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Хотел было закончить эту серию статей, но внешние обстоятельства 
вынуждают продолжить работать над этой темой. Это и события на Украине, в 
Сирии, Ираке и Иране, связанные с борьбой за углеводородные энергоносители. 
Это и фактическое нападение США и НАТО на Россию по той же причине. Идет 
борьба за ресурсы, хотя есть возможность создать безтопливную энергетику. 

Андрей Ермола, схему вечного двигателя которого хотели бы понять, 
наверное, десятки тысяч изобретателей и просто любопытных в России, 
продолжает пробивать дорогу своему изобретению. Несмотря на простоту 
устройства, в открытой печати и в Интернете мне так и не удалось найти 
сведения, подтверждающие, что кому-то удалось довести дело до конкретной 
установки, вырабатывающей электрический ток. 

Между тем на сайте Андрея Ермолы появились статьи, подтверждающие 
получение им свидетельства № 83284 на рабочую модель от 27.08.2013 и патент 
№ UA 104828 C2 “Редуктор А. А.Ермолы” от 11.03.2014. Т.е., пока в Киеве 
происходили опасные для России и русского народа события политического 
характера, Андрей Ермола наконец-то получил документальное подтверждение 
на своё изобретение, которое он назвал не вечный двигатель, а просто «Редуктор 
А.А.Ермолы». Оно и правильно. 

В своей последней статье «МЫ РОЖДЕНЫ, ЧТОБ СКАЗКУ СДЕЛАТЬ БЫЛЬЮ!» 
Андрей Ермола показывает, как по его мнению работает его вечный двигатель. И 
в который раз он пытается показать, каким способом можно заставить треугольник 
Ковалевской проворачиваться в ответ на действие вертикальной (или 
горизонтальной) силы. Лично меня эти доказательства не убедили. 

Мне не понятно, как можно сохранить треугольник сил после того, как 
квадрат достигнет плоскости маховика 4, каким образом вертикальная сила 
разлагается на горизонтальные составляющие, и каким образом его сложная 
конструкция с дополнительными рычагами и опорами может сохранить свою 
конфигурацию при вращении вала и маховиков. Ведь при вращении его 
неуравновешенной конструкции необходимо будет самой «вертикальной» силе 
вращаться вокруг некой оси, положение которой из его схемы понять невозможно. 
Ясно, что его способ позволяет нарушить равновесие треугольника АВС, но это не 
значит, что можно этот треугольник вращать бесконечное долго. Можно, 
например, легко нарушить равновесие двух ведер на весах всего одной каплей 
воды, добавленной в одно из ведер. Но это не приведет к бесконечному 
вращению ведер, а всего лишь переместит их в положение устойчивого 
гравитационного равновесия через колебательный процесс. 

Рассуждения Андрея Ермолы как-то обходят стороной тот простой факт, что 
его редуктор – это конструкция из нескольких маховиков (гироскопов). А это 
означает, что при работе его редуктора (вечного двигателя) в ответ на 
воздействие вертикальной силы должны проявляться гироскопические эффекты.  



Попробуем рассмотреть рисунок из патента Андрея Ермолы (рис.1) 

 

Рис. 1 Редуктор Ермолы. Вид сбоку. 

Вот как описывает начало работы своего редуктора Ермола. 

Через опорный подшипник 8 с помощью домкрата или вручную прикладывается 

осевое усилие на ведущий вал 9, в результате чего втулка 7 и дополнительная втулка 6, 

находящихся в зацеплении соответственно со шнеком 14 и квадратом 15 пытаются 

провернуться во взаимно противоположных направлениях, (направление поворота по или 

против часовой стрелки зависит от направления ленты шнека) ??, при этом втулка 7, 

наружная поверхность которой жестко соединена с водилом 13 приводит водилом 13 

маховик 5 во вращательное движение, а дополнительная втулка 6, жестко связана с 

коленом 15 ведомого вала 2, приводит последний также во вращательное движение, при 

этом создается усилие в точке "B" меньшего значения, возникающего в точке "А", в 

результате этого зубчатое колесо 4 с внутренними зубьями, находящееся в зацеплении с 

шестерней 3, вращается и приводит во вращение маховик 5. Маховик 5 при этом 

останавливает дальнейшее опускания ведущего вала 9, а осевое усилие на втулку 7 и 

дополнительную втулку 6 остается неизменным, зубчатое колесо 4 вследствие его 

эксцентричного расположения относительно оси вращения ведущего 9 и ведомого 2 валов 

обеспечивает передачу крутящего момента на ведомый вал 2. Центрирующий диск 12, 

который охватывает дополнительную втулку 6, взаимодействует с внутренней поверхностью 

корпуса 1 через подшипники и центрирует ведущий вал 9 относительно ведомого вала 2. 

Вот тут уже начинаются вопросы. Ермола пишет, что осевое воздействие 
(усилие) на втулку 7 и дополнительную втулку 6 остается неизвенным после того, 



как квадрат или конец ведущего вала упрется в маховик 5. Но если всё усилие 
ведущего вала примет на себя маховик 5, то каким образом сохранятся 
неизменными силы, сдавливающие втулки 6 и 7? Что-то тут не так.  

Получается, что как только конец ведущего вала упрется в маховик 5, то 
силы, которые действуют в момент запуска на водило 13 и колено ведомого вала, 
обнулятся, и вращать маховики будет «некому». Но если маховики должны 
вращаться, то после опускания конца ведущего вала на маховик 5 должен 
появиться новый фактор, который и будет в дальнейшем заставлять оба маховика 
(4 и 5) и выходной вал вращаться. И таким фактором могла быть только 
прецессия или ответная реакция маховика на внешнее воздействие. 

Получается, что шнек, втулки и рычаги (водило и соединение между 
дополнительной втулкой и коленом) нужны только для начальной раскрутки 
маховиков. А дальше уже маховики 4 и 5 под действием вертикальной силы как-то 
раскручивают друг друга и при заданной нагрузке, давлении на маховик 4 
поддерживают вращение выходного вала с постоянной частотой и с большой 
мощностью. Но как это может быть? 

Посмотрим, как будет выглядеть редуктор Ермолы, если мы уберем всё, что 
используется для начального запуска (рис.2) 

 

Рис.2. Редуктор Ермолы без элементов начального запуска. 



Сила F давит на торцевой подшипник 8, который передает это давление на 
поверхность маховика 4. Далее, благодаря этому давлению, маховик 4 создает 
некую тягу, которая направлена в том же направлении, в котором вращается 
маховик 5. Эта тяга через колено (точка А) заставляет вращаться маховик 4 и 
выходной вал 2. При этом благодаря внутреннему зубчатому зацепления между 
неподвижной шестеренкой 3 и маховиком 4, маховик 4 вынужден вращаться 
вокруг колена с угловой скоростью примерно в два раза меньшей угловой 
скорости маховика 5 и вала 2 в направлении, обратном направлению вращения 
маховика 5. 

Если верить фильму о Ермоле и его двигуне, показанному по украинскому 
телевидению (есть на его сайте), то частота выходного вала равна 3600 об/мин. 
Тогда частота вращения маховика 4 примерно равна 1800 об/мин. Это достаточно 
большая частота вращения, при которой вполне могут проявляться 
гироскопические эффекты, которые, как можно убедиться на скамье Жуковского, 
проявляются и при меньших частотах вращения. Фигуристы на льду это тоже 
могут подтвердить. 

В теории гироскопов доказано, что если при вращении гироскопа давить на 
его ось, то гироскоп отвечает смещением (а значит и силой), направление 
которого перпендикулярно воздействующей силе и оси вращения гироскопа. Т.е., 
три вектора – ось, внешняя сила и ответная реакция гироскопа «создают» три 
взаимно перпендикулярные оси некой прямоугольной системы координат. Этот 
феномен довольно интересен и позволяет предположить, что трехмерность 
нашего мира как-то связана с этим эффектом. 

Но воздействовать на гироскоп можно не только на ось. Воздействовать 
можно и непосредственно на тело гироскопа перпендикулярно его плоскости 
вращения. Причем можно сделать так, что гироскоп будет вращаться при жестко 
закрепленной оси, а сила будет неподвижно располагаться в пространстве. 
Примерно, как на рис. 3. С левым гироскопом всё понятно, а вот на правом 
гироскопе сила F давит на плоскость гироскопа сверху вниз, но при этом сила и 
ось гироскопа зафиксированы и занимают в пространстве неизменное положение. 

 

Рис.3. Варианты воздействия внешней силы на гироскоп. 

На рис.3 показано, что воздействие силы F как на левый, так и на правый 
гироскоп приведет к одному и тому же результату – гироскоп начнет 



прецессировать. Или появится тяга в направлении читателя. Поэтому нам 
осталось взглянуть на редуктор Ермолы именно с этих позиций (рис.4) 

 

Рис.4. Упрощенная схема редуктора Ермолы после начального разгона. 

На рисунке не показаны подшипники между маховиком 5 и внутренней 
поверхностью корпуса, подшипники между маховиками 4 и 5, а также подшипники 
между коленом и маховиком 4. А также не показано, но мы должны помнить, что 
внизу внутренний маховик 4 имеет зубчтое зацепление с шестеренкой 3, которая 
тоже не показана на рис.4. Благодаря такой конструкции маховик 4 и маховик 5 
образуют систему с положительной обратной связью. В итоге, маховик 4, 
вращаясь, цепляясь на шестеренку 3, вынужден поворачиваться вокруг колена, но 
одновременно давить на колено по направлению силы Fт, это заставляет 
вращаться выходной вал и внешний маховик 5, который в данной конструкции 
выполняет роль аккумулятора энергии вращения, а одновременно создает 
обрамление для внутреннего маховика 4, который является настоящим двигуном 
(движителем) всей конструкции. Ибо давление вертикальной силы Fверт на него 
равноценно воздействию на ось вращения маховика 4. Поэтому маховик 4 будут 
отвечать на силу Fверт появлением горизонтальной тяги Fт, направленной по 
касательной к окружности, вдоль которой перемещается колено ври вращении 
маховиков и выходного (ведомого) вала. 

И чем больше будет момент инерции у маховика 4, чем больше будет сила, а 
точнее момент этой силы относительно сои вращения маховика 4, тем большей 
будет сила тяги Fт. Поэтому немудрено, что маховик 4 гораздо массивнее 
маховика 5. Следует понимать, что между концом вала 9 и поверхностью 
маховика 4 трение должно быть минимальным. Значит верхняя поверхность 
маховика 4 должна быть обработана и отполирована до блеска, а также хорошо 
смазана маслом. 

В своей статье «Величайшая Революция в Механике» я уже приводил 
похожую схему (рис.5) 



 
Рис.5. Возможная схема преобразователя (редуктора) Ермолы. 

В этой схеме маховик взаимодействует с наружной стенкой через зубчатую 
передачу. В результате направление его вращения совпадает с направлением 
вращения маховика 4 в редукторе Ермолы.  

Также предлагал схему, в которой дополнительные маховики вращаются с 
помощью «своих» моторов (рис.6) 

 

Рис.6. Механизм вращения с двумя гироскопами. 

Но Ермола предложил более продвинутое решение. Он не только заставил 
маховик 4 создавать тягу в направлении вращения маховика 5 и выходного вала 
2, но и поставил его в такие условия, при которых конструкция стала очень 
устойчива. Опасность разрушения во время работы ей практически не грозит. 
Кроме того, наличие в конструкции Ермолы механической положительной 
обратной связи между маховиками 4 и 5 позволяет обойтись без дополнительных 
электромоторов для раскрутки гироскопов, а также сложной электронной системы 
для управления тягой, предлагаемых в моей схеме.  



И еще один момент, конструкция редуктора Ермолы хорошо сбалансирована. 
Именно для этого предназначен маховик 5, а также система рычагов и 
приспособлений, центрирующих как маховик 5, так и положение вертикальной 
силы в виде ведущего вала и разного рода втулок, допускающих небольшие 
перемещения относительно друг друга для предотвращения возможного клина. 
Думаю, что поисками хорошо сбалансированной конструкции и объясняется 
наличие нескольких вариантов редуктора Ермолы. И что предложенный в патенте 
вариант еще не последнее решение, а только очередной этап в поиске 
оптимальной конструкции безтопливного генератора (двигуна). 

Что касается поиска решения задачи о треугольнике Ковалевской, которой 
озадачил всех Ермола в последней своей статье, то желающие докопаться до 
истины могут это продолжить. Но, похоже, редуктор Ермолы, может прекрасно 
работать и без решения этой загадки. 


