эйнштейна, потому что уравнения у этих теорий одинаковые. Получается, что у одной теории упругости они неправильные, но почему-то они правильные у другой  теории -  у четырехмерной теории упругости. Такого в данном случае не может быть, правильность  четырехмерной теории упругой гравитации подтверждает правильность четырехмерной теории  упругости твердого тела.

На основании исследования совпадения уравнений гравитации и теории упругости  можно  серьезно проводить рассмотрение  проблемы существования среды гравитационного пространства. Эта проблема имеет длинную историю, но до настоящего времени не имеет четкого решения.  Ознакомление с этой историей не позволяет сделать вывод о том, существует или нет гравитационная среда. Поэтому страшновато брать  ответственность и давать четкий ответ: гравитационная среда существует и является упругой средой. Но  такой ответ на самом деле следует из результатов проведенных и описанных выше исследований. Теперь, когда получен ответ, что гравитационная среда существует, и об этом сказано, казалось бы,  не надо продолжать  много говорить о том, существует или нет гравитационная среда.  Но с данным ответом связаны такие следствия, которые противоречат   многовековой науке – механике, противоречат глубоко сложившемуся представлению  ученых и специалистов и вообще образованных людей о поведении твердых тел при движении этих тел в пространстве с соударением  их  друг с другом и о других явлениях. Поэтому получилось так, что просто сказать, что  в гравитационном пространстве существует упругая среда и нет никакого вакуума, к существованию которого привыкли люди науки, будет  в действительности   означать, что ничего не сказать, поэтому нужно продолжать приводить в данном случае многочисленные и убедительные аргументы в пользу полученного результата с той целью, чтобы  специалисты в этой области науки в конце концов поверили в существование гравитационной среды. 
Нужно найти интересные следствия наличия упругой гравитационной среды, которые бы привлекли внимание ученых и вообще людей к этой проблеме и убедили их в том,   что гравитационная среда существует на самом деле и этот результат позволяет ставить и решать новые интересные проблемы. Это здесь и делается. Построенная единая  упругая теория гравитационного и электромагнитного поля показывает, что среда в  пространстве существует и она  упругая. Но чтобы поверить в ее существование, надо знать, что эта   теория  упругого гравитационного и электромагнитного поля правильная.  Нет необходимости повторять здесь  полученные выше доказательства правильности этой теории, а тех, кто будет продолжать не верить в существование упругой гравитационной среды, остается попросить  сформулировать свои аргументы против существования этой среды, указать на допущенные ошибки, сделанные в процессе обоснования этого существования  и прислать  эти мнения и аргументы. Заниматься только одним обоснованием и не получать хороших практических результатов на основе существования гравитационной среды будет не очень правильным делом. 
Конечно, продолжение доказательства правильности данного результата о среде пространства  будет происходить, но   основное усилие  в данный момент следует направить на решение интересных задач, в нашем случае на поиски принципов гравитационных двигателей, не выбрасывающих реактивную массу. Основой для решения этой проблемы и является действительное существование упругой среды гравитационного пространства, о чем не раз говорилось выше. Любопытным при решении проблемы создания указанного двигателя является то, что получение положительного решения  ее  и изготовление действующего макета гравитационного двигателя будет означать также, что получено еще  экспериментальное обоснование наличия гравитационной среды. Получается, что работа по поиску принципов движущей силы без выброса реактивной массы и по созданию на основе этого принципа макетов гравитационных двигателей является одновременно прикладной работой и научной экспериментальной  работой по доказательству реального существования гравитационной среды. 
Наличие указанного двигателя будет свидетельствовать о том, что в результате использования его летательный объект – космический корабль, аппарат или еще что-то подобное может двигаться в космическом пространстве без приложения к нему внешней силы и без выбрасывания из него реактивной массы. Такое может произойти только, если  двигатель будет отталкиваться от среды, заполнившей космическое пространство. Упругие свойства гравитационной среды по земным понятиям оказались фантастическими: скорость продольных волн порядка одного сантиметра в секунду, а скорость поперечных волн  300 000 км/сек, плотность вещества этой среды ρ =1194 кгс/см³, модуль μ =1,84 10²º кгс/см², λ = -2μ, К = -(4/3)μ. Значения модулей фантастические.  Например, модуль объемного  сжатия отрицательный и сверх гигантский по своей величине по сравнению с величинами этого модуля у земных твердых тел. Получается среда такая, что при всестороннем  растяжении или сжатии она сжимается или растягивается. Такой среды в земных 
условиях никто не наблюдал. А о скорости продольных волн и говорить-то страшновато, такая она маленькая по сравнению со скоростью поперечных волн.

Конечно, такую среду надо серьезно изучать. Указанные параметры фантастические, но они здесь не придуманные. Эти параметры являются 

следствием классических уравнений гравитации и электродинамики после проведения аналогии с уравнениями упругости. Все действия в процессе 

проведения исследований вполне научные и законные. Ученые в области физики достаточно часто говорят об упругости гравитационного пространства, но очень 

мало делают, чтобы слова превратить в уравнения,  в конкретные параметры, в числа и т.д.  В данной книге выполнена данная работ, т.е. получены уравнения упругой гравитации, закон Гука, параметры упругости, плотность вещества гравитационной среды и т.д. Теперь надо серьезно обдумывать полученное, придавать реальный смысл полученным значениям параметров упругости гравитационной среды. Другими значениями указанные параметры, по-видимому, не могут быть, потому что в этом случае изменятся общеизвестные, признанные в ученом мире  уравнения гравитации и электродинамики.

В данной работе знание существования гравитационной среды требовалось для нахождения способов отталкиваться от нее и осуществлять движения летательных объектов в гравитационном пространстве без выброса вещества. И эта работа выполняется. Но неожиданно результаты работы вышли, что называется, и выходят из под контроля и приобретают общенаучное значение. По-видимому, отношение к ним ученых в области физики, механики будут критическое, если не отрицательное. Преодолеть такое отношение, не будучи специалистом  в этих областях науки  нелегко. Остается надежда, что созданные действующие макеты гравитационных двигателей, которые оказалось возможным создать благодаря указанным результатам, скажут свое слово в защиту правильности полученных  научных результатов. 

Любопытным является следующий реальный факт.  Реальные твердые тела  на земле состоят из элементарных частиц, которые взаимодействуют друг с другом через гравитационную среду не касаясь ядрами своими друг друга. При силовом взаимодействии твердых тел, возникающие в них напряжения являются в действительности напряжениями в гравитационной среде. Поэтому данное явление свидетельствует о реальной  возможности  существования в гравитационной среде напряженного состояния, описываемого тензором напряжений. Следовательно, этот факт подтверждает возможность оперировать понятиями  напряжения, деформации для описания поведения гравитационной среды.

Именно прикладная направленность работы привела  к сложившейся ситуации. Хотелось показать нужность созданной четырехмерной упругости. Новых теорий в настоящее время создается много и отношение к ним очень критическое. А нужны ли эти теории? В поисках интересных прикладных задач, решение которых достаточно хорошо продемонстрировало бы нужность четырехмерной упругости, и была проделана описанная в  данной книге работа. Может быть, и не удалось в полной мере  достичь поставленной цели, но 
результаты получились удивительные. Любопытным в сложившейся ситуации является и то, что при наличии уравнений упругой гравитации решения строятся 
независимо от ответа существует или нет гравитационная среда. Эти уравнения позволяют искать и находить способы организации движения летательных  

объектов при помощи каких-либо способов отталкивания от того, что описывается этими уравнениями. Получается, что те результаты, которые можно получить при наличии  гравитационной среды, можно получить из решений гравитационных уравнений, не зная твердого ответа на вопрос, существует или нет упругая среда гравитационного пространства. Это является очень интересным положением и им следует пользоваться.

По-видимому, можно наличие уравнений, описывающих гравитационное поле, как упругое, считать обоснованием наличия гравитационной среды. В этом случае уравнения  и служат определением среды. Узаконенного определения понятия среды пока нет. Уравнения хорошо описывают свойства среды, позволяют определять методы практического использования этих свойств, поэтому вряд ли стоит сомневаться в том, что упругая гравитационная среда существует, если существуют уравнения, описывающие поведение этой среды, как упругой.

Аналогия упругих, гравитационных и электромагнитных полей позволяет по иному подойти к проблеме взаимодействия гравитационных и электромагнитных полей по сравнению с тем, как эта проблема рассматривается в настоящее время в физике. Решение ее имеет большое значение. Людей постоянно интересуют вопросы преодоления сил тяготения земли при разработке средств передвижения над землей, вопросы преодоления сил тяготения солнца и других планет при перемещении в межпланетном  пространстве, при исследовании других планет и космоса в целом. Проблема необъятная и интерес к ней будет только возрастать. Поэтому исследования, содержащие практические результаты по таким вопросам, желательно проводить. 

Таким образом, среда, в которой имеют место гравитационные и электромагнитные явления,  описывается уравнениями  четырехмерной теории упругости.  Рассмотрим более подробно явление упругой энергии деформации среды гравитационного пространства. Такого понятия в теории поля у физиков нет, а проведенная здесь аналогия уравнений приводит к тому, что упругая энергия деформации имеется и в теории гравитационного поля. Выпишем здесь функцию  W   для плотности  этой   энергии:

     2W = jkjk = 2 + 2 (((( + 1tt + 2tt2 + 3(t(t.                 

3 = 2(v2, 2= (v4c1-2, с12 = ((+2()(-1

Когда параметр v  взят  равным  v =c1 , функция W имеет вид:

    2W = ((2 + 2((((((( + ( + 2)(2((tt + (tt2 + 2((t((t)             

В параграфе  § 2.3  выписаны  уравнения упругости и для случая, когда  параметр v , участвующий в преобразовании временной координаты,  равен скорости  продольных волн с1 . Аналогия уравнений электромагнитного  и упругого полей  показала, что эта скорость продольных волн в гравитационной упругой среде может оказаться очень намного меньше скорости поперечных волн, поэтому при   исследованиях гравитационных и электромагнитных полей  лучше константу v  положить равной скорости поперечных волн, т.е. скорости света v = с2 = с, которая не является малой. Вначале еще раз выпишем уравнения, когда константе v не  придано конкретное значение, чтобы иметь под рукой  эти уравнения в общем виде. В перемещениях уравнения равновесия имеют вид:

u( + ( + ),( - (u (,tt = 0,                               

 - с1-2,tt = 0.
Константа v  в эти уравнения не входит. В напряжениях эти уравнения имеют вид:

((( - v-1(,t= 0,   (,( + v-1tt,t= 0,   tt = 44,                     

Обобщенный закон Гука:

(( = (( + 2(( +  (1 ( 2)1tt(( ,                                  

          ( = 3 (t,      tt = 1/2 + 2tt 
           3 = 2(v2, 2= (v4c1-2.

Функция энергии выше выписана. Теперь положим  v=c2. Имеем: 

3 = 2(с22 = 2(, 2= (с24c1-2 =( с22c1-2 =(2((+2()-1            

Закон Гука и соотношения деформации - перемещения имеют вид: 
(( = (( + 2(( + tt((,                                            

( = 2(t, ,  tt =+ с2c1-2tt,  

     2((( = u(,( + u(,(  ,    2((t = c2-1u(,t - c2(,(  ,     (tt = -(,t.

Функция энергии:

2W = jkjk = 2 + 2 (((( + 244 +(2((+2()-1442 + 2(4(4.      

Здесь еще раз подробно выписаны четырехмерные уравнения упругого поля, так как эти уравнения описывают, как  показано выше, одновременно гравитационные и электромагнитные поля и для дальнейшего обоснования этого 
положения  об упругости этих полей в данной главе эти уравнения  нужны. 

К рассматриваемой здесь задаче взаимодействия гравитационных и электромагнитных полей можно подойти так, как это делается в теории упругости. 
Там такие задачи изучаются на основе энергетического подхода. Например, два упругих поля, создаваемые, скажем, дислокациями или включениями, или какими-либо другими создателями этих полей, образуют упругую энергию деформации в 

твердом теле. При перемещении источников этих полей относительно друг друга величина упругой энергии может меняться. Производная от функции общей энергии деформации всего упругого тела по параметрам , характеризующим взаимное расположение отдельных полей относительно друг друга и определяет 

силовое взаимодействие этих полей. Это  общее положение, принятое  в механике и в физике.

В связи со сказанным становится более понятно, почему при рассмотрении упругих полей серьезное внимание уделяется   упругой энергии деформации. Этого понятия нет ни в теории гравитации, ни в теории электродинамики. В теории упругости данная энергия играет важную роль. Она лежит в основе построения уравнений упругости вариационными методами, т.е. является функцией действия. Уравнения гравитационного поля также получают вариационным методом, используя  функцию действия [1,  3] , отличающуюся от энергии деформации. Теперь в свете полученного совпадения уравнений упругого, гравитационного, электромагнитного полей нетрудно эти уравнения получить вариационными методами, применяемыми в теории упругости и изложенными, например, в [9 - 12], используя в качестве функции действия функцию плотности упругой энергии деформации W. Эта функция имеет более ясный физический смысл, как, впрочем, и все уравнения и соотношения теории поля. Конечно, надо постоянно отмечать, что речь идет о линейном приближении. Изложенное выше представляет собой некоторое объяснение того, зачем следует делать обобщение методов теории упругости на гравитационное пространство.

В процесс разработки принципа гравитационного двигателя без выброса вещества в основу положен закон сохранения энергии. Пока теоретическая процедура по обоснованию работы  предлагаемых  принципов гравитационного двигателя проводилась при помощи проведения операций с кинетическими энергиями объекта движения и выбрасываемой массы, которую затем возвращали на объект. Результат был получен, но обоснование того, от чего и как отталкивался объект, чтобы переместиться в пространстве, пока еще не проведено. Ясно, что объект получил движение за счет силового взаимодействия с гравитационной средой, но конкретный механизм этого взаимодействия остался пока за кадром. Упругая модель гравитационной среды позволяет расшифровать действие предложенного принципа двигателя.

Единые уравнения гравитационного и электромагнитного поля обладают  интересным свойством,  а именно:  появляется возможность решать задачи, в которых нужно рассматривать совместное участие и гравитационных, и электромагнитных полей. Одной из таких задач является задача силового 
взаимодействия этих, казалось бы, формально очень разных по природе полей, поиск возможностей находить  принципы двигателей,  которые отталкивание от гравитационной среды осуществляют при помощи силового взаимодействия 
гравитационных и электромагнитных поля.  Рассмотренные  задачи о взаимодействии масс и зарядов являются примером подобного рода задач. В основе подхода к исследованию данных проблем стоит вначале задача теоретического  изучения содержания энергии деформации  гравитационного пространства, чтобы  

на основе этого изучения выявить возможные механизмы  взаимодействия гравитационных и электромагнитных  полей, определить параметры этого взаимодействия, разработать возможные методы увеличения силового влияния друг на друга гравитационных и электромагнитных полей и т.д.     

Приведем здесь с целью более конкретного понимания излагаемого снова выражение для плотности энергии деформации:

    2W = jkjk = 2 + 2 (((( + 2tt +(2((+2()-1tt2 + 2(t(t.       

На основе анализа этой энергии можно, например, выяснить, взаимодействуют ли между собой покоящиеся сосредоточенные масса и электрический заряд.  Покоящаяся масса создает описываемые компонентой перемещения времени деформации  (t  и не создает пространственных деформаций ((. Покоящийся электрический заряд создает описываемые  пространственными перемещениями u( пространственные деформации (( и не создает деформаций (t, связанных с временным перемещением. При определении энергии W в пространстве, содержащем массу и заряд, оказывается, что в данном случае она образуется из суммы энергий заряда и массы, определенных по отдельности. В энергии нет слагаемых, зависящих от перекрестных произведений деформаций, создаваемых массой и зарядом, как это имело место при рассмотрении взаимодействия двух масс или двух зарядов. А раз нет таких слагаемых, то при построении силы взаимодействия путем дифференцирования равной нулю  части энергии получается, что сила взаимодействия заряда и массы равняется нулю, т.е. взаимодействие отсутствует.

Такой подход к определению силового взаимодействия полей и берется здесь за основу. Анализируя деформации рассматриваемых полей, следует выяснить, имеются ли в выражении для энергии деформации слагаемые, содержащие перекрестные произведения деформаций от  рассматриваемых двух или более полей. Если таковые имеются, то данные поля с большой вероятностью взаимодействуют друг с другом. Тогда надо найти полную энергию деформации и при помощи соответствующего дифференцирования определить силу взаимодействия рассматриваемых полей. Если указанных слагаемых нет в выражении для энергии, то рассматриваемые поля не взаимодействуют. Следует 
здесь отметить, что утверждения верны в рамках линейного приближения теории поля.

В качестве примера рассмотрим следующую задачу. Исследуем взаимодействие сосредоточенной стационарной массы m и переменного по времени сосредоточенного электрического заряда q(t). Вопрос о том, как  
организовать такой заряд, рассматривать не будем, так как речь идет пока только о примерах возможных взаимодействий. Переменный во времени заряд создает переменное во времени поле деформаций. В таком  поле   появляется  дополнительная  к пространственным деформация  (rt =1/2(c-1ur,t -c(,r). 

Электрический заряд не создает отличного от нуля слагаемого, связанного с временной компонентой (, поэтому рассматриваемая деформация определяется только перемещением ur  и равна  (rt = 1/2c-1ur,t .

Если вспомнить поле деформаций, создаваемых массой, то поле определяется одной деформацией (rt= -1/2с(,r. Выпишем здесь ту часть энергии деформаций W12 , 

которая зависит от произведения деформаций, определяемых зарядом  (rt(q), и массой (rt(m):

                      2W12   = ((/2)fq,t mr-2(1)r2(2)

Здесь, как и ранее, цифрами 1, 2 обозначены радиусы от точек расположения заряда и массы, f - константа, определяемая параметрами потенциалов заряда,  и массы. Определяем полную энергию W12 интегрированием по пространству точно также, как это делалось в указанных подразделах и дифференцируем эту энергию по расстоянию между точками расположения заряда и массы и получаем силу их взаимодействия F׃

                                 F = fq,t mr12-2
Эта сила пропорциональна произведению производной от функции q(t)  и массы  m и обратно пропорциональна квадрату расстояния между ними. Данный пример показывает, что можно, хотя бы теоретически, создавать специальные электромагнитные поля, которые в силовом смысле взаимодействуют с массами. 

Примеров подобных полей можно привести достаточно много. В теории упругости накоплено большое количество решений с особенностями разного вида. В частности,  имеется несколько видов дислокаций, описываемых подобного вида решениями, но имеющими особенности более высокого порядка по сравнению с рассмотренными решениями, которые имели  особенности r-1. В соответствии со сходством уравнений упругости, гравитации и электродинамики подобного рода решения уравнений упругости легко преобразовываются в решения уравнений гравитации и электродинамики, которые описывают соответствующие поля. Таким образом, можно  рассмотреть силовые взаимодействия такого рода 
электромагнитных и гравитационных полей.  Подобное исследование представляет серьезную, интересную, самостоятельную область данной науки. Желательно, чтобы нашлись и другие ученые, которые бы также занялись подобного рода исследованиями.

Задача поиска таких электромагнитных полей интересна в том смысле, что может быть удастся найти принцип электромагнитного двигателя, при помощи  
которого можно подниматься и двигаться над землей, отталкиваясь от гравитационного поля земли при помощи специально создаваемого электромагнитного поля,  не выбрасывая массу, как это происходит при использовании реактивного двигателя. Эта задача в свете изложенного выше 

является в настоящее время уже научной, а не фантастической мечтой. Но пока надо проводить необходимые для этого подготовительные научные исследования, 

надо проводить наряду с теоретическими исследованиями и экспериментальные исследования в данном научном направлении, а они требует серьезных материальных затрат. 
  2.10.  Четырехмерные уравнения акустического поля.

В этом параграфе приведем пример еще одного применения теории Эйнштейна также в достаточно прикладной области науки - в акустике. Содержание этого подраздела, практически, не связано с материалом данной книги и оно приводится для того, чтобы показать о большой практической значимости четырехмерных теорий упругости, гравитации, электродинамики.  Линейные уравнения акустического поля можно получить как частный случай уравнений теории упругости, если в последних положить коэффициент Пуассона равным половине ( = 1/2. Отметим здесь, что классический вывод акустического уравнения в линейном приближении из уравнения неразрывности является спорным. Действительно, как известно из теории упругости в линейном приближении уравнение неразрывности превращается в тождественный нуль и этим уравнением там не пользуются. Поэтому из нуля акустическое уравнение  не стоит получать.

Значение коэффициента ( = 1/2 занимает в теории упругости особое положение. При этом значении материал тела можно считать несжимаемым, модуль объемного сжатия К обращается в бесконечность. Модуль сдвига сохраняет конечное значение и в таком материале существуют поперечные волны, а скорость продольных волн равна бесконечности. Имеется и другая интерпретация значения коэффициента ( = 1/2. Модуль объемного сжатия остается конечным по величине, модули E, G обращаются в нуль. Все компоненты сдвиговых напряжений  обращаются в нуль (12 =  (13   = (23 = 0, нормальные компоненты тензора напряжений равны между собой (11 =  (22   = (33 = ((. При этом сдвиговые компоненты деформаций не обязаны быть нулями. 

Такая связь между напряжениями и деформациями имеет место в идеальной жидкости при условии малых деформаций. Когда значение коэффициента  Пуассона равно половине, скорость поперечных волн равна нулю, а скорость продольных или акустических волн равна с1 = (((()1/2. Уравнение акустики для жидкости получается из динамических уравнений упругости, которые в этом случае принимают вид:

                                 ( (, (  = (u(tt

Или, используя потенциал ( , когда u( = (,( , получим:

                                 (( = с1-2 (,tt
Такому же уравнению удовлетворяет давление р =  (((. Так получается акустическое уравнение из уравнений классической теории упругости. Применим этот метод для получения уравнений акустики из четырехмерных уравнений упругости. Не трудно видеть, что уравнения равновесия  при (=0, ( = 1/2 эквивалентны  

следующим двум уравнениям:

                  (( = c1-2(,tt ,     (( = c1-2(,tt ,     c12 = (((
Если воспользоваться функцией давления р = (11 =  (22   = (33 = (((+(tt), то уравнения акустики примут вид:
                  (p = c1-2p,tt ,     (( = c1-2(,tt
В отличие от классического случая здесь получается, что акустическое поле описывается двумя уравнениями вместо одного. Вопрос о правильности представленных здесь уравнений  эквивалентен вопросу о правильности четырехмерных уравнений теории упругости, который в данной работе подробно рассматривается. Учитывая, что правильность четырехмерных уравнений упругости  в теоретическом смысле обоснована, можно считать, что четырехмерные уравнения акустики являются правильными. Физический смысл компоненты (tt  четырехмерного тензора  деформаций, как и в теории упругости заключается в том, что эта компонента описывает дополнительную к объемной динамическую деформацию расширения-сжатия вещества. Вопрос о граничных условиях, которые надо ставить при интегрировании полученных уравнений лучше рассматривать при решении конкретных задач.  

 Глава 3.  Четырехмерная теория упругости и  

                       эксперимент.

3.1. Значение четырехмерной теории упругости  определяют эксперименты, приложения.

Четырехмерная теория упругости получилась нормальной прикладной динамической теорией упругости, в которой деформация координаты времени выполняет функцию  деформации динамического расширения-сжатия вещества тела. Эта теория правильная и заменяет неправильную классическую динамическую теорию упругости. Не стоит бояться названия этой теории, четырехмерная теория упругости, как это имеет место до сих пор, а надо относиться к этой теории, примерно так же, как относятся  к теории температурных напряжений, т. е. как к нормальной прикладной теории. Нужно решать интересные прикладные задачи, которые без этой теории не поставишь и не решишь. Например, совпадение уравнений упругости, гравитации и электродинамики приводит к неожиданным и интересным следствиям. Большой интерес  представило то следствие этого совпадения, что, гравитационное пространство заполнено не вакуумом, а упругой средой. Результатом этого следствия  является, как видно из проведенных и проводимых исследований, возможность создавать гравитационные двигатели без выброса реактивной массы. Ну и других следствий, конечно, много. Одно из них  состоит в том, что динамические задачи теории упругости могут служить обширной, прикладной реализацией гравитационной теории А. Эйнштейна.  
        В настоящее время эта замечательная теория А.Эйнштейна работает в гравитации, в электродинамике, в астрономии, в астрофизике и т. д. Здесь предлагается добавить еще значительно более прикладное применение общей теории относительности в науке о прочности материалов, в  сейсмологии, в акустике, в гидродинамике и в других областях наук. Может быть, такое свойство теории гравитации  несколько принижает ее величие, опускает ее с небес на землю.  Но в данной работе считается  наоборот: в предлагаемом, немного измененном применительно к теории упругости виде теория Эйнштейна будет дополнительно служить людям.

Четырехмерная модель упругого тела в свою очередь неожиданно позволила  обобщить себя на гравитационное пространство, на пространство электромагнитного поля, что позволило и будет позволять  получать новые результаты в этих областях наук. Но чтобы поверить в правильность этих результатов, которые будут описаны в этой и в следующей  главах, надо знать, что предлагаемая интерпретация уравнений гравитации, электродинамики как уравнений упругого поля правильная. Правильность же эта основана, в том числе на правильности четырехмерной теории упругости. 

Теоретическую правильность, как уже было сказано, вряд ли стоит серьезно подвергать сомнению. Метод получения уравнений чрезвычайно простой и легко 

проверяется. Совпадение четырехмерных уравнений теории упругости с уравнениями гравитации в частном случае значений модулей упругости Ламэ 

является подтверждением математической и физической правильности полученных уравнений, поскольку и математики, и физики более столетия кропотливо проверяли и продолжают проверять уравнения общей теории относительности. И все эти теоретические проверки автоматически переносятся на проверку правильности предлагаемых четырехмерных уравнений теории упругости. Сомневаться в теоретической правильности четырехмерной упругости автоматически означает сомневаться в правильности общей теории относительности. С другой стороны сомнения - это нормальная ситуация, но отвергать уравнения только из-за сомнений не всегда правильно. Надо в свою очередь  доказывать правильность сомнений или опровергать их.

Содержание этой  и следующей глав посвящено экспериментальной проверке и подтверждению реального значения четырехмерной теории  упругости. Такую работу надо провести, потому что даже, если математическая правильность уравнений четырехмерной теории упругости обеспечена, может так случиться, что деформация времени не имеет реального смысла. Может оказаться так, что деформация временной координаты учтена и это сделано правильно, но такой реальной, физической деформации  в действительности нет и тогда четырехмерная теория упругости не нужна.

Обоснование экспериментальной, реальной значимости четырехмерной теории упругости проведено здесь методом сравнения теории с экспериментом на многих примерах. К сожалению, не  проведено достаточное количество самостоятельных  экспериментальных исследований практической значимости  теории по причине дороговизны экспериментальных исследований в сложившихся условиях  работы, хотя постоянно живет надежда на реализацию возможности проведения такой работы. Но какие-то эксперименты по этой теме с участием автора  и его коллег  все-таки были проведены и это в работе отмечено. Одна из целей написания данной книги и состоит в том, что, возможно, после ее опубликования удастся найти финансирование экспериментальных исследований или привлечь к этой работе  заинтересовавшихся ученых. Поэтому для проверки были использованы экспериментальные исследования других авторов, результаты которых опубликованы в печати. Таких работ набралось достаточно много, недостатка в них не было. 

Об излагаемых здесь результатах неоднократно докладывалось в Московском университете имени М. Ломоносова, в Институте проблем механики РАН, на Всероссийском съезде механиков. Кто-то верил в правильность уравнений, многие не верили. Всегда  вставал вопрос: сколько надо провести сравнений с экспериментальными исследованиями, чтобы убедить коллег в правильности полученных уравнений. Теория упругости является наукой более чем с двухсотлетним стажем. Возраст большой и вдруг сказать, что она неверна, хотя бы только в части динамических уравнений, это выглядит  кощунственно. Ну а что делать, если оказывается, что это так и есть? Так что проводить проверочные эксперименты, по-видимому, надо во все время работы теории.

В данной книге указанных сравнений теории и эксперимента, как уже сказано, представлено достаточно много. Их надо продолжать приводить, но только этим заниматься нельзя, надо проводить и исследования задач на основе полученных уравнений. Такие исследования проводятся и о них в данной работе также говорится. Указаны конкретные динамические задачи теории упругости, которые можно хорошо решить в рамках новых уравнений, лучше, чем по классической теории. Но надо все-таки иметь в виду, что абсолютно верных теоретических моделей не бывает и не будет: все модели имеют ограничения и предлагаемая здесь не является абсолютно верной, также не всегда будет точно совпадать с экспериментом. Спрашивается, нужна ли эта  четырехмерная модель упругого тела взамен классической трехмерной динамической теории. Что она может дать? Приведенные в этой книге примеры как раз и свидетельствуют о том, что данная новая модель нужна и может дать достаточно много и в теории и в практике.

Если бы четырехмерная теория упругости не давала хороших результатов, ее не стоило бы предлагать, но предлагаемая теория дает много результатов новых и необычных.   А среди неожиданных   получились такие результаты:

в динамическом деформационном процессе в упругой среде появилась новая компонента тензора деформаций - динамическая деформация расширения-сжатия вещества среды, описываемая  деформацией координаты времени, дополнительная к известной объемной деформации;

закон сохранения количества движения не действует в деформируемом упругом теле,

снят ореол таинственности с понятия деформации времени, показано весьма земное содержание этой деформации как деформации растяжения-сжатия вещества тела, т.е.  деформации, аналогичной температурной деформации;                                                

поверхностные волны  в упругом полупространстве оказались в действительности чисто поперечными волнами; 

скорости распространения продольных возмущений в упругих стержнях, в пластинах-полосах, в упругом пространстве одинаковые и равны скорости продольных волн в пространстве, эти скорости являются различными согласно классической теории упругости; 

линейные уравнения гравитации и электродинамики оказались едиными, а не разными, как это считается в настоящее время;

уточнена классификация гравитационных и электромагнитных волн;

гравитационные и электромагнитные поля могут взаимодействовать друг с другом в силовом смысле;

гравитационное пространство заполнено особой упругой средой(
появилась возможность искать и находить принципы гравитационных двигателей, типа реактивных, но без выбрасывания вещества, т.е. без потерь вещества, которое имеет место в современных реактивных двигателях, которые выбрасывают газ для создания движущей силы и т.д.

Указанные результаты свидетельствуют о хорошем значении четырехмерной теории упругости, но действительность говорит, что верить в нужность этой теории еще долго специалисты, воспитанные на трехмерной теории упругости, не будут и поэтому постоянно нужны все новые аргументы, которые  будут убеждать этих специалистов поверить в новую теорию. Следовательно, работу по 

обоснованию правильности и нужности четырехмерной теории упругости постоянно нужно проводить.
    3.2.   О волнах в  полубесконечной пластине, в   

                           стержнях. Теория.

Итак,  совпадения  уравнений  упругости, гравитации и электродинамики приводит к неожиданным и интересным следствиям. Наибольший интерес представляет с позиции проблемы создания гравитационных  двигателей то следствие, что гравитационное пространство заполнено  упругой средой. Имеются и  другие интересные следствия. Например, одно из них  состоит в том, что решение динамических задач в рамках четырехмерной теории упругости является обширной, прикладной реализацией теории А. Эйнштейна.  В настоящее время   общая теория относительности работает в гравитации, в электродинамике, в астрономии, в астрофизике и т. д. Здесь предлагается, как уже было сказано, добавить еще значительно более прикладное применение общей теории относительности в науке о прочности материалов, в  сейсмологии, в акустике, в гидродинамике и в других областях земных наук. Может быть, такое свойство теории гравитации  несколько принижает ее величие, опускает ее с небес на землю.  Но здесь считается наоборот: в предлагаемом, немного измененном применительно к теории упругости виде теория А. Эйнштейна будет дополнительно служить людям.  

Но чтобы поверить в правильность  следствий такого обобщения,  надо  знать, что предлагаемое представление  уравнений гравитации, электродинамики как уравнений упругого поля правильное. Вопрос о правильности четырехмерной теории упругости и о правильности упругой модели гравитационных и электромагнитных полей  здесь часто поднимается, потому что он очень важный. Правильность же упругой модели гравитационных и электромагнитных полей  следует в том числе  из правильности четырехмерной теории упругости. Теоретическую правильность, как уже было сказано, вряд ли стоит серьезно подвергать сомнению. Метод получения уравнений чрезвычайно простой и легко проверяется.  Совпадение четырехмерных уравнений теории упругости  с уравнениями гравитации в частном случае значений модулей упругости Ламэ является подтверждением математической и физической правильности полученных уравнений, поскольку и математики, и физики почти столетие кропотливо проверяли и продолжают проверять уравнения общей теории относительности. И все эти теоретические проверки автоматически переносятся на проверку правильности предлагаемых четырехмерных уравнений теории упругости. Сомневаться в теоретической правильности четырехмерной упругости автоматически означает сомневаться в правильности общей теории относительности. С другой стороны сомнения - это нормальная ситуация, но отвергать уравнения только из-за сомнений не всегда правильно. Надо в свою очередь  доказывать правильность сомнений.

Содержание этой главы, как уже было сказано, посвящено экспериментальной проверке четырехмерных уравнений упругости. Такая работа должна проводиться, потому что даже, если математическая правильность уравнений обеспечена, может так случиться, что они не имеют реального смысла. Может оказаться так, что деформация  временной координаты учтена и это сделано правильно, но такой  реальной, физической деформации  в действительности нет и тогда уравнения не нужны. В предлагаемой книге серьезно использованы результаты экспериментальных исследований других ученых, опубликованных в печати. В  параграфе § 3.6 представлены результаты  экспериментальных исследований скоростей продольных волн в  стержнях, выполненных с участием создателей данной книги, подтвердившие правильность четырехмерной упругости. Эксперименты по данной теме оказались достаточно дорогими и легко их не проведешь.  Поэтому одна из целей написания данной книги и состоит в том, что,  возможно, после ее опубликования удастся найти финансирование экспериментальных  исследований или привлечь к этой работе  заинтересовавшихся ученых. А пока для проверки теории, как было сказано, были использованы экспериментальные исследования других авторов, результаты которых опубликованы в печати. Таких работ набралось достаточно много, недостатка в них не было. 

Указанных сравнений, подтвердивших правильность четырехмерной теории упругости, как уже сказано, представлено достаточно много. Их надо продолжать приводить, но только этим заниматься нельзя, надо проводить и исследования задач на основе полученных уравнений. Указаны конкретные динамические задачи теории упругости, которые можно хорошо решить в рамках новых уравнений,  лучше, чем по классической теории. Но надо все-таки иметь в виду, что абсолютно верных теоретических моделей не бывает и не будет: все модели имеют ограничения и предлагаемая здесь не является абсолютно верной, также не всегда будет точно совпадать с экспериментом. Спрашивается, нужна ли эта линейная четырехмерная модель упругого тела взамен трехмерной, классической. Что она может дать? Приведенные в этой главе примеры как раз и свидетельствуют о том, что данная новая модель нужна и может дать достаточно много и в теории и в практике. А главным в данном случае является то, что она,  эта четырех-

мерная упругость помогает получить тот результат, что гравитационное пространство заполнено не вакуумом, а упругой средой, наличие которой позволяет решать рассматриваемую здесь проблему перемещения в пространстве при помощи сило-

вого взаимодействия со средой пространства, основанного на динамическом деформировании используемых в двигателях рабочих тел и не терять при этом свою массу.

Рассмотрим в рамках четырехмерной теории упругости классическую задачу о поверхностных волнах в полубесконечной пластине -полосе х2 ( 0    с прямолинейной границей х2 = 0, для которой имеются экспериментальные исследования. Вначале получим уравнения для полосы-пластины.   Пусть срединная поверхность плоской полосы  толщиной   2h   совпадает с плоскостью х3 = 0, а ее грани х3 =(h  свободны от напряжений, на них (33 = (32 = (31 =0. На этих гранях отсутствует отток и приток энергии, т.е. (3t = 0. Толщина полосы считается малой и поэтому все указанные напряжения можно считать малыми внутри области по сравнению с другими напряжениями и ими можно пренебречь, как это делается в классической теории упругости при построении аналогичных уравнений  [9  - 12]. Уравнения равновесия примут вид׃

       (11,1 + (12,2 – с1-1(1t,t = 0,  (21,1 + (22,2 – c1-1(2t,t = 0,                       

       (1t,1 + (2t,2 – c1-1(tt,t  = 0.

 Закон Гука  после соответствующих преобразований примет вид:

 (11=2((((+2()-1(( +2(((11+(tt),  (22 =2((((+2()-1(( +2(((22 + (tt),

 (tt = 2(((,  (( = u1,1 + u2,2 ,   (33 =-(((+2()-1(( - (tt.

Остальные компоненты напряжений (12, (1t, (2t  определяются прежними формулами (1.3.11):

(( = (( + 2(( + ( + 2)tt((,   (t = 2( + 2)(t, 
                             tt = ( + 2)(+ tt)                                                  

 В перемещениях уравнения равновесия имеют вид:

                   (u1 + (1+()(1-()-1((,1 –((+2()c1-2u1,tt +((,1t =0,

                   (u2 + (1+()(1-()-1((,2  - ((+2()с1-2u 2,tt +((,2t =0,                          

                    (( =(((+2()-1c1-2((,t,  2( =(((+()-1

Здесь ( двумерный оператор Лапласа, ( - коэффициент Пуассона. При (  =0 выписанные уравнения переходят в классические. В перемещениях  полученные четырехмерные уравнения  для пространственных компонент перемещений не выделились в отдельные  от временной компоненты уравнения, как это имеет место в четырехмерных уравнениях для пространства.  Полученные уравнения  
можно преобразовать в следующие:

  ((( - с1-2((,tt =0,   (( - c2-2(,tt ,   (( =(((+2()-1c1-2((,t ,  ( =u1,2-u2,1.

Из этих уравнений видно, что скорость продольных волн в полосе сохранилась равной пространственной скорости продольных волн, а не меньше ее, как это имеет место в классической теории упругости. Согласно классической теории скорость продольных волн с1 в полосе равна с12 =4(((+()((+2()-1(-1. Скорость поперечных волн сохранилась той же, что и в пространстве   с22  =  (( -1.  Получился  интересный результат, если провести сравнение с накопленным экспериментальным материалом, касающимся распространения продольных волн в пластинах. 

Граница х2=0 свободна от напряжений и на ней должны выполняться условия:

                               (22= (12 = (2t =0.                                                      (1)
Третье условие (2t =0 в данном случае  означает равенство нулю на свободной границе нормальной компоненты плотности импульса, что означает отсутствие оттока или притока энергии на свободной границе. Решение уравнений в перемещениях  строим в виде:

                     u1 =(,1 + (,2 +(,1,  u2 = (,2  - (,1 + (,2,                                   

                     ( =(((+2()-1c1-2(,t +(-1((+2()c1-2(,t ,

Функции  (, (, ( должны удовлетворять  следующим уравнениям, получающимся из  уравнений равновесия:

                        (( =с1-2(,tt,   (( =c2-2(,tt ,  (( =0          

Для нахождения поверхностных волн функции (,(,( следует строить в виде:

 ( = Аexp[-(x2 + iq(x1-c3t)],  ( = Bexp[-(x2 +iq(x1-c3t)],                  (2)

 ( =Dexp[-qx2+iq(x1- c3t)],      (2  =q2(1-c32c1-2),  (2=q2(1-c32c2-2)

Выполняя однородные граничные условия (1), приходим к следующим трем алгебраическим  уравнениям для определения констант A,B,D:

   (1-c32c1 -2)A + i(1-c32c2 -2 )1/2B + [1+c32c1-2 ((+2()(-1]D = 0

   -2i(1-c32c1 -2)1/2A + (2-c32c2 -2)B - 2iD = 0

    2c22c1-2(1-c32c1 -2)1/2A + iB - 2(-1(D = 0.

Условием разрешимости этой системы  является равенство нулю определите-

ля ее:
     (1-c32c1-2)1/2       i((1-c32c2-2)1/2      1+c32c1-2 ((+2()(-1                      (3)

     2i (1-c32c1-2)1/2    (2-c32c2 -2)             -2i                             = 0             

    2c22c1-2                        i                          2(-1(                 

Решение системы, как следует из анализа этого уравнения, может существовать только при с3 =с1, при других значениях с3 решение отсутствует, так как уравнение (3) других корней кроме с3=0 не имеет, а этот корень соответствует статике. При с3=с1 решение (2)  имеет вид:

                         (  = Аехр iq(x1-c1t),  ( = ( = 0.                   

Или в напряжениях:

                          (11 = 2((,11 , (1t = 2(c1-1(,1t                                          (4)             
Остальные напряжения равны нулю. Это решение означает, что в полуполосе  существуют плоские продольные волны с плоским фронтом,  перпендикулярным к границе, каковых нет по классической теории. Чисто поверхностных волн в полуполосе согласно полученного решения нет. Результат на первый взгляд сомнительный, но после серьезного его изучения ситуация становится  иной.  Главным критерием правильности этого и других теоретических результатов, как было сказано, должен быть эксперимент и о нем в дальнейшем речь будет идти. 

Из уравнения (3) следует, что корень с3 =с1 удовлетворяет этому уравнению   как  х1/2.  Это является привлекательным с точки зрения построения решений при сосредоточенных воздействиях на границе полуполосы. При решении этой задачи методом интегральных преобразований, когда нужно строить оригиналы, т.е. конечные значения решений в виде интегралов, когда под интегралами будут стоять функции с интегрируемыми особенностями. При решении же таких задач по классической  теории под интегралами стоят функции с особенностями типа х-1  и интегралы получаются расходящимися.  Построение оригиналов связано в этом случае с преодолением трудностей, т.е. с взятием таких интегралов, что является достаточно трудоемким делом.

Итак, в рассматриваемой задаче для полуполосы получилось также, как для полупространства, что поверхностных волн  не существует. Это  расходится с результатом  классической теории упругости, согласно которой в полуполосе имеются поверхностные волны. Расхождение серьезное и при рассмотрении результатов экспериментальных исследований об этом расхождении будет более подробно  идти речь. Сейчас еще раз отметим, что в соответствии с приближенной теорией в полуполосе имеют место продольные волны с фронтом, перпендикулярным к гра-

нице, которых нет согласно классической теории.         
 Решение (4), описывающее продольные волны, имеет такой вид, что удовлетворяет граничным условиям (1) по всему полю полуполосы, а не только на границе. Это значит, что это решение справедливо и для полуполосы, и для полосы ширины l , когда l ( x2 ( 0. Учитывая, что ширина полосы может быть произвольной, в том числе и малой, получаем, что решение справедливо и для стержня прямоугольного сечения. А так как решение зависит только от одной продольной координаты х1 , то получается, что оно справедливо для стержня произвольного сечения. Таким образом, получаем, что и в стержне, и полосе продольные волны 

распространяются с одной и той же скоростью, что и в трехмерном пространстве. Согласно классической теории упругости скорость продольных   волн  в  полосе    равна с1 2 =4(((+()((+2()-1(-1. Эта скорость меньше, чем  пространственная. Скорость продольных волн в стержне согласно  классической  теории  упругости  равна      с12 = Е( -1 = ((3(+2()((+()-1(-1. Это значение скорости в стержне меньше, чем в полосе. По классической теории упругости имеем разные скорости про-

дольных волн в пространстве, в полосе, в стержне. Согласно четырехмерной теории все эти скорости одинаковые. Что более правильно, должен решать эксперимент и такой эксперимент проведен и описан в параграфе  § 2.6. Привлекательным здесь является то обстоятельство, что нет необходимости думать о различных значениях скоростей продольных волн в пространстве, в полосе-пластине, в стержне, давать объяснения этим расхождениям скоростей и т. д. Имеется только одно значение скорости продольных волн, что вполне естественно. О результатах экспериментальных исследований продольных волн в стержнях речь будет идти, как уже было сказано, в параграфе  § 2.6, а о результатах распространения  в полуполосе от сосредоточенного взрыва на границе в следующем параграфе.

       3.3.   О волнах в  полубесконечной пластине от  

         сосредоточенного взрыва на границе. Эксперимент и

                  сравнение с четырехмерной  теорией.

В этом параграфе проведем анализ результатов экспериментального исследования распространения продольных, поперечных и так называемых поверхностных волн в полубесконечной пластине, возбужденных сосредоточенным взрывом на прямолинейной границе ее. Цель данного анализа состоит в выяснении соответствия  этих экспериментальных исследований с классической и четырехмерной теориям упругости. Экспериментальное исследование выполнено американскими учеными J. W. Dally, S. A. Thau  и опубликовано в 1967г., [19] . Как   было сказано, здесь предпочтение отдано работам, выполненным методом фотоупругости. Именно этим методом наблюдались волны в полуполосе  из фоточувствительного материала - колумбийской смолы. В шестидесятых и семидесятых годах этот метод широко применялся для исследования напряженных состояний и были получены прекрасные результаты. К таким результатам относятся и рассматриваемые здесь. К сожалению, метод фотоупругости относится к числу достаточно дорогих и трудоемких и поэтому в настоящее время он применяется все реже. Этим и объ- ясняется, что рассматриваются достаточно давно полученные результаты. Но можно сказать, что время  является серьезным ценителем работ и если работа не забывается, то она сохраняет свою ценность. 

В рассматриваемой работе, как было сказано, приведены результаты исследований методом фотоупругости  задачи о распространении волн в полубесконечной пластине. Конечно, в эксперименте испытывалась не бесконечная полуполоса, а пластина конечных размеров. Она была сделана из оптически чувствительного материала, а именно: из колумбийской смолы СR-39 и имела размеры  0,25 х 20 х 36 дюйм 3 ,   1 дюйм = 0,0254м.. Нагружение  осуществлялось сосредоточенным   взрывом  250 мг азида свинца, помещенного в полуцилиндрическое отверстие 3/8  дюйма в диаметре, расположенного по толщине в середине наиболее длинной (36 дюйм) границы пластины. 

В статье приведено 16 фотографий картин интерференционных линий - изоклин в этой пластине, т.е. линий, на которых в пластине имеет место  постоянная разность главных напряжений в процессе динамической деформации при прохождении волн. Эти фотографии  характеризуют волновые явления в пластине  в различные моменты времени после взрыва от 60 мкс до 290 мкс. Все эти фотографии здесь приведены, порядок их приведения определяется порядком проведения анализа. Три  из  этих фотографий,  соответствующие  временам  107 мкс,  190 мкс, 290 мкс воспроизведены без каких-либо изменений здесь на рис. 4. На них хорошо видны все типы волн: продольная, отмеченная буквой Р, поперечная  отраженная (PS), чисто поперечная (S) и поверхностная (R). Пока будем называть волны так, как они названы в статье, а после анализа фотографий  будем  вносить изменения. 
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В самой цитируемой работе отмечено несколько достаточно существенных расхождений экспериментальных результатов и результатов теоретического решения этой же задачи, полученного  там же по классической теории упругости. Рассмотрим отмеченные в рассматриваемой статье и другие, не отмеченные в цитируемой работе, а  выявленные уже здесь, в  данной книге, расхождения классической теории и эксперимента.

На фотографиях видно, что поверхностная волна состоит из пограничной “шапки”  и компоненты, не затухающей вглубь области по нормали к границе. Это прослеживается на всех фотографиях. Чисто поверхностной волны, которая бы затухала при удалении от границы в соответствии с теорией,  не наблюдается в эксперименте и этот факт твердо зафиксирован авторами цитируемой работы, но объяснения ему не дано.  Отметим, что процесс динамического деформирования достаточно быстро по времени от момента взрыва становится упругим, об этом в рассматриваемой работе говорится, и объяснять расхождение эксперимента с теорией возможными неупругими явлениями, как обычно делают, не имеет смысла. На фотографиях видно, что не осталось никаких следов, показывающих какое-либо неупругое поведение материала, какое-либо оставшееся после прохода волны напряженное состояние. Если бы такие явления были, то на фотографиях в областях полуполосы, где прошли волны, были бы  интерференционные полосы. Этого не наблюдается на приведенных фотографиях. 

 Все фотографии, как было сказано, и особенно соответствующие достаточно большим временам динамического процесса  четко демонстрируют факт отсутствия затухания напряженного состояния при удалении от границы по оси х2  в так называемой поверхностной волне. Это очень серьезное противоречие с определением поверхностной волны. Эта волна должна затухать при удалении от границы вглубь области по экспоненциальному закону согласно классической теории упругости [9  - 12 ]. Более подробно вывод из этого наблюдения будет проанализирован несколько позже.

Другим расхождением классической теории и эксперимента, отмеченным авторами работы [19] является следующее. Перед поверхностной волной, согласно теоретического решения классической теории упругости, которое здесь представлено в виде графиков на рис.5,  6, также заимствованных из работы [19], должна наблюдаться опережающая ее поперечная волна. В эксперименте такая волна не обнаружена и это особо подчеркнуто, хотя точность эксперимента позволяла с запасом ее обнаружить и это отмечено в цитируемой работе. 
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Разберем эту ситуацию более подробно. На  рис. 5,  6  приведены графики главного напряжения (11 = (xx   вдоль границы в моменты времени  139 мкс., 208 мкс., одни из них теоретические – представлены  штриховыми линиями,  другие  экспериментальные – представлены сплошными  линиями. По оси х отложены расстояния от точки взрыва в дюймах, по другой оси – напряжения в фунтах на квадратный дюйм. Представленные графики демонстрируют отмеченный выше  
факт отсутствия поперечной волны перед поверхностной волной в экспериментальном решении и наличие ее в теоретическом решении. График теоретического 

решения, полученного по классической теории, имеет перед поверхностной волной поперечную волну сжатия. Величина напряжений в ней такого же порядка, что и в продольной волне, поэтому она бы наблюдалась на фотографиях, если бы была в эксперименте. Но она не наблюдается на этой и на других фотографиях  цитируемой работы.

  При обсуждении этого факта со специалистами по теории упругости выслушивалось объяснение, что возбуждение волн дело тонкое и поперечная волна просто не возбудилась: в данном эксперименте возбудилась только поверхностная волна. Но этот и дальнейший анализ  показывает, что эта поверхностная волна распространяется со скоростью поперечных волн, а не с  меньшей скоростью, как предсказывает классическая теория упругости.

Следует отметить следующий факт, не описанный в рассматриваемой работе. Теоретические и экспериментальные графики распределения напряжения (11  по  оси х , представленные на рис. 5,  6 показывают, что фронт поверхностной волны, т.е. начало ее проявления, получающийся из экспериментального графика, отмеченный на графике цифрой 1 и фронт опережающей поперечной волны, получающийся из теоретического графика - 2, находятся строго на одном месте по оси х для каждого момента времени наблюдения. Это свидетельствует о том, что фронтом так называемой поверхностной волны, наблюдаемой в эксперименте, является S-фронт, а не  R-фронт, как сказано в работе [19]. Этот эксперимент говорит о том, что наблюдаемая, так называемая поверхностная волна распространяется со скоростью поперечных волн, а не с известной из классической теории упругости скоростью поверхностных волн. Таким образом, сказанное  выше свидетельствует о том, что  нет  опережающей поперечной  волны, как не должно быть ее и согласно результатов предыдущего параграфа, полученных по четырехмерной теории упругости. 

Следующее расхождение классической теории и эксперимента. Форма поверхностной волны, согласно анализируемого эксперимента такова, что в ней присутствует компонента, не убывающая по нормали к границе, а такая ситуация в соответствии с математическим определением этой волны может иметь место только тогда, когда скорость ее совпадает со скоростью поперечных волн. Это подтверждается и следующим рассуждением. Неубывающая компонента при удалении от границы состоит из сдвигового напряженного состояния ( = 0. Она согласно приведенных фотографий имеет участок, на котором касательная к изоклине параллельна оси х2 = y. Этот участок на всех трех фотографиях отмечен цифрой 1. Согласно расшифровке изоклин - полос с постоянной разностью главных напряжений [16,   17] на этом участке имеем:

                            (11 =  (22 = (11 =  (22 = u1 = 0                                            (1)

Отличной от нуля является только компонента касательного напряжения (12  и перемещение u2. Заметим здесь, что сдвиговое напряженно деформированное состояние, а в нем компонента ( равна нулю, строится, как видно из уравнений 

четырехмерной теории упругости, по формулам классической теории упругости и в четырехмерном случае. В соответствии с этими уравнениями и равенствами (1) получаем, что в точке участка 1, где касательная к полосе параллельна оси х2, имеет место равенство  (12,2 = 0, которое приводит к уравнению равновесия  в этой точке:

                                  u2,11 = c2-2u2,tt       c22 = (/(   

Из этого уравнения получаем, что участок 1 распространяется вдоль оси х1  со скоростью с2 сдвиговой волны. Учитывая, что этот участок никак не обгоняет в течение 290 микросекунд всю  поверхностную волну, можем подтвердить выше сделанное  заключение, что эта  волна вся распространяется со скоростью сдвиговой волны. Таким образом, снова выходит, что рассматриваемая  волна является в действительности поперечной, а не поверхностной  волной. Выдвигаемое оппонентами предположение, что не возбудилась поперечная волна, теряет смысл. 

Если предположить, что не возбудилась поверхностная волна, то это предположение существенно подвергает сомнению правильность классической теории упругости потому, что ее решение определяет вклад в напряженное состояние поверхностной волны как самый основной. Действительно, согласно решения этой задачи по классической теории, приведенного в рассматриваемой работе, поверхностная составляющая решения определяет намного, в десять  раз преобладающую долю в напряженном состоянии рассматриваемого динамического процесса в полуполосе. Все это четко демонстрируется приведенными графиками рис 5, 6. И если правильным являлся бы предлагаемый некоторыми учеными вывод о том, что не возбудилась поверхностная волна, то это означало бы очень серьезное противоречие с классической теорией упругости, которая предсказывает указанный огромный вклад поверхностной волны в напряженное состояние. По этой теории поверхностная волна должна в данной динамической задаче всегда возбуждаться и в главном определять напряженное состояние. 

В неубывающей компоненте поверхностной волны с удалением от границы и с приближением к поперечной волне с некоторого места напряженное состояние начинает возрастать, о чем свидетельствует увеличение числа изоклин. Это четко прослеживается  на всех приведенных в данной работе фотографиях. Этот факт также четко прослеживается и на не приведенных здесь фотографиях из  других работ. Этот факт серьезный, так как можно показать, что зоны с минимумом или максимумом напряженного состояния в перемещающемся сдвиговом напряженном динамическом состоянии распространяются со скоростью поперечной волны. Это подтверждает вывод о том, что поверхностная волна является сдвиговой волной. И  это так по следующей причине. Если на участке с минимумом напряжен-
ного состояния  кривизна центральной изоклины равна нулю и она приближенно описывается прямой линией на этом участке, то утверждение о распространении этого участка со скоростью поперечной волны  получается также, как и выше полученное утверждение о распространении прямолинейного участка изоклины в 

направлении оси х1 . Для проведения рассуждений надо записать уравнения в прямоугольной системе координат, одна ось которой направлена по касательной к изоклине. Уравнение  равновесия в этих координатах будет волновым со скоростью распространения волн, равной скорости поперечных волн. Это означает, что рассматриваемый участок неубывающей компоненты поверхностной волны распространяется со скоростью поперечной волны по нормали к касательной к центральной изоклине.

 Если кривизна изоклины отлична от нуля, то можно записать уравнения равновесия в цилиндрической системе координат с центром, совпадающем с центром кривизны изоклины. Тогда локальное сдвиговое напряженное состояние будет описываться уравнением

                (r(,r +  r-1(r(  - (u(,tt = 0

Все остальные компоненты тензора напряжений равны нулю, как и в предыдущем случае, т.е. на рассматриваемом участке отличными от нуля будет только касательное напряжение (r(   и перемещение u(, остальные компоненты напряженно деформированного состояния равны нулю. Это уравнение имеет следующий вид, если его записать в перемещении u(:                                

                     u(,rr + r-1 u(,r - (-1(u(,tt= 0.

Из вида этого волнового уравнения следует, что рассматриваемый участок неубывающей компоненты поверхностной волны также распространяется со скоростью поперечной волны по нормали к касательной к центральной изоклине, т.е. неубывающая компонента является поперечной волной, а вместе с ней и вся поверхностная волна является поперечной волной.

Отметим здесь, что анализ фотографий картин волновых фронтов с целью получения конкретных значений  скоростей различных волн  и  сравнения этих числовых значений друг с другом является достаточно сложным делом  и точность эксперимента при этом не совсем достаточная. Однако проведение  сравнения на фотографиях взаимного расположения разных волн относительно друг друга в различные моменты времени – задача более простая и поведение волн относительно друг друга отчетливо проявляется, а результаты сравнения легко контролируются. Анализом такого сравнения здесь и будем заниматься.

 Проведённые авторами анализируемой работы [19] прямые  R, представляющие фронт поверхностной волны, так пока еще будем называть эту волну, 
рассчитаны по теоретическому решению классической теории упругости.  Как видно из фотографий, эти прямые явно расположены позади наблюдаемого начала поверхностного деформационного вала, т.е. нарисованные R - фронты расположены позади реального фронта поверхностной волны. Приведенные там же круговые огибающие S - фронты поперечной  волны хорошо представляют на 

границе фронт этой поверхностной волны на всех трех приведенных фотографиях. Этот фронт располагается вплотную к началу поверхностной волны точно так же, как на фотографиях располагаются фронты продольной и поперечной волн. С течением времени S – фронт не удаляется от начала поверхностной волны, как должно было бы быть, если бы скорости волн различались. За 290 микросекунд наблюдения отставание поверхностной волны от поперечной проявилось бы весьма наглядно, чего в действительности не наблюдается  на фотографиях. Отставание и уход  отдельных участков волн, вызванные какими-либо причинами в дальнейшем демонстрируется на ряде картин, полученных методами фотоупругости. Получается, что предполагаемая  комплексная волна, состоящая из поверхностной и сдвиговой волны с течением достаточно длинного отрезка времени не продемонстрировала ни малейшего признака на разделение  на отдельные волны: поперечную и поверхностную. Скорость фронта этой составной волны согласно выше изложенного совпадает со скоростью сдвиговой волны.

И этот анализ  приводит к  выводу о том, что поверхностной волны в рассматриваемом эксперименте нет, а есть  только поперечная волна. Он, этот анализ, также показывает, что результаты экспериментальных исследований находятся в соответствии с предлагаемой четырехмерной моделью упругого тела. В предыдущем параграфе было получено, что в полуполосе поверхностных волн согласно этой модели нет. Утверждение о том, что поверхностная волна является на самом деле частью поперечной волны является для специалистов в области  теории упругости очень сомнительным. Поэтому здесь оно обосновывается столь кропотливо на достаточно многочисленных фактах. Казалось бы, можно было привести один серьезный аргумент и прекратить дальнейшее обоснование. Но чтобы избежать случайной ошибки в получении такого утверждающего заключения, проводится  весь этот тщательный анализ. На правильности четырехмерной теории упругости основаны все результаты, представленные в предлагаемой книге, а результаты эти серьезные.  

Следующий, уже отмеченный выше факт,  указывающий на противоречие эксперимента и классической теории упругости, заключается в том, что  величина максимальных теоретических значений напряжений в поверхностной волне на порядок превышает максимальные экспериментальные значения и это видно из  рис. 5,  6. Такое расхождение  в работе [19] отмечено, о нем достаточно много сказано, но опять-таки  серьезного объяснения не дано. Гигантское значение теоретических напряжений в поверхностной волне по сравнению с напряжениями в других волнах математически объясняется тем, что значение скорости этой волны  в рамках классической теории обращает в нуль уравнение для этой скорости как нуль в  

первой степени. Это соответствующим образом сказывается на теоретическом решении [19] и обуславливает большой пик напряжений в поверхностной волне. Далее это положение будет продемонстрировано при анализе рассматриваемого решения.

 Этого не будет, если решение строить в рамках полученных  четырехмерных   уравнений, потому что значение скорости поверхностных волн  совсем не обращает в нуль соответствующее уравнение. Если строить решение данной задачи в рамках четырехмерных уравнений упругости, то это и  приведет  к тому, что напряжения  будут вести себя нормальным образом и в поперечной и в продольной волне, существенно не превышая  друг друга. Проведенный анализ  подтверждает правильность предлагаемой четырехмерной модели упругого тела. Он проведен с использованием экспериментально полученных фотоматериалов, которые представлены здесь, и каждый читающий может проверить правильность сделанных выводов. 

С целью подтверждения последнего утверждения проведем следующий анализ. Разберем подробнее часть теоретического решения рассматриваемой задачи, построенного в работе [19] по классической теории, для чего приведем  напряжение  (11 на границе полуполосы х2 = 0: 
                      c2t/x
 (11 = 2(3(с2)-1( f(y)p,t(t-yc2-1x)dy  + (3cR)-1 p,t(t-cR-1x) ,   x1 ( 0                 
                        3-1/2
 f(y) = 12y2(0,5-y2)(1-y2)(y2-3-1)1/2(y2-4-1)(4y2 -3+31/2)-1(4y2 - 3-31/2)-1
При построении решения было принято, что коэффициент Пуассона  равен  ( = 1/3, что близко к измеренному значению этого коэффициента для колумбийской смолы, из которой изготовлена исследованная пластина. При этом значении ( = 1/3 скорость поверхностной волны, согласно уравнения  равна   сR = 2c2(3+31/2)-1. 

Функция p(t), входящая в решение, описывает приложенную к границе взрывную нагрузку:

                p(t) = p0t/t0 ,    p,t = p0/t0,     0( t( t0

                 p(t) = p0(t1-t)(t1-t0)-1 ,    p,t = -p0 /(t1-t0),    t0( t( t1
                 p(t) = 0,   p,t = 0,     t1 ( t
Здесь p0 пик нагрузки при t = t0 , t0, t1 соответственно времена линейного по времени возрастания и убывания до нуля нагрузки. В эксперименте эти значения были: t0 = 9мсек,  t1 - t0 = 11мсек.  Решение  представляется более конкретно в отдельные интервалы координат  t  и  х,  (11 = 0,   x ( c1t:

                                          c2t/x 

                   (11 = 2(3(с2)-1( f(y)p,t(t-yc2-1x)dy  ,   c1t ( x ( c2t

                                        3-1/2

                                         1

                  (11 = 2(3(с2)-1( f(y)p,t(t-yc2-1x)dy ,      c2t ( x ( cRt                      

                                        3-1/2
                                        1

                 (11 = 2(3(с2)-1( f(y)p,t(t-yc2-1x)dy  + (3cR)-1 p,t(t-cR-1x) , cRt ( x ( 0          

                                     3-1/2
Как видно из решения, в нем присутствует слагаемое (3cR)-1 p,t(t-c2-1x), которое определяет напряженное состояние только в поверхностной волне и на рис.2, 

3 представлено штриховыми линиями и которое намного, на порядок превышающее все остальное напряженное состояние в пластине. Эта часть решения распространяется согласно классической теории без изменения, т.е. без затухания вдоль границы пластины.  
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Результаты эксперимента,  говорят о другом: напряженное состояние в поверхностной волне затухает при удалении от точки взрыва примерно с той же скоростью, с какой оно затухает в продольной волне. Это видно из графиков, приведенных на рис. 7,  8.  На первом рисунке представлено убывание  (11 в продольной волне, штриховая линия - теоретический график, сплошная - экспериментальный. Поведение и того и другого графика примерно одинаковое. На  другом рисунке представлено убывание напряженного состояния в поверхностной волне, результаты только экспериментальные, теоретическое решение не убывает.

Рассматриваемое  слагаемое решения, построенное в явной форме, определено тем, что в подинтегральной функции в знаменателе стоит множитель (4y2 - 3-31/2), обращающийся в нуль при значении у, определяемом уравнением 4y2 =3+31/2,  соответствующем классической скорости поверхностной волны. При взятии такого расходящегося интеграла при помощи методов, применяемых при работе с интегралами типа Коши [20] , и появляется указанное слагаемое, представленное в явной форме. Оно согласно приведенного решения (3) отлично от нуля только в поверхностной волне.

Если строить решение данной задачи в рамках четырехмерной модели, то такого расходящегося интеграла не будет, потому что в знаменателе подинтегрального выражения не будет множителя, обращающегося в нуль в интервале интегрирования. Поэтому в решении не будет слагаемого, намного превышающего  остальную часть решения, как это имеет место в рассмотренном случае. Напряженное состояние в поперечной волне с увеличением времени будет убывать примерно с такой же скоростью, как это имеет место в продольной волне, так как теоре-

тическая ситуация при получении значений напряжений в этой волне одинакова с ситуацией в продольной волне.  Согласно эксперимента напряженное состояние в 

так называемой поверхностной волне  убывает, как было уже сказано, с течением времени примерно также, как оно убывает в продольной волне, что существенно не согласуется с классической теорией. Четырехмерная модель упругого тела неожиданно снимает и это противоречие.
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Рассмотрим еще раз собранные вместе фотографии волновых фронтов на рис. 9 а, б. На этих фотографиях видно, что неубывающая компонента решения в так называемой поверхностной волне в глубине области переходит вполне естественно в сдвиговую волну S, четко выраженную и хорошо наблюдаемую  на всех фотографиях и существующую отдельно, хотя и совсем вблизи от так называемой конической, отраженной от границы поперечной волны PS. Скорость их распространения одна и та же. Во всех наблюдаемых моментах времени неубывающая компонента, так называемой поверхностной волны и отмеченная сдвиговая волна распространяются как единая волна и нет ни малейшего намека на какое-либо разделение их друг с  другом. Неубывающая вдоль оси х2 компонента поверхност-

ной волны с удалением от границы, начиная с некоторого расстояния начинает возрастать и органически переходит в поперечную волну.  Это говорит о том, что рассматриваемая комбинация неубывающей компоненты и сдвиговой волны представляет собой нормальную, самостоятельную сдвиговую волну. Если бы это было не так, то неубывающая компонента поверхностной волны распространялась бы независимо от сдвиговой волны. Последняя проявила бы себя на фотографиях уходом вперед от неубывающей компоненты. Такой уход в данном эксперименте был бы хорошо  наблюдаем на фотографиях, учитывая достаточное для этого количество изоклин в поперечной волне S в районе соединения ее с   неубывающей компонентой поверхностной волны. 

Действительно, в процессе распространения волн изоклины S-волны в зоне соединения ее с неубывающей компонентой поверхностной волны удалились бы вперед от этой компоненты и картина изолиний была бы другая. В зоне соединения изоклины неубывающей компоненты или изогнулись бы вперед, или впереди ее проявились изоклины S-волны. Этого в действительности не произошло, потому что неубывающая компонента поверхностной волны является частью S-волны. Носовая часть S-волны, так назовем этот участок, естественным образом изогнулась и перешла в неубывающую компоненту поперечной волны. Таким образом, поверхностная волна представляет собой пограничный участок сдвиговой волны S, следующей за отраженной поперечной волной PS. Этот участок поперечной волны, расположенный в окрестности прямолинейной границы, является похожим на поверхностную волну и поэтому принимается  исследователями за таковую. 

В этом параграфе подробно рассмотрена одна работа с результатами экспериментальных исследований. Еще раз подчеркнем, что здесь серьезное внимание 

уделено документальному подтверждению получаемых утверждений. Представленные здесь фотографии напряженных состояний в форме интерференционных 

картин - это документы. Можно указать на другие работы [16,  17], в которой приведено достаточно много фотографий аналогичных интерференционных картин, иллюстрирующих напряженное состояние в поверхностных волнах.
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 На рис. 10,  11 приведены заимствованные из работ [21 - 23]  фотографии картин интерференционных полос, представляющих напряженное состояние в этих волнах. На первом рисунке эти картины характеризуют прохождение волны в полуполосе, когда на границе имеется тупой угол, равный 165о и волна проходит этот тупой угол. На втором рисунке картины характеризуют напряженное состояние в рассматриваемой волне, когда в полуполосе имеется три разной глубины выреза, причем глубина не превышает длины волны, а волна проходит через эти вырезы. 

Эти все картины приведены с той целью, чтобы дополнительно показать, что сделанные выше выводы подтверждаются. Из них, например, следует, что так называемая поверхностная  волна не разделяется на чисто поверхностную и поперечную волны, она не затухает при удалении от границы внутрь области, скорость незатухающей части волны, согласно выше изложенной оценки, равна скорости поперечных волн. Кроме  отмеченных выводов из рассматриваемых здесь картин вытекают и другие. Например, после прохождения выреза в полуполосе  рассмат-

риваемая волна меняет форму таким образом, что вперед уходит незатухающая вглубь компонента волны. А согласно определения этой волны незатухающая поперечная составляющая этой волны не может существовать отдельно от “шапки”. А раз она распространяется самостоятельно, то это волна поперечная и, следовательно, рассматриваемая  поверхностная волна в целом является  поперечной волной. Таким образом, анализ этих картин приводит к тем же выводам, что и выше описанные. Получается все тот же, уже сделанный вывод, что чисто поверхностной волны в рассмотренных экспериментах нет вопреки предсказаниям классической теории упругости. Не должно быть поверхностной волны и согласно четырехмерной теории упругости, что свидетельствует о правильности этой теории.  

Подобные анализы экспериментальных работ можно проводить и дальше. С хорошими фотографиями, полученными методом фотоупругости при исследовании распространения поверхностных волн имеется работа  [23]. Эти фотографии также полностью подтверждают выше сделанные заключения и поэтому нет смысла повторять все эти обсуждения. Следовательно, эти результаты также подтверждают правильность предложенной четырехмерной теории упругости. 

В науке нет строгого определения доказательства правильности теории методом сравнения с экспериментом. Опыт показывает, что одному экспериментальному подтверждению правильности теории ученые  вряд ли поверят. Вряд ли вера сильно утвердится и при наличии двойного или тройного подтверждения. Для убеждения в правоте теории нужно представить некоторое количество подтверждающих экспериментальных фактов, которое можно назвать критическим, после чего вера начнет созревать. В данной работе предпринята попытка набрать крити-

ческое число сравнений теории и эксперимента, чтобы читатель мог начать верить в четырехмерную теорию упругости. 

Надо сказать, что во всех этих рассматриваемых здесь работах и в других тоже  правильность положений классической теории упругости ни в малейшей мере 

не подвергается сомнению. Более того, они, эти теоретические положения,  как бы постоянно подтверждаются экспериментом, даже если об этом и не говорится. Это нормально и критиковать эти работы абсолютно не имеет смысла, да и не стоит, потому что представленная в них работа, как правило, высокого научного уровня.  Поэтому, при анализе  результатов  экспериментальных исследований постоянно приходится как бы входить в противоречие с авторами рассматриваемых работ. Хочется сказать, что уважение к авторам остается очень хорошее, ну а научные дискуссии являются работой исследователей и без них никакого развития науки не будет. Дискуссии надо проводить. 

Подводя итоги выполненному анализу, можно сказать, что четырехмерная теория упругости находит подтверждение своей жизнеспособности в реальных экспериментальных исследованиях, а не остается теорией на бумаге. Можно конечно говорить, что отмеченные несоответствия классической теории и эксперимента можно объяснить другим способом, против этого особых возражений нет. Действительно, любое расхождение теории и эксперимента можно объяснить многими способами. Однако надо отметить, что объяснения должны быть обосно-

ванными, а не просто упомянутыми. Например, расхождение в рассматриваемой здесь задаче теоретических значений напряжений в поверхностной волне и экспериментальных значений этих напряжений более чем в десять раз объясняется возможным возникновением микротрещин в полуполосе после сосредоточенного взрыва. Какого-либо обоснования такому объяснению в работе не делается. Но сказать это просто, а вот доказать правильность сказанного означает, как правило, гигантскую научную работу. Теоретическая модель возникновения микротрещин требует привлечения науки о разрушении материала, проведения экспериментальных исследований по определению параметров научной модели разрушения, необходимо будет ввести в уравнения классической теории упругости дополнительные слагаемые, позволяющие учитывать микроразрушения, а затем надо решать каким-то образом усовершенствованные уравнения и т. д.  Как видно из сказанного, потребуется куда более обширная наука, по сравнению с классической теорией упругости, чтобы объяснить различие в напряжениях эксперимента и классической теории в поверхностной волне. Поэтому подобного рода объяснения по существу не являются объяснениями, а являются предположениями. 

Предлагаемая четырехмерная модель упругого тела не требует введения каких-либо новых параметров в уравнения, все параметры остаются теми же самыми, что и в классической теории упругости. Теоретическая правильность новых уравнений обоснована, экспериментальные подтверждения ее правильности здесь представлены. И при всем этом она неожиданно снимает многие противоречия 

классической теории и эксперимента. Следовательно, основания для веры в правильность этой теории упругости имеются.   Описываемая работа с экспериментальными результатами [19]  была выполнена достаточно много лет назад и не претендовала на утверждение о неправильности классической динамической теории упругости. Но одним из выводов, сделанных в этой работе, был вывод о необ-

ходимости совершенствования математической модели рассматриваемой задачи из-за отмеченных больших расхождений теории и эксперимента. Удивительно, но такая модель здесь предлагается.

Создателям данной книги конечно же очень хотелось бы самим получить решение рассматриваемой задачи в рамках четырехмерной модели и провести сравнение этого решения с  экспериментом, но такая работа требует научных сил более молодых исследователей. В планах такая работа значится и будет сделана, когда обстоятельства позволят. 

Следует здесь отметить, что возможности четырехмерной теории упругости для исследования рассматриваемой задачи гораздо значительнее возможностей классической теории: имеется дополнительный произвол в виде четвертой функции перемещения времени ( помимо трех классических перемещений точек тела u( , имеется дополнительное четвертое граничное условие. Этот произвол позволяет более лучше описывать реальные граничные условия, рассматривать большее число вариантов краевых задач также  по причине наличия четвертого граничного условия.  В силу сказанного становится почти очевидным, что можно, используя этот произвол,  достичь  достаточно хорошего совпадения  теоретических  резуль-

татов с экспериментальными. Именно на этом основано дополнительное к выше изложенному убеждение в предполагаемом совпадении эксперимента и четырехмерной теории упругости.

3.4.  Дополнительный анализ экспериментальных  

       результатов  о распространении волн                       

                       в полуполосе.

В этом параграфе проведем дополнительное исследование картин волновых фронтов, представленных на фотографиях работы [19]. Проведенный в предыдущем параграфе достаточно обширный анализ экспериментальных результатов указанной работы показал, что трехмерная теория упругости не может правильно описать динамический процесс распространения волн в полуполосе, возбуждаемых сосредоточенным на границе взрывом. Одним из  главных выводов этого анализа является то, что  поверхностной волны в данном динамическом процессе нет, а так называемая поверхностная волна на самом деле является приграничной частью отчетливо наблюдаемой внутри полуполосы поперечной волны. С точки зрения специалиста по волновым процессам в упругих телах такое утверждение является неверным. Поэтому с целью преодоления возникающего отторжения полученного научного вывода об отсутствии поверхностных волн здесь предлагается дополнительное к проведенному в предыдущем параграфе обоснование  его правильности.

В соответствии с указанным утверждением, что поверхностной волны нет, пользоваться названием поверхностная волна довольно трудно, но для проведения намеченного обоснования придется часто как-то называть эту волну. Уже становится ясно, что, по крайней мере в этой книге, ее следует называть поперечной волной, но однако в процессе обоснования утверждения о ее принадлежности к классу поперечных волн еще все-таки рано давать данной волне такое название. Поэтому будем  временно продолжать называть эту волну поверхностной.

В работе [19] показано, что поверхностная волна является  плоской или, вернее, прямолинейной, если иметь в виду полуполосу, волной. Она имеет неубывающую  вглубь области  компоненту,  которая согласно уравнениям     описывается потенциалом (,  удовлетворяющим волновому уравнению (,хх+(,уу=с2-2(,tt. Эту компоненту поверхностной волны будем называть S-компонентой. Эта компонента, как отмечалось в предыдущем параграфе,  не только не убывает вглубь области, но, начиная с некоторой глубины, она даже начинает возрастать и это четко просматривается на всех приведенных в данной книге фотографиях. Согласно решения волнового  уравнения такая компонента должна распространяться со скоростью с2, потому что при меньшей скорости распространения она должна по законам математики быть строго  убывающей. 

Поверхностная волна, как было уже сказано, является  прямолинейной волной в приграничной области. Пока условно проведем на всех трех фотографиях  штриховой линией прямолинейный S1-фронт этой волны, см. рис.9 а, б, в   в виде касательной к круговому S-фронту в точке В пересечения  последнего с осью х. Новый  

S1--фронт доходит до пересечения в точке А с PS-фронтом и распространяется 

вдоль оси х со скоростью поперечных волн. Точку А соединим штриховой линией с точкой взрыва О. Проводимые автором данной книги дополнительные к имеющимся на фотографиях линии, выполнены в штриховом варианте, чтобы было ясно их отличие. Из точки О проведем перпендикуляр ОС к PS-фронту. PS-фронт распространяется со скоростью поперечных волн в направлении нормали ОС к нему. Треугольники ОАВ и ОАС равны между собой и поэтому линия ОА является биссектрисой угла ВАС. Нарисуем штриховой линией среднюю линию S-компоненты поверхностной волны - S0-линию и из точки пересечения ее с линией ОА проведем линию, параллельную PS-фронту и сохраним за ней обозначение S0-линия.

Из рисунков видно, что эта  S0-линия проходит примерно через точку с максимальными напряжениями в поперечной S-волне. Проведем задний S2-фронт поверхностной волны, а из точки пересечения его с линией ОА проведем S3- линию, параллельную PS-фронту и пока условно будем называть ее задним фронтом S-волны в области ОАС. Зоны (S1,S2),  (PS,S3), на всех рисунках остаются равными между собой по ширине и их передние фронты S1,PS распространяются со скоростью поперечных волн.  Из фотографий видно, что S-волна в зоне (PS,S3) является соседствующей с PS-волной. Видно, что это две различные поперечные волны, но в данной зоне они вплотную и по форме неизменно расположены относительно друг друга в течении всего времени распространения и поэтому PS-фронт в этой зоне является одновременно   фронтом S-волны. 

Поперечная S-волна не является круговой, а имеет достаточно сложную форму, что отмечено в работе [19]. Линия ОА определяет участок, в котором S-волна претерпевает изменение. На участке (PS,S3) она распространяется в направлении ОС, на участке (S1,S2) в направлении оси х, что будет видно из дальнейшего, в окрестности вершины угла ВАС эта волна распространяется соответственно в промежуточных направлениях. В окрестности линии ОА зоны (S1, S2) S-волна вряд ли должна быстро затухать в направлении к границе, так как в зоне(PS, S3) максимум этой волны расположен близко  к  линии ОА. Из фотографий видно, что медленное затухание этой волны происходит в  направлении к оси х1  по  центральной линии поверхностной волны, а не в сторону какого-то опережения этой волны, что должно быть, если бы скорость S-волны была больше скорости поверхностной волны.

Проследим теперь за расположением поверхностной волны в зоне (S1,S2) в различные времена наблюдения 107, 190, 290 микросекунд. Центральная S0-линия этой волны на всех фотографиях отстоит от S1-фронта на том же расстоянии, что и  точка с максимальными напряжениями в S-волне, расположенная в центральной части S-волны, находящейся в зоне (РS, S3), отстоит от РS-фронта. Это свидетельствует о том, что центральная линия поверхностной волны распространяется с той же скоростью в направлении оси х, с какой центр S-волны распространяется  в на-

правлении ОС, т.е. со скоростью поперечных волн. Если бы центральная линия поверхностной волны распространялась с меньшей скоростью, как предсказывает трехмерная теория упругости, то за указанное достаточно большое время наблю-

дения в 183 микросекунд было бы заметно смещение этой центральной линии поверхностной волны в сторону отставания. Что отставание части поверхностной волны хорошо просматривается в эксперименте, демонстрируют фотографии рис.11, на которых засняты картины изоклин поверхностной волны, распространяющейся вдоль границы полуполосы, когда у этой границы имеются небольшие поперечные разрезы. На этих фотографиях четко виден уход незатухающей S-компоненты вперед от пограничной шапки сразу же после начала прохода этой волной мелкого  разреза уже в течение  5  микросекунд. и еще более заметен этот уход в процессе прохода ею более глубоких разрезов. 

В рассматриваемом случае наблюдения относительного взаимного расположения поверхностной волны и S-волны за время 187 микросекунд, значительно большего 5 микросекунд, конечно же было бы заметно отставание поверхностной волны от S-волны, если бы их скорости были разные. Действительно, зоны (S1, S2), (РS, S3) распространяются,  как было отмечено, с одной скоростью поперечных волн. За указанное время наблюдения заметного смещения поверхностной волны в зоне (S1, S2) в сторону заднего S2-фронта нет. Расположение поверхностной волны в зоне (S1, S2) относительно переднего и заднего фронтов с течением времени не изменяется, как не изменяется расположение S-волны в зоне (PS,S3). Следовательно, поверхностная волна распространяется в направлении оси х с той же скорость, с какой S-волна распространяется вдоль линии ОС. Последнее означает, что поверхностная волна является в действительности поперечной волной. Такая же ситуация имеет место при прохождении поверхностной волны тупого угла 165 градусов, образованного границей полуполосы, рис.10. На последней из трех фотографий картин распространения волн видно, что сдвиговая компонента пограничной волны ушла вперед от приграничной шапки.

Таким образом, получается, что S-волна представляет собой составную волну достаточно сложной формы: в зоне (PS,S3) это известная S-волна и ее фронт совпадает с фронтом PS-волны, в зоне (S1,S2) эта составная волна является так называемой поверхностной волной и здесь она имеет фронт, совпадающий с S1-фронтом, в окрестности вершины угла ВАС S-волна имеет некоторый промежуточный фронт типа элемента окружности, касающегося фронтов PS и S1. Если проследить за картиной расположения рассматриваемых волн по дополнительным к только что проанализированным, т.е. по исходным фотографиям, рис. 9, то полученный вывод подтверждается всеми этими фотографиями.

Здесь рассмотрены очень подробно результаты экспериментального исследования одной задачи о распространении волн в полуполосе, возбужденных сосредоточенным взрывом на ее границе. Проведенный анализ показал, что чисто поверхностных волн в этой задаче нет, а те волны, которые ранее считались поверхностными, в действительности оказались поперечными волнами. Такой вывод  

подтверждает правильность четырехмерных уравнений теории упругости. 

Можно предложить еще один анализ экспериментальных результатов рассматриваемой работы [19]. Если из этих результатов показать, что следующая за продольной волной в окрестности границы полуполосы так называемая поверхност-

ная волна является единственной в этой окрестности,  то, в сущности, этого достаточно для утверждения того, что она поперечная. Если судить по фотографиям волновых фронтов, соответствующим временам в диапазоне от 107 до 290 микросекунд, то из вида поверхностной волны в окрестности границы следует, что нет видимых признаков существования второй волны, как, например, это имеет место при взгляде на S-волну и PS-волну в том месте, где они распространяются вместе. Если кто возьмется утверждать, что такие признаки есть, то он их должен придумать, особенно для времен наблюдения, начиная с 172 микросекунд и до 290 микросекунд. В статье [19] ее авторами отмечено также, что перед поверхностной волной вдоль границы х2 = 0 в эксперименте не наблюдается опережающая поперечная волна, хотя классическая теория упругости ее предсказывает. По логике явления распространения волн, если бы на границе существовала опережающая поперечная волна, то в глубине области она должна была бы также существовать и быть третьей поперечной волной или должна  бы была соединиться с внутренней S-волной. В последнем случае эта волна должна была увеличивать свою интенсивность до максимального значения в S-волне. Все это говорится для того, чтобы показать, что, если бы опережающая поперечная волна существовала, она должна была бы четко наблюдаться на фотографиях. Но как выше было сказано, на фотографиях другой волны, кроме поверхностной, не наблюдается.  

Таким образом, вдоль границы вблизи нее за продольной волной распространяется одна волна.   С какой скоростью распространяется эта волна? Нарисованный на фотографиях круговой S-фронт в окрестности границы для времен наблюдения 190, 290 микросекунд, как видно, хорошо представляет фронт этой волны. Следовательно, поверхностная волна распространяется со скоростью поперечных волн, т.е. эта волна поперечная. Что неправильного в данной логике? Судить читателям. Ну а в глубине области поверхностная волна очень органично, как было показано в предыдущем параграфе, переходит в S-волну, т.е. является частью этой волны. Передняя изоклина S-компоненты без всяких отклонений совпадает с передней изоклиной S-волны и то же самое происходит с задними изоклинами, центры волн также без отклонений переходят один в другой. Получается нормальная без особых изгибов поперечная волна, доходящая до границы полуполосы.

Следующим любопытным фактом, наблюдаемым на фотографиях, является существование у задней части поверхностной шапки пограничной части S-волны незатухающей вглубь области S-компоненты в виде изоклины. Эта изоклина, отмеченная на фотографиях цифрой , ясно просматривается на картинах, соответствующих временам наблюдения 107, 123, 139, 156, 172, 190 микросекунд, рис. 9 а . Незатухающая компонента имеется  и у передней кромки шапки, но с удалением от  границы  эта  компонента соединяется с задней кромкой  PS-волны, которая  

достаточно близко расположена к передней кромке шапки и выводы о незатухании S-компоненты передней части шапки говорить достаточно неубедительно. S-компонента задней кромки шапки удаляется без всякого убывания  почти до оси х2 , никак не опережает заднюю кромку шапки. Наличие такой незатухающей S-компоненты пограничной волны говорит о том, что эта компонента и пограничная 

волна в целом распространяются со скорость поперечной волны. Можно еще достаточно много приводить аргументов, доказывающих то, что пограничная волна является поперечной волной, но сказанного, вероятно, уже достаточно и можно прекратить дальнейший анализ фотографий.  

Спрашивается, достаточно ли одного эксперимента, чтобы окончательно убедиться в этой правильности и в неправильности классической теории. Ответ на этот вопрос очевидный: недостаточно. В книге приведены результаты других экспериментов, подтверждающих правильность предлагаемой теории, однако жизнь показывает, что постоянно нужны будут все новые эксперименты. Но правомерность предлагаемой теории на существование и на применение для решения динамических задач теории упругости рассмотренные эксперименты, по мнению авторов, обеспечивают. 

В научной литературе имеется очень много работ, посвященных обоснованию правильности классической динамической теории упругости и вряд ли имеется хотя бы одна работа, в которой подвергается сомнению эта правильность.  Отметим еще раз, что и здесь правильность статической трехмерной теории упругости не подвергается сомнению. Но вот о динамической теории в данной книге говорится другое.

Зная такое положение дел, в данной книге пошли по пути документального подтверждения полученных результатов, по пути такого представления аргументов доказательства, чтобы читатель мог сам проверить эти доказательства. Представленные фотодокументы получены исследователями, которые ни в малейшей степени не сомневались в правильности классической динамической теории упругости и, наоборот, подтверждали экспериментами ее правильность. Поэтому фотодокументы их экспериментальных исследований в данном случае являются объективными.

Опыт общения со специалистами во время докладов  по данной проблеме, а также во время личных бесед показал, что восприятие результатов экспериментальных исследований такое, что выводам из них, сделанных докладчиком, специалисты практически не верят. Но все знают, что главным критерием правильности теории является эксперимент. Спрашивается, как представить результаты эксперимента, чтобы читатель поверил в выводы из них. Оказалось, что это достаточно сложное дело. Поэтому-то здесь и принят метод представления этих резуль-

татов вместе с подтверждающими их документами экспериментальных исследований - фотографиями  волновых фронтов: проверить обоснованность утверждений можно сразу. Предлагаемый анализ экспериментальных результатов, возможно, излишне кропотливый и длинный, постоянно хочется его сократить. Но про-

блема очень серьезная и требуется серьезно обосновывать новые утверждения.

Может возникнуть предположение, что неправильным является проводимый в данной книге анализ этих исследований.  Постоянно имелось и имеется в виду такое положение дел и постоянно на протяжении  четырех десятков лет со времени получения четырехмерных уравнений ищутся возможные неправильности в ее обосновании. Пока такие неправильности им не найдены, а наоборот, находятся все новые подтверждения правильности этих уравнений и  предлагается читателям найти ошибки, если они имеются, в предлагаемом подходе к динамике упругих тел (конечно, какие-то ошибки, к сожалению,  могут быть). Существует готовность проанализировать и другие работы с результатами экспериментальных исследований, в которых доказывается существование поверхностных волн, если в них имеются документы типа фотографий, которые подтвердят эти доказательства.  Просмотрено не один десяток подобных работ, после изучения которых не получено доказательств правильности существования поверхностных волн, а зачастую это изучение приводило к подтверждению результатов, излагаемых в данной книге. О некоторых из этих работ здесь говорится.

Конечно же, существует предположение, что автор подогнал результаты экспериментальных исследований под желаемый вывод  и из нормальных выводов получил  то, что хотел.  Хочется объяснить, что это не так. Авторы работы [19], не сомневаясь в правильности классической теории упругости, твердо зафиксировали следующие, уже обсужденные в предыдущем параграфе, ярко выраженные разногласия эксперимента и этой теории.

1. Напряжения в поверхностной волне, распространяющейся вдоль границы полуполосы, не убывают до нуля вопреки теории с удалением от границы вглубь области, а наоборот, начинают возрастать с некоторого расстояния от границы в глубине области.

2. Перед поверхностной волной не наблюдается предсказываемая теорией поперечная волна.

3. Уровень максимальных напряжений в поверхностной волне, предсказанных теорией, на порядок превышает уровень этих напряжений, измеренных экспериментально.

4. Напряжения в поверхностной волне с удалением от точки взрыва согласно теории не затухают, а согласно эксперимента затухают примерно с такой же скоростью, что и в продольной волне.

Перечисленные расхождения очень серьезные и наука должна давать обоснованные объяснения им. Классическая теория упругости дать такие объяснения не может, поэтому хочется или не хочется, а приходится сомневаться в правильности этой теории.  Предложенная же четырехмерная теория упругости удивительным 

образом снимает эти расхождения с экспериментом. Новая теория достаточно простая, не содержит новых параметров, типа модулей упругости, все параметры те же, что и в классической трехмерной теории.

    3.5.   О  других  экспериментах, расходящихся с   

             классической и согласующихся с четырехмерной 

                                  теориями  упругости.

Рассмотрим некоторые другие расхождения  классической теории упругости и эксперимента. Например, одно из расхождений следующее.  В справочнике [25] приведены  данные по модулям упругости E и сказано, что  модули можно определять   статическими и динамическими методами и динамический модуль упругости Е, так будем называть модуль упругости, связав название с методом измерения,  как правило, больше статического модуля Е. В справочнике приведены  модули, в подавляющем большинстве измеренные динамическим методом. Сказано, что это отличие динамических  и статических модулей объясняется последействием в поведении материала, т.е. зависимостью поведения измеряемых модулей от времени. Такое объяснение часто встречается и в других литературных источниках. Без проведения серьезных исследований, доказывающих правильность такого объяснения, оно, это объяснение, является только предположением и не больше и об этом выше уже говорилось. 

Вопрос о различии величин статических и динамических модулей упругости является очень серьезным и ответить на него простой фразой, приведенной выше, значит  не ответить  вовсе. В этом параграфе чуть позже приведены  значения модулей для некоторых материалов, измеренных тем и другим методами и видно, что отличие может быть достаточно большим. Каким же модулем пользоваться при решении практических задач? Ответ обычно дают - динамическим. Правильный ли такой ответ? Выяснением  правильности и займемся.

Величина скорости продольных волн в стержнях имеет прямое отношение к методике измерения модуля Юнга Е динамическим методом. Модуль Е выражается через классическую скорость продольных волн в стержнях сс  следующим образом Е = сс2( . Один из динамических методов определения состоит обычно из  измерения резонансной частоты продольных колебаний стержня  с последующим расчетом модуля Е. Если измерить в стержне скорость распространения продольной волны, то модуль Е  можно определить по выше указанной формуле. Статический метод измерения модуля Е включает процедуру растяжения стержня, измерения деформации и определения по значениям рассчитываемого напряжения и измеренной деформации модуля Е. Конечно вариантов измерения модулей может быть много и других, методы измерения выбирают и разрабатывают исследователи. 

 Как выше было сказано в справочнике [14], динамический модуль  всегда больше статического модуля. В другом справочнике [15] приведены конкретные результаты измерения статическим и динамическим методами модуля Юнга  Е для  урана,  полученного способом  литья:   динамический   модуль     Е =          2,03 106 кГмм –2 и статический модуль  Е = 1,65 106 кГ мм –2 . В этом справочнике  

приведены данные для модуля Е  для стали 1Х15Н15М2К3ВТ, полученной мето-

дом  литья: статический модуль Е = 1,65 106 кГ мм-2 и динамический модуль  Е =2,1 106 кГ мм-2 , ( = 0,3.  Как видим, отличие модулей существенное, порядка 30%. К сожалению, для других материалов таких данных больше не приведено.

С этим различием модулей  ученые смирились, хотя по научной  логике  теории упругости для упругого тела модуль Юнга должен быть одним и тем же,  как в статике, так и в динамике, иначе встает серия вопросов. Зависимость модуля упругости от времени, которой объясняют различие статических и динамических модулей не должно существенно проявляться в упругих телах при малых напряженных состояниях, которые создают при измерениях. Не должно быть различия модулей для достаточно высокопрочных сталей, которые ведут себя совершенно упруго и т. д.  Почему в научной литературе нет сведений о серьезных экспериментальных исследованиях этой важной и с научной, и с прикладной точек зрения зависимости модуля Юнга от времени в постановке, объясняющей указанное расхождение? Ответа на этот вопрос пока нет.

В соответствии с классической стержневой моделью динамический модуль Юнга Е определяется, как выше было сказано, по формуле  Ес = сс2(. Индексы обозначают, что  модуль Юнга  и скорость продольных волн в стержне определяются по классической теории.  Квадрат скорости продольных волн в стержне согласно классической теории равен сс2 = Ес( -1 = ((3(+2()((+()-1(-1 . Согласно четырехмерной теории упругости скорость продольных волн в стержне равна скорости продольных  волн в трехмерном теле с1,      с12 = ((+2()(-1. Если бы измерения проводились в соответствии с четырехмерным представлением о стержне, то измеряемая скорость  продольных волн в стержне определяла бы трехмерную скорость продольных волн. Эта скорость определяет параметр ((+2():

                              ((+2() =(с12

Модуль Юнга Е после подстановки вместо (, ( их значений  через модуль Юнга и коэффициент Пуассона определяется  по формуле:

                  Е = (с12(,       ( = (1+()(1-2()(1-()-1

Предположим, что при динамическом способе измерения модуля упругости измеряется скорость продольных волн в стержне. Согласно классической теории модуль Юнга определяется, как выше было показано. по формуле:

                                  Ес = сс2(.

Согласно четырехмерной теории упругости сс2= с12. Следовательно, значение модулей Юнга, определенных по выписанным формулам отличаются в ( раз. Коэффициент ( для материалов с реальными коэффициентами Пуассона ( все-

гда меньше единицы, поэтому  модуль Ес всегда больше модуля Е . Значение модуля Юнга,  соответствующего четырехмерной модели упругого тела можно определять по измеренным значениям этого модуля в соответствии с классической теорией по формуле:

                         Е = (Ес

Для урана коэффициент Пуассона равен ( = 0,22 и соответственно  коэффициент (  равен ( = 0,87 и тогда модуль Юнга, определенный в соответствии с  четырехмерной моделью равен Е =1,77 106 кГ мм-2. Как видим, по величине этот модуль  значительно меньше отличается от статического модуля     Е = 1,65 106 кГ мм-2 , чем выше приведенный измеренный динамическим методом модуль Ес = 2,03 106 кГмм –2 . Если пересчитать по выше указанной методике выше приведенный  динамический модуль для стали и получить его в соответствии с предлагаемой моделью теории упругости, то получим следующий динамический модуль Е = 1,55 106 кГ мм-2. Этот динамический модуль неплохо совпадает со статическим модулем Е = 1,65 106 кГ мм-2.

Представленный анализ показывает, что если модули упругости измерять динамическим методом и результаты измерений обрабатывать по методике, основанной на четырехмерной теории упругости, то динамический и статический методы дадут близкие значения модулей. Классическая динамическая теория упругости дает неточную методику обработки результатов измерений и это приводит к указанному различию динамических и статических модулей Юнга. Таким образом, предлагаемая четырехмерная теория упругости  устраняет  данное противоречие классической динамической теории упругости с экспериментом.

Другое расхождение классической динамической теории и эксперимента наблюдается в проблеме скоростей продольных волн в пластинах и стержнях. Классическая теория дает соответственно следующие значения продольных волн в пластинах сп и стержнях сс: 

        cп2 =4(((+()((+2()-1(-1, сс2 =  ((3(+2()((+()-1(-1. 

Значение скорости в стержне меньше, чем в пластине, а значение скорости в пластине меньше чем в трехмерном теле. Согласно  же четырехмерной упругости значение скоростей  продольных волн и в пластине, и в стержне, и в трехмерном теле одинаковые.

Что же по этому поводу говорит эксперимент? По поводу скоростей продольных волн в пластинах эксперимент говорит следующее. В работе [16] приведены результаты экспериментального исследования этих скоростей в пластинах и о результатах этих исследований можно сообщить в форме цитаты из этой работы. “Обработка данных эксперимента показала, что скорость распространения поперечных волн в пластине не зависит от ее толщины  и длительности прикладывае-

мого (к торцу) импульса, в то время как скорость распространения волн сжатия зависит от отношения толщины пластинки к длительности импульса. Кривая зависимости отношения cп/c2  от величины 2d/l (2d - толщина пластинки, l - длина волны)показана на рис. 13, из которой следует, что до значений   2d/ l (  0.2 скорость волн сжатия в пластинке близка к скорости cп, определяемой по формуле (она выше приведена), начиная со значений  2d/l ( 0.7, эта скорость близка к скорости 
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распространения продольных волн в упругом теле.”  Из приведенной цитаты следует, что скорость продольных волн в пластинах, длина которых меньше или порядка толщины пластины, т.е. скорость коротких волн, равна скорости продольных волн в трехмерном теле. 

Основной вывод из приведенного экспериментального исследования,  существенный  для проводимого здесь анализа, состоит в том, что фронт продольной волны в пластине распространяется со  скоростью этих волн в трехмерном теле. Это так потому, что на небольшом участке фронта часть волны всегда можно считать коротковолновой, на которую и распространяется сформулированный выше результат.  Исследованием распространения волн в пластинах много занимались, применяя метод фотоупругости. Приведенные в параграфе  § 2.3  результаты исследования распространения волн в полуполосе от сосредоточенного взрыва свидетельствуют об этом. Много результатов по этому вопросу приведено в монографиях [16, 17]. Анализ этих результатов и выводы, сделанные в этих работах говорят о том, что распространяющаяся волна в пластинах в результате имеющего место постоянного отражения от границ - плоскостей полосы постоянно увеличивает свою длину. Об этом же свидетельствуют графики волновых картин  в различные моменты времени, полученные в работе [19] и приведенные в параграфе  § 2.3, из которых следует, что с течением времени волны в пластине удлиняются. При условии, что передний фронт продольной волны распространяется с постоянной трехмерной скоростью, скорость гребня волны и волны в целом по причине увеличения ее длины постоянно уменьшается. 

Это явление еще больше наблюдалось при исследовании продольных волн в стержнях. В работе [17] представлены экспериментальные данные, показывающие, что первую треть длины стержня продольная волна распространяется с трехмерной скоростью, а затем скорость волны начинает убывать. В этой работе подробно рассмотрен вопрос о постоянном увеличении длины  волны, приведены соответствующие графики.  Анализируя эти результаты, можно о распространении продольной волны в стержне сказать то же самое, что было выше сказано по этому вопросу о волнах в пластине: скорость фронта продольной волны в стержне равна трехмерной скорости продольных волн, а скорость самой волны по причине увеличения ее длины постоянно уменьшается. В работе [17] даже отмечен факт, что задний фронт продольной волны в стержне через некоторое время может начать двигаться в обратную сторону все по той же причине постоянного переотражения  от боковых поверхностей стержня. На рис. 14, заимствованного из рассматриваемой работы, приведены графики напряжений, иллюстрирующие про-

дольную волну в различные времена, из которых четко видно указанное явление увеличения длины волны. 

Говорить о постоянстве скорости продольных волн в пластинах и стержнях можно с определенными ограничениями в силу отмеченной изменчивости длины волны, но говорить о скорости фронта волны, опираясь на приведенные данные экспериментальных исследований,  можно твердо - эта скорость и в пластине, и в стержне, и в трехмерном теле одна и та же. Этот вывод согласуется с выше приведенным теоретическим результатом  четырехмерной теорией упругости. 
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Рассмотрим другие результаты экспериментальных исследований продольных волн в стержнях и пластинах. В соответствии с классической теорией в полубесконечных полосах-пластинах с прямолинейной границей нет продольных волн с фронтом, перпендикулярным к границам полос. Приведенные в работах [16,  17] 

фотографии волновых фронтов, две из которых приведены здесь, рис. 15,  16  говорят об обратном. С момента импульсного воздействия на торец  балки по ней распространяется продольная волна без заметных изменений формы вблизи фронта. По классической теории эта прифронтовая часть   волны должна исчезать и должна формироваться  балочная волна с фронтом  на определенном удалении от трехмерного фронта. Такой процесс на фотографиях не наблюдается и нет намека на его проявление. 

Экспериментальные наблюдения показывают также, что сформировавшийся в начале динамического процесса фронт продольной волны сохраняется и в пластинах на протяжении всего времени наблюдения. Об этом свидетельствуют  фотографии распространения  этих волн от сосредоточенного взрыва на границе полуполосы из работы [19], рассмотренной в параграфе  § 2.3. Прифронтовая часть  продольной волны  не исчезает согласно приведенных  фотографий на этих рисунках, не изменяет своего вида, а нормально существует на протяжении всего времени наблюдения волны без заметных изменений. Такого не должно быть согласно классической теории упругости, фронт продольной волны в пластине, как и в балке должен был измениться и превратиться в пластиночный, который распространяется с меньшей скоростью.

Таким образом, согласно большому количеству экспериментов и вопреки классической динамической теории фронты продольных волн в пластинах и балках распространяются со скоростью продольных волн в трехмерных телах. Этот вывод из экспериментальных исследований хорошо согласуется с результатом четырехмерной теории упругости,  что еще раз подтверждает практическую работоспособность и значимость этой теории.

Можно привести и другие факты, подтверждающие правильность предложенной модели упругого тела.  В классической динамической теории упругости  имеются  еще обстоятельства, требующие объяснения. Например, при равномерном движении ненагруженного тела со свободной границей полная энергия  деформации, равная сумме кинетической и потенциальной энергиям, отлична от нуля, а напряженно – деформированное состояние отсутствует и отсутствует энергия  

упругой деформации. Объяснение этому обстоятельству в классической теории имеется, но если смотреть на это с позиции  теории упругости, такое явление смотрится неестественным,  каковым  оно и является на самом деле. Энергия имеется, а деформации отсутствуют. Энергия движения тела как абсолютно твердого не имеет отношения к энергии упругой деформации. Все тела всегда находятся в движении или относительно земли, или относительно солнца, или еще относительно какого-либо места и энергия всегда у тела имеется, но она не имеет отношения к энергии упругой деформации и не должна рассматриваться в теории упругости, как это происходит с кинетической энергией в классической теории. Получается, что понятие энергии деформации в классической динамической теории упругости не определено полностью, потому что, меняя скорость равномерного движения тела, будем иметь разную энергию тела, хотя напряженное состояние тела будет всегда одним и тем же.

В рамках предлагаемой модели для равномерно движущегося недеформированного тела  полная энергия динамической деформации равна нулю и указанное 

противоречие отсутствует. В нуль она обращается потому, что в этом случае деформации    ((t = 0,5(v-1u(,t -v(,()    обращаются  в нуль  при     (  =   v -2u(,tx(. При равномерном движении скорости частиц тела u(,t постоянные и функция ( является линейной функцией координат. В теле со свободной границей  пространственные перемещения также могут быть линейными функциями пространственных координат. Таким образом, данное противоречие классической теории и практики снимается четырехмерной теорией упругости.

Неестественным в классической теории упругости смотрится и то обстоятельство, что в силах инерции динамических уравнений равновесия  присутствуют компоненты, определяемые в рамках механики твердых недеформируемых  и не взаимодействующих друг с другом частиц тела и отсутствуют компоненты, связанные с силовым взаимодействием частиц друг с другом, появляющимся в процессе динамической деформации тела. Полученные четырехиерные уравнения указанные компоненты содержат.

Обоснование  можно продолжать долго, но желательно, чтобы кто-нибудь другой тоже заинтересовался  четырехмерной теорией упругости и что-то сделал для утверждения или опровержения ее. Четырехмерная теория  упругости открывает новые динамические явления в упругих телах, не описываемые классической теорией, более правильно освещает известные явления и в этом есть ее положительное свойство и ее нужно разрабатывать более детально.

     3.6.  Экспериментальное исследование скоростей  

              продольных  волн  в стержнях.
 В этом параграфе представлены результаты экспериментальных исследований скоростей продольных волн в стержнях, которые показали, что эти скорости равны скоростям продольных волн в трехмерных телах, а не равны скоростям этих волн, которые предсказаны трехмерной  динамической теорией упругости. Эти результаты экспериментальных исследований  подтверждают, таким образом, правильность четырехмерной теории упругости, которая предсказала  этот результат о скоростях продольных волн в стержнях и пластинах, хотя согласно классической трехмерной динамической  теории упругости, как уже было сказано,  эти скорости разные.

Пока что многие использованные для проверки правильности четырехмерной теории упругости экспериментальные результаты  были взяты из опубликованных работ и получены другими авторами. В этом же параграфе представлены результаты экспериментов,  в проведении  которых участвовали  на стадиях постановки и обсуждения и создатели данной книги. Однако всю экспериментальную работу провел прекрасный ученый Ю.В.Кулинич. Данные эксперименты поставлены уже после опубликования книги [4( и они были спланированы и проведены  специально с целью дальнейшей экспериментальной проверки правильности  четырехмерной теории упругости. Эту теорию следует  развивать и обосновывать ее правильность, потому что она устраняет недостатки классической динамической трехмерной теории упругости, которая, как показали исследования, является неправильной и неверно  описывает  динамические процессы в упругих телах. 

В соответствии с результатами параграфа   § 3.2  решение четырехмерных уравнений  в стержне и в полосе имеет вид (x1- продольная координата):

                          (11 = 2((,11 , (1t = 2(c1-1(,1t ,   ( = Аехр iq(x1-c1t).            
Остальные напряжения равны нулю. Еще раз отметим, что в соответствии с приближенной теорией в полуполосе имеют место продольные волны с фронтом, перпендикулярным к границе, которых нет согласно классической теории.         

Получается, что и в стержне, и в полосе продольные волны распространяются с одной и той же скоростью, что и в трехмерном пространстве.    Согласно классической теории упругости скорость продольных волн в  полосе равна с1 2 =4(((+()((+2()-1(-1. Эта скорость меньше, чем  пространственная. Скорость продольных волн в стержне согласно классической теории упругости равна  с12 = Е( -1 = ((3(+2()((+()-1(-1. Это значение скорости в стержне меньше, чем в полосе. По классической теории упругости имеем разные скорости продольных волн в пространстве, в полосе, в стержне. Согласно четырехмерной теории все эти скорости одинаковые. Что имеет место быть на  самом деле, должен решать эксперимент. Привлекательным  в этом результате четырехмерной теории  упругости является то, что нет необходимости думать о 

различных значениях скоростей продольных волн в пространстве, в полосе-пластине, в стержне, давать объяснения этим расхождениям скоростей и т. д.  Имеется только одно значение скорости продольных волн для всех видов областей, занимаемых твердыми телами из одного вещества и это вполне естественно. Для проверки данного результата четырехмерной модели упругого тела  было проведено специально поставленное экспериментальное исследование, а именно: было произведено измерение скоростей распространения малых  возмущений, т.е. скоростей продольных волн в стержнях различной длины. Когда длина стержней была мала, то измерялась скорость  продольных волн в трехмерных телах, когда длина стержней существенно превышала поперечные размеры стержней, то измерялась скорость продольных волн в стержнях.

Материалы исследуемых образцов были алюминиевый сплав Д16 и стекло К8. Сплав Д16 был объектом многочисленных исследований, его механические свойства достаточно хорошо изучены и самое главное это то, что он нечувствителен к скорости деформирования. Из одной заготовки диаметром 22 мм были выточены стержни диаметром d = 20 мм и длиной li = 6, 12, 20, 40, 100, 200, 600, 1000 мм. Материал, который  использовался в исследованиях  ( это алюминиевый сплав Д16 и стекло К8. Три первых образца скорее можно назвать трехмерными телами, остальные ( стержни. Боковые поверхности стержней шлифовались наждачной бумагой, торцевые поверхности шлифовались до зеркального блеска. Из заготовки диаметром 80 мм были выточены диски диаметром 75 мм и высотой 14, 28, 42, 60 мм. Образцы из оптического стекла К8 были взяты из комплектов ПМ60, ПМ40, ПМ15, длина образцов равнялась li = 15, 40,  60, 130, 200, 270 мм. Схема экспериментальной установки представлена на рис. 14. Образец 1 устанавливался между излучателем сигнала 2 и приемником сигнала 3. Вся эта сборка помещалась на специально установленном штативе и поджималась усилием порядка 20 Н. Чтобы обеспечить хороший акустический контакт, на торцы образца наносился тонкий слой силиконовой смазки, поджатие обеспечивало минимальную толщину смазочного слоя. Ультразвуковой импульс возбуждался в излучателе с помощью генератора 4 П-образных импульсов Г5-63. Электрическая амплитуда импульсов могла меняться в диапазоне 1(60 в, время нарастания на переднем фронте импульса составляло 0,5 мкс. В опытах импульсы возбуждения имели длительность порядка 80 мкс и период повторения 700 мкс.
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Сигналы с генератора и приемника поступали на регистратор 5. В качестве регистратора в опытах применялись стробоскопический осциллограф С7-17 и двухлучевой цифрововой  осциллограф  С9-8. Осциллограф С7-17 применялся для измерений на коротких, менее 20 мм длиной образцах, когда время пробега импульса по образцу не превышало 3 мкс. Так как С7-17 обладает существенно большей разрешающей способностью по времени по сравнению с С9-8, он в состоянии обеспечить высокую точность измерения времени пробега волны по  
короткому образцу. В опытах с более длинными образцами применялся осциллограф С9-8.

По полученным осциллограммам определялся сдвиг времени (Тi между началом импульса возбуждения излучателя и началом сигнала с приемника. Полученное таким образом значение времени (Тi представляет собой сумму двух 
слагаемых (ti + (  , где (ti собственно время пробега волны по образцу длиной li, а ( время пробега волны по чувствительному элементу пьезоэлектрического преобразователя. Время пробега волны по чувствительному элементу производилось прямыми измерениями в опыте без образца.

В качестве излучателей и приемников в опытах были использованы стандартные пьезоэлектрические преобразователи, применяемые в УЗ-дефектоскопии, с резонансными частотами 2.5,   1.25,   0.5,   0.1 МГц. Так как погрешность определения начала сигнала с приемника обратно пропорциональна резонансной частоте, то при измерениях времени пробега волны в коротких образцах использовались преобразователи с резонансной частотой 2,5 МГц, в остальных случаях использовался весь комплект преобразователей. Для каждой пары преобразователей в начале определялось время пробега волны по чувствительному элементу (. Далее для каждого образца и пары преобразователей определялось время (Ti, причем каждое такое измерение повторялось десятикратно, по этой серии измерений определялось среднее значение  (Тi и вычислялось время (ti

                   (ti = (Тi - (.

Скорость волны ai в образце li   определялась по формуле   аi = li /(ti. Помимо скорости распространения волн в опытах оценивалась амплитуда волн. Анали-зируя  полученные результаты опытов, можно отметить следующие закономерности:

( время распространения волны, т.е. ее скорость не зависит практически от частоты,

 ( амплитуда волны убывает с увеличением длины образца,

 ( с ростом частоты возрастает скорость убывания амплитуды.
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Результаты проведенных измерений скорости распространения волн в стержнях из алюминиевого сплава Д16  показаны точками на рис. 18,  для образцов из стекла К8 ( на рис.  19. Учитывая, что длина стержней изменялась в достаточно широком диапазоне, удобнее изобразить результаты опытов в полулогарифмическом    масштабе, когда по оси  абсцисс   отложена     величина log (li /d).

Из приведенных данных видно, что скорость распространения волн меняется с изменением длины образца настолько мало, что эти отклонения находятся в пределах точности измерений. Результаты опытов могут быть представлены в  
несколько ином виде. Определим  скорость ai распространения волны на интервале  [li  , li-1] :   ai  =  (li - li-1) / (ti   - ti-1). Вычисляя скорость таким образом, 

можно обойтись без определения времени   (. Результаты определения скорости на таких интервалах показаны на рис.18,  19  в виде горизонтальных отрезков. Видно, что в этом случае разброс значений скоростей еще меньше. Поэтому можно полагать, что представленные на графиках результаты ( это число реализаций одной случайной величины. Для сплава Д16 это число равно 12, для 
стекла К8 оно равно 6. Предполагая нормальный закон распределения, можно получить некоторые статистические оценки измерений величины скорости распространения волн. Для образцов из сплава Д16 среднее арифметическое значение скорости равно а = 6395 м (сек, а коэффициент вариации составляет 0,35(. Для образцов из стекла К8 среднее арифметическое значение скорости равно а = 5928 м (сек, а коэффициент вариации составляет 0,45(. Если принять доверительную вероятность равной 0,99, то соответствующий доверительный интервал для сплава Д16 составит 19,75,  для стекла К8 ( 42,14  и в эти доверительные интервалы попадают все результаты измерений скоростей.

Таким образом, анализируя представленные выше результаты исследований, можно сделать следующий вывод. Так как скорость распространения продольных  волн в коротких стержнях равна скорости продольных волн в трехмерных объемных телах, а результаты измерения показывают, что скорость распространения этих волн в коротких и длинных стержнях одинакова, то, следовательно, и в длинных стержнях скорость распространения продольных волн равна  скорости  этих волн в трехмерном пространстве. При этих измерениях  так и не удалось получить скорость продольных волн в стержнях, определяемую классической трехмерной теорией упругости.

Результаты данных исследований смотрятся на первый взгляд крамольными. Ученый мир в теории упругости настолько привык к результатам классической теории упругости, касающимся скоростей продольных волн в стержнях и пластинах, уверен в их правильности, что все попытки, уличить эти результаты в неправильности, считает бредовыми и слышать о них не хочет. Поэтому результаты представленных здесь экспериментов воспринимается этим миром, как неправильные и подтасовочные.  При проведении исследований создатели  данной книги знали об этом, они сами воспитаны на классической теории упругости, поэтому очень критически относились к результатам измерений, многократно повторяли эти измерения и в конце концов вынуждены были признать их объективными. Здесь дано  объяснение их правильности, против которого трудно возразить и возникает призыв к  читателям, к специалистам по теории упругости внимательно ознакомиться с приведенными объяснениями.

                                                                                            Таблица 1

  L              6              12           20           40          100        200         600       1000

 li                5,85           12,2        20          40,15        100      200,2        626       1000

 logli/d    -0,62         -0,22        0            0,30          0,69     1,0          1,47        1,69

∆ti(          1,12           2,1         3,35        6,45        15,85     31,55      98,25     157,2

 ∆ti           0,92           1,9         3,15        6,25        15,65     31,35      98,05     157,0

 a            6355          6400      6412       6424         6389      6396      6384       6369

                                                                  Таблица 2

li-1      0          5,85         12,2         20         40,15      100      200         626

li         5,85       12,2         20,0        40,15     100         200      626        1000

∆t(i    0,92      0,998         1,25        3,1         9,4        15,65   66,75     58,75

ai-1     6355     6365         6400       6425     6367        6402    6382      6366   

                                    Таблица 3

Hмм    14          28          42           60

Нi мм   13,75    27,95     43,85       60,4

∆t(         2,35      4,55       7,03      9,675 

∆ti         2,15      4,35       6,83      9,475

logli/d   -0,164    0,146      0,322     0,477

      а           6395      6425       6420     6375

                                                         Таблица 4

    L          15,0       40,0        60,0        130,0       200,0      270,0

    li           15,52     40,75      65,62      131,2       197,2      262,9

    logli/d   -0,11       0,31       0,52         0,82         1,0          1,12

    ∆ti         2,65       6,9         11,1         22,1         33,1        44,1                                                                                                                                       

     ∆ti-1,i                                                11,0         11,0        11,0

      а          5894      5905       5911       5938         5958       5960

     ai-1,i                   5941       5924       5965         5972       5965

Классическая теория дает соответственно следующие значения продольных волн в пластинах сп и стержнях сс: с п2 =4(((+()((+2()-1(-1, сс2 =  ((3(+2()((+   ()-1(-1. Значение скорости в стержне меньше, чем в пластине, а значение скорости в пластине меньше чем в трехмерном теле. Согласно  же четырехмерной упругости, как выше уже было сказано, значение скоростей  продольных волн и в пластине, и в стержне, и в трехмерном теле одинаковые.    Исследованием распространения волн в пластинах много занимались, применяя метод фотоупругости. Приведенные в [4], результаты исследования распространения волн в полуполосе от сосредоточенного взрыва, полученные в
работе [19(,  свидетельствуют об этом.  Анализ всех этих результатов  говорит о том, что распространяющаяся волна в пластинах в результате имеющего место постоянного отражения от границ - плоскостей полосы постоянно увеличивает свою длину. При условии, что передний фронт продольной волны распространяется с постоянной трехмерной скоростью, скорость гребня волны и волны в целом по причине увеличения ее длины постоянно уменьшается. Это явление также наблюдалось при исследовании продольных волн в стержнях. Данный факт как бы подтверждает классическую теорию, но в действительности получается, что скорость волны все время меняется по причине увеличения ее длины, неизменных волн в стержнях и пластинах просто не существует. Говорить о скорости распространения волны в данном случае становится неопределенным делом.

В работе  [16] представлены экспериментальные данные, из которых сделан вывод, что первую треть длины стержня продольная волна распространяется с трехмерной скоростью, а затем скорость волны начинает убывать. В этой работе подробно рассмотрен вопрос о постоянном увеличении длины  волны, приведены соответствующие графики.  Анализируя эти результаты, можно о распространении продольной волны в стержне еще раз сказать то же самое, что было выше сказано по этому вопросу: скорость фронта продольной волны в стержне равна трехмерной скорости продольных волн, а скорость самой волны по причине увеличения ее длины постоянно уменьшается. В работе [17] даже отмечен факт, что задний фронт продольной волны в стержне через некоторое время может начать двигаться в обратную сторону все по той же причине постоянного переотражения  от боковых поверхностей стержня. На рис. 14,    заимствованном из рассматриваемой работы, приведены графики напряжений, иллюстрирующие продольную волну в стержне в различные времена, из которых четко видно указанное явление увеличения длины волны. 

Говорить о постоянстве скорости продольных волн в пластинах и стержнях , как  выше было уже сказано,  вряд  ли можно в силу отмеченной изменчивости длины волны, но говорить о скорости фронта волны, опираясь на приведенные данные экспериментальных исследований,  можно твердо - эта скорость и в 

пластине, и в стержне, и в трехмерном теле одна и та же. Этот вывод согласуется 

с выше приведенным теоретическим результатом  четырехмерной теорией упругости. 

Рассмотрим некоторые другие результаты экспериментальных исследований продольных волн в стержнях и пластинах. В соответствии с классической теорией в полубесконечных полосах-пластинах с прямолинейной границей нет продольных волн с фронтом, перпендикулярным к границам полос. Приведенные в работах  фотографии волновых фронтов  говорят об обратном. С момента импульсного воздействия на торец  балки по ней распространяется продольная волна без заметных изменений формы вблизи фронта. По классической теории эта  прифронтовая часть   волны должна исчезать и должна формироваться  балочная волна с фронтом  на 
определенном удалении от трехмерного фронта. Такой процесс на фотографиях не наблюдается и нет намека на его проявление. 

Экспериментальные наблюдения показывают также, что сформировавшийся в начале динамического процесса фронт продольной волны сохраняется и в пластинах на протяжении всего времени наблюдения. Об этом свидетельствуют  фотографии распространения  этих волн от сосредоточенного взрыва на границе полуполосы из работы [19].  Прифронтовая часть  продольной волны  не исчезает согласно приведенных  фотографий на этих рисунках, не изменяет своего вида, а нормально существует на протяжении всего времени наблюдения волны без заметных изменений. Такого не должно быть согласно классической теории упругости, фронт продольной волны в пластине, как и в балке должен был измениться и превратиться в пластиночный, который распространяется с меньшей скоростью.

Таким образом, согласно большому количеству экспериментов и вопреки классической теории фронты продольных волн в пластинах и балках распространяются со скоростью продольных волн в трехмерных телах. Этот вывод из экспериментальных исследований хорошо согласуется с результатом четырехмерной теории упругости и подтверждает ее правильность. Четырехмерная теория  упругости открывает новые динамические явления в упругих телах, не описываемые классической теорией, более правильно освещает известные явления и в этом есть ее положительное свойство и ее нужно разрабатывать более детально, как разработана классическая теория упругости.

3.7.   Результаты экспериментальной проверки                            

 четырехмерной теории упругости.

 Можно подвести  итоги сравнения результатов экспериментальных исследований  динамических задач деформируемых упругих тел с результатами исследования этих задач в рамках четырехмерной теории упругости, подтверждающие правильность этой теории. Конечно, имеются  и другие, кроме рассмотренных здесь, экспериментальные исследования, подтверждающие правильность предложенной четырехмерной модели упругого тела, например, изложенные в следующей главе 3, однако когда-то можно на время остановиться  и проводить  исследования   проблем в рамках построенной четырехмерной упругости.  Обоснование  четырехмерной модели, как уже говорилось, можно и нужно параллельно продолжать и такое обоснование должно иметь место, практически, во все время ее существования, что вполне  естественно. 

Пример классической теории упругости это показывает: сомнений в правильности классической динамической теории упругости, вероятно, не было ни у кого. Эта мысль, что трехмерная динамическая упругость неверна, никому до сих пор даже не могла прийти в голову, и это всегда четко чувствовалось среди участников во время докладов  на данную тему. И вот приводятся аргументы, утверждающие, что указанная теория неверна. Про ученого, который приводит такие аргументы, практически все слушатели и читатели вначале просто говорят, что он в лучшем случае чудак и несерьезный ученый. И,  тем не менее, находятся такие  чудаки, которые продолжают утверждать, что классическая динамическая упругость неверна и приводит серьезные аргументы в пользу такого утверждения. Статическая же теория упругости остается верной.  Таким образом, те ученые, которые уверены в правильности классической теории упругости, должны продолжать и сейчас доказывать правильность ее сравнением с экспериментами.
Несовершенство классической динамической трехмерной теории упругости заложено в принятом за основу принципе вывода этих динамических уравнений движения: уравнения выведены на основе закона сохранения количества движения, а должны были быть выведены на основе закона сохранения энергии деформации. Исправление классической динамической теории упругости делает четырехмерная теория упругости, учитывающая деформацию  координаты времени. В этой теории вместо известных уравнений движения трехмерной теории   принимается за основу уравнения движения в форме  равенства  нулю  дивиргенции четырехмерного  тензора энергии-импульса,   т.е.  тензора напряжений-импульса  (jk,, :                                          

                           (jk,k = 0.       

       Эти уравнения  обеспечивают  выполнение  закона сохранения энергии,  который не выполняют классические  динамические  уравнения  теории   

упругости. Уравнения четырехмерной теории упругости с теоретической точки зрения правильные,  это выше показано. Вопрос ставился только в том смысле, что существует ли в земных условиях задачи для упругих тел, в которых деформация координаты времени отлична от нуля. Может случиться так, что в земных условиях эта компонента всегда равна нулю и тогда четырехмерная теория упругости может быть только чисто формальной наукой, не имеющей реального значения. С целью получить ответ на это сомнение  и проводится  экспериментальная проверка новой теории.

В этой главе приведено достаточное количество экспериментальных явлений, подтверждающих правильность, реальную значимость и необходимость четырехмерной теории упругости. Классическая теория не объясняет  описанные выше расхождения этой теории и эксперимента, а с результатами четырехмерной теории результаты экспериментов совпадают  в рамках точности и теории и эксперимента. Правда встает вопрос, а нельзя ли объяснить несоответствие классической теории и эксперимента какой-либо другой моделью явления, типа динамической реологии, вязкоупругости, динамического микроразрушения и т. д. Что можно на это сказать? Конечно можно. Для каждого явления несоответствия эксперимента и теории можно построить теоретическую модель, объясняющую это несоответствие. 

Но что такое теоретическая модель? Как правило, это серьезнейшая наука, требующая кроме теоретического построения ее проведения большой экспериментальной исследовательской работы по построению необходимых в каждой модели параметров, характеристик для уравнений состояния и т.д.  Получение этих характеристик экспериментально - работа на многие годы многих исследователей. На каждое из рассмотренных выше несоответствий теории и эксперимента нужна своя отдельная модель. Сказать же, что какое-то несоответствие объясняется, например,  микроразрушениями в окрестности точки взрыва, как это сказано в работе [19] , для объяснения большого - в десять раз превышения теоретических значений напряжений в поверхностной волне над экспериментальными и никак не обосновывать это объяснение,  с научной точки зрения  значит ничего не объяснить. А обосновать научно такое утверждение, как уже говорилось,  чрезвычайно трудно. Выходит, что,  сколько отмечено  выше расхождений теории и эксперимента, столько и нужно строить моделей. Реально такой подход к объяснению несоответствий вряд ли выполним, поэтому он и не реализован до настоящего времени. 

Во время докладов  при сообщении об экспериментальном подтверждении правильности четырехмерной теории упругости слушатели практически даже не хотели слышать об этом подтверждении, говоря, что эксперименты подтвер-
ждают что-то другое, а не четырехмерную теорию. Основой любой теории является эксперимент и просто так выступать против результатов экспериментальных 

исследований, подтверждающих правильность четырехмерной теории упругости, нельзя. Здесь представлено много и разных по условиям постановки экспериментальных исследований, подтверждающих правильность четырехмерной теории упругости и неправильность классической динамической теории упругости. Ко-

нечно, сомневаться в правильности результатов  экспериментальных исследований можно, это нормальная научная ситуация, но всегда заявлять, что они не подтверждают правильность четырехмерной теории упругости бездоказательно не стоит, нужны доказательства, что это так. Таких доказательств никто, конечно, не представлял и представлять не будет. Создателям данной книги  нет смысла обманывать ученых, да и себя тоже, обосновывая  правильность полученных научных результатов и они серьезно проводили исследования по экспериментальной проверке  правильности четырехмерной теории упругости,  верили в правильность этой проверки и хотят, чтобы другие ученые тоже поверили в эту правильность.   

Предложенная четырехмерная модель упругого тела не требует введения новых констант в обобщенный закон Гука, которые нужно определять экспериментально. В четырехмерных уравнениях содержатся только известные из классической теории упругости параметры. И при всем этом удается с ее помощью снять многие противоречия классической теории с экспериментом. Теперь спрашивается,  имеется ли что-нибудь  противозаконное в самом построении новой модели. Новое в этом построении - это введение деформации временной координаты. Но это не придуманное здесь действие, оно давно  используется в физике, в астрономии, в астрофизике, т. е. в гравитации.  Поэтому учет этой деформации в теории упругости не является чем-то противозаконным или антинаучным. Учитывая и то обстоятельство, что деформация упругих тел происходит в среде гравитационного пространства,  напряжения в телах являются одновременно и напряжениями в гравитационной среде, естественно сделать вывод, что явление деформирования времени  в гравитационной среде распространяется и на среды  упругих тел, расположенных  в гравитационной среде. Поэтому создание четырехмерной теории упругости является нормальным и нужным делом. Кроме того, необходимость этой теории следует из того, что именно она помогла закончить построение упругой модели среды гравитационного пространства, о чем физики мечтали, но не могли этого сделать из-за отсутствия четырехмерной упругости. Таким образом, явление существования четырехмерной упругости следует из явления существования  упругой модели гравитационной среды. Возникает вопрос, если четырехмерная упругость нужна в гравитации, то не является  ли она необходимой  при исследовании других проблем, например, при исследовании динамической прочности тел. Исследования показали, что она нужна во всех областях деятельности динамической теории упругости. Четырехмерная упругость показала, деформация времени имеет вполне нормальный физический смысл – это динамическая деформация расширения-сжатия плотности вещества тела, аналогичная темпера-

турной деформации. Это очень прикладная трактовка деформации координаты времени и пренебрегать ею не стоит, ее необходимо учитывать в уравнениях теории упругости. 

Вначале при построении четырехмерных уравнений  была принята гипотеза о формировании четырехмерной метрики упругого пространства при помощи использования скорости света, как это сделано  при выводе уравнений теории гравитационного поля. Но как это не удивительно, получились в результате обычные  уравнения упругости, не содержащие скорости света. Потом была принята гипо-

теза о формировании метрики упругого тела на основе скорости продольных волн. Но принятие такой гипотезы оказалось ненужным делом, результат следовал один, уравнения получались одними и теми же и при этой и при любой другой скорости.  И вопрос о введении гипотезы об использовании  скорости распространения возмущений в четырехмерном упругом пространстве, которая определяла бы метрический тензор этого пространства, отпал. Скорость распространения возмущений, волн в упругой среде определяется уравнениями и параметрами закона Гука, а эти параметры определяются экспериментально.

Подводя теперь итоги проведенных в этой главе сравнений четырехмерной теории упругости и эксперимента,  можно сказать, что рассмотренные эксперименты подтвердили правильность этой теории. Тщательная проверка результатов экспериментальных исследований существования поверхностных волн в полуполосе показала, что таких волн нет. Волны, которые принимали за поверхностные, оказались поперечными волнами. Четырехмерная упругость в противоположность трехмерной динамической теории упругости также утверждает, что поверхностных волн в полуполосе нет. Эта задача в данной работе рассмотрена может быть излишне подробно. Объяснением этому является то, что эта задача хорошо исследована экспериментально, в научной литературе представлены фотографии с зафиксированными динамическими напряженными состояниями в различные моменты времени явления распространения разных волн, которые и подтверждают вывод об отсутствии поверхностных волн. Кроме рассмотренных работ можно указать и на другие работы, где представлены аналогичные фотографии, например,  работы  [21, 22,  23] и др.  Эти фотографии представляют реальный динамический процесс, который изучили авторы,  проводившие эксперимент, и который можно при желании продолжать изучать, а результаты изучения можно серьезно контролировать. 

Не воспользоваться такой ситуацией просто грешно, а представлять результаты такого изучения, приспособленные к желанию исследователя  опасно, потому что проверка в данном случае при наличии  указанных фотографий довольно простая. И вот такое детальное изучение экспериментальных исследований распространения поверхностных волн привело к такому  результату, что твердо подтвердило правильность четырехмерной модели упругого поля и одновременно показало неправильность трехмерной динамической теории. Не согласиться с 
этим практически невозможно, если к этому подойти научно, а не эмоционально, как это происходит с современными специалистами во время докладов. 

В существующей практике измерения модуля упругости Е статическим и динамическим методами постоянно существует противоречие: измерения модуля 

динамическим методом давали значения модуля Е по величине больше, чем измерения этого модуля статическими методами.  С этим смирились и приняли, что более правильными являются измерения динамическим методом.  В действительности оказалось, что методика обработки результатов измерений в экспериментах при динамических методах измерения модуля упругости, основанная на неверной 
трехмерной динамической  теории упругости, является неправильной. Если методику обработки данных  динамических измерений строить, исходя из четырехмерной теории, то расхождения измерений модуля Юнга статическим и динамическим методами существенно уменьшатся и войдут в погрешность измерений. Значит, правильными следует считать модули, измеренные в прошлые времена статическими методами. Для исследователей, занимающихся использованием в своей деятельности модулей упругости, приведенных  в различных справочниках,  теперь предстоит серьезно задуматься при выборе источника, где следует брать справочные данные по модулям упругости. 

Скорости распространения  продольных возмущений в трехмерных упругих телах, в пластинах, в стержнях согласно классической теории разные, согласно четырехмерной теории – одинаковые.  Внимательный анализ существующих в научной литературе экспериментальных данных подтверждает этот результат четырехмерной теории. Этот результат подтверждают и экспериментальные исследования, проведенные с участием автора данной книги и описанные выше в предыдущем параграфе.

Согласно четырехмерной теории упругости в упругой среде существует новая компонента тензора деформаций - деформация динамического расширения - сжатия вещества, описываемая деформацией координаты времени. Эта деформация похожа по внешним параметрам  на  температурную, но анализ ее участия в динамическом деформационном процессе говорит и о расхождении ее с классической температурной деформацией. Для более четкого ответа на вопрос о физической природе деформации времени нужны дополнительные экспериментальные исследования. Пока можно на основании экспериментального  подтверждения правильности новой теории упругости уверенно утверждать, что указанная деформация динамического расширения-сжатия вещества существует. Это интересный результат сам по себе. Этот результат также означает, что время в упругих телах является  деформируемой координатой, раз деформация времени является деформацией    расширения-сжатия вещества тела.

Таким образом, получается, что  четырехмерные уравнения теории упругости  в результате проведенных сравнений решений этих уравнений с результатами экспериментальных исследований получили  экспериментальное подтверждение своей правильности и поэтому должны иметь  право на свое  научное существо-
вание:  экспериментальных проверок  сделано достаточно много. Здесь интересно еще раз отметить также  экспериментальное подтверждение правильности четы-

рехмерной упругости, сделанное созданием работающих моделей силовых механизмов двигателей без выброса реактивной массы и об этих исследованиях в следующей главе подробно рассказано. А таких работающих моделей изготовлено достаточно много и в результате проведено достаточно много  эксперимен-

тальных проверок правильности четырехмерной упругости, ну и, конечно, проведена демонстрация неправильности трехмерной упругости.  Эти модели работают на принципе динамической  деформируемости рабочих тел в объектах, а  динамические деформации тел описываются четырехмерной теорией упругости. По классической трехмерной теории упругости таких работающих установок не мо-
жет быть и это утверждение оказалось неверным в деформируемых средах. Таким образом, получается, что экспериментальные результаты, подтверждающие правильность четырехмерной теории упругости, свидетельствуют о неверности трехмерной динамической теории упругости. Таких экспериментальных результатов в данной книге приведено достаточно много и поэтому не верить в неправильность классической динамической теории упругости не имеет смысла. Ученые, воспитанные на классической механике, а такие ученые в настоящее время практически все, еще долго будут сомневаться в правильности четырехмерной теории упругости и против этого трудно что-то возразить, нужно продолжать приводить и приводить новые экспериментальные результаты, переубеждающие этих ученых в неправильности их представления о классической динамической теории упругости. Постоянно надо при этом повторять, что статическая теория упругости остается верной, чтобы не отвергать полностью классическую теорию упругости.

Следует отметить, что здесь не  следует также полностью отрицать  классическую динамическую теорию упругости, которая, хоть и несколько ошибочно, но   служила и еще, возможно,  будет служить науке и практике. Например, если в начальных и  граничных условиях положить ( = 0, то такие задачи должны рассматриваться в рамках классической теории. Что это за  задачи, является предметом отдельного исследования.  Однако наука должна развиваться,  модели должны совершенствоваться  и в этом отношении предлагаемая модель послужит  именно развитию науки – механики деформируемых упругих сред. Результаты полученных решений новых уравнений уже на данном этапе имеют кроме теоретического и практическое значение.

Представленное тщательное сравнение эксперимента и четырехмерной теории упругости является нужным еще с той точки зрения, что на правильности этой теории основаны серьезные выводы, полученные  в области гравитации и электродинамики. А главное, на правильности четырехмерной упругости основаны и осуществляются разработки гравитационных двигателей. При проведении аналогии уравнений гравитации и электродинамики с уравнениями четырехмерной  упругости нужна уверенность в правильности последних. Эта уверенность после проведенных сравнений четырехмерной теории упругости и эксперимента  появилась. 

     3.8.   Свободные колебания упругого шара.

В данном параграфе специально рассматривается  в рамках четырехмерной теории упругости задача о свободных колебаниях упругого шара, решение которой можно рассматривать как заявку на эксперимент, который следует провести с целью  запланированного будущего сравнения частот свободных колебаний шара, определенных экспериментально и найденных по четырехмерной теории.  Данная задача простая и допускает несложное точное  решение. Упругие шары являются достаточно распространенными элементами конструкций, одним из которых является  шаровой элемент шарикоподшипника. Поэтому найти шар для проведения эксперимента по определению свободных резонансных колебаний его тоже несложно.

Создателям данной книги самим хотелось бы провести такой эксперимент по исследованию свободных колебаний упругого шара. Но действительность пока не позволяет этого сделать. Эксперимент не очень дешевый, потому что нужно работу выполнять достаточно точно и чисто с точки зрения устранения возможных помех. Эта работа  не прикладная и на ее выполнение в настоящее время нет заказчика. Поэтому пока предлагается теоретическое исследование этой задачи в рамках четырехмерных уравнений упругости с надеждой на проведение данного эксперимента в ближайшем будущем или самим автором, или другими исследователями с целью сравнения результатов теории и эксперимента.

Для теоретического  решения задачи нужны четырехмерные уравнения упругости в сферических координатах. Пока эти уравнения в параграфе  § 1.3 записаны в прямоугольных декартовых координатах.  Уравнения в перемещениях  разделились на уравнения для пространственных компонент перемещений и на уравнение для временной компоненты; для пространственных компонент перемещений уравнения сохранили свой вид, который они имеют в классической теории упругости, и к этим уравнениям добавилось уравнение для временной компоненты. Эта ситуация оказалась удобной для случаев перехода от одной координатной системы к другой. 

В классической теории упругости уравнения записаны в различных системах координат: в сферической, в цилиндрической, в эллипсоидальной и в других системах, поэтому воспользуемся здесь этими данными, приведенными, например, в [9], и запишем уравнения четырехмерной теории упругости в сферических координатах. Связь координат х1,х2,х3  со сферическими координатами r - радиус, ( - угол, отсчитываемый по меридиану от северного полюса, ( - долгота, т.е. угол в плоскости х1,х2, отсчитываемый от оси х1, имеет вид: x1= rsin(cos( , x2 = rsin(sin(, x3 = rcos(.  Соотношения деформации - перемещения имеют вид:

(r = ur,r, ((   = r-1u(,( + r-1ur, ((  = r-1sin-1(u(,( + r-1 ctg(u( + r-1ur
2(r( = r-1ur,(  + u(,r  - r-1u( , 2(r( = r-1sin-1( ur,( + u(,r - r-1u( ,

2(r( = r-1(u(,( + sin-1(u(,( - u(ctg(,  2(rt = c1-1ur,t - c1(,r , 2((t =  u(,t + r-1((
2((t = u(,t  +r-1sin-1( (,( -r-1(,       ( = r-2sin-1([(r2ursin(),r + (ru(sin(),( +ru(,(]

Уравнения равновесия:

(r,r + r-1(r(,( + r-1sin((r(,( + r-1(2(r - (( - (( + (r(ctg() - c1-1(rt,t =0

(r( + r-1((,( + r-1sin-1((((,( + r-1[( ((  - (() + ctg( 3(r(] - c1-1((t,t =0

(r( + r-1(((,( + r-1sin(((,( + r-1(3(r( + 2(((ctg() - c1-1((t,t = 0

(( - c1-2(,tt = 0,   ( = r-2[(r-2(),r),r +((1-(2)(),(),( + (1-(2)-1(),((],  ( = cos(.

Интерес здесь будут представлять центрально симметричные или, по другому, радиальные колебания упругого шара, потому что именно в таких колебаниях должна сильнее всего проявиться динамическая деформация плотности вещества, т.е. деформация временной координаты и существенно повлиять на величины таких резонансных частот колебаний. Если верна четырехмерная теория упругости, то экспериментально должно наблюдаться совпадение с такими частотами, определенными по этой теории и должно иметь место расхождение с частотами, определенными по классической теории. В не радиальных колебаниях для большого числа частот может оказаться, что решение определяется в основном сдвиговыми компонентами решения, на которые деформация временной координаты влияет слабо, и тогда величины измеряемых резонансных частот изменятся несущественно по сравнению с частотами, определяемыми по классической теории. 

Радиальные колебания описываются в четырехмерной теории упругости двумя функциями: радиальной компонентой перемещения ur и временной компонентой (, которые зависят только от радиальной координаты r. Для временной компоненты уравнение выше выписано, для радиального перемещения из системы получается следующее уравнение. Решение ищем в виде ur = ur(r)sin(t и для ur(r) получается уравнение:

           ur,rr +2r-1 ur,r - 2r-2ur + k2ur = 0,   k2  = (2c1-2

Для временной компоненты, которая ищется в виде ( = ((r)cos(t, получается точно такое же уравнение. Решение уравнений, ограниченное при    r = 0, имеет вид:

                ur = Ak-2r-2(krcoskr - sinkr)cos(t,  ( = B k-1r-1sinkr sin(t
Здесь А, В произвольные константы.  Краевые условия на свободной от напряжений границе шара r= r1 имеют вид: (r =  (rt = 0. Подставляя эти функции в граничные условия и выполняя условие существования ненулевого решения получившейся однородной системы уравнений для искомых значений А, В, т.е. пола-
гая равным нулю определитель этой системы уравнений нулю, полечим уравнение для собственных частот радиальных колебаний упругого шара:

                   k r1coskr1 - sinkr1 = 0                                                  (1)

Уравнение для собственных колебаний шара, полученное по классической теории имеет вид [9]:

                   (1-0,25c12c2-2k2r12) tgkr1 = kr1                                       (2)

Предыдущее уравнение выглядит значительно проще. Немного отвлекаясь от хода решения задачи,  скажем следующее. Если посмотреть на уравнение поперечных волн в полупространстве, полученного по четырехмерной теории упругости, которое получилось вместо классического уравнения для поверхностных волн,  то четырехмерное уравнение также существенно проще. Можно воспользоваться не доказанным научно, но существующим в жизни положением:  простота и красота являются аргументами в пользу правильности предмета обсуждения. В данном случае это положение на стороне четырехмерной модели упругого тела, которая приводит к более простым и симпатичным результатам. Это относится и к скоростям продольных волн в пластинах, в стержнях, в которых эта скорость, определенная по четырехмерным уравнениям равна скорости продольных волн в пространстве. По классической теории упругости скорости продольных волн в пластинах и в стержнях меньше продольной скорости в пространстве и выражения для них сложноватые.

Возвращаясь к рассматриваемой задаче, отметим следующее. Любопытное следствие получается из четырехмерного уравнения (1): собственные радиальные колебания упругого шара не зависят от скорости поперечных волн, в то время как классические частоты  зависят от этой скорости. Если взять уравнение для собственных колебаний гипотетического шара из жидкости, для которой скорость поперечных волн равна нулю, то классическое уравнение примет вид tgkr1 = 0, а четырехмерное уравнение останется прежним и его можно переписать в виде tgkr1 = kr1.

Таким образом, имеется различие в частотах собственных колебаний шара, определенных по классической и четырехмерной теориям упругости. Расчет первых корней  четырехмерного уравнения (1) дал следующие их значения. Если обозначить  x = kr1, то для первых двух корней  получилось: х1 = 4,5, х2 = 7,8. Первые корни классического уравнения (2) для материала шара с коэффициентом Пуассона ( = 0,24, с12с2-2 = 2(1- ()(1-2()-1 = 3,  равны х1 = 2,6, х2 = 6,0, х3 =9,2. Как видно из этих расчетов, расхождение частот свободных колебаний шара, определенных по четырехмерной и классической теориям достаточно существенное: первые частоты отличаются примерно в полтора раза, причем частота, определенная по че-

тырехмерной теории,  больше. Выбранный пример для проверки теорий упругости 
оказался интересным и выполнимым. Можно проводить экспериментальное определение радиальных свободных колебаний упругого шара,  сравнивать их с полученными значениями  и подтверждать или опровергать какую-то из теорий. 

         Глава 4.  Модели гравитационных двигателей на  

              деформационных принципах.

Результаты исследований, представленные в предыдущих главах, свидетельствуют  о том, что кроме определенных электрических процессов в объектах,   деформационные процессы в упругих телах, расположенных на  объекте могут также приводить к силовому взаимодействию данных объектов со средой гравитационного пространства. Это свойство деформационных  процессов можно и нужно использовать для создания двигателей без выброса реактивной массы.  Об этой проблеме серьезно до настоящего времени в научном мире, практически, никто не думал и не предполагал о такой возможности  электрических  и  деформационных процессов, о таком  возможном  решении проблемы двигателей без выброса реактивной массы. 
В этой главе представлены разработанные и созданные действующие модели силовых механизмов, осуществляющих силовые взаимодействия объектов с гравитационной  средой при помощи  деформационных процессов в упругих телах, расположенных на летательном объекте и при этом реактивная масса не выбрасывается, внешняя сила не прикладывается к объекту. Созданные модели реальные, действующие и демонстрируют указанное силовое взаимодействие объектов движения с гравитационной средой,  организуют прямолинейное движения объектов в этой среде без выброса реактивной массы и без приложения внешней силы, которые  желающие могут наблюдать. Это удивительное и прекрасное применение теории деформаций упругих тел,   которое можно и нужно развивать, чтобы создать хорошие двигатели без выброса   реактивной массы. Работа над созданием макетов гравитационных двигателей и само создание действующих макетов является одновременно экспериментальной работой по обоснованию наличия гравитационной среды, по подтверждению правильности упругой модели  этой гравитационной среды, правильности четырехмерной теории упругости и т.д. Работающие макеты демонстрируют правильность указанных проблем, потому что без  их  правильности создать эти макеты было бы невозможно. 

4.1.  Силовой принцип  двигателя, основанный на       

  деформируемости тел при их выбросе  и  возвращении.               

Механизм, или по другому, принцип движущей силы двигателя без потери массы, основанный на использовании динамических деформационных процессов в рабочих упругих телах, расположенных в двигателе,  можно   положить в основу создания  гравитационного двигателя также, как электрические процессы, рассмотренные в предыдущей главе. Закон сохранения количества движения в рамках четырехмерной теории упругости не обязан выполняться, поэтому он не запрещает создание такого механизма гравитационного двигателя, что этот закон делал в рамках классической динамической теории упругости, согласно которой данная тема запрещалась на стадии ее постановки. Для более понятного восприятия разрабатываемых новых методов создания силового механизма  гравитационного двигателя  кратко изложим теоретическую основу одного из таких силовых механизмов. Пока такие   механизмы   многими специалистами вообще не воспринимаются,  поэтому стоит задача убедить каким-то образом ученых и специалистов  нормально  воспринимать предлагаемые научно обоснованные  принципы силовых  механизмов гравитационных двигателей,  серьезно воспринимать аргументы, используемые при обосновании их правильности, убедить ученых нормально относиться к рассматриваемой проблеме в целом и т. д.  Если, как уже говорилось, удастся указанные механизмы   реализовать, то результаты исследований по гравитационным двигателям будут очень серьезные, интересные  и практически  нужные. Пока серьезного научного обоснования возможности создания двигателей без выброса массы никто еще не предлагал, хотя работы по изобретению этих двигателей ведутся, не смотря на запреты этой темы.  А аргументы, которые бы показывали, что этот принцип нельзя реализовать,  оказались не вполне убедительные.  В  предлагаемой книге дано достаточное количество теоретических и экспериментальных  обоснований возможности  реализации разрабатываемых моделей силовых принципов гравитационных двигателей без выброса реактивной массы, основанных на применении процесса динамической  деформации рабочих  упругих тел внутри двигателей, аналогично тому, как в предыдущих параграфах это сделано применительно к электрическим процессам. 

Наблюдая за двумя движущимися  в пространстве упругими телами в  следующие различные моменты их движения: до их соударения, во время контакта при их соударении и после завершения соударения, когда к этим телам не прикладываются внешние силы, приходим к выводу, что движение этих тел в течение короткого времени контакта при соударении и после соударения определяется деформационными процессами в этих телах. Данные тела могут существенно изменить свое движение в результате изменения условий контакта соударения:   деформационные процессы  в телах при контактировании во время соударения сильно влияют на движение тел в пространстве.  Считаем, что деформационные процессы упругие, т.е. скорости тел не превышают величин, которые приводят к неупругим деформациям в телах при соударении. Такое соударение тел можно организовать, ничего противоестественного в этом нет. Предположение об упругости деформационного процесса сделано потому, что в 

этом случае можно при желании решить возникающую задачу упругого деформационного  процесса в течение времени контакта и теоретически определить движение  тел в процессе контакта и после прекращения контакта, хотя задача может оказаться сложной, но она все-таки решаемая в рамках теории упругости. Такая же ситуация  имеет место быть и в случае, когда соударение тел заканчивается их  соединением, что важно в рассматриваемых  здесь задачах создания силовых механизмов двигателей без выброса реактивной массы.  

Итак, рассматривается следующая модель силового механизма гравитационного двигателя.  Пусть в  летательном объекте расположена установка типа реактивного двигателя, которая выбрасывает внутри объекта  массу  для создания обычной реактивной движущей силы. С целью иметь возможность проведения научной процедуры,  доказывающей правильность разрабатываемой  идеи  гравитационного двигателя принимается, как уже говорилось, что выбрасываемая масса и объект являются  упругими твердыми  телами. В этом случае имеется возможность  четко в научном плане сформулировать возникающие в технологическом процессе работы  двигателя  задачи и указать методы решения их, а при необходимости и получать решения. Теоретическое понимание рабочего процесса модели силового механизма двигателя существенно помогает организовывать  его работу, находить более эффективные  приемы этой работы. Без теоретического понимания непонятно, как организовывать более лучшую работу модели силового механизма двигателя.

Выброшенная   масса обеспечивает согласно принципу реактивного двигателя определенным количеством движения  сам объект движения. После отделения выброшенная масса становится  независимым от объекта телом в пространстве.  Затем с целью сохранения  массы объекта в целом выброшенная масса  сталкивается и соединяется с объектом, но это должно быть сделано так, чтобы объект вместе с массой  в итоге получили определенное количество движения в нужном направлении.    

Первый этап рассматриваемого процесса представляет собой известный процесс реактивного двигателя, который  в действительности  выбрасывает не твердое тело, а газ. Этот этап в науке по реактивным двигателям в настоящее время достаточно хорошо  исследован. Выброс массы производится таким образом, что выполняется закон сохранения количества движения, что можно обеспечить соответствующим технологическим процессом двигателя, выбрасывающего эту массу. Принимается, что масса объекта m1, а масса, выброшенная из двигателя со скоростью v2 и ударяющая в объект с целью остановки на нем, m2.  При выбрасывании тела двигателем можно избежать процесс деформирования тел m1, m2  и тогда автоматически сохраняется действие закона сохранения количества движения. Это важно, как далее будет показано, для  распределения кинетической энергии между телами m1, m2, сообщаемой им двигателем, а именно: кинетическая энергия выбрасываемой  

массы  должна быть больше кинетической энергии объекта.  Условия сохранения количества движения можно не ставить, но тогда механизм  

двигателя  может оказаться другим по сравнению с рассматриваемым в данной 

работе.  Здесь это условие сохраняется, хотя, конечно, надо исследовать и другие условия.  

В книге серьезное внимание уделяется второму этапу – процессу удара с соединением выброшенной массы и объекта, т. е. процессу сохранения выбрасываемой массы на объекте и передаче кинетической энергии этой массы объекту с целью создать движение объекта с возвращенной массой. Удар масс 
центральный и  организуется так, что тела входят в контакт друг с другом и далее уже не разъединяются, а возникающие деформации в объекте и в выброшенной массе считаются абсолютно  упругими и описываются четырехмерной теорией упругости. Это замечание серьезное и о нем всегда следует помнить.  Энергия  деформации в этом случае не расходуется на неупругие деформации и можно проводить анализ образующегося  движения масс в процессе удара на основе закона сохранения энергии и не учитывать в соответствии с  изложенным   закон сохранения количества движения, который  при упругом соударении тел с их соединением, как показано выше в рамках четырехмерной теории упругости, не выполняется и не должен выполняться. Такое соударение тел можно описать теоретически, если решить контактную задачу, приняв на вооружение, как только что было сказано, четырехмерную теорию упругости. Трехмерная теория упругости  запрещает постановку и решение этой задачи, потому что она выполняет закон сохранения количества движения, а это, как следует из результатов выше изложенных исследований, неправильно.  Упругий процесс соударения с соединением масс организовать технически  можно, принципиальных трудностей нет. 

В результате выброса за счет энергии определенного  двигателя, расположенного на объекте для выброса массы  m2  со скоростью v2  из  объекта, последний, в случае, если он не двигался, а именно такой вариант движения рассматривается здесь для проведения  обозримого анализа, приобретает скорость v1 , которая определяется из выполняемого условия сохранения в процессе выбрасывания общего для обеих масс  количества движения,  каким оно  было до выбрасывания,  т.е. нулевым:

                               m1v1+m2v2=0

 Отсюда определяется скорость, приобретенная объектом  m1 в результате выбрасывания массы  m2:

                         v1 = -m2m1–1v2                                  

Положительным направлением   считается направление скорости  v2. При соударении двух тел контактные напряжения, как правило, являются очень большими и могут привести к неупругим деформациям, поэтому надо серьезно  

следить за обеспечением упругости в телах в процессе соударения их. Деформационные процессы, происходящие в этих телах под действием указанных контактных нагрузок  существенно, как выше было указано,  влияют 

на дальнейшее движение данных тел. Это влияние и нужно создавать таким, какое приводит к нужному движению объекта.  Одной из возможностей 

уменьшения контактных напряжений с целью  избегания расхода энергии на неупругие деформации, может быть следующая: надо увеличить время контакта. Мгновенный ударный контакт концентрирует силовое взаимодействие тел на небольшом интервале времени, создавая высокие напряжения. Если этот временной интервал увеличить, то можно уменьшить контактные напряжения. Возможности такие имеются. Можно также за счет 
выбора размера зоны контакта  достичь контактных напряжений желаемой величины. 

Упругий деформационный процесс  в телах m1 , m2  согласно четырехмерной теории упругости  обеспечивает сохранение энергии деформации в телах, поэтому при исследовании этого деформационного процесса, определяющего движение тела (m1  + m2), можно пользоваться законом сохранения энергии. Кинетическая энергия W2  движения выброшенной реактивным двигателем массы m2   превышает энергию, необходимую для  остановки массы m1 , и она  равна:

                                W2=0,5m2v22
Энергия W1 движения массы объекта m1 , сообщенная ему выбрасыванием массы m2, равна:

           W1=0,5m1v12= 0,5m1-1 m22v22,   v1= -m2m1-1v2             

 Для разности энергий W2 , W1 имеем:

                    W2 – W1=0,5m2(1-m2m1-1)v22                             

 В случае, когда масса  m2  меньше массы  m1  эта разность энергий положительная, т. е. действительно, энергия выбрасываемой реактивным двигателем массы больше энергии объекта, сообщаемой ему этим же  двигателем выбрасыванием массы m2.  Вопрос об энергиях  в данном случае является очень важным, как далее будет видно, и сложным, простого ответа на него нет. Рассуждения пока основываются на жизненном опыте, на результатах работы реактивных двигателей. Работа двигателей, выбрасывающих массы m2  в руках исследователей и эту работу можно организовывать так, чтобы регулировать величины кинетических энергий  объекта и выбрасываемой массы и величины количеств  их движения. Энергия выброшенной массы не расходуется на неупругие процессы, а расходуется на  организацию движения объекта, поэтому нужно так организовать выброс массы   m2 , чтобы энергия ее была как можно больше энергии массы объекта m1. В этом случае масса m2 при остановке на объекте организует более большую скорость объекта.  Скорости масс m1, m2 после их соударения с соединением    становятся  равными между собой.  Превышение перед соударением энергии  массы m2 над энергией массы объекта m1 используется для выравнивания скоростей  объекта и возвращаемой массы и для сообщения нужного движения объединенной массе (m1+m2). 

Рассмотрим  следствия соударения масс m1 , m2  с их соединением, если энергия массы m2  израсходуется на энергию движения соединенной массы (m1+ m2), сообщая ей некоторую скорость u1, которая обеспечивается оставшейся у массы m2 после остановки объекта энергией, определяется следующим образом.  До соударения массы m1, m2 движутся навстречу друг другу, поэтому часть энергии массы m2 , как уже отмечалось, израсходуется на 
остановку выброшенной массы на объекте m1, а остальная часть энергии у массы  m2  расходуется  на сообщение движения объединенной массе (m1+m2).  Запишем выражение для энергии, которая осталась для передачи ее объединенной массе, т.е. для создания нужного движения объекту:

             0,5(m1+m2)u12 = 0,5m2v22-0,5m1v12,  v1=-m2m1-1v2

Отсюда  находится скорость u1 объединенной массы после соударения:

              u1= (m2m1-1)1/2[(m1-m2)(m1+m2)-1]1/2v2                   

Видно, что, когда масса m2 меньше массы m1, что, как было сказано, вполне естественно для реактивных двигателей, скорость объединенной массы  после  соударения является вполне разумной величиной по сравнению со скоростью    v1=  -m2m1-1v2, сообщаемой массе m1 реактивным двигателем предварительным выбрасыванием массы m2. Если масса m2  много меньше массы m1,  скорость  u1, которую можно сообщить объекту, передавая ему энергию выбрасываемой и затем сохраняемой на объекте массы m2,  может оказаться много больше скорости v1, сообщаемой объекту реактивным двигателем выбрасыванием  этой массы без ее сохранения на объекте. В этом случае имеем величину (m2m1-1) много меньшую по сравнению с единицей и тогда для скорости объединенной в процессе соударения массы (m1+m2) имеем:

                                 u1((m2m1-1)1/2 v2
Сравнивая скорость u1 со скоростью  v1=-m2m1-1v2  массы объекта m1 , сообщенной ему выбрасыванием массы m2 и учитывая, что     (m2m1-1)1/2 > 

(m2m1-1), при   (m2m1-1) <  1,   получаем  u1 > v1. Это подтверждает выше сказанное. Скорость u1 соединенной при данном ударе массы (m2+m1) направлена в противоположную  сторону по сравнению с направлением скорости v1. 

Таким образом, приобретаемая объектом скорость будет противоположной по направлению и больше по величине скорости, сообщаемой этому объекту реактивным двигателем в классической постановке. Результат удивительный и очень интересный, появляется возможность создания двигателя более 

эффективного, чем реактивный двигатель и при этом не выбрасывать  массу из объекта. Эту эффективность, как показано только что, можно существенно 

увеличивать, уменьшая выбрасываемую массу и увеличивая скорость выбрасывания массы из объекта. Ожидаемые результаты удивительные и достижение их, пока  это только теоретическое утверждение,  возможно.

Проведенное исследование основано на законе сохранения энергии, который в свою очередь обосновывается четырехмерной теорией упругости. Следить за распределением энергии между объектом и выбрасываемым рабочим телом нужно очень внимательно. Как следует из изложенного, движение объекта можно получить благодаря тому, что тело m2  приобрело при выбрасывании гораздо более большую кинетическую энергию по сравнению с 
кинетической энергией, приобретенной объектом m1. Поэтому при поиске схем силовых механизмов двигателей без выброса реактивной массы серьезную работу следует проводить с анализом кинетических энергий рабочих тел при их динамических деформированиях. В конечном счете эта энергия и должна привести в движение объект. 

 Сделанные выкладки простые, но они очень интересные с точки зрения полученных результатов. Классическая трехмерная динамическая теория упругости, как уже говорилось, не позволяет проведение этих выкладок. Такое заключение безусловно насторожит специалистов по трехмерной упругости, но ситуация  такая, что трехмерная динамическая упругость неверна, а верной является четырехмерная упругость. Обоснованию правильности четырехмерной упругости поэтому посвящена большая часть данной книги.

Итак, пока теоретически, предложен принцип силового взаимодействия объекта со средой гравитационного пространства, вернее, предложен механизм организации движения объекта в пространстве без выброса наружу реактивной массы. Естественно, это движение осуществляется под действием силы взаимодействия объекта с гравитационной средой, созданной описанным выше динамическим деформационным процессом соударения  с объектом выбрасываемой внутри объекта массы. Таким образом, цель создания силового механизма для разработки двигателя без выброса наружу реактивной массы достигнута, по крайней мере, теоретически.  

Описанную схему создания движущей силы без выброса массы можно следующим образом использовать для создания макета гравитационного двигателя. Макет содержит трубу, по которой  перемещаются выбрасываемые  

шарики  – массы m2. Выбрасывание шариков осуществляется пружиной, расположенной  в начале трубы, для того, чтобы как можно лучше обеспечить закон сохранения количества движения. Выброшенный шарик летит по трубе и  

в конце трубы  попадает в ловушку. Длина трубы может быть небольшой и такой, чтобы шарик мог освободиться от действия пружины, которой он выбрасывается. И шарики и ловушка должны быть выполнены из очень прочной и очень  упругой стали, такой, чтобы при попадании  шарика в ловушку происходил упругий удар и шарик прекращал свое движение относительно трубы, не теряя энергию на неупругие деформации, а передал ее 

движению объекта. Дно ловушки желательно сделать сферическим с радиусом шарика. Это делается для предотвращения возникновения больших контактных 

напряжений, чтобы при ловле шариков не происходила потеря кинетической энергии на неупругие деформации. 

Рядом с пружиной можно расположить электромотор  или какой-либо другой механизм, роль которого состоит в том, чтобы сжимать пружину после того, как она выбросила шарик, возвращая ее в исходное состояние для того, чтобы она выбрасывала следующий шарик. Шарик после попадания в ловушку  пружинкой выталкивается в поперечном к скорости  этого шарика направлении в транспортер, который перемещает выброшенные шарики в исходное состояние для следующего их выбрасывания. Работа транспортера может  осуществляться тем же механизмом, который сжимает выталкивающую 
шарики пружину. Количество шариков определяется рабочим процессом макета движителя. Их должно быть столько, чтобы процесс работы макета был непрерывным, т.е. пружина сразу же после выброса шарика мотором сжималась и возвращалась в исходное положение, а на освободившееся место помещался из транспортера следующий шарик. Для осуществления описанного процесса в непрерывном режиме  в транспортере должно находиться минимальное плюс один количество шариков. Минимальное число шариков определяется после установления размеров макета. 

Для работы механизма, обеспечивающего сжимание пружины и работу транспортера в объекте должен быть соответствующий источник  энергии, расположенный в данном макете. Вопрос об этом источнике особый. В околосолнечном  космическом пространстве таким источником может быть солнечный свет. В качестве источника энергии можно использовать миниатюрную атомную электростанцию, которая не выбрасывает вещество при выработке энергии. В земных условиях можно использовать двигатели внутреннего сгорания на обычных топливах, они выбрасывают газовых отходов намного меньше, чем реактивные двигатели при организации движения летательного объекта типа реактивного самолета. Предлагаемый макет 

гравитационного двигателя должен  быть, согласно результатов исследований, изложенных в данной книге,  работающим. В следующих параграфах представлены результаты экспериментов, выполненных с целью проверки  

работы такого рода макетов. Эти результаты четко подтверждают практическую работоспособность описанного  макета.

Вариантов использования  предложенного принципа движущей силы без выброса массы можно предложить несколько. Но развивать идею 

выбрасывания реактивным двигателем твердого тела несколько рискованно, непривычно звучит предложение выбрасывать именно твердое тело, а не газ, как это имеет место в современных реактивных двигателях. Здесь же большее внимание уделено твердому телу, как уже не раз говорилось, по той причине, что в этом случае легче пока организовать упругий  процесс при возвращении выброшенной массы на объект и избежать потерь энергии. В этом случае также известно, как обосновать научную законность всего процесса движителя. С 

газом пока неясно, как избежать  потерь кинетической энергии при возвращении газа на объект. Наверняка это можно сделать, но здесь нужен 

специалист по газодинамике.  Безусловно, работы по использованию газа или жидкости нужно проводить. Далее в книге, параграф   § 3.11,  описана  выполненная экспериментальная  работа  по созданию движущей силы без выброса реактивной массы, когда используется при выбрасывании и ловле массы  вместо твердого тела жидкость. Результаты получены положительные, но теоретическое обоснование этого процесса пока остается за кадром.

Таким образом, предложена схема силового механизма гравитационного  двигателя без выброса реактивной массы, основанная на проведении динамического деформационного процесса в рабочем теле  m2  и в объекте m1 . Для практической реализации указанной схемы в реальном двигателе 
желательно привлечь специалиста по двигателям. Теоретически,  ожидаемый эффект от двигателя на обсуждаемом деформационном  принципе фантастический. При одинаковой мощности реактивного двигателя и предлагаемого пока еще двигателя, последний может создать скорость одному и тому же объекту в несколько раз большую по сравнению со скоростью, которую этому объекту может создать реактивный двигатель. И это без выбрасывания реактивной массы

Описанный принцип силового механизма гравитационного двигателя по форме простой, но предложить его никому в голову не приходило, мешал закон сохранения количества движения. В дальнейшем желательно работать над принципом, когда выбрасываемой и ловимой массой является жидкость или, может быть, даже газ. Тогда можно избежать пугающих ударных процессов, создаваемых твердыми телами при возвращении их на объект после выброса. 

Жидкость и газ не будут создавать такие пугающие удары, хотя, конечно, какие-то удары должны быть.

Сделаем некоторый анализ ситуации, согласно которой по каким-то обстоятельствам деформации рабочих тел в двигателе могут приводить в движение летательный объект. Как это можно объяснить? Рассмотрим, что представляет собой деформация твердого тела. Само твердое тело представляет собой набор атомов с ядрами,  размещенными в гравитационном пространстве достаточно  далеко друг от друга по сравнению с размерами самих ядер. При  деформировании  тела ядра взаимодействуют друг с другом, не касаясь. Силовое взаимодействие ядер в процессе деформации тел осуществляется через среду пространства. Тела сохраняют свое свойство быть твердыми и не разваливаются. Это свойство твердых тел подтверждает наличие какой-то среды в пространстве, которая передает силовые взаимодействия ядер. Через вакуум такие силовые взаимодействия вряд  ли можно передать. Возникающие в телах напряжения фактически распределяются по среде гравитационного 

пространства и  организуют противодействие  действующим на твердые тела силам. Таким образом, при деформировании твердых тел происходит их  

силовое взаимодействие со средой гравитационного пространства. Это силовое взаимодействие и можно использовать для приведения в движение объекты без приложения к ним внешних сил и без выброса реактивной массы. 

Описанный способ создания движения летательного объекта путем выбрасывания твердого тела и возвращения его при помощи ударного деформационного процесса и является организованным динамическим деформационным процессом, создающим тяговую силу на объекте при помощи силового взаимодействия с гравитационной средой. Конечно, пока этот способ найден случайно при помощи обобщения способа создания силового механизма реактивного двигателя. Но теперь можно организовать научную работу по поиску других таких способов. Эти способы создания  динамических деформационных процессов могут быть разными и над поиском их стоит 
потрудиться и нужно находить наиболее эффективные и более технологичные в работе. Это серьезная и интересная научная проблема.

4.2.  Экспериментальная  модель  деформационного  

      силового механизма в случае, когда рабочие тела шары.

Основой правильности любой теории, как известно, являются  подтверждающие эту правильность эксперименты, при отсутствии которых практически бессмысленно делать какие-либо  утверждения  о  правильности теории. Поэтому в данном случае, чтобы серьезно утверждать о правильности и о работоспособности предлагаемых моделей силовых механизмов двигателей без выброса реактивной массы,  основанных на использовании динамических деформационных процессов в рабочих телах этих двигателей, необходимо ставить  проверочные эксперименты. Такая работа проводилась сразу же после теоретического нахождения  описанного  в предыдущем параграфе способа создания движущей силы без потери  массы. Эта работа проводится и в настоящее время  и готовятся данные для проведения более обстоятельных экспериментов в будущем с привлечением серьезных организаций. Такие организации имеются, планы формируются. 

Конечно, такого рода экспериментальные исследования  лучше всего проводить в невесомости, в пространстве, где отсутствует сила тяжести, например, в космосе. Тогда и эксперименты будут не очень сложные, а главное, в результаты этих экспериментов ученые поверят больше, чем в результаты экспериментов, проведенных в земных условиях, когда необходимо доказать, что устранены погрешности, вносимые наличием силы тяжести. Приходится пока только мечтать  о такой возможности. В земных условиях, как оказалось, эксперименты достаточно сложные и дорогие по причине необходимости устранения погрешностей, вносимых действием силы тяжести.  Провести их,  когда они полностью соответствуют  теоретическим моделям,  пока не позволяют финансовые возможности. Поэтому были проведены  несколько иные эксперименты, основная цель которых состояла в том, чтобы показать реальность развиваемого положения о создании действующего двигателя без выброса реактивной  массы.

Сделанные доклады по развиваемой теме в МГУ имени Ломоносова, в Институте проблем механики РАН, на съезде по механике показали, что ученые отказываются верить в результаты  экспериментов, подтверждающих правильность полученных теоретических результатов. Всегда возникали возражения типа: «Ну это происходит из-за наличия  трения качения», «Это можно объяснить другим способом» и  так далее. Чтобы преодолеть это неверие, проводились разные эксперименты, о результатах которых   и будет идти речь в данной книге. Что можно сказать об указанном восприятии результатов экспериментов. Сомневаться в этих результатах приходится часто, но просто отрицать эти результаты без доказательств не стоит, для отрицания экспериментальных результатов нужны веские доказательства. Исследователи по данной теме  часто встречаются с таким отношением ученых к  

экспериментальным результатам и при организации экспериментов всегда старались обеспечивать надежность получаемых результатов. О таком  

обеспечении в данной книге говорится достаточно много, эксперименты ставились так, чтобы не возникали подозрения в подгонке результатов под результаты  создаваемой теории. 
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 Описываемые в данном параграфе эксперименты заключались в следующем. Объект движения m1 в этих экспериментах представлял собой, см. рис. 20,  две достаточно длинные платформы  длиной 44см. и 70см., соединенные между собой шарнирно при помощи петли  и расположенные на общей третьей платформе.  Соединяющая петля  позволяла располагать две платформы под различными углами друг к другу. По этим платформам может свободно  кататься шар   m2 : скатывание шара с одной платформы моделирует выброс его из объекта m1 , перемещение его на другую платформу  и остановка на ней  моделирует обратную приемку выброшенного шара на этот объект. Если не рассматривать приемку массы  m2   на объект и разрешить скатывающемуся шару  m2  вылететь из объекта, то последний получит движение в направлении, противоположном направлению движения шара и скорость этого движения определяется по классическому  закону сохранения количества движения.

Основным показателем результативности проведенных и описываемых  здесь  экспериментов является приобретение объектом  (m1  +  m2)  вместе с платформой, на которой  этот объект помещался, определенного  надежного движения в намеченном направлении после завершения всех запланированных операций выброса  массы и  возвращения ее на объект  без приложения к объекту внешних нагрузок и  без создания таких нагрузок в форме каких-либо реакций со стороны опор. Такие ожидаемые движения в данных экспериментах устойчиво получались, об этом далее и будет идти речь. Эти результаты твердо подтверждают правильность предлагаемой идеи создания гравитационного двигателя  на деформационной основе  без выброса реактивной массы. Однако ученые, которым демонстрировались данные эксперименты или снятые микрофильмы по ним, часто заявляли, что источником движения являются  силы реакции в местах контакта платформы со средой, на которой проводился эксперимент или просто говорили, что это случайный результат. Средой, на которую опирался объект движения в данных экспериментах  были или стол, или вода, или подвесная опора. Такие  сомнения имеют право на существование и  на  них  необходимо давать ответ. Полностью не верить в результаты данных экспериментов тоже не стоит.  Эксперименты разные, условия постоянно меняются, а обнаруженный результат – созданное движение объекта без выброса реактивной массы и без приложения к нему внешних сил  твердо повторялся почти во всех  экспериментах и такой результат подтверждает правильность теоретических предсказаний. Все эти результаты заслуживает признания. Сомнения - нормальная ситуация, они двигают науку, но отрицать результаты из-за этих сомнений не стоит.

В одной серии экспериментов общая платформа объекта m1 помещалась на трех шариках  и могла перемещаться качением на этих шариках по специальным  

направляющим, как на этой платформе, так и на платформе-фундаменте,  показывая результат воздействие массы m2  на объект m1 , как при выбросе ее из  

объекта, так и при возвращении ее обратно. Размещение объекта m1 на трех шариках  было призвано желанием обеспечить наименьшее трение при качении объекта по фундаменту, что необходимо для лучшего моделирования  движения масс m1 , m2 в пространстве, где не должно быть взаимодействия объекта с фундаментом. Вес массы m1 превышал вес массы m2 в пять и более раз в разного рода экспериментах, описанных ниже. В этой серии экспериментов нужно было тщательно следить за горизонтальностью размещения платформы-фундамента, чтобы не происходило движения объекта  ни в какую сторону до начала эксперимента без какого-либо воздействия на него.  Результаты данных экспериментов должны были дать ответ на вопрос, получается или не получается в четкой форме ожидаемое движение объекта   после выброса из него массы  m2 и остановки на нем этой  выброшенной массы m2, т.е. после скатывания шара m2 с первой платформы и остановки его на второй платформе.

В другой серии экспериментов общая платформа объекта m1 размещалась еще на одной платформе, длиной  160см., которая на концах подвешивалась к потолку на тонких проволочках, длиной 3м., расположенных параллельно друг другу, а в другой серии экспериментов на проволочках длиной порядка  10 м. Размещение объекта на маятниковых подвесках  было призвано снять возникшие в первой серии экспериментов сомнения о влиянии силы трения качения  объекта  m1  на шариках на конечные результаты экспериментальных исследований: во  второй серии экспериментов  трения качения  не было. Большая  длина маятниковой подвески делалась  для  того, чтобы попытаться  как  можно лучше смоделировать   прямолинейное движение масс. 

Один из  способов остановки выброшенной массы на объекте был следующий. Вторая платформы размещалась под  небольшим углом к горизонтальной плоскости, чтобы шар на этой платформе начинал подниматься вверх, расходовал часть кинетической энергии на изменение движения объекта, а часть на подъем по второй платформе.  Затем шар  останавливался на второй платформе, скорость его сравнивалась со скоростью массы m1 . В этих экспериментах высота размещения шара на первой платформе подбиралась так, чтобы при остановке шара на  второй платформе не происходило какого-либо удара с ней. Экспериментов данного рода было сделано достаточно много, менялись углы расположения платформы, менялась высота начального расположения шара m2, менялась масса объекта. Практически в каждом из этих экспериментов  после остановки шара m2 и фиксации его в месте остановки объект менял первоначально полученное направление движения после выброса шара и приобретал некоторую  скорость в направлении движения шара m2. Этот экспериментальный результат подтверждал правильность теоретических результатов, изложенных выше. 

Другим способом остановки шара на второй платформе была остановка при помощи контактного удара с соединением шара о некоторое препятствие на этой платформе. Были приняты все возможности, чтобы обеспечить упругость в телах во время  удара при остановке шара на платформе.  Вторая платформа в этой серии  экспериментов располагалась близко к горизонтальному положению. Для того, чтобы обеспечить остановку шара после контактного взаимодействия шара и объекта, когда он при горизонтальном расположении платформы отскакивал, катился назад и этим затруднял восприятие эксперимента, эта платформа располагалась под небольшим  углом к горизонтальной плоскости. В этом случае шар уже не мог катиться назад после контактного удара, а останавливался около препятствия. Иначе при точном горизонтальном расположении платформы необходимо было делать захватывающее приспособления для фиксации шара у препятствия, что  усложняло эксперимент. 

Экспериментов данного рода было сделано также достаточно много и было выявлено следующее.  При достижении шаром препятствия, с которым происходил  упругий удар во всех экспериментах объект менял направление первоначального движения и начинал двигаться в направлении скорости массы m2. Этот экспериментальный результат  более четко подтверждал изложенный выше теоретический результат о существовании движущей силы без  выброса массы m2 из объекта. В серии экспериментов, когда объект располагался на трех шариках,  получился  следующий результат. Если скорость шара непосредственно перед  ударом была достаточно большая и удар получался достаточно сильным и   шар после удара останавливался на объекте, то объект начинал двигаться в направлении движения шара  после такого удара не быстро. Вероятно, большая доля энергии  шара уходила через опоры шариков, на которых катался объект движения, в стол. Но тогда возникает вопрос, почему это не происходит при соударении масс m1, m2 , когда скорость массы m2 небольшая.  В случае размещения объекта на маятниковой подвеске в данного рода экспериментах при остановке массы m2 на объекте при помощи упругого удара объект  после этого удара менял скорость пропорционально силе удара в направлении скорости движения массы m2 при любых скоростях соударения. 

Точного ответа на вопрос, почему  объект слабо двигался после сильного соударения масс m1, m2, когда он – объект, расположен на трех шариках, пока нет. Возникает предположение, что в этом случае вступает в игру контактное взаимодействие в трех точках шариковых опор объекта и неподвижного фундамента и  доля  энергии шара  m2  уходила в фундамент. Когда объект  располагался на маятниковой подвеске и такого рода контакты объекта и фундамента отсутствовали, результат был другой. В этом случае объект после сильных ударов  масс m1, m2 не замедлял движение, а приобретал даже более большую скорость в направлении скорости массы m2 по сравнению со скоростью объекта после  более слабых ударов.

Серия экспериментов на маятниковой подвеске была проведена для того, чтобы выяснить влияние на результаты исследований трения качения, которое имеется  при расположении объекта на трех шариках качения. В случае маятниковой подвески такое трение отсутствует. Практически, были повторены  

все эксперименты, проведенные в первой серии. Чтобы отличать эффекты  

маятникового движения  от изучаемого здесь, длина маятниковой подвески  была сделана достаточно большой, порядка трех и десяти метров, по сравнению с размахом получаемых  колебаний порядка десяти сантиметров в 
одну сторону от среднего положения. Основное внимание при наблюдении следовало уделять движению объекта в начальный момент, когда маятниковые движения еще не начались.

Согласно классической механики объект m1 после остановки массы m2 на нем должен также остановиться. К нему не прикладывались внешние силы, он находился в неподвижном состоянии до начала движения массы m2 , т.е. до скатывания шара его количество движение равнялось нулю и нулевым должно быть при остановке массы m2 на второй платформе.  В реальном же эксперименте объект при остановке массы m2 приобретал существенное количество движения, продолжал двигаться в направлении скорости движения массы m2. Затем  вступала в действие маятниковая система, так как при полученном движении объект поднимался вверх, останавливался и вместе с покоящейся на нем массой m2 начинал двигаться назад и система начинала колебаться со значительной по величине амплитудой. Это говорит о том, что в итоге объект приобретал при остановке на нем массы m2 значительное количество движения и этот результат с маятниковым движением объекта  свидетельствует в пользу получения объектом движения и  возможности создания движущей силы без выброса массы. 

Было проведено достаточно много экспериментов подобного рода, менялась высота начального положения массы m2 , менялись углы наклона платформ. Вывод из результатов этих экспериментов можно сформулировать следующим образом. Увеличение кинетической энергии массы m2 в момент перекатывания ее с первой платформы на вторую  приводило к увеличению количества движения объекта m1 в момент остановки на нем массы m2 . Это в конечном итоге подтверждает реальность рассматриваемой идеи создания двигателя без потери рабочего вещества.

 Эти эксперименты также показали, что трение качения опорных шариков в аналогичных экспериментах первой серии, когда объект располагался на этих шариках, играли отрицательную роль в процессе  передачи массой m2 кинетической энергии объекту при остановки ее на нем после выброса. Хотя в этих экспериментах на шариковых опорах объект получал движение в направлении скорости шара m2 после остановки его на объекте, это движение было существенно меньше, чем в экспериментах на маятниковой подвеске. Оказалось, что трение не помогает создавать движение объекту при остановке на 

нем выброшенной массы, как высказывали специалисты при ознакомлении с результатами экспериментов, а наоборот, оно мешает этому процессу.

Были проведены, как выше было сказано, эксперименты при расположении объекта на маятниковой подвеске, когда остановка шара m2 осуществлялась при  

помощи упругого удара о препятствие на второй платформе. Здесь опять были повторены  аналогичные эксперименты, выполненные в случае, когда объект располагался на трех шариках.  Интересными были следующие эксперименты. Объект, как и выше, был помещен на три шарика и на нем были помещены  один за другим вначале  два, потом три, потом четыре шара. Эти шары помещены были на определенной высоте относительно точек контактной остановки их так, чтобы полученная ими скорость при скатывании приводила к  не сильным упругим ударам при остановке. Вначале освобождался один шар, после его остановки ударом о препятствие освобождался второй шар, после его остановки, освобождался третий шар, затем четвертый. Такими  экспериментами моделировалась непрерывная работа двигателя. 

 В  эксперименте после  выброса и остановки одного шара на объекте этот объект приобретал небольшую скорость в направлении качения шара, после последовательного выброса остановки двух шаров скорость объекта  увеличивалась. В эксперименте, когда последовательно выбрасывались и останавливались три шара, конечная скорость объекта увеличивалась еще больше. Ну, а когда по очереди включались в работу четыре шара, конечная скорость объекта еще более увеличивалась. Такое наивное моделирование  работы двигателя тем не менее серьезно подтвердило реальность идеи создания двигателя без потери рабочего вещества.

Эти эксперименты ответили также на вопрос, не является ли основой создания движущей силы трение качения на трех шариках. Это сомнение возникло при эксперименте с одним шаром m2 . В этом случае на начальном этапе эксперимента, когда шар моделировал реактивное выбрасывание массы m2 скатыванием с первой платформы, объект m1 приобретал движение  в направлении, противоположном движению шара. В этом случае сила трения до начала ударного контакта действовала в направлении движения шара m2  и,  возможно, могла участвовать в создании конечного движения объекта в этом же направлении. В эксперименте с двумя, тремя и четырьмя шарами объект  при включении в работу второго шара уже имеет приобретенную скорость в направлении движения  первого шара и сила трения с этого момента или существенно уменьшается, или даже действует  в направлении, противоположном направлению движения второго и следующих шаров и не может уже участвовать в создании движения в сторону движения «выбрасываемых» шаров. Следовательно, вопрос о том, что создателем движения объекта является сила трения трех опорных шаров, снимается с рассмотрения.  Таким образом, выполненное экспериментальное исследование подтверждает 

идею создания движущей силы при помощи передачи объекту кинетической энергии выбрасываемой массы путем соответствующей  остановки ее на объекте.

Затем была проведена следующая серия экспериментов, когда платформа, моделирующая летательный объект, была помещена на плавающую в бассейне платформу, см. фотографии на рис. 21. Таким способом  устранялось влияние  трения качения, если оно имело место, когда платформа располагалась на трех шариках,  и не возникали трудности , связанные с маятниковыми  эффектами. В итоге на данной установке в бассейне  были повторены  практически все выше описанные эксперименты и проведены дополнительные эксперименты. Результаты этих экспериментов оказались более убедительными и впечатляющими по сравнению с экспериментами, когда объект размещался на трех шариках. Они также все были результативными и, практически, не было 
сбоев при их проведении. Остановка шаров на второй платформе после скатывания с первой платформы всегда приводила всю установку в движение по воде  в направлении скорости скатывания шаров. Многие эксперименты были засняты в форме микрофильмов и теперь  демонстрируются  специалистам и заинтересованным лицам.

О том, что трение качения в этих экспериментах было очень маленькое, свидетельствовал следующий факт. Когда объект при проведении эксперимента приобретал предсказанное теорией движение, то платформа на воде двигалась без остановки  долго и до края бассейна. Это имело место и в случае, когда приобретенное движение платформы было очень медленным по условиям эксперимента. Такой результат повторялся устойчиво и он был заснят и присутствует в микрофильмах. Трение качения в экспериментах, когда объект на платформе был установлен на трех шариках, было больше и приводило к остановке платформы.

На установке в бассейне  выбрасывание шара  моделировалось также при помощи скатывания его с наклонной платформы и  еще при помощи выталкивания его при помощи пружины. Результаты этих экспериментов были положительными с точки зрения изучаемой проблемы. При выбрасывании одного шара, вес которого  4,3 кГ, вся установка, вес которой без шара 19,5 кГ, после остановки шара приобретала медленное движение в направлении качения шара. Выбрасывание по очереди двух шаров с последующей остановкой приводило в движение установку с более увеличенной скоростью и это движение в бассейне хорошо наблюдалось в эксперименте. Скорость установки еще более увеличивалась, когда число шаров, участвующих в эксперименте, увеличивалось до трех. Данные эксперименты в бассейне существенным образом подтвердили правильность научного направления создания двигателя без потери массы. Предсказанный теорией  способ создания движущей силы без потери массы  подтвердился экспериментально без  сбоев и технических подгонок. Были проведены эксперименты, когда платформа двигалась на четырех колесах – подшипниках. Результаты этих экспериментов соответствовали  результатам 

экспериментов, когда платформа двигалась на трех шариках. Была изготовлена еще одна установка, схема которой приведена на   рис. 22. На этой установке платформа 5  подвешивалась на тросах 2, которые вверху соединялись с кареткой  1, которая на колесиках могла катиться по верхней балке опорной рамы. На каретке имелся индикатор, который указывал на величину перемещения платформы.
Работа данной установки состояла из трех этапов. На первом этапе, когда шар скатывался по наклонной плоскости 4, платформа 5 вместе с кареткой 1 
перемещалась вправо на расстояние 1,5 см. После удара шара о препятствие с остановкой на платформе  после скатывания с наклонной плоскости наступал второй этап  эксперимента, движение платформы происходило влево в результате передачи кинетической энергии от шара платформе с ее содержимым. Стрелка индикатора доходила до начального положения ее, т. е. платформа возвращалась в исходное положение, но движение платформы влево не прекращалось, а начинался третий этап движения. На этом этапе стрелка индикатора показывала перемещение платформы влево до остановки от начального ее положения на расстояние до  1,4 см. Этот результат эксперимента был устойчивым, т. е. постоянным без всяких сбоев. Этот эксперимент также четко демонстрировал нарушение закона сохранения количества и создание движение объекта влево без приложения внешней силы и без выброса реактивной массы.

Если подсчитать количество экспериментов, выше описанных в данном параграфе, то число этих экспериментов получится значительным. Все эксперименты твердо без сбоев подтвердили реальность идеи создания двигателя без выброса реактивной массы, правильность разработанных теоретических основ  силовых принципов этих двигателей. С целью снять возможные возражения оппонентов, что движение объекта создается силой трения качения, было проведено большое число экспериментов, когда сила трения существенно менялась и это должно было проявить себя  на результатах  экспериментов. Например, в экспериментах, когда платформа располагалась на воде, трение качения практически отсутствовало и в этом случае движение платформы не должно было создаваться. В действительности, в этом случае движение платформы создавалось лучше всего и без каких-либо сбоев. Это же имело место в случае, когда платформа  с объектом  размещалась на маятниковых подвесках и трение качения практически отсутствовало. Таким образом, возражение, что движение получалось в результате действия трения качения, этими 

экспериментами снималось. Ну а другие возражения были не конкретные. 

Математически такое движение тел можно описать, исходя из уравнений гравитации  и используя приемы теории упругости, разрабатываемые, например, для описания дислокаций в упругих телах. Реально это достаточно большая самостоятельная и очень интересная научная тема. Упругая модель среды 

пространства, как уже отмечалось, дала человечеству выдающиеся результаты, была создана наука электродинамика. Равного этому результату трудно что-то 
придумать. Можно надеяться, что эта модель даст и другие результаты  науке и человечеству и пренебрегать такой возможностью не стоит. Предлагаемое исследование возможностей создания двигателей без выброса 
реактивной массы  и является попыткой реализовать такую возможность. Эксперименты показывают, что попытка не безнадежная.

4.3. Экспериментальная модель деформационного  силового механизма  в случае, когда рабочее  тело  стержень.

Рассмотрим далее экспериментальную модель деформационного силового механизма, которую можно рассматривать как возможную схему силового механизма двигателя без выброса реактивной массы, когда рабочим телом, т. е. массой  m2  является стержень, который вначале выбрасывают из объекта движения, а потом возвращают на объект при помощи упругого удара с объектом. Экспериментально исследованная в предыдущем параграфе модель силового механизма, когда рабочим телом являлся шар, вызывает некоторые опасения, что побочный эффект вращения шара, возникающий при выбрасывании с помощью скатывания шара с наклонной части платформы для организации процесса выбрасывания его из объекта, может повлиять на конечный результат эксперимента – на получение движения объекта. В действительности этого не происходит, но тем не менее надо проверять все. С этой целью и проводится эксперимент с выбрасыванием стержня из объекта и возвращением его обратно на объект. Стержень выбрасывается электромагнитом в направлении центральной  линии стержня и по этой линии движется, а затем останавливается на объекте при помощи упругого удара с объектом, передавая ему соответствующую часть кинетической энергии, приобретенной в процессе выбрасывания, и сообщая определенное количество движения объекту. Представлена серия таких экспериментов. Основой создаваемых силовых механизмов являются динамические деформационные процессы  в стержне и в объекте, происходящие в процессе их соударения и соединения с целью возвращения выброшенного стержня на объект и сообщения объекту нужного движения. Таким образом, как далее будет видно, еще раз экспериментально  подтвержден найденный способ создания силы отталкивания объекта от гравитационной среды пространства и организации движения объекта без выбрасывания реактивной массы. Выполненное и представленное в данном параграфе дополнительное к проведенному в предыдущее параграфе экспериментальное исследование этого способа подтвердило его реальность и правильность. Возможные возражения читателей против этой правильности снимаются результатами большого  числа представленных экспериментов. У возражающих ученых практически нет вообще экспериментальных результатов, а имеются одни только сомнения. Это нормально, сомнения помогают развитию науки, но критика не должна быть постоянно необоснованной, нужны научные подтверждения критических положений. А этого практически нет. 
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На рис. 23 представлена фотография модели механизма создания движущей силы без выброса реактивной массы в гравитационной среде. В этом механизме при помощи электромагнитной катушки выбрасывается круглый цилиндрический стальной стержень и приобретает кинетическую энергию в соответствии с законом сохранения количества движения. После небольшого по расстоянию полета стержень возвращается на объект при помощи упругого соударения с объектом и остановки на объекте. Соответствующая часть кинетической энергии стержня по закону сохранения энергии передается объекту в соответствии с теоретическими положениями.

Устройство данного механизма состоит из дюралюминиевой трубы длиной 450мм, диаметром 12мм с толщиной стенки 1мм. На одном конце трубы закреплен электромагнит (110 × 40 мм), обмотка 800 витков, провод ПЭВГ – 0,8мм, на другом конце трубы расположен захват-стопор для стального стержня. Ствол с электромагнитом и захватом-стопором закреплен на платформе, имеющей устройство для подвешивания к тележке и подключения с помощью разъема к схеме управления и пуска. Схема управления и пуска состоит из лабораторного трансформатора, разделительного трансформатора, выпрямителя с фильтром, накопительной емкости, коммутирующего устройства и измерительных приборов. После включения схемы в сеть лабораторным трансформатором устанавливается необходимое напряжение для заряда накопительной емкости.

При нажатии пусковой кнопки контактор переключает заряженную емкость на обмотку электромагнита, разряд которой создает в катушке короткий электромагнитный импульс, втягивающий стальной стержень и разгоняющий его по каналу ствола. Скорость движения стержня зависит от напряжения в накопительной емкости. После удара разогнанного стержня по препятствию срабатывает стопор захват и он удерживает стержень, препятствуя его отскоку так, чтобы вся кинетическая энергия стержня передалась объекту без потерь на пружинные механизмы, на неупругие деформации, на трение и т. д.

Для приведения устройства в положение для следующего выстрела разжимают стопор захвата и с помощью нити возвращают стержень в исходное положение. Для организации цикла «выстрел – удар с соединением – возврат – выстрел» разработана и изготовлена схема автоматического управления. Устройство автоматического управления состоит из системы возврата стержня в исходное положение, датчиков контроля положения стержня, стопора - захвата стержня после выстрела с электромагнитным устройством отключения стопора. После включения этого устройства по команде датчиков стержень автоматически возвращается в исходное положение и после его остановки происходит выстрел. После удара стержня о препятствие срабатывает стопор – захват, затем срабатывает  электромагнитное устройство отключения стопора и включается устройство возврата стержня в исходное положение. Цикл повторяется.

Одна из реальных установок  механизма с выстрелом стержня представлена на фотографии, рис. 25. Платформа с этой установкой подвешивалась на тросах  

аналогично тому, как на тросах  подвешивалась установка с шарами, рис. 21.  Вверху тросы соединены с кареткой, которая на колесиках может кататься по 
верхней балке опорной рамы. На каретке имеется индикатор, который указывает на величину перемещения платформы. В эксперименте работа системы со стержнем разделялась на три этапа, как и работа системы с шаром, описанная в предыдущем параграфе. На первом этапе реактивная сила, созданная выбрасыванием стержня продвигала объект вправо в данном случае на 2.3 – 2.5 см до момента начала удара стержня с объектом с целью возвращения стержня на объект. Второй этап начинается  с начала обратного движения объекта в результате передачи кинетической энергии стержня объекту и этот этап длится до перемещения объекта в исходное состояние в начале эксперимента. Как и в случае эксперимента с шаром, движение платформы в конце второго этапа не прекращается и платформа продолжает двигаться влево и начинается третий этап эксперимента. Во время этого этапа платформа перемещалась влево от исходного положения на 2 –3 см. Такие эксперименты повторялись много раз и результат этих экспериментов был постоянный – объект приобретал движение в направлении выброса стержня, которое характеризовалось перемещением платформы на третьем этапе. Этого перемещения согласно классической трехмерной механики не должно было происходить на основе закона сохранения количества движения, но оно в действительности происходит.

Проводились эксперименты, когда платформа с механизмом снабжалась  колесиками – подшипниками и размещалась на столе. После  выброса  стержня и возвращения его на платформу при помощи упругого удара платформа довольно хорошо приобретала движение в направлении удара стержня.  Только такой эксперимент вызывал бы у современных ученых предположение, что движение образовалось за счет трения качения о поверхность стола, а не за счет взаимодействия с гравитационной средой. Поэтому и были организованы различные способы контактирования платформы с фундаментом, чтобы снять такое предположение. Конечно, желательно эксперимент провести в невесомости, в космосе и работа по организации  эксперимента ведется, но не все делается просто.

           4.4.  Модель движителя  Михайлова А.И.

          В данном параграфе рассматривается патент [24] Михайлова А.И. «Движитель транспортного средства»  №2131059, зарегистрированный  в Государственном реестре изобретений Российской Федерации г. Москва, 27.05.1999 г. с приоритетом от 27.01.98. Предложенный Михайловым А.И. механизм движителя представляет в данном случае интерес по следующим причинам. Михайлов А.И. изготовил действующую модель движителя в соответствии со своим патентом, заснял  работу модели в различных ситуациях на кинопленку, сделал микрофильм. Просмотр этого микрофильма произвел  хорошее впечатление  потому, что оказалось, что принцип работы предложенного Михайловым А.И. механизма движителя подтверждает экспериментально правильность развиваемой  в данной книге теории гравитационных двигателей без выброса реактивной массы.  Об этом подтверждении  далее здесь и  пойдет серьезный разговор.

      Указанный фильм  демонстрирует общий вид  движителя и подвесной удлиненной платформы-пластины, на которой данный движитель установлен по одну сторону от подвески-шнура на одном ее конце, а на другом конце  пластины-платформы установлен уравновешивающий груз. Движитель  осуществляет вместе с платформой и грузом  свое движение по окружности вокруг подвески-шнура без приложения к  установке в целом внешней силы и без выброса из движителя реактивной массы.

Вот  как  описывает  принцип  работы  движителя сам  автор  изобретения      Михайлов А.И. «Движитель содержит корпус транспортного средства и преобразователь вращения инерционных масс в однонаправленное линейное движение средства  с приводом от двух автономных двигателей. Один из двигателей осуществляет регулируемое по частоте  вращение инерционных масс, другой – возвратно-поступательное перемещение ползуна, связанного с инерционными массами системой рычагов». К сожалению более серьезного обоснования  принципа  работы  данного движителя в описании изобретения не дается, а движитель реально  работает и создает движение аппарату  за счет действия только внутренних двигателей без приложения внешних сил и без выброса массы. Это демонстрирует микрофильм, это может показать автор изобретения на своей установке и этот результат заслуживает самого серьезного к нему отношения.

     Рассмотрим работу движителя с точки зрения построенного в предлагаемой книге теоретического подхода к возможности создания гравитационного двигателя. Для этого опишем более подробно работу движителя Михайлова А.И., основываясь на просмотре  снятого им микрофильма. На рис. 24  представлена фотография  движителя. Движитель содержит два электродвигателя, один из которых  при помощи шатуна  и кривошипа  приводит в возвратно-поступательное движение ползун. Другой электродвигатель  приводит во вращение устройство 6 с разрезным кольцом, участки которого под  действием центробежной силы могут перемещаться наружу, превращая данное  кольцо в кольцо более большего радиуса. Оси электродвигателей расположены в одной плоскости и линии этих осей параллельны друг другу.     

Ползун  на одном конце  шатуна и кривошипа соединен с первым  электродвигателем, на другом конце жестко соединен с криволинейным стержнем в форме, примерно четверти окружности. Центральные линии разрезного кольца, криволинейного стержня и ползуна расположены в одной плоскости, центр окружности  центральной  линии криволинейного стержня, когда он касается разрезного кольца, и совпадает с центром окружности центральной линии этого разрезного кольца, точка совпадения расположена на продолжении центральной линии ползуна  При работающем только первом электродвигателе криволинейный стержень приближается и удаляется от разрезного кольца, но не касается его. При работе обеих электродвигателей  разрезное кольцо под действием центробежной силы увеличивает свой радиус и при определенной скорости вращения второго электродвигателя происходит соприкосновение кольца и криволинейного стержня, когда ползун  наиболее всего удаляется от первого электродвигателя и приближается к кольцу. Разрезное кольцо может уменьшать свой радиус при действии на него внешней радиальной нагрузки, которое создает криволинейный стержень при соприкосновении, поэтому вращение кольца не стопорится. При удалении ползуна от кольца соприкосновение кольца и стержня прерывается, ну а при следующем приближении ползуна к кольцу соприкосновение повторяется. 

С целью демонстрации  реальной  в предложенном движителе движущей силы  данный движитель располагается, как было сказано, на одном конце удлиненной пластины-платформы, подвешенной в центре ее на гибком шнуре. На другом конце платформы располагается уравновешивающий груз. При работающих электродвигателях движителя не происходит контакта платформы с какими-либо внешними опорами и действующей на опору внешней силы не возникает. Гибкая подвесная опора без специальной подготовки серьезного кругового закручивающего момента для организации кругового движения платформы создать не может. Тем не менее, при включении электродвигателей  возникает круговое движение платформы с работающем движителем. Что же создает это движение?      

Слова в описании изобретения, что при такой работе системы происходит преобразование вращательного движения инерционных масс в поступательное прямолинейное движения считать серьезным обоснованием вряд ли можно. Если построить теоретическое решение задачи  движения  системы тел движителя на платформе  по уравнениям классической теоретической механики, то это решение не приведет к вращательному движению рассматриваемой системы. Поэтому надо искать другие механизмы, ответственные за организацию вращательного движения установки. 

Рассматривая все движения внутри работающего движителя, следует обратить внимание на возвратно -поступательное движение ползуна. Начнем 

следить за движением ползуна с момента остановки его около электродвигателя  и начала его движения к разрезному кольцу. Разгон ползуна электродвигателем  при помощи шатуна и кривошипа можно рассматривать как процесс выбрасывания ползуна - массы  m2 из установки с движителем, т.е. из объекта m1 . Процесс контакта ползуна с разрезным кольцом и остановки его движения относительно движителя можно рассматривать как процесс возвращения выброшенной массы на объект при помощи упругого соударения ее с движителем. Такая схема организации движения объекта с сохранением на нем выбрасываемой массы выше рассматривалась и может приводить к  движению объекта без приложения к нему внешней силы и без выброса из него реактивной массы.

Дать строгое математическое описание процесса создания движущей силы движителем Михайлова А.И. конечно пока не удастся, очень уж сложной является схема этого процесса, но объяснение этого процесса из сказанного видится. Процесс создания движущей силы при помощи использования ползуна в качестве выбрасываемой и возвращаемой массы m2  представляется интересным и поэтому модели с использованием в качестве рабочего тела ползуны изготовлять стоит.
4.5. Экспериментальная модель движителя в случае, когда   рабочая  масса  жидкость.
Попытаться использовать в качестве рабочей  массы не твердое тело, а жидкость всегда оставалось и остается желанием исследователей. Следует отметить, что конструкторы  хотели бы строить свои модели не только на основе специально организованного движения упругих твердых тел, которые положены в основу рассмотренных далее  механизмов двигателей, но и на использовании жидкости или газа, что имеет место в реальных реактивных двигателях.   Работа  Л.И. Седова  [2], показывает, что не только упругие твердые тела  могут при определенных условиях изменять количество движения  рассматриваемого объекта. Это могут быть неупругие твердые тела, это могут быть и жидкости и газы. Надо только серьезно изучить, какие движения этих сред влияют на количество движения объекта в целом. Это серьезная научная проблема и ее следует решать специалистам по движению неупругих тел, жидкостей и газов.  В данной работе также очень хотелось узнать, что можно создать двигатель без выброса вещества, когда в качестве рабочего вещества используется жидкость.                                                                      

Это желание можно было пока осуществить экспериментально, что и было сделано. На основе обобщения данных о макетах движителей, в которых использованы в качестве рабочих масс упругие тела, были спроектированы и изготовлены лабораторные установки -  модели двигателей без выброса вещества, в которых вместо твердых упругих тел использована вода. Запуск и движение этих приборов зафиксирован на видео пленке и иллюстрируется  для всех желающих. На рис. 27  представлена лабораторная установка  на основе трубки с переменным диаметром , вход и выход из которой соединен трубкой, где на входе установлен насос бачка. Заливая внутреннюю полость обычной водой и включая насос в действие, получали следующий результат:  установка  начинала двигаться. Модели двигателей такого типа могут состоять из одного или некоторого множества таких замкнутых трубочек. Они могут создавать движение  в горизонтальной и вертикальной плоскостях, если расположены на конце стержня – коромысла,  подвешенного на веревочке в середине и имеют уравновешивающий груз на другом конце стержня - коромысла. Здесь иллюстрируется круговое движение. При включении замкнутого контура  т. А поворачивается по кругу против часовой стрелки, если смотреть сверху. Этот эксперимент показывает, что создание гравитационного двигателя без выброса реактивной массы является нормальной выполнимой задачей. Изложенные в работе результаты исследований еще раз подтверждают, что не надо относиться к работам по поиску и созданию схем  и макетов двигателей без выброса реактивной массы с предубеждением, что данные  двигатели не могут быть созданы, потому что в основе таких двигателей лежит нарушение закона сохранения количества движения. На самом деле, как показывает теория и  

 практика, цель создания таких двигателей вполне реальная и достаточно 
обоснованная, чтобы ею заниматься самым серьезным образом на государственном уровне.

 Было еще изготовлено несколько вариантов действующих макетов, когда рабочим телом была вода. Пока что создаваемая ими тяга была меньше, чем тяга, создаваемая  макетами, использовавшими в качестве рабочих тел твердые тела, но то, что тяга была создана, это точный результат. Работу по совершенствованию принципов макетов гравитационных двигателей, когда рабочее тело жидкость или газ следует развивать с участием специалистов по гидродинамике и по газодинамике, она сулит интересные перспективы. 
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Было изготовлено гидравлическое движущееся устройство, основанное на взаимодействии гидравлической струи специального насоса с одной или несколькими перегородками в виде трубки составленной из шаровидных поверхностей, рис. 25. Стеклянная трубка в виде набора соединенных  между собой шарообразных полых тонкостенных оболочек с помощью полых цилиндрических трубочек диаметром меньше диаметра шара D в четыре раза, работающая под напором потока воды, хорошо иллюстрирует движение устройства без выброса вещества, т.к. замкнутый характер рабочего тела (воды) в данном случае очевиден. На подвешенном на прочной нити стержне – коромысле   устанавливалось данное устройство, на одном конце, и уравновешивающий груз на другом конце. Или можно установить два одинаковых по весу устройства на концах стержня коромысла, действующих в противоположных направлениях. Так как радиус коромысла достигал (1,2  -  2)   м. устройства практически демонстрировали поступательное движение. Они не опирались ни на какие постаменты и столы, что делало эксперимент более понятным, так как устранялись некоторые возможные погрешности в виде различных опорных поверхностей.

       Иллюстрации движения нескольких видов силовых схем двигателей показывает, что этот эффект создания движения без выброса вещества и без приложения внешних нагрузок не случайный, а закономерный. Какие бы потери энергии не были или за счет трения движущегося устройства, или его вибрации  на демонстрационной плоскости, или возникновения некоторой возможной дополнительной тепловой энергии за счет упругих  ударов, результаты, полученные на движущихся моделях находятся в полном соответствии с полученными теоретическими данными, которые подтверждают, что даже в тяжелых земных условиях, где реально существуют все эти упомянутые помехи,  движение все-таки происходит в  соответствии с разработанной  теорией. Безусловно, необходимо будет уточнять пределы применимости полученных результатов исходя из опыта работы с различными видами конструкций выбирая наиболее эффективные. Надо отметить, что двигатели типа  жидкостных  не имеют пока достаточно обоснованной теории, но, учитывая известный факт упругости различных жидкостей (воды, ртути, соляных растворов, а в дальнейшем сплавов типа ВУДА), указывают на возможность упругого взаимодействия жидкой среды с различными видами  корпуса и других составляющих элементов  движителя.

      Практическое создание таких лабораторных устройств показывает, что эффективность достижения цели  зависит от мощности насоса, от геометрии 
преграды ударообразному потоку среды и от вариантов струи.  Описание работы разных вариантов двигателей без выброса вещества на гидравлической основе не простая и не спонтанная работа, а серьезный анализ как полученных теоретических данных, так и четко выверенных экспериментов. Опыт показывает, что даже незначительные изменения конструкции устройства при внимательном и вдумчивом изучении в лабораторных условиях открывают эффекты, которые возможно получить только при постоянном кропотливом изучении работы устройств в разных условиях и их различных модернизаций, которые ведут то к повышению эффективности созданных лабораторных двигателей, то к понижению двигательных способностей устройства.  Это показывает, что только при постоянно организованной работе можно разобраться в тонкостях, которые будут необходимы при разработке прототипов и штатных изделий двигателей нового поколения. 

4.6. Предложения  моделей двигателей на основе проведенных   

           экспериментальных исследований.
Выполненные экспериментальные исследования, описанные выше, создают ситуацию, когда возникает желание предложить модели уже настоящих работающих без остановки двигателей. Работающие  модели на электрическом принципе созданы, о них речь шла в параграфах  § 1.1,  § 1.2.  Таких предложений моделей на деформационном принципе также возникает достаточно много. В данном параграфе речь будет идти  о двигателях на деформационном принципе, хотя такие модели менее разработаны, чем модели на электрическом принципе. Например, в параграфе § 4.2 уже описана модель гравитационного двигателя, когда предлагается выбрасывать определенным двигателем и возвращать при помощи упругих ударов с соединением  шары. Эта модель призывает реализовать на практике проведенные эксперименты с выбрасыванием и ловлей шаров. Конечно, надо создать инструкцию по оценке эффективности работы предлагаемых двигателей, а главное надо изготовлять  рабочие  модели,  чтобы видеть их  реальную работу, изучать возможности максимально реализовать преимущества гравитационных двигателей, если таковые имеются на самом деле, а не только теоретически. Это работа будущего. В этой работе должны принимать участие специалисты по двигателям.

        Интересной особенностью полученных результатов является то, что движение объектов осуществляется при помощи силового взаимодействия со средой  гравитационного пространства, а не при помощи выбрасывания реактивного вещества или силового взаимодействия с землей или с воздухом. или с водой, как это осуществляется в настоящее время. Такое положение  разрабатываемых моделей гравитационных двигателей, а в будущем и самих двигателей, вероятно, позволит получить определенные положительные результаты, например, улучшить экологическую обстановку, не выбрасывая в атмосферу вредные вещества, улучшить акустическую обстановку, уменьшив звук моторов, решить проблему сокращения расхода газов при движении в межпланетном пространстве и т.д. Полученные результаты расширяют возможности создания новых двигателей и этим имеет смысл серьезно заняться. Среда гравитационного пространства в данном случае, так же, как и в случае работы электрических моделей гравитационных двигателей, выполняет функцию опоры на нее для организации движения объекта.  Имеет место новый, интересный механизм работы моделей  гравитационных двигателей, который может оказаться очень перспективным, и над ним надо серьезно работать.

        Анализ движителя, предложенного Михайловым А.И. , см. § 4.4  и проведенных  экспериментов с моделью силового механизма, в котором выбрасывается и возвращается стержень,  побуждает предложить модель двигателя, когда выбрасываемое и возвращаемое тело является ползунковым стержнем. Тяговую силу в движителе Михайлова А.И. создает возвратно-поступательное движение ползуна.  Возникает вопрос, как этот ползун приводит в движение всю модель  двигателя. Ситуация в данном движителе  складывается так, что на одном конце на линии движения стержня-ползуна осуществляется разгон этого стержня  электромотором при помощи кривошипа, что можно трактовать, как выбрасывание массы    m2. На другом конце, удаленном в другую сторону от условного центра,  стержень m2  совершает упругий удар при  помощи жестко соединенного с ним  отрезка  с вращающимся круговым разрезным стержнем, соединенным с моделью и останавливается в модели, передавая ей соответствующую часть своей  кинетической энергии.  Процесс ударного контакта ползуна с разрезным кольцом и остановки его движения относительно модели можно рассматривать как процесс возвращения выброшенной массы на объект при помощи упругого соударения ее с движителем.  В результате этой передачи энергии модель прекращает часть своего движения, созданную разгоном стержня m2  в  противоположном направлении  и приобретает определенное количество  движения  уже в направлении движения выброшенного стержня в результате передачи модели оставшейся части кинетической энергии у стержня m2. Такая схема организации движения объекта с   сохранением на нем выбрасываемой массы  в форме стержня подробно рассматривалась выше, см. § 4.4,  может приводить в  движение объект без приложения к нему внешней силы и без выброса из него реактивной массы. Конечно, Михайлов А.И. не знал об излагаемых здесь деформационных основах  двигателя и не приспосабливал схему своего движителя к ним, поэтому у него конструкция получилась случайно и не выполнена строго с максимальным использованием кинетической энергии ползуна для организации движения движителя. Процесс создания движущей силы при помощи использования ползуна в качестве выбрасываемой и возвращаемой массы m2  представляется интересным и поэтому здесь  предлагается модель гравитационного двигателя, в которой роль массы  m2 играет ползун.  Выбрасывание стержня - ползуна производится электродвигателем при помощи шатуна и кривошипа, а остановка ползуна на объекте осуществляется при помощи упругого удара стержня о специально созданное упругое препятствие. 
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  Более конкретно предлагается следующая модель гравитационного двигателя. На двигателе устанавливается мотор, который приводит в движения кривошипы  1,  рис. 26.  Кривошипы 1 на рисунке изображены схематично в виде отрезков прямой. Одним концом кривошипы  соединены при помощи подшипников с радиальными стержнями 2, жестко соединенными с осью   вращения  мотора,  к другому концу каждого кривошипа при помощи  подшипников на концах прикрепляются  стержни ползуны  3. Все стержни ползуны   располагаются в одной плоскости и совершают возвратно поступательные движения, каждый в  направлении своей прямой.  Число стержней выбирается создателем двигателя. Здесь это число считается равным двум, но его можно менять. При вращении двигателя работа стержней представляет  следующее. Эту работу подробно рассмотрим на примере одного приспособления с кривошипом и стержнем ползуном. На рис.26  схематично изображены четыре  положения приспособления рассматриваемой модели при одном полном обороте мотора вокруг оси вращения.

Положение а) будем считать за начальное положение приспособления. Окружность  4  представляет движение подшипника 5 радиального стержня 2 при работе мотора. При помощи стержней  2 мотор при вращении приводит в  возвратно поступательное движение стержень ползун 3. Этот стержень ползун и представляет выбрасываемую и возвращаемую массу  m2. Когда подшипник 5 совершает  при вращении мотора движение по первой половине окружности 4, положение стержня 2 определяется углом φ, отсчитываемым от прямой, по которой совершает движение стержень ползун 3. При вращении стержня 2 из  положения φ = 0 в  положение  φ = π  ползун 3 занимает самое удаленное положения от оси мотора и останавливается в своем движении относительно мотора. При дальнейшем вращении мотора стержень ползун начинает разгоняться и когда радиальный стержень 2 поворачивается на угол φ = 1,5π ,  стержень ползун приобретает наибольшую скорость и, следовательно, наибольшую кинетическую энергию. Это положение желательно принять за положение выброшенной массы перед соударением с объектом. Далее  нужно использовать  

максимальную кинетическую энергию выброшенной массы, роль которой выполняет стержень ползун.

При положении стержня 2, когда угол φ  равен φ =1,5π, стержень-ползун  3 отсоединяется от радиального стержня 3 и  продолжает  свободное движение до соударения с двигателем, чтобы передать кинетическую энергию двигателю и остановиться двигаться относительно двигателя. Соударение ползуна и двигателя желательно осуществить, когда стержень 2 занимает положение, близкое к  φ = 2π. Из этого положения легче всего осуществлять дальнейшее вращение мотора при соединении его с ползуном для осуществления дальнейшее работы.  В этом положении ползун не двигается и при  вращении мотора даже без отсоединения ползуна, т.е. дальнейшая работа рассматриваемого ползункового элемента будет происходить в обычном режиме.

Этап работы данного ползункового элемента заканчивается, все составляющие его занимают исходное положение, рассмотренное выше  и при дальнейшем вращении мотора вся описанная работа ползункового элемента повторяется. Во время этой работы стержень ползун   набирает максимальную скорость, т.е. набирает максимальную кинетическую энергию, которую при ударе с остановкой на двигателе он передает двигателю. Во время этой передачи двигатель должен прекратить часть движения в обратном направлении, приобретенную им при разгоне ползуна. Эта полученная двигателем кинетическая энергия от разгона стержня ползуна  должна быть меньше кинетической энергии 

стержня ползуна, иначе при остановке ползуна на двигателе, у него не будет кинетической энергии для передачи двигателю, чтобы организовать его движения. 

Вопрос о величине кинетических энергий ползуна и двигателя, приобретаемой ими при организации выброса ползуна очень серьезный и его надо изучать. Здесь принято, что при выбросе ползуна работает закон сохранения количества движения и тогда кинетическая энергия ползуна больше кинетической энергии двигателя, если масса двигателя больше массы ползуна.  Эта ситуация подробно рассмотрена в параграфе  § 4.3.  Но контролировать выполнение закона сохранения количества движения при выбросе рабочей массы всегда нужно, потому что автоматически этот закон не всегда должен выполняться, о чем говорит ситуация с остановкой выброшенной массы на объекте. При выбросе рабочей массы расходуется энергия двигателя и работу двигателя и  сам выброс всегда можно организовать так, что закон сохранения количества движения будет выполняться. Теоретического исследования этого процесса в науке пока нет, но его конечно же при создании двигателей без выброса массы следует организовать. А пока его следует организовывать экспериментально в каждом конкретном случае. Разгон  стержня-ползуна можно осуществить мотором без создания в стержне ползуне деформационного процесса и тогда работает классическая механика. В этом случае выполняется закон сохранения количества движения и  
ситуация приобретения ползунком  в процессе его выброса кинетической энергии больше, чем приобретает двигатель, автоматически выполняется. Такой разгон выбрасываемого и возвращаемого тела и желательно организовывать.

Если в предлагаемом двигателе имеется несколько ползунковых элементов, то работа каждого из них точно такая же, как рассмотренная только что работа 
первого ползункового элемента. Следующие ползунковые элементы располагаются  на оси вращения мотора на некотором расстоянии от первого ползункового элемента,  это расстояние определяется технологическими соображениями. Стержни ползуны всех элементов располагаются параллельно друг другу.  Отличие расположения второго элемента состоит в том, что радиальный стержень 2, при помощи которого ползун разгоняется, составляет определенный угол с таким же стержнем первого ползункового элемента. Этот угол определяется делением полного угла 2π на число элементов. Если число ползунковых элементов четыре, как было намечено выше, то угол между стержнями 2 первого и второго ползунковых элементов равен 0,5π. Этот угол сохраняется между стержнями 3 третьего и второго ползунковых элементов. 

Собранные  на оси вращения  мотора ползунковые элементы и составляют гравитационный двигатель, который при работе мотора должен создавать движущую силу в направлении   выброса ползунковых стержней. Проектирование, изготовление и исследование работы такого двигателя является целью  исследований и в настоящее время ведутся переговоры и действия по организации этой работы. Основные позиции данного двигателя возникли в 

результате анализа, как уже было сказано, работы двигателя Михайлова А.И. и экспериментального исследования работы силовой схемы гравитационного 

двигателя, основанной на  выбросе и возвращении стержня, описанной в параграфе  § 4.3.

          Глава 5.  Научные вопросы возникшей проблемы гравитационных

                                          двигателей.  

         Из изложенного в предыдущих главах третей и четвертой выявилось, что гравитационные двигатели без выброса реактивной массы можно создавать на электрическом принципе и на деформационном принципе. Оба принципа оказались интересными, результативными и их следует развивать. Электрический принцип смотрится более практичным, потому что при его использовании не возникают задачи прочности упругих тел, которые возникают в деформационном принципе, но это научная проблема и ее, по-видимому, можно решить. А работу по развитию данных принципов следует  вести в обоих случаях.
        5.1.  Надежность вывода о реальной возможности создания

              двигателя без выброса реактивной массы.

Итак, в предыдущих главах представлены результаты довольно большого числа  экспериментов, демонстрирующих реальную работу макетов механизмов движущей силы без выброса реактивной массы, осуществляющих отталкивание от среды гравитационного пространства. В основу работы этих механизмов  заложены принципы деформирования рабочих упругих тел и электрические принципы типа используемого в обычных электродвигателях. Опыт проведения этих экспериментов показал, что выполненные на основе разработанных теоретических положений  макеты механизмов движущей силы, практически, без сбоев создавали надежное прямолинейное движение объектов, при этом к объекту не прикладывались внешние силы  и  из него не выбрасывалась реактивная масса. Таким образом, эксперименты показали, что могут  быть созданы достаточно надежные двигатели без выброса реактивной массы, работающие как на принципе динамических деформационных процессов в рабочих телах этих двигателей, так и на электрических принципах. Это очень интересный результат и работу по поиску разных вариантов динамических деформационных и электрических  процессов,  которые можно использовать как основу гравитационных двигателей, надо активно проводить. 

Сообщения об этих результатах на научных семинарах, в личных беседах с учеными и специалистами вызывали, как правило, отрицательное отношение  к этим результатам. Специалисты, не задумываясь, обычно  говорили, что движение создавалось за счет каких-то других внешних процессов, которые создавали внешнюю движущую силу на экспериментальную установку. Среди этих внешних процессов указывали на возможность  возникновения такой силы в опорных точках, соединяющих экспериментальную установку с землей. Обычно, в качестве источника внешней силы указывали на силу трения качения. По поводу этих возражений можно сказать следующее. Предложенные подтвержденные экспериментально механизмы движущей силы без выброса реактивной массы, новые, необычные, основанные на создании этой силы или при помощи деформационных процессов в рабочих телах внутри объекта или при помощи электрических принципов типа используемых в обычных электродвигателях, позволяющих получить силу отталкивания от среды гравитационного пространства и организовать прямолинейное движение объекта. В работу вовлекается среда гравитационного пространства,   ранее даже в мысли не приходило, что какая-то гравитационная среда может служить опорой для двигателей.  Без серьезного  изучения основ этих принципов трудно воспринять их за правильные, а на это  изучение надо потратить довольно много времени. Поэтому возражения против создания гравитационных двигателей будут возникать и надо будет уметь их снимать.

Конечно же,   разработчики обсуждаемых экспериментальных макетов гравитационных двигателей знали о таких возможных, паразитических в данном случае,  внешних процессах, которые могли возникнуть в процессе проведения экспериментов и  могли привести экспериментальные установки в движение помимо разрабатываемых рабочих процессов, и приняли все меры, чтобы такие внешние паразитические  процессы не возникали. Допуская ситуацию, что имеются внешние процессы, приводящие во время экспериментов к возникновению внешних сил, которые могут организовать движение  экспериментальных объектов и при этом не обнаруживают себя, исследователи  организовывали различные условия экспериментов, отличающиеся друг от друга, чтобы устранить возможность постоянного образования таких возможных паразитных процессов. О разного рода условиях проведения экспериментальных исследований выше подробно сказано.

Для того, чтобы разобраться, могла ли сила трения качения повлиять на движение объекта во время эксперимента, были проведены следующие исследования. В серии экспериментов силу движения без выброса реактивной массы создавали путем выбрасывания внутри объекта стальных шаров с последующей остановкой  их  на данном объекте при помощи упругого удара с объектом. Этот упругий удар создавал такие динамические деформационные процессы в шарах и в объекте, которые обеспечивали силовое отталкивание объекта от гравитационной среды и приводили его в движение в направлении выбрасывания шаров. Условия экспериментов были разные. В первых  экспериментах объект помещался на платформу, которая могла легко катиться на трех шариках, в следующих экспериментах платформа могла катиться на четырех колесиках – подшипниках, затем платформа с объектом подвешивалась на  длинных до десяти метров  маятниковых подвесках,  далее платформа с объектом помещалась в бассейн, и, наконец,  платформа с объектом могла катиться в подвешенном состоянии по достаточно тонкому стержню на двух специальных колесах, к которым эта платформа была подвешена на тонких веревочках.  Выше эти эксперименты описаны. Во всех этих экспериментах макеты силовых механизмов гравитационных двигателей работали надежно и двигали объект без приложения внешних сил и без выброса реактивной массы.  В этих экспериментах и в других тоже  исследуемое движение объектов без выброса реактивной массы  получалось достаточно надежно и без особых сбоев в соответствии с намеченным планом, согласно теоретических разработок. Это  серьезный результат, потому что не приходилось прилагать особых неизвестных усилий для получения запланированных движений объектов, создание которых и является основной целью предпринятых исследований. И это движение в соответствии с проводимыми теоретическими исследованиями получалось достаточно надежно при всех указанных выше условиях постановки и проведения экспериментов. Результат получался без всяких подгонок, а практически сразу после выполнения предписанных теорией условий и требований, которые не были сложными. Это говорит о правильности данных научных исследований.

Все это здесь говорится, чтобы можно было утверждать, что полученные  довольно многочисленные результаты по методам создания движущей силы без выброса реактивной массы не являются случайными, а являются научно закономерными, основаны на результатах теоретических разработок и заслуживают признания. Для выяснения, например, возможности появления внешней силы за счет трения качения, о чем оппоненты наиболее часто говорят, и были проведены указанные выше эксперименты с размещением платформы с объектом на колесах, на шариках, на маятниковых подвесках, на воде в бассейне. Эти эксперименты показали и это следует особо отметить, что когда трение качения уменьшенное, что имеет место, когда платформа находится на воде и когда она подвешена на маятниковых подвесках, движение объекта без выброса реактивной массы осуществляется  легче и его интенсивность выше, чем когда трение качения больше, как это имеет место при расположении платформы с объектом  на колесах, особенно, если трение в них увеличенное. Таким образом, трение качения не создает движение  объекта, а, наоборот, создает помехи этому движению, поэтому предположения оппонентов о возможной организации движений объектов без выброса реактивной массы в проводимых экспериментах за счет силы трения качения не имеют в данном случае силы. Кроме того, надо сказать, что в проводимых экспериментах движение объекта создавалось в двух  противоположных  направлениях и трение качение должно было срабатывать в обоих случаях. Оппоненты почему-то считали, что оно срабатывает только в одном случае  при создании запланированного движения. 

Аналогичная серия экспериментов проведена в случае, когда движущая сила без выброса реактивной массы создавалась выбрасыванием стального стержня из объекта и возвращением этого стержня на объект при помощи упругого удара с остановкой на объекте. Эти эксперименты описаны в параграфе  §3.9. Также как и в предыдущем случае, платформа с объектом располагалась на четырех колесах – подшипниках,  подвешивалась на веревочках, прикрепленных к двум колесикам, которые могли легко кататься по тонкому стержню. Все эксперименты без сбоев давали положительный результат, платформа с объектом после удара выброшенного стержня с остановкой на этом объекте приходила его в движение  в направлении выбрасывания стержня. Выводы из результатов этих экспериментов полностью совпадают с выводами из результатов предыдущих экспериментов. Как видно, экспериментов по созданию движущей силы без выброса реактивной массы проведено достаточно много, все они дали положительный результат, поэтому основной вывод из результатов этих экспериментов о полученном способе создания движения объекта без выброса реактивной массы и без приложения внешней силы  нельзя считать случайным, это серьезное научное достижение и не замечать  его не стоит.

При проведении экспериментов  тщательно отрабатывались такие условия их проведения, чтобы не происходили какие-либо неупругие деформационные процессы. Во-первых, это необходимо для устойчивого получения движущей силы, обеспечивающей движение объекта. Потеря энергии на осуществление неупругих процессов снижает создаваемую движущую силу. Во-вторых, могут возникнуть подозрения, что неупругие деформационные процессы могут создать внешнюю движущую силу. Если они создадут внутреннюю движущую силу, что в принципе может иметь место, то это можно считать положительным результатом, но это отдельный вопрос, который подлежит изучению.

Таким образом, движущую силу на объекте без выброса реактивной массы можно создавать при помощи динамических деформационных процессов, создаваемых упругими ударами с остановкой на объекте в выбрасываемых  

внутри  объекта упругих телах и в самом объекте. Эти упругие динамические деформационные процессы обеспечивают силовое взаимодействие объекта со средой гравитационного пространства, при помощи которого и оказалось  возможным объекту оттолкнуться от гравитационной среды и осуществить 

движение в этой среде. Надо внимательно следить, чтобы четко  выполнялись граничные условия в местах контакта тел при их соударении с соединением, чтобы не было отскакивания этих тел друг от друга, при котором энергия не передается объекту и его движение образуется не совсем хорошо. Эксперименты  четко показали, что когда происходит отскакивание тел m1, m2 друг от друга хотя бы на небольшое время, движение объекта образуется значительно хуже по сравнению со случаем, когда эти тела не отскакивают совсем. Таким образом, тела  m1, m2 после начала контакта не должны уже отсоединяться друг от друга ни на полсекунды или  больше.

В итоге этих исследований можно сделать вывод, что получен способ создания движущей силы на объекте и получения движения этого объекта  при помощи выброса внутри него упругих тел с последующим упругим соударением их с этим объектом с целью остановки на нем. Таким образом, поставленная цель достигнута.  Конечно, это не единственный метод создания движущей силы без выброса реактивной массы, можно найти и другие динамические деформационные процессы, создающие нужную движущую силу, надо просто проводить научно поисковую работу в этом направлении. В рассмотренных вариантах получения движущей силы поиски вились при помощи обобщения метода получения хорошо известной реактивной движущей силы в реактивных двигателях. 

Все выше сказанное относится и к результатам исследований в случае, когда движущая сила создается электрическим током. Этот способ создания движущей силы является очень привлекательным, потому что в этом случае не происходят ударные процессы, которые могут приводить к разрушению макета движущей силы. Созданные на электрическом принципе макеты оказались наиболее работоспособными и надежными в работе. Они устойчиво работают достаточно большое время, скорости движения, создаваемые ими  больше, чем скорости движения, создаваемые деформационными макетами. Перспективы разработки гравитационных двигателей на электрическом принципе смотрятся перспективными и над этим следует работать.

Конечно же, работу по обоснованию столь необычного способа получения движущей силы без выброса реактивной массы следует проводить и далее, чтобы не допустить каких-то случайных ошибок. И главной задачей в данном случае является обеспечение проведения эксперимента в невесомости, в космическом пространстве, когда сила земного тяготения устранена. При положительном результате такого эксперимента  оппонентам нечем будет аргументировать против предлагаемого метода создания гравитационной движущей силы. В настоящее время  ведется работа по организации контактов с организациями,  занимающихся исследованиями в космосе, которым нужны двигатели без выброса реактивной массы для обеспечения экономных движений  в космосе  спутников и кораблей. Пока что для обеспечения указанных движений приходится применять реактивные двигатели и расходовать много выбрасываемого топлива, а это очень дорого и неудобно.
5.2. Работающие модели силовых взаимодействий с   

гравитационной средой  экспериментально подтверждают правильность четырехмерной упругости.

Итак,  четырехмерная теория упругости позволила создать упругую модель электромагнитного и гравитационного поля, среды гравитационного  пространства и на основе этой модели разработать определенные теоретические основы гравитационного двигателя, работающего на деформационных процессах  в  упругих телах,  расположенных на объектах, которые надо двигать в космическом пространстве, на определенных электромагнитных процессах, которые описываются уравнениями четырехмерной теории  упругости.  На основе этих теоретических результатах разработаны,  изготовлены  и испытаны  экспериментальные установки, демонстрирующие  действие на  объект  реальной движущей силы без выброса реактивной массы, предложены  макеты гравитационных двигателей. Появились возможности поиска и других принципов гравитационного двигателя, т.е. открылось достаточно большое поле научной и прикладной деятельности. Здесь следует вспомнить, что данное направление деятельности по созданию гравитационных двигателей без выброса реактивной массы обнаружилось и началось развиваться   именно  после создания четырехмерной теории упругости и упругой гравитации. До этого классическая теория упругости не позволяла работать в этом направлении. Казалось бы, ну совершенно другая область деятельности у  теории  упругости и никакого отношения к созданию двигателей она не имеет. Но оказалось на самом деле, что весь путь проделанного и представленного здесь исследования  свидетельствует о другом. Обнаружилось, что деформационные процессы в упругих телах, расположенных на объекте, электромагнитные процессы  на объекте могут привести к силовому взаимодействию объекта с гравитационной средой и привести объект в движение без выброса реактивной массы и без приложения внешних сил.

       Без четырехмерной упругости не было бы упругой гравитации, а без упругой гравитации не было бы, по крайней мере в данный момент, научных  оснований утверждать, что существует упругая  среда в гравитационном пространстве, без которой не было бы научных и реальных оснований для разработки и создания  гравитационных двигателей.  Спрашивается, а  создание реальных действующих гравитационных двигателей  без выброса реактивной массы не обосновывает ли правильность четырехмерной упругости. Итак, четырехмерная теория упругости оказалась нужной для  создания теории упругой гравитации. Существующая еще трехмерная динамическая теория упругости, в которой время является недеформируемой координатой, не давала возможности завершить работу по созданию упругой гравитации, в которой время является деформируемой координатой. Более того, по причине неверности трехмерной динамической теории упругости ее нельзя было применять для проведения работ по созданию упругой гравитации. Физики говорили о необходимости создания теории упругой  гравитации, но выполнить эту работу у них не было возможности именно из-за отсутствия правильной четырехмерной теории упругости, в которой время также, как в гравитации является деформируемой координатой. Созданная четырехмерная упругость устранила препятствия и упругая гравитация  построена.  Полученные и описанные в предлагаемой книге научные и прикладные результаты при помощи  теории упругой гравитации подтверждают правильность теории упругой гравитации и тем самым подтверждают правильность ее основы четырехмерной теории  упругости.  Факт создания самой упругой гравитации говорит о нужности четырехмерной упругости. 
Правильность четырехмерной упругости также достаточно серьезно обоснована  экспериментально на достаточно большом числе экспериментов, и это описано во второй и в данной главе и, казалось бы, можно больше не беспокоиться об этой правильности. Но общение со специалистами по теории упругости, крупными учеными показывает, что, не смотря на эти доказательства, верить в эту новую теорию они не хотят. Конечно же, этих ученых следует убедить в том, что классическая динамическая теория неверна, поэтому и выводы из нее также неверны и верить основанным на этой теории выводам не стоит. Ну а если новая четырехмерная  теория упругости правильная, то, конечно же, ей надо обеспечить право на жизнь. Создатели предлагаемой книги заинтересованы  в том, чтобы четырехмерная упругость зажила нормальной жизнью правильной науки и надеются, что чтение этой книги сформирует у некоторых читателей желание развивать эту науку, поверив в ее правильность.

Появилось конкретные удивительные следствия  четырехмерной упругости, а именно: научно разработаны и экспериментально созданы, испытаны  конкретные модели устройств, создающих  движущие силы, действующие на объект  и  приводящие его в движение,  при этом нет выброса реактивной массы и к объекту не прилагаются внешние силы. Об этом выше сказано достаточно много. В результате наличия таких сил открывается возможность  создавать хорошие гравитационные  двигатели. Это прекрасная перспектива. Но говорит ли все это о правильности четырехмерной упругости. Пробудит ли все это у ученых в области упругости желание поверить в перспективность четырехмерной теории упругости  и, может быть,  заняться исследованиями, используя и развивая  ее. Можно твердо заявить, что представленные в данной главе  эксперименты, демонстрирующие действие сил на летательный объект без выброса  реактивной массы, говорят о правильности и о значимости четырехмерной теории упругости.      

В  § 3.7, подробно рассмотрена задача о выбросе тела из объекта и возвращении этого тела назад при помощи упругого соударения тела с объектом, послужившая основой для нахождения способов создания движущей силы без выброса реактивной массы.  С момента начала ударного контакта при соединении  летательного объекта  m1  с выброшенной массой m2  с целью возвращения назад  выброшенной массы, эта масса и объект объединяются в одно тело (m1 + m2).  Динамическое деформирование  этих тел осуществляется в результате силового воздействия, созданного соударением их. Компоненты тензора напряжений, как было сказано,  удовлетворяют четырехмерным уравнениям движения сред  этих тел: 

                          (u((tt  =  ( (,( t + ((((( + f(
 После интегрирования этих уравнений  движения  по всему объему тела имеем:

          MU(,tt = F( + ((((((((dv  +  (((( (,(t dv
Здесь М масса тела, U(   перемещение его центра тяжести, F( внешняя  равнодействующая сила, приложенная к телу, интегральные члены в уравнениях определяют вклад деформационного процесса в процесс движения твердого тела. Если не учитывать  интегральные слагаемые, то уравнения определяют движение недеформируемого твердого тела в пространстве. При наличии деформационного процесса в телах интегральные члены не учитывать нельзя, их определяют  уравнения движения деформируемого тела. Интегральные члены в уравнениях определяют  изменение начального количества движения. Обозначим скорость тела U(,t =V( и тогда уравнение количества движения тела примет вид:

                    M V(,t  =  ((((((((dv +  (((( (,(t dv +  F(
Четырехмерная  теория  упругости  за  счет  наличия  справа  слагаемого      (((((,(t dv   приводит к  состоянию, что можно изменять количество движения летательного объекта за счет определенного динамического деформационного процесса внутри объекта. Классическая трехмерная динамическая теория упругости такого утверждения сделать не может, потому что ее уравнения  обеспечивают  выполнение закона сохранения количества движения. Выписанных слагаемых в этих уравнениях, полученных по  трехмерной динамической теории упругости  нет. 

        Проведенные эксперименты по работе изготовленных схем силовых механизмов гравитационных двигателей без выброса реактивной массы, описанные в данной главе, показывают  возможности создания нужных количеств движения у  экспериментальных макетов  за счет деформационных процессов внутри них и в массах m2,  которые  выбрасываются и возвращаются на объект. Созданные макеты силовых механизмов движутся в пространстве за счет внутренних действий в объектах без приложения к объектам внешних сил и без выброса из них реактивной массы.  Эти количества движения у этих макетов могли создаться только в случае, если действует четырехмерная теория деформационных процессов в телах m1, m2. Следовательно, эта теория действует и реальная демонстрация работы схем силовых механизмов гравитационных двигателей  экспериментально подтверждает правильность четырехмерной теории упругости. Без  четырехмерной упругости такого результата не было бы. Трехмерная  динамическая теория упругости запрещает существование таких схем силовых  механизмов гравитационных двигателей и поэтому реальная деятельность таких схем по обеспечению движения объекта без выброса реактивной массы и без приложения к объекту внешней силы говорит о неправильности классической динамической теории упругости. Таким образом, представлено достаточно много экспериментов, результаты которых  подтверждают правильность четырехмерной теории упругости и неправильность  классической динамической теории упругости. 

Анализ явлений, с которыми связаны результаты экспериментов с подвесным электромотором, которые уже  проведены, позволяет сделать выводы, которые выше изложены, и делать еще не сделанные выводы. Так вот, эти результаты экспериментов  подтверждают правильность теоретически построенной упругой модели электромагнитного поля, они подтверждают наличие среды в пространстве гравитационном и электромагнитном, они дают  новую  трактовку свойств электромагнитных полей, электромагнитных сил и т.д. Интерес представляет узнать, имеют ли результаты обсуждаемых экспериментов отношение к четырехмерной теории упругости. 

Четырехмерная теория упругости находится в основе упругой модели электромагнитного поля, она позволила создать эту упругую модель, которой раньше до появления четырехмерной теории упругости не было, хотя о ней в научных работах довольно часто говорили. Так вот, если результаты экспериментов с подвесным электромотором подтвердили правильность упругой модели электромагнитного поля, то естественно они подтверждают правильность основ этой упругой модели. Следовательно, результаты экспериментов с подвесным электромотором подтверждают правильность четырехмерной теории упругости. Это еще один хороший вывод из результатов экспериментов с подвесным электромотором. Как выше было отмечено, что число экспериментов с подвесным электромотором можно считать не меньше числа самих  работающих электромоторов, потому что проведение экспериментов с подвеской электромоторов настолько проста, что можно такие эксперименты достаточно легко проводить с каждым действующим электромотором. Надежность результатов с четко наблюдаемой  остановкой вращения корпусов подвесных электромоторов после включения  стопроцентная.  Отметим здесь также, что эксперименты, подтверждающие правильность четырехмерной теории упругости, свидетельствуют о неверности трехмерной динамической теории упругости. Следовательно, можно считать, что верность четырехмерной теории упругости и неверность трехмерной динамической теории упругости твердо подтверждается очень большим числом указанных экспериментов и не является выдуманной. 
Экспериментально  продемонстрирована действующая  движущая сила, основанная на силовом взаимодействии со  средой пространства, что и подтверждает правильность четырехмерной теории упругости.  Но  эксперименты проведены в земных условиях и показ их ученым вызывает, как правило, ответную реакцию типа: «ну это получается из-за трения качения о фундамент» или «это получается по другой причине, надо внимательно посмотреть» и др. 

Поверить в то, что продемонстрирована настоящая движущая сила без выброса реактивной массы,  пока что, практически, никто из ученых так просто не хочет

А надо отметить, что такие высказывания относительно результатов экспериментов с подвесными электромоторами не имеют силы, эти результаты практически абсолютные и не верить им  просто нельзя.

Полученные на самом деле движения объектов без приложения к ним внешних сил и без выброса из них реактивной массы не являются какой-то 

подгонкой, а представляют собой подтверждение  правильности теории, в соответствии с которой они получены. Любая теория  проверяется постановкой экспериментов, демонстрирующих получение предсказываемых этой теорией явлений. Таковы законы развития науки и здесь они применены на практике. Просто взять и сказать про представленные результаты  это подгонка под истину, а не сама истина, не стоит. Такое можно сказать про любую создаваемую теорию и если полностью верить возражениям оппонентов, то новые теории лучше не создавать. Но теории создаются и должны создаваться для развития науки. В данном случае поставлено достаточно много экспериментов и все они подтверждают  правильность данной  научной  работы,    т. е.   результаты этих экспериментов подтверждают все более серьезно правильность четырехмерной теории упругости. К сожалению, избавиться от силы притяжения земли в этих экспериментах пока не удается, но ведется работа по организации эксперимента в околоземном  космическом пространстве. Этот эксперимент в космосе очень дорогой и найти средства для организации его пока не удается.

В настоящее время проводится работа по привлечению к данной проблеме создания гравитационных двигателей организаций, которым создание двигателя без выброса реактивной массы является нужным делом. Интерес к этой проблеме возник у организации ЦНИИ КС, которая уже работает над созданием таких двигателей сама и сейчас ведутся переговоры о сотрудничестве по этой проблеме. Разработчики  мечтают создать макет такого двигателя, испытать который можно было бы в космическом пространстве. Тогда бы полностью были сняты сомнения с научной законности проблемы создания  макетов двигателей  без выброса реактивной массы и самих двигателей. Надо сказать, что у разработчиков таких сомнений нет, но нужно, чтобы их  было бы меньше  у других исследователей. И вот в дополнение к такому результату – созданному  действующему макету движущей силы без выброса массы, как побочное на первый взгляд следствие,  обнаружилось  экспериментальное подтверждение правильности четырехмерной упругости.

Нахождение и экспериментальная демонстрация движущей силы без выброса реактивной массы самым прямым образом подтверждает также правильность построенной теории упругой гравитации. Эта правильность следует также  из  

правильности четырехмерной теории упругости, а последняя, как только что отмечено, подтверждена  созданием действующих  экспериментальных образцов моделей силовых элементов гравитационных двигателей. Это подтверждение 

достаточно существенное, потому что основой созданий экспериментальных образцов, демонстрирующего движущую силу без потери массы, является наличие деформационных процессов в рабочих телах m1,  m2  , создающих эту силу и наличие  гравитационной среды, описываемой теорией упругой 

гравитации. Если бы эта теория не существовала, то никакого научного фундамента для разработки и создания  указанных моделей двигателей не было 

бы.  Реальное образование гравитационной движущей силы свидетельствует также о существовании  гравитационной среды, на которую можно опираться, чтобы организовать движение объектов без выброса массы при помощи динамических деформационных процессов  в телах, находящихся на этих объектах, а также при помощи определенных электромагнитных процессов. 

Количество представленных  экспериментов, реально  демонстрирующих работу созданных макетов силовых механизмов без выброса реактивной массы, как видим,  достаточно большое. Это макеты, работающие на электрическом принципе, когда прямолинейное движение объектов обеспечивается работой электромоторов, таких макетов изготовлено несколько, достаточно много.  Это макеты, работающие на деформационном принципе и работающим упругим телом являются упругие шары, таких макетов сделано несколько, это макеты, когда работающим упругим телом являются упругие стержни, таких макетов сделано также несколько. Изготовлено несколько работающих макетов, когда работает не упругое тело, а жидкость, обычная вода. Как видим, изготовлено много работающих макетов силовых механизмов, обеспечивающих прямолинейное движение объектов без выброса реактивной массы и без приложения внешних сил. Говорить после этого, что результаты эти случайные, вряд ли серьезно. Результаты по созданию действующих макетов силовых механизмов без выброса реактивной массы и без приложения внешних сил являются научным достижением и их нужно развивать, возможности такого развития просматриваются и их предстоит реализовывать. 

Поэтому можно еще раз сделать заключение, что проведено значительное число экспериментов, подтверждающих правильность четырехмерной теории упругости. Создатели данной книги  никогда не делали попыток заняться разработкой двигателей. Четырехмерная теория упругости неожиданно завела их  на научное направление создания гравитационных двигателей, работающих на принципе динамического деформирования упругих тел, на электромагнитном принципе, являющимся следствием упругой модели гравитационного пространства,  чего раньше не было в практике двигателей. Оказалось, что силовое взаимодействие с гравитационной средой можно осуществить именно при помощи  динамического деформирования упругих тел, находящихся в гравитационной среде. При помощи этого силового взаимодействия можно создать движение этих тел в гравитационной среде без выброса реактивной массы. Конечно, не следует думать, что рассмотренные принципы гравитационных двигателей и модели силовых механизмов без выброса реактивной массы являются единственными. Безусловно, существуют и 

другие возможности организовать движение объектов без выброса массы и над  нахождением этих возможностей  надо работать. Перспективным видится электромагнитный метод создания силового взаимодействия объекта со средой пространства. 

Таким образом, создалась ситуация, когда правильность четырехмерной  теории упругости можно проверять при помощи  экспериментального исследования работы макетов гравитационных двигателей, о чем ранее никто бы не подумал. Здесь эта идея осуществлена на практике в достаточно большом числе экспериментов, что и подтвердило правильность и практическую нужность четырехмерной  теории упругости. Одновременно создание работающих макетов гравитационных двигателей говорит о неверности классической динамической теории упругости, которая даже запрещает исследования по созданию таких макетов. А оказалось, что макеты гравитационных двигателей можно создавать и данных макетов уже создано достаточное количество. Они действуют, обеспечивают прямолинейное движение объектов, не выбрасывая при этом вещество, как это делают реактивные двигатели. В настоящее время наиболее эффективным получились макеты на основе электромоторов. Таких макетов произведено достаточно много, они в рабочем состоянии, их можно смотреть, можно испытывать в работе. Эти макеты могут служить основой для создания настоящих, совершенных   гравитационных двигателей и данное направление исследований является нужным, интересным и его следует развивать, результаты могут получиться  очень полезными и нужными, окажут человечеству хорошее действие. Но это пока научная мечта, но надо сказать, что без мечты скучно жить. Образовалась возможность организовывать движение в космосе, да и на земле при помощи силового  взаимодействия с гравитационной средой, о чем до этого даже подумать было невозможно. Эта возможность, как видно из представленных здесь результатов исследований не фантастическая, а реальная, выполнимая и  ее надо реализовывать, осуществлять. 

5.3.  О некоторых публикациях по проблеме                               

                  движителей без выброса массы

Как уже отмечалось, работа по созданию двигателей без выброса реактивной массы в научном мире ведется достаточно активно. В работе [8] отмечено, что до 2001 г. запатентовано около сотни различных видов инерционных движителей, которые не выбрасывают массу. В этой же работе отмечается, что большинство из предложенных движителей не работают, но, однако, есть макеты движителей, которые  демонстрируют силу тяги без выброса массы. Авторы книги [8] сами разрабатывают такие движители в НИИ Космических Систем (НИИ КС), Москва и о некоторых своих достижениях также дали сообщение в этой книге.

Одним из общих положений описанных в книге движителей является процесс преобразования  вращательного  движения приборов типа гироскопа, расположенного  внутри объекта в поступательное движение объекта в целом. В НИИ КС были проведены экспериментальные исследования разработанных в этом институте макетов, в основе некоторых макетов  был использован принцип «жидкостного гироскопа» Шауберга. В качестве рабочих тел использовались маховики и движущиеся по определенным траекториям жидкости.

 Подробное описание эксперимента приведено в книге [8]. Здесь же отметим, что в результате этого исследования  в некоторых экспериментах  наблюдалась сила тяги, созданная макетом без выброса реактивной массы  за счет преобразования вращательного движения внутри макета с соответствующими приспособлениями в поступательное движение всей системы.. В  ЦНИИ КС было проведено много экспериментов с другими макетами, содержащими как жидкостные, так и твердотельные гироскопические системы. Сила тяги образовывалась, но за ее образование нужно было тщательно бороться.

В книге [8] описано достаточно много изобретений других авторов.  В начале тридцатых годов прошлого века В.Н. Толчиным было изготовлено несколько инерциоидов и все они содержали два груза, синхронно вращающиеся навстречу друг другу. Управлением скоростями вращения грузов можно было добиться определенных скоростей поступательного движения систем в целом. В книге описаны эксперименты Г.И. Шипова  с четырехмерными гироскопами, которые также демонстрировали движение систем без выбрасывания реактивных масс. Отмечено, что «для обеспечения постоянного движения четырехмерного гироскопа под действием внутреннего удара необходимо производить эти удары периодически». К сожалению, описания установки практически нет, поэтому серьезно обсудить  работу этой установки не представляется возможным. Данное положение практически относится ко всем другим описываемым установкам и макетам. В будущем этот пробел надо устранять.

Приведено  сообщение о проведенных в  60-ых годах  экспериментах           

Н.В. Филатова, «в которых исследовалось упругое столкновение вращающихся гироскопов с обычной массой». «Гироскопы закручивались в разные стороны с одинаковой угловой скоростью. По ободу гироскопов закреплялись короткие 

выступающие штыри, предотвращающие проскальзывание в момент столкновения гироскопов с массой. Гироскопы были закреплены в карданных 
подвесах и после упругого удара могли прецессировать.»  «Большое число проведенных экспериментов позволило установить, что прецессирование гироскопов после удара вызывало изменение скорости центра масс системы.»  Эти эксперименты имеют некоторую общность с проведенными экспериментами автора данной  книги и его коллег и также демонстрируют  движущую силу без выброса реактивной массы. Они, кроме того, показывают, что закон сохранения количества движения при описанных ударах масс не действует. Сделано сообщение об экспериментах  С.М. Полякова , показывающих образование тяги путем преобразования вращательного движения рабочего тела в поступательное движение системы в целом. 

В рассматриваемой монографии описаны не только результаты экспериментальных исследований, но и теоретические исследования, обосновывающие возможность создания двигателя без выброса массы. Знакомство с этими описаниями приводит к выводу, что пока еще не удалось достичь четкого теоретического обоснования такой возможности. Естественно, работа в этом направлении должна продолжаться. Принципов силовых механизмов двигателей может быть много и разных, это уже показали  исследования. В предлагаемой книге,  в цитированной книге [26]  и в других работах  представлены разные принципы двигателей без выброса массы. И те и другие принципы имеют право на жизнь, если они подтверждены экспериментально. 

В целом, подводя итог своих исследований, авторы книги [8] заявляют следующее. «Проведенные авторами данной книги эксперименты с различными макетами движителей без выброса реактивной массы показали, что вращательное движение рабочего тела по определенной траектории вызывает появление сил, под воздействием которых происходит поступательное движение центра масс системы. Доводы оппонентов о том, что этого не может быть, так как под действием внутренних сил тело перемещаться не может, не верны, здесь имеют место и внешние силы, которые возникают благодаря силам внутренним».

В предлагаемой книге дано согласие с таким выводом.  Интересным  из представленного в работе [8] материала  оказалось также следующее. В  отмеченных экспериментах Г.И. Шипова, Н.В. Филатова показано положительное значение соударения масс для возникновения гравитационной движущей силы. Именно процесс соударения масс – твердых упругих тел  активно используется в 

макетах механизмов движущей силы без выброса реактивной массы, описанных в предлагаемой книге. 

Обнаружен эффект влияния деформационных процессов внутри предлагаемых макетов движителей с использованием эффектов вращающихся механизмов на конечный результат. Например, в книге   сказано׃ «следует отметить, что именно деформация вращающегося ротора и возникновение эфирного диска обеспечивают появление необъяснимых на сегодня свойств 

гироскопа». Знакомство с другими работами по движителям без выброса реактивной массы показывает, что, практически, во всех работах с использованием преобразования вращательного движения в поступательное, 
предлагается производить определенные нестационарные возмущения этих вращательных движений при помощи ударов или при помощи механизмов, или  при помощи каких-либо других приемов. Такие нестационарные возмущения создают динамические деформационные  состояния в телах внутри макета, которые и могут быть причиной создания движущей силы. Для точного ответа необходимо серьезное изучение предлагаемых макетов движителей, а пока в описаниях этих макетов не достает многих «мелочей», без которых изучение не произведешь.

В предлагаемой книге на основе теоретических исследований как раз и получен вывод о том, что деформационные процессы, происходящие внутри объекта, могут обеспечить движение этого объекта без потери массы.  Главным  в  данный момент является то, что утверждено право на законное научное существование рассматриваемой  проблемы создания двигателей без выброса массы и это очень нужное дело. А то ученые, воспитанные на классической механике не разбираясь серьезно в содержании работ, в которых предлагаются исследования по двигателям без выброса массы, отрицают эти работы не задумываясь, дают отрицательные отзывы в издательства и журналы, в которые исследователи направляют свои работы.  Конечно, могут быть  и ошибочные, и несерьезные работы, это случается в любой области науки, но отрицать все работы по данной тематике, что делается в настоящее время, это плохо. 

А рассматриваемая тема очень интересна в научном отношении, она новая и обширная, в ней могут работать много ученых, исследователей. Положительные результаты исследований могут дать человечеству очень нужное, а именно: двигатель без выброса массы. Если такое случится, то человечество решит многие проблемы: экономии топлива, химической, акустической и других экологий, разгрузки транспортных путей и многие другие проблемы. Работать в данной области нужно и нужно как можно быстрее углублять и расширять исследования получать прикладные результаты.

   5.4.   Об  увеличении движущих сил земных

                              двигателей.

Как показывают представленные в данной работе  теоретические исследования, при  помощи соответствующей остановки  на объекте выброшенной двигателем реактивной массы  можно  увеличить движущую силу модернизированного двигателя. Увеличение это может быть существенным, в разы и это очень интересное исследование, которое безусловно следует развивать. Конечно, нужны подтверждающие данную идею эксперименты, но, учитывая их определенную дороговизну, а деньги на кажущие сомнительными  научные направления очень сложно добыть, поэтому желательно провести вначале более полные теоретические исследования. 

Предложенный в параграфе § 3.7 и более развернуто представленный в других параграфах  путь построения механизма движущей силы с сохранением реактивной массы на объекте состоит в следующем.  Согласно этой модели  в  летательном объекте располагается механизм типа реактивного двигателя, который  выбрасывает массу таким образом, что  выполняется закон сохранения количества движения. Для того, чтобы иметь возможность проведения  научного  обоснования правильности рассматриваемой схемы двигателя в данной работе принято, что выбрасываемая масса является упругим  твердым телом, а не газом, как это имеет место в реактивных двигателях. В этом случае можно применять для  теоретического объяснения процесса движения  положения механики и хорошо разработанной теории упругости. 

Выброшенная в направлении к хвостовой части, т.е. в направлении, противоположном  направлению движения, создаваемого реактивным двигателем,  масса обеспечивает объект определенным количеством движения при условии, что в момент выбрасывания выполняется закон сохранения количества движения. Выполнение этого закона можно обеспечить при помощи соответствующего способа выбрасывания массы, например, обеспечить, чтобы  при выбрасывании не происходили деформации тел   m1 , m2.  После отделения массы от двигателя, а также и от  объекта тоже, она  становится  независимым от объекта телом в пространстве. Кинетическая энергия выброшенной реактивным двигателем массы, если она меньше массы двигателя с объектом, больше кинетической энергии летательного  объекта, сообщенной ему этим выбрасыванием массы. Рассматриваемая модель механизма движущей силы и направлена на использование  этого превышения энергии выброшенной массы, во-первых,  для возвращения  ее  на объект и, во-вторых, для создания нужного движения объекту вместе с выброшенной и затем возвращенной массой.  Предложено организовать соединение выброшенной массы с объектом при помощи упругого соударения  ее  и объекта.

Для теоретического объяснения этого предложения приняты следующие обозначения, см. параграф § 3.3.  Масса объекта m1, а масса выброшенного из двигателя со скоростью v2 и затем остановленного  на объекте тела m2.  В результате выброса массы  m2 со скоростью v2  объект, если он не двигался, что и принято в данной работе для простоты рассуждений, приобретает скорость v1 , которая определяется из условия сохранения общего для обеих масс  количества движения равным нулю:                     

m1v1+ m2v2= 0

Отсюда следует:  

v1 = - (m2  ( m1) v2
Энергия движения выброшенной реактивным двигателем массы m2  превышает энергию массы m1. Действительно, кинетическая  энергия W2 движения массы m2 равна:   

W2=0,5m2v22
Энергия W1 движения массы объекта m1 , сообщенная ему выбрасыванием массы m2, равна:

W1 = 0,5m1v12 = 0,5m1-1 m22v22,   v1= -m2m1-1v2
Для разности энергий W2 , W1 имеем:

W2 – W1= 0,5m2(1-m2m1-1)v22
В случае, когда масса m2 меньше массы  m1, эта разность энергий положительная, т. е., действительно, энергия выбрасываемой реактивным двигателем массы больше энергии объекта, сообщаемой ему этим же реактивным двигателем  выбрасыванием массы m2. 

 Поставленная цель состоит в том, чтобы энергия не расходовалась на неупругие процессы и чтобы скорости масс m1, m2 после удара с соединением их  не обращались в нуль, как это получается согласно закона сохранения количества движения. Рассмотрим  в соответствии с выше изложенным, следствия процесса соударения масс.  До соударения массы m1, m2 движутся навстречу друг другу, поэтому часть энергии массы m2 израсходуется на остановку массы m1, а оставшуюся часть энергии нужно, как было сказано, израсходовать на сообщение движения объединенной массе (m1+m2).  Запишем выражение для энергии, которую можно расходовать на сообщение движения объединенной массе: 

0,5(m1+m2)u12 = 0,5m2v22-0,5m1v12,  v1 = -m2m1-1v2

Отсюда  находится скорость u1 объединенной массы после соударения, если удастся передать ей указанную часть энергии:

u1= (m2m1-1)1/2[(m1-m2)(m1+m2)-1]1/2v2
Видно, что, когда масса m2 меньше массы m1, что, как было сказано, вполне естественно для реактивных двигателей, скорость объединенной массы получается  очень любопытной по  величине  по  сравнению со скоростью v1=-m2m1-1v2, сообщаемой массе m1 реактивным двигателем, когда он выбрасывает массу m2.  Если, как было сказано, масса m2  много меньше массы  m1,  скорость  u1  может оказаться много больше скорости v1, сообщаемой объекту реактивным двигателем выбрасыванием массы без ее сохранения. Это потому так, что величина  (m2m1-1) много меньше единицы, и тогда:                                

u1((m2m1-1)1/2 v2
Сравнивая  скорость   u1  со  скоростью   v1=-m2m1-1v2   и  учитывая,  что  (m2m1-1)1/2 > (m2m1-1), когда выбрасываемая масса много меньше массы объекта, получаем  u1 > v1 . Итак, теоретически  оказывается возможным получить более большую скорость объекта без выбрасывания вещества по сравнению со скоростью, сообщаемой объекту реактивным двигателем в результате выбрасывания вещества при одинаковой или даже меньшей затрате энергии на организацию движения.  Получается и следующий результат:  скорость u1 соединенной при данном ударе массы (m2+m1) направлена в противоположную сторону по сравнению со скоростью v1, сообщаемой объекту реактивным двигателем. 

Для конкретности возьмем такой пример. Пусть масса  m2  меньше массы  m1  в 100 раз. Тогда неравенство (m2m1-1)1/2 > (m2m1-1)  равно (0,01)1/2 > (0,01-1), т.е. левая часть неравенства больше правой в десять раз. Это означает, что скорость u1 больше скорости v1 в 10 раз т.е. скорость, сообщаемая гравитационным движителем объекту в 10 раз превышает скорость, сообщаемую этому же объекту обычным реактивным двигателем  при одинаковых затратах энергии. Очень любопытный результат. 

Таким образом, из изложенного следует, что можно найти  реальную схему  двигателя, в котором выбрасываемая реактивным двигателем масса соударяется и соединяется затем с массой объекта движения, останавливает его, потому что он двигался в противоположном направлении, и затем сообщает ему, соединившись с ним, свой избыток энергии движения, не расходуя при этом ее на неупругие процессы.  Приобретенная объектом скорость будет противоположной по направлению по сравнению с первоначальной  и  больше по величине скорости, 

сообщенной этому объекту реактивным двигателем при выбрасывании массы m2. Вывод, как было уже сказано, очень интересный и  над поиском такой  реальной схемы  двигателя имеет смысл основательно потрудиться. 

Предложенный принцип гравитационного двигателя основан на использовании упругих деформационных процессов в твердых телах, моделирующих летательный объект и выбрасываемую массу, которая 
возвращается на объект после выброса  при помощи упругого удара ее с соединением с объектом. Такой принцип  гравитационного двигателя является в каком-то смысле неожиданным и прийти в голову мог, по-видимому, только специалистам по деформируемым средами и, в  частности, специалистам по теории упругости. Ну кому в голову придет мысль, что в основу двигателя без выброса  реактивной массы  можно положить деформационные процессы в упругих телах, находящихся на летательном объекте, которые смогут двинуть этот объект с места. А именно так все и происходит на самом деле и эксперименты, описанные в данной главе, это демонстрируют.

Предложенный принцип гравитационного двигателя очень интересен в том отношении, что может обеспечить движение летательного объекта без выбрасывания массы с большей скоростью, чем реактивный двигатель при выбрасывании  массы. Это превышение скорости можно теоретически  сделать большим, теория это позволяет. Но над реализацией этого преимущества надо основательно потрудиться. Учитывая и то, что гравитационный двигатель не выбрасывает вещество, можно существенно выиграть в весе объекта, не запасаясь большим количеством реактивной массы. Серьезным преимуществом предлагаемой схемы двигателя является  также и то, что, не выбрасывая реактивную массу, объект  будет меньше загрязнять окружающую среду, возможно меньше будет шуметь и иметь другие преимущества.  Создать такой двигатель, конечно же, было бы очень полезным делом и такой двигатель очень полезным будет и на земле, в городах, а не только в космосе. 

Изложенное выше говорит о том, что существует очень заманчивое поле для научной деятельности по совершенствованию существующих реактивных двигателей в направлении существенного увеличения их движущей силы без использования большого  количества выбрасываемой реактивной массы.  Рассмотрен один из вариантов совершенствования реактивных двигателей. Однако надо полагать, что существуют и другие, более эффективные варианты и это научное направление имеет смысл серьезно развивать.       

                            Заключение.

Обобщение метода получения четырехмерных уравнений  гравитации на теорию упругости позволило   построить четырехмерную теорию упругости, учитывающую деформацию координаты времени. Эта теория заменила трехмерную динамическую теорию упругости, которая оказалась неверной, потому что построена на принципе сохранения количества движения, а не на принципе сохранения энергии деформации, как должно было быть. Четырехмерные динамические уравнения теории упругости удовлетворяют  принципу сохранения энергии деформации, поэтому получились правильными. Классические трехмерные статические  уравнения теории упругости также построены на принципе сохранения энергии деформации и являются правильными в отличие от трехмерных динамических уравнений. Получилась странная ситуация в классической теории упругости: статические уравнения правильные, а динамические уравнения неправильные. Эта ситуация в предлагаемой работе исправлена.

Полученные некоторые  решения четырехмерных уравнений теории упругости  дали интересные результаты. Если бы четырехмерная теория упругости не давала хороших результатов, ее не стоило бы предлагать. Здесь ситуация наоборот. Четырехмерная теория дает столько результатов новых и необычных, что  из-за этого несколько страшновато предлагать эту новую теорию. То же самое относится и к упругой гравитации, которую удалось построить при помощи четырехмерной теории упругости.  А среди неожиданных и необычных  получились такие результаты:

        в динамическом деформационном процессе в упругой среде появилась новая компонента тензора  деформаций - динамическая деформация расширения-сжатия вещества среды, описываемая  деформацией координаты времени, дополнительная к известной объемной деформации; 

        снят ореол таинственности с понятия деформации времени, показано весьма земное содержание этой деформации как динамической  деформации  расширения-сжатия  вещества, аналогичной температурной деформации;                                                

поверхностные волны  в упругом полупространстве оказались в действительности чисто поперечными волнами; 

скорости распространения продольных возмущений в упругих стержнях, в пластинах-полосах, в упругом пространстве оказались  одинаковыми и равными скорости продольных волн в пространстве, эти скорости являются различными согласно классической теории упругости;

закон сохранения количества движения не действует в деформируемых твердых телах, т. е. этот закон не является всемогущим и 

это позволяет ставить и решать проблему двигателей без выброса реактивной массы, что ранее было запрещено и др.
Интересные результаты получены в гравитации и электродинамике:

линейные уравнения гравитации и электродинамики оказались едиными, а не разными, как это считается в настоящее время;

уточнена классификация гравитационных и электромагнитных волн; 
       гравитационные и электромагнитные поля могут взаимодействовать друг с другом в силовом смысле:

       гравитационное пространство заполнено такой упругой средой, в которой скорость гравитационных волн оказалась намного меньше скорости света, а не равна ей, как это считается в настоящее время;

       появилась возможность искать и находить принципы гравитационных двигателей, типа реактивных, но без выбрасывания вещества, т.е. без потери вещества, которое имеет место в современных реактивных двигателях,  выбрасывающих массу  в виде газа для создания движущей силы  и т. д. 
Созданы некоторые макеты силовых механизмов гравитационных двигателей, не выбрасывающие реактивную массу. Одни макеты работают на электрическом принципе, когда прямолинейное движение объектов обеспечивается работой электромоторов, таких макетов изготовлено  достаточно много. Другие  макеты  работают на деформационном принципе и рабочим  упругим телом в них являются упругие шары, таких макетов сделано несколько. В следующих  макетах  работающим упругим телом являются упругие стержни, таких макетов сделано также несколько. Изготовлено несколько работающих макетов, когда работает не упругое тело, а жидкость, обычная вода. Как видим, изготовлено много работающих макетов силовых механизмов, обеспечивающих прямолинейное движение объектов без выброса реактивной массы и без приложения внешних сил. Видится возможность создавать такие макеты еще. Говорить после этого, что четырехмерная теория упругости не нужна, случайная, вряд ли серьезно. Результаты по созданию действующих макетов силовых механизмов без выброса реактивной массы и без приложения внешних сил являются научным достижением и их нужно развивать, возможности такого развития просматриваются и эти возможности  предстоит реализовывать. Новая четырехмерная  теория упругости  очень  нужна как в  теоретическом отношении, так и в практическом. Кроме того, что она исправила динамическую трехмерную теорию упругости, четырехмерная теория упругости позволила создать упругую модель электромагнитного и гравитационного пространства, о чем ученые  физики  мечтали, достаточно много говорили и чего не удавалось сделать ранее без этой теории. Упругая модель гравитационного пространства обосновала существование упругой среды в этом пространстве, что привело к единой теории гравитационного и электромагнитного поля и что позволило ставить и решать новые задачи. Одной из таких задач является задача создания  гравитационного двигателя без выброса реактивной массы. Обо всем этом в предлагаемой книге достаточно подробно и много сказано.  

Обоснование наличия среды в гравитационном пространстве имеет большое значение. По этой среде можно двигаться, организовав нужное силовое взаимодействие с ней. Об этом в предлагаемой книге говорится много. Эта среда невидимая и о ней до настоящего времени ничего неизвестно, она как-то не проявляет себя. Но вот при экспериментальном исследовании работы электромоторов в параграфах § 3.3, § 3.4, § 3.5 обнаружилось, что среда пространства существует,  может проявлять и проявляет себя в работе электромоторов. Видится, что эта среда может проявить себя и во многих других задачах в земных и космических условиях.  Это очень серьезный результат, но, конечно,  над этим надо еще много и серьезно работать. 
Подход к пространству электромагнитного поля как к упругому   ранее уже рассматривался, великий Максвелл получил уравнения электродинамики, исходя из такого представления. Но оно, это представление не прижилось в научном мире, хотя ученые время от времени вспоминают об этом  [1, 3].  Предпринятый в данной работе вариант исследования явился развитием предыдущих подходов, но уже с новым взглядом на упругое твердое тело, как на четырехмерное упругое тело. Этот взгляд сформировался, как неоднократно уже говорилось, в результате обобщения на теорию упругости положений гравитации. Полученные четырехмерные уравнения теории упругости неожиданно сняли налет экзотичности с явления деформируемости координаты времени. Этому явлению соответствует нормальный  физический или механический процесс деформирования, а именно: динамический процесс расширения-сжатия вещества, аналогичный хорошо известному температурному деформированию вещества. 

 Для среды гравитационного пространства также хорошо подошло моделирование ее упругой средой. Однако обнаруженные упругие свойства этой среды оказались такими, что к  ней не подошло определение ее как твердого тела, как жидкости или как газа. В реальных земных условиях  пока не известна среда с такими упругими свойствами. Модули упругости среды пространства получились  экзотическими. Но интересным здесь оказалось то, что появилась возможность методами механики сплошной среды изучать свойства гравитационной среды. Имеются экспериментальные исследования [27], свидетельствующие о том, что  среда пространства практически неподвижна или движется со скоростью не более 1,6 метра в секунду. Эта оценка следует из того, что более большую точность измерения, как отмечено в работе, пока достичь не удалось.

      Наличие упругой среды в гравитационном пространстве открывает  широкие возможности поиска механизмов гравитационных двигателей без выброса  реактивной массы и создания самих гравитационных двигателей  на принципе деформационного силового взаимодействия рабочих упругих тел в двигателе со средой гравитационного пространства. В данной работе предложено  несколько вариантов макетов силовых механизмов гравитационных двигателей, которые 

реально изготовлены и выполнены экспериментальные исследования работы изготовленных макетов. Эта работа  четко подтвердила реальность создания 

движения в пространстве  объектов с этими макетами только за счет операций, проводимых внутри этих макетов.  При этом реактивная масса из объектов  не 
выбрасывалась и внешние силы к ним не прикладывались. Изобретение [24] независимого исследователя Михайлова А.И. «Модель движителя транспортного 

средства», которая изготовлена, работает и демонстрирует движение объекта без выброса реактивной массы, также подтверждает экспериментально правдивость 

идеи создания гравитационного двигателя. Указанные эксперименты засняты в виде микрофильмов и демонстрируются всем желающим. Таким образом, открыта научная  дорога  для проведения исследований по проблеме разработки и создания  эффективных  двигателей без выброса реактивной массы, для проведения новых научных исследований в гравитации, в теории электромагнитного поля, в теории упругости и в других смежных науках.

Подводя основные итоги выполненной работы, можно сделать вывод, что произведено научное обоснование права на существование и развитие проблемы создания  гравитационного двигателя без выброса реактивной массы на основе деформационных процессов в упругих рабочих телах. По законам классической механики эта проблема запрещена, как несоответствующая закону сохранения количества движения. В предлагаемой работе  обоснование правомерности проблемы создания  гравитационного двигателя без выброса реактивной массы  проведено и теоретически, и экспериментально. Основное внимание в данной книге уделено экспериментальному обоснованию. Получено, что силовым механизмом гравитационного двигателя дополнительно к деформационным процессам в твердых телах могут  служить также определенные электрические процессы внутри объекта движения. Эти электрические и деформационные процессы  выполняют функцию силового взаимодействия с гравитационной средой и организуют движение летательного объекта в гравитационном пространстве без выброса реактивной массы. Проведено достаточно много  экспериментальных подтверждений правильности предложенных силовых взаимодействий с гравитационной средой. Законы Ньютона данная работа не подвергает сомнению, но показывает, что область действия этих законов имеет границы, за которые эти законы не распространяются. Такой вывод следует из результатов исследования на основе теории гравитации А. Эйнштейна.

В работе показано, что уравнения гравитации и электродинамики при наличии упругой гравитационной среды, существование которой здесь обосновано, должны быть и являются едиными и эти уравнения в данной книге приведены. Эти уравнения полностью совпали с уравнениями четырехмерной теории упругости. То, что гравитационное пространство описывается уравнениями четырехмерной теории упругости, и говорит о том, что оно заполнено не вакуумом, а некой упругой гравитационной средой, правда, с особыми свойствами. Если ученым не нравится слово среда, то может быть можно дать и другое название, главное не в названии дело. Здесь  использовано название среда. А главное состоит в том, что для описания поведения этой среды применимы все методы теории упругости. Эти 

методы позволяют получить такой  результат, что тела, помещенные в гравитационную  среду,  могут осуществлять силовое взаимодействие с этой средой при помощи проведения в них некоторых динамических деформационных и электрических процессов и при этом не выбрасывается реактивная масса. А это означает, что можно искать и находить методы создания гравитационных 

двигателей без выброса реактивной массы и этот вывод не противоречит законам науки. 

         Исследование  работы электромотора, основываясь на результатах упругого моделирования среды гравитационного пространства,  показало, что  при  работе электромотора движущиеся проводники его якоря  осуществляют  силовое взаимодействие со средой гравитационного пространства. Экспериментально и теоретически это утверждение подтверждено, хотя, конечно, специалистами по физике и механике оно сразу не будет принято. Это утверждение, как было сказано, является следствием упругой модели среды гравитационного пространства, которая физиками достаточно серьезно изучается  и которая  в предлагаемой книге  доработана и обоснована как теоретически, так и экспериментально. 

       Следует отметить, что в работе представлены очень интересные результаты экспериментов с электромотором, подвешенным на веревочке, закрепленной на корпусе,  с осью вращения якоря, расположенной вертикально, и не загруженного механической нагрузкой, т. е. холостого. Оказалось, что при включенном электромоторе через некоторое время порядка одной, двух секунд после включения якорь его  вращается, как ему  положено, а корпус перестает вращаться. Такое поведение корпуса говорит об отсутствии силового воздействия якоря при работе, т.е. при рабочем вращении на магниты, расположенные на корпусе и на корпус в целом. Получается, что якорь, чтобы вращаться, отталкивается не от корпуса электромотора, а от среды гравитационного пространства и этим доказывает существование этой среды, больше отталкиваться не от чего. Результат этого эксперимента очень серьезный. Проверка правильности данного результата   проведена на большом числе экспериментов и эта проверка показала, что результат твердый, несомненный, устойчиво повторяемый. 

Результат о силовом взаимодействии проводника с движущимися в нем электронами, специально ориентированными в пространстве электромагнитами электромотора,   с упругой средой гравитационного пространства является новым и очень интересным  с научной точки зрения и практически важным, например,  для решения проблемы создания гравитационного двигателя без выброса реактивной массы. Проблема его использования на практике  рассмотрена в данной книге как теоретически, так и экспериментально, созданы реально действующие экспериментальные макеты гравитационных двигателей, основанные на данном электрическом эффекте.   
        Полученные научные результаты  по создания новых двигателей  и  тем самым позволят получить   практические положительные результаты, которые, например, позволят улучшить экологическую обстановку на земле, не выбрасывая в атмосферу вредные вещества, улучшить акустическую обстановку, уменьшив звук моторов, решить проблему сокращения расхода газов при движении в межпланетном пространстве и т.д. 


         C  разработками ознакомлены  заинтересованные организации, такие как  ЦЕНТР ионосферных исследований (Ростов на Дону), НИИ КС г. Королев, Московская обл., НПО «Луч», г. Подольск, Московская обл. и другие, но для технического рабочего проектирования более серьезных, чем рассмотренные в данной книге, моделей гравитационных двигателей, для изготовления этих моделей, а также установок для  их испытаний  необходимо целенаправленное финансирование.
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