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Магнитные приводы получили широкое применение в различных об-

ластях техники. Они могут быть использованы в качестве передачи враще-

ния в приводах различных машин, например, в приводных сервисных уст-

ройствах мобильной техники, приводах бытовой техники, станков и техно-

логическом оборудовании, а также для передачи вращения внутрь закрытого 

объема. 

Известен планетарный механизм для передачи вращения в закрытый 

объем, содержащий неподвижное колесо-стакан из немагнитного материала, 

цилиндрический ролик-сателлит (барабан), обкатывающий внутреннюю по-

верхность стакана (корпуса), электромагнитное водило в виде катушки с 

внешним приводом [1]. Недостатком такого устройства является неравно-

мерность вращения барабана (ролика) и большой расход электроэнергии для 

электромагнита водила при горизонтальной оси вращения, что обусловлено 

воздействием на барабан (ролик) силы тяжести, которая при вертикальной 

оси вращения нейтрализуется опорными подшипниками. 

Известен также магнитный привод, состоящий из корпуса, внутри кото-

рого расположен с возможностью взаимодействия с его контактирующей 

поверхностью сателлит, а также содержащий устройство для создания вра-

щающегося концентрично корпусу магнитного поля [2]. 

В указанном планетарном магнитном приводе вращательное движение 

сателлита, возникающее вследствие его взаимодействия с поверхностью 

корпуса, тормозится магнитным полем, которое создает усилие прижатие 

для осуществления указанного выше взаимодействия. Указанное торможе-

ние возникает из-за разности скорости вращения сателлита, обусловленной 

закономерностями трансформации вращения планетарных механизмов, и 

скоростью вращения магнитного поля. Наличие торможения приводит к 

снижению нагрузочной способности планетарного магнитного привода и 

низкому значению его КПД. Кроме этого, наличие дополнительных магни-

тов для компенсации силы тяжести сателлита при вертикальной работе пла-

нетарного магнитного привода, а также сложность механизма снятия враще-

ния с совершающего плоскопараллельное движение сателлита, усложняют 

конструкцию планетарного магнитного привода. Низкая нагрузочная спо-

собность привода-прототипа также обусловлена использованием для транс-

формации вращения фрикционного зацепления. 
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Как известно, теория относительности (ТО) Эйнштейна является обоб-

щением и математическим оформлением идей его современников: Лоренца, 

Фицджеральда, Пуанкаре и Минковского. 

Основу ТО составляют два постулата и преобразования Лоренца для 

координат и времени. На основе преобразований Лоренца делается вывод о 

замедлении времени в движущейся системе отсчета. При этом не уточняется 

связано ли замедление хода времени с измерением физической величины t 

или с замедлением физических процессов, протекающих в измерительном 

инструменте (часах)! 

По утверждению разработчиков систем космической навигации GPS и 

ГЛОНАСС в этих системах находят практическое применение выводы ТО. 

Например, в GPS ход времени часов спутников скорректирован на разницу с 

поверхностью Земли, составляющую суммарно 38 микросекунд в день. Од-

нако, приведенные выше 38 микросекунд не связаны с замедлением хода 

времени! Это время характеризует ограниченность скорости распростране-

ния сигнала (скорость электромагнитных волн). 

Так как нет прямых экспериментальных данных, подтверждающих за-

медление времени, то ряд известных ученых рассматривают ТО как ошибоч-

ную теорию. 

По нашим представлениям постулат Эйнштейна о постоянстве скорости 

света следует рассматривать как постулирование ограниченности скорости 

распространения измерительного сигнала. 

В этом случае несовпадения координат и моментов времени в разных 

системах отсчета будут ничем иным, как погрешности классических измере-

ний этих величин. Именно это имел в виду Лоренц в 1904 г., предложив при 

больших скоростях ввести поправки в механику Ньютона. 

Подтверждением справедливости нашего подхода являются также слова 

самого Эйнштейна, который писал так: «Вопрос о том, реально ли лоренцево 

сокращение, не имеет смысла. Сокращение не является реальным, поскольку 

оно не существует для наблюдателя, движущегося вместе с телом, однако 

оно реально, так как оно может быть принципиально доказано физическими 

средствами для наблюдателя, не движущегося вместе с телом». 

Таким образом, мы предлагаем рассматривать ТО не как ошибочную, а 

как теорию ошибок. 
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Каждое предприятие осуществляет свою деятельность и развивается в 

постоянно изменяющихся условиях: будь то условия, связанные с деятель-

ностью предприятия и характеризующие работу коллектива (внутренние 

факторы),  или это внешние факторы, которые влияют на деятельность пред-

приятия, но не связаны с ней.  

Под влиянием всех перечисленных факторов предприятие должно ко-

ординировать и регулировать свою деятельность, а также принимать соот-

ветствующие управленческие решения. От принятия этих управленческих 

решений зависит эффективность деятельности как отдельных подразделе-

ний, так и самого предприятия в целом. 

В качестве объекта исследования выступает ОАО «Могилевоблресур-

сы», основным направлением деятельности которого является оптовая тор-

говля. 

Анализ основных финансовых пропорций и коэффициентов показал, 

что необходимо обратить внимание на коэффициент быстрой ликвидности, 

который постепенно снижается, не попадая в пределы норматива, т. е. суще-

ствует риск потери платежеспособности. 

Ресурсный потенциал показал замедление оборачиваемости оборотных 

средств и вовлечение в оборот 116,83 млн р. В результате превышения тем-

пов роста заработной платы над темпами роста выработки наблюдается пе-

рерасход заработной платы на 235,84 млн р. 

Показатели рентабельности превышают плановые значения, однако это 

ниже, чем уровень показателя за предыдущий год.  

По результатам анализа предприятию требуется ускорить оборачивае-

мость оборотных средств за счет снижения запасов продукции, опережаю-

щего темпа роста объемов продаж, совершенствования системы снабжения и 

сбыта. Требуется повысить показатели рентабельности за счет снижения за-

трат на основе активизации инвестиционной деятельности, повышения 

уровня организации труда.  
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Наиболее важными задачами по совершенствованию магнитных при-

водных устройств является повышение нагрузочной способности и КПД, а 

также упрощение их конструкции. 

Реализация указанных задач возможна на основе предложенных в [3] 

технических решений.  

В указанном планетарном магнитном приводе с целью устранения маг-

нитного торможения сателлита, сателлит  посредством подшипников  каче-

ния связан с ведомым звеном и составляет с ним вращательную пару. При-

чем на конце ведомого звена жестко закреплен диск, выполненный из маг-

нитного материала. Это позволяет независимо друг от друга совершать вра-

щательные движения сателлиту, согласно закону планетарного движения и 

ведомому звену с диском из магнитного материала в соответствии со скоро-

стью вращения магнитного поля. Разделение вращений позволяет избежать 

торможения сателлита магнитным полем. 

Изготовления контактирующей поверхностей корпуса в виде зубчатого 

венца, выполненного на его внутренней цилиндрической поверхности, а 

также контактирующих с указанным зубчатым венцом зубьев на наружной 

поверхности сателлита, позволит значительно повысить нагрузочную спо-

собность привода. Использование зубчатого зацепления в прилагаемом при-

воде по сравнению с приводом-прототипом, применяемом в зацеплении 

фрикционное взаимодействие контактирующих поверхностей, способствует 

уменьшению усилия прижатия между контактирующими поверхностями, 

что повышает значение КПД привода. 

Переход в предлагаемой конструкции привода к сферическому движе-

нию сателлита от плоскопараллельного движения сателлита, осуществляе-

мого в приводе-прототипе, позволяет легко статически уравновесить колеб-

лющиеся части привода, а также упростить конструкцию механизма, ком-

пенсирующего процессию сателлита, путем применения угловой муфты. 

В [4, 5] предложены конструктивные решения по совершенствованию 

конструкций планетарного магнитного привода с планетарной прецессион-

ной передачей. Основные задачи решаемые при реализации указанных идей 

– это увеличение значения коэффициента редуцирования и упрощение кон-

струкции приводных устройств.  

Магнитные приводные устройства, разработанные на базе рассмотрен-

ных выше структурных вариантов будут иметь более низкие массогабарит-

ные показатели, а также отпускную цену. Появится также возможность кон-

структивно простого, плавного регулирования частоты вращения выходного 

вала. Это расширит их функциональные возможности по сравнению с маг-

нитными приводными устройствами, которые широко применяются в на-

стоящее время [6]. 
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Spline joints are widespread due to their excellent performance. The use of 

splines of different types allows us to simplify the design of machines in such in-

dustries as road-building, agricultural machinery, machine tools, etc. 

There are many methods of processing spline surfaces, both internal and ex-

ternal, but the main ones are hobbing and broaching. 

In order to improve the processing of splines have been offered the following 

developments. The first development is a spline-milling machine adaptive system 

and software for it. Its creation will increase productivity and improve the quality 

of parts. The second development is a device to control the spline hubs on such 

parts as gears, sprockets, pulleys, etc. The third development is a device to control 

the spline shafts on such parts as shafts, trunnions, axles, etc. The fourth develop-

ment is mathematical models for defining static assemblability of the joint during 

manufacture. The mathematical relations enable us to determine the assemblability 

of spline joints on the sides of the slot and calculate specific values of clearance 

and tightness in conjugation. 

Targets: improving the quality of splines; improving the process of machin-

ing; improving control process after machining and improved performance of the 

assembly process joints. 

Results: increase the accuracy of more than 25–35 %; time reduction of the 

technological processes. 

 

  




