Телекинетический эксперимент через две фотографии на расстоянии до объекта около 8000 километров 
Замша В. (Перт, Австралия), Шкатов В. (Томск, Россия)

Постановке такого эксперимента предшествовали три группы работ. Первая из них касалась проб по установлению односторонней тонкополевой связи между городами на разных континентах: Перт  - Томск, Перт - Буэнос-Айрес, а также Нью-Йорк - Томск. В качестве передатчиков применялись генераторы на основе вращающихся  магнитных  и электрических полей, а приёмниками служили чувствительный трёхкоординатный магнитометр и специальный измеритель тонких (торсионных) полей «ОРЕОЛ-001». Протокол связи был очень простой, он состоял из 3-5 посылок с разным направлением вращения магнитного и электрического вектора, продолжительность посылки 10-30мин. Результаты пробных экспериментов считаются успешными. Они доложены коллективом из четырёх авторов на международной конференции по проблемам уфологии и энергоинформационных взаимодействий в Москве, октябрь 2011 г [1].
Вторая группа работ по связи выполнялась авторами данного текста с модифицированным генератором на основе спиральной лазерной катушки в Перте и тем же торсионным приёмником в Томске. Она прошла также успешно и описана в работе [2]. Из [2] и с учётом материала, изложенного в [1], достаточно отчётливо видно, что кроме удивительного инженерного - физического эффекта мы имеем дело и с неким научным парадоксом, а именно с «эффектом триады». Суть эффекта заключается в том, что  однократно генерируемая передатчиком посылка принимается приёмником трижды и в каждой из принятых  частей массива продублирована вся информация посылки. Более того, во времени эти части расположены интересным образом: средняя часть по времени соответствует передаче, две остальных расположены симметрично по отношению к средней части ровно на её длительность. Иначе говоря, налицо нарушение причинно-следственной связи, если судить по традиционным физическим представлениям. А это уже серьёзная заявка на фундаментальную проблему.
Третья работа делалась В.Замшой самостоятельно в двух комнатах своего дома в Австралии. Идея эксперимента состояла в проверке реальности тонкого взаимодействия подобных и, тем более, идентичных объектов, наиболее удобными из которых являются фотографии одного и того же объекта. При этом объект должен представлять собой замкнутый контур.  Проверка показала, что линейный объект (стрелка) гораздо слабее реагирует на воздействие вращательного типа через свою фотографию. 

Важный элемент эксперимента - использование именно двух фотографий в цепочке силовых взаимодействий. 
В одной из комнат В.Замша  подвешивал крутильный маятник, содержащий лёгкую деревянную рамку 280*280 мм², которая вместе с четырьмя нитями, идущими от углов, образовывала пирамиду оптимальной конфигурации. Под рамкой на расстоянии ~2 см размещалась её первая фотография формата A4. Для контроля кинематики пирамиды у потолка устанавливалась видеокамера с автономным питанием. 
В другой комнате находился стол оператора со второй фотографией рамки и видеокамерой, контролирующей работу оператора. Оператор мог воздействовать на доступную ему вторую фотографию рамки сбоку правой, либо левой полураскрытой ладонью, рис.1. 

Синхронизация постановки рук и работы телекамер производилось по встроенным таймерам камер и внешним часам эксперимента. Эксперимент повторялся 4 раза, из них 3 сеанса прошли вполне успешно и с хорошей динамикой, угол поворота превышал 90º за время воздействия 2 мин. Отсняты двойные видеоролики, которые в дальнейшем смонтированы в композитные фильмы.
После этого В.Замша предложил В.Шкатову поучаствовать в совместном дистанционном эксперименте в качестве удалённого биооператора. Для этого понадобилась вторая фотография подвижной части в Томске. Работа на приёмном конце в целом проходила по схеме предыдущей, рис.2. Дополнительно к этому В.Замше пришлось разработать порядок действий по управлению регистраторами, ведению записей в журнале, организации звонков в Томск для открытия очередного «окна» связи. Для уменьшения влияния телефонного канала на торсионный канал обычная связь на время «окна» продолжительностью 10 минут отключалась и делалась предохранительная пауза в 1 мин с начала «окна». Оператор в Томске в срочном порядке обучался основам «биоуправления». 
В итоге всё прошло штатно, проведено 5 сеансов реверсивного управления рамкой, из которых 4 В.Замша считает успешными.  Как и в предыдущем случае, отснято 5 видеороликов, по которым в режиме стоп-кадра можно численно отмерить кинематику подвижной части, в том числе по скорости и ускорению, а также с точностью до 5-10 секунд привязать реакцию рамки к временным параметрам воздействия.
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Рис.1.Работа оператора В.Замши                                      Рис.2. Работа оператора В.Шкатова                                        
в Перте                                                                                  в Томске           
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 Блок рисунков 3. Эксперимент №4 из серии В.Замши. Выборочные позиции объекта управления от времени (справа внизу). Один из углов рамки отмечен жёлтым кружком.
Более подробная информация о движении фотоизображения рамки получена из покадрового анализа видеоролика №4 В.Замшой и сведена в таблицу 1.
Таблица 1
	Время,
	Угол,
	Угол,
	Скорость,
	Ускорение,
	Мом.инер.,
	Крут.момент,

	сек
	град
	рад
	рад/с
	рад/с²
	кг*м²
	Н*м

	0
	0
	0
	
	
	
	

	10
	0,5
	0.00872
	0,00087
	
	
	

	20
	1
	0.01745
	0,00087
	0,0000001
	0,000996
	9,96E-11

	30
	2,5
	0.04363
	0,00262
	0,000175
	0,000996
	1,743E-07

	40
	5
	0.08726
	0,00436
	0,000174
	0,000996
	1,73304E-07

	50
	9
	0.15707
	0,00698
	0,000262
	0,000996
	2,60952E-07

	60
	13
	0.22689
	0,00698
	0
	0,000996
	0

	70
	18
	0.31416
	0,00873
	0,000175
	0,000996
	1,743E-07

	80
	24
	0.41888
	0,0105
	0,000177
	0,000996
	1,76292E-07

	90
	31
	0.54105
	0,0122
	0,00017
	0,000996
	1,6932E-07

	100
	40
	0.69813
	0,0157
	0,00035
	0,000996
	3,486E-07

	110
	50
	0.87266
	0,0174
	0,00017
	0,000996
	1,6932E-07

	120
	63
	1.09956
	0,0227
	0,00053
	0,000996
	5,2788E-07

	130
	79
	1.37881
	0,0279
	0,00052
	0,000996
	5,1792E-07

	140
	98
	1.71042
	0,0332
	0,00053
	0,000996
	5,2788E-07

	150
	116
	2.02458
	0,0314
	-0,00018
	0,000996
	-1,7928E-07

	160
	132
	2.30383
	0,0279
	-0,00035
	0,000996
	-3,486E-07

	170
	144
	2.51327
	0,0209
	-0,0007
	0,000996
	-6,972E-07

	180
	155
	2.70526
	0,0191
	-0,00018
	0,000996
	-1,7928E-07

	190
	165
	2.87979
	0,0174
	-0,00017
	0,000996
	-1,6932E-07

	200
	174
	3.03687
	0,0157
	-0,00017
	0,000996
	-1,6932E-07

	210
	181
	3.15905
	0,0122
	-0,00035
	0,000996
	-3,486E-07

	220
	185
	3.22886
	0,00698
	-0,00052
	0,000996
	-5,1792E-07

	230
	190
	3.31612
	0,00873
	0,000175
	0,000996
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Рис.4. Зависимость угла поворота рамки в локальном эксперименте №4 в г.Перт, Австралия. Вращение при наложении левой руки слева от фотографии рамки происходило по часовой стрелке при виде сверху. Воздействие ограничено во времени красными стрелками.
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Рис.5. Зависимость вращающего рамку момента сил от времени. Воздействие ограничено во времени красными стрелками. Чётко видно изменение знака момента при окончании воздействия.
В экспериментах на дистанции около 8000 км по дуге земной поверхности между Томском и Пертом получена достоверная информация по углу поворота рамки от времени. Она обрабатывалась аналогично тому, как это делалось в предыдущем случае. Из пяти проведённых опытов здесь представлены данные по №1и №4, разные по направлению вращения.
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Рис.6. Зависимость угла поворота рамки в эксперименте №1 при трансляции воздействия в г.Перт из Томска (Россия). Воздействие ограничено во времени красными стрелками, оно продолжалось 2минуты. Виден провал после снятия воздействия и «странный» подъём-повтор после 250 сек. Примечание: До начала воздействия рамка двигалась с небольшой скоростью, т.е. возможно «предварение». Ускорение движения произошло на 60-й секунде эксперимента, это видно из анализа скорости рамки в стадии разгона по данным В.Замши. 
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Рис.7. Зависимость угла поворота рамки в эксперименте №4 при трансляции воздействия в г.Перт из Томска (Россия). Воздействие ограничено во времени красными стрелками, оно продолжалось 3 минуты. Видно 30 секундное предварение до начала активного воздействия. Общее вращение левое при виде сверху. На кривой «свободного» движения рамки имеется сложный двойной провал, а левее начала воздействия «предварение».
Обсуждение результатов. Фактическая составляющая описанных экспериментов у авторов сомнения не вызывает. Налицо имеется генерация вращающего момента в окрестности лёгкой квадратной рамки из дерева, подвешенной за углы с помощью тонких ниток, в конфигурации пирамиды вершиной вверх. Причём эта генерация появляется вне зависимости от местонахождения оператора. Воздействие чётко реверсивное, зависящее от того, какая рука, правая или левая, задействована у операторов. Характерно, что направление движения рамки в сходных условиях одинаковое, несмотря на перемену знака широты в удалённом доступе.

Дополнительные исходные данные: 
«присоединённая» масса воздуха в кольцевом объёме вращающейся рамки оценена авторами как 3,18Е-4кг, что примерно в 30 раз меньше массы рамки 9,53Е-3кг.;
плотность материала рамки оценена как 0,27Е3 кг/м³, это меньше, чем бамбук и сухая лёгкая сосна 0,4Е3, значит, возможна бамбуковая трубка;
электрическая проницаемость берёзы равна ~3-4 по справочнику, для пористого бамбука вполне может быть 2,5-3;
момент инерции рамки данной конфигурации с общей массой 9,53г подсчитывался по формуле J=4ma²/3 с использованием теоремы Штейнера, где m- масса рамки, а a- её сторона. Он оказался равным 9,96Е-4 кг*м² и в таком виде использован в расчётах таблицы 1. 

Авторы считают, что влиянием воздуха, даже если допустить его ведущее вращение с максимальной угловой скоростью 0,033рад/с (~ 2°/сек), можно пока пренебречь. Либо придётся допустить его вращение со скоростью в √¯30 раз большей, т.е. ~10,5°/сек, что легко обнаружить постановкой вокруг рамки лёгких висящих предметов.
Маловероятным представляется также влияние электрического поля, неизвестно откуда появляющегося в окрестности рамки, особенно на расстоянии 8000 км, да к тому же вращающегося в нужном направлении. 

Величина крутящего момента невелика, она не превышает по модулю 6,97Е-7 Н*м. Примерно такой же порядок величины получен из грубых  оценок результатов работы [3].

Какова может быть истинная природа появляющихся сил и моментов сил в данной работе, равно как и в [3]? 
Может быть, посмотреть на этот вопрос с позиции гравитационных полей, точнее, искажений основного поля Земли, происходящих «по вине операторов»? По очень грубой оценке, для появления работающих сил порядка единиц мкН в условиях эксперимента достаточно наличия рядом с рамкой, возможно, в окрестности второй фотографии «эквивалентной вращающейся массы» величиной порядка 30Е3 кг. Такую массу может иметь дом, в котором живёт В.Замша в Австралии.
Если допустить, что информация управления от оператора в удалённом доступе сначала попадает на оболочку эксперимента, т.е. дом-лабораторию, а уже потом фокусируется на подвижной рамке, то объём и масса здания должны иметь значение. В пользу такого предположения говорит появление так называемых «предварений» при наружном воздействии, рис.6 и 7, когда ещё до его начала рамка движется с небольшой постоянной скоростью. При внутреннем воздействии «предварение» практически незаметно. 
В заключение следует отметить, что в цепочке описанного дистанционного управления  рамкой, вероятно, просматривается участие спиновых взаимодействий с элементами квантовой нелокальности, а использование каскада из двух фотографий одного и того же объекта в другой редакции дистанционного (не силового!) взаимодействия ранее предлагалось В.Шкатовым в патенте РФ № 2201133 с приоритетом от 30.09.1999.
В плане практического использования полученных результатов можно предполагать в ближайшем будущем постановку и реализацию технологических зкспериментов и инженерных решений по организации глубоко закрытой мнемонической связи без источников злектропитания на передающем конце. Это может быть приоритетным в экстремальных и чрезвычайных условиях (ЧС), когда большой объём и скорость передачи информации особого значения не имеет. Для передачи достаточно желания, знания определённых кодовых комбинаций и фотографии с адресным признаком, а на приёмном конце канала связи наличия соответствующей аппаратуры, причём не обязательно в виде крутильного маятника, и набора ответных изображений (в том числе, в электронном виде). 
Выводы: 
1.Произведёно 9 серий управления лёгким подвижным объектом через цепочку из двух его фотографии, из них 7 считаются полностью успешными, в целом достоверность составила 0,78, а в удалённом доступе 0,80. 
2.Расстояние оператор - объект управления варьировалось от нескольких метров до нескольких тысяч километров.
3.Получена оценка модуля максимального крутящего момента, появляющегося в окрестности управляемого объекта, ~7Е-7кг*м²/с².

4.Показана перспектива вероятного практического использования полученных результатов в чрезвычайных ситуациях (ЧС).
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