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КВАНТОМОБИЛЬ КАК ВСЕСРЕДНОЕ ТРАНСПОРТНОЕ СРЕДСТВО
QUANTOMOBILE AS A MULTIENVIRONMENT VEHICLE
Продвижение научнотехнической мысли к началу ХХI века обозначило возможность создания квантовых двигателей (КвД), использующих энергию физического вакуума. Это приведет к перевооружению транспортной отрасли — классический автомобиль при установке на нем КвД трансформируется в квантомобиль. Рассматривается возможность создания транспортного средства (ТС) на квантовой тяге квантомобиля, способного функционировать во всех физических средах (в воздухе, на земле и воде — всесредного ТС (ВТС)), а также формирования модели его силового баланса в этих средах. Выделены 10 вариантов движения квантомобиля от воздушного квантолета до подводной лодки (квантомарины). На фоне опубликованных ранее авторских концепций наземного и воздушного вариантов квантомобиля уделено внимание движению квантомобиля В режиме квантомарины, показывающему возможность существенного упрощения конструктивных схем существующих субмарин при реализации квантовой тяги на них.
Ключевые слова: квантовый двигатель, всесредный квантомобиль, квантолет, квантомарина, силовой баланс, уравнение движения.
The advance of science and technology by the beginning of the XXI century has enabled the creation of quantum engines (QuEn) using the energy of physical vacuum. This is going to lead to the reequipment of the transport industry: the classic automobile will be transformed into the quantomobile with a quantum engine installed on it. We consider the possibility of creating a quantum  powered vehicle — a QuEn vehicle that will be able to function in all kinds of physical environment (in the air, on land and water) — a multienvironment vehicle (MEV), as well as forming a model of its power balance in these kinds of environment. There are specified 10 variants of the quantomobile motion, from an air quantum helicopter (quantocraft) to a quantum submarine (quantomarine). Taking into account the previously published author's concepts of land and air versions of the quantomobile, attention is paid to its motion in the mode of the quantum submarine, which shows the possibility of significantly simplifying the design schemes of existing submarines when implementing quantum thrust on them.
Keywords: quantum engine, multienvironment quantomobile, quantocraft, quantomarine, force balance, motion equation. 
Введение
Успехи физики и продвижение изобретательской мысли к началу ХХI века создали предпосылки возникновения нового класса двигательных установок — бестопливных квантовых двигателей (КвД). Реализация идей, например, теории суперобъединения Леонова В. С., изменит принципы получения энергии 13] — реализуется возможность извлечения энергии из физического вакуума.
На смену автомобилям придет поколение транспортных средств с КвВД — квантомобили. Основное отличие КвД от ДВС — КвД будет создавать векторную тяговую силу (траст), которую можно непосредственно (исключая трансмиссию) прикладывать к корпусу экипажа для его движения [48]. Наклон вектора траста создаст вертикальную составляющую, которую можно будет использовать для вывешивания квантомобиля или наоборот — прижатия его к опорной среде [9, 10].

Автор рассмотрел в публикациях [4-10] отдельные аспекты затрагиваемой тематики. В этих работах приведены примеры расчета тяговых сил и энергозатрат квантомобилей для двух физических сред движения ТС — наземной и воздушной. 
В настоящей работе рассмотрим возможность создания ТС на квантовой тяге, способного функционировать во всех физических средах (в воздухе, на земле и воде всесредного ТС (ВТС)), термин начал использоваться в печати [11-14], а также формирование модели его силового баланса в этих средах. 
Использование возможности изменения величины и направления траста
[bookmark: _GoBack]1. Возможность изменения рабочего (опера­тивного) веса экипажа на величину вертикальной составляющей вектора траста. Поясним это с помощью рис. 1. Если вектор траста КвД Fт имеет техническую возможность фиксации его угла р в вертикальной продольной плоскости, то он разложим на две компоненты Ртx и Fтz. Тогда в первом и втором квадрантах круга его обметания отобразятся варианты с вывешиванием экипажа с силой Fтz направленной вверх, а в третьем и четвертом квадрантах отобразятся варианты с поддавливанием экипажа с силой Fтz, направленной уже вниз.
2. Вывешивание экипажа особенно позитивно для автомобиля с КвД — квантомобиля, и это проработано в серии авторских публикаций [6-9]. 
3. Поддавливание экипажа вертикальной составляющей вектора траста, направленной вниз, может оказаться полезным для режимов надво­дного и подводного движения квантового вездехода. 
4. Если квадранты I и IV отведены для отображения равномерного и ускоренного поступательного наземного и воздушного движения экипажа, то в квадрантах II и III отображаются замедления и торможения экипажа со стороны КвД при развороте вектора траста назад. Сочетание горизонтальной Ftx и вертикальной Ртz, составляющих вектора траста может составить основу эффективного и гибкого процесса торможения экипажа. 
5. В случае возможности «шарнирной» установки КвД на квантомобиле, или, по-другому, возможности 3D обметания вектором тяги трех­мерного пространства, т. е. с появлением боко­вой составляющей траста, станет возможным создание центростремительной силы, противостоящей центробежной силе на вираже. Это привлекательно для высокоскоростных дорог, когда расчетный постоянный наклон пути (рассчитанный для определенной скорости движения) можно будет заменить гибко изменяемой (в зависимости от скорости экипажа) поперечной составляющей вектора траста. 
6. Наличие боковой составляющей траста позволит осуществлять боковое движение, манев­рирование (смещение относительно плоскости тангажа) как в воздухе, так и в воде. 
Режимы движения квантомобиля в плоскости тангажа 
В плоскости тангажа можно выделить 10 режимов движения всесредного квантомобиля с точки зрения качественных особенностей силового баланса (приведены «сверху вниз»):
1) продольно-вертикальное вывешенное когда вертикальная составляющая траста превосходит вес экипажа: Ftz > Gq (возможен отлет экипажа вверх);
2) продольное граничное с отрывом колес от опорной поверхности, но без отлета экипажа вверх, когда Ftz = Gq;
3) только продольное в режиме частичного вывешивания экипажа, без отрыва колес от опорной поверхности, когда 0 < Ftz < Gq ;
4) только продольное в режиме классического автомобиля в отсутствие вертикальной составляющей траста, Fтz = 0;
5) продольное по мелководью с опорой на колеса (с погружением до днища); 
Рис. 1. Круговая диаграмма возможного направления 
вектора траста Ft:a — вариант вывешивания экипажа;
6 — вариант поддавливания экипажа.
