Eine Praktische Anleitung zum Energie Kostenlos Gerate Autor: Patrick J. Kelly

Kapitel 1. Magnet-Macht

Eine Sache, die uns erzahlt, ist, dass Permanentmagnete kénnen keine Arbeit tun. Oh ja, Magnete kdnnen sich
gegen die Schwerkraft zu unterstiitzen, wenn sie auf lhrem Kihlschrank kleben, aber, so sagt man, sie kdnnen
keine Arbeit tun. Wirklich?

Was ist genau ein Permanentmagnet? Nehmen Sie ein Stiick geeignet Material wie Stahlblech, legte es in eine
Spule aus Draht und fahren einen starken elektrischen Strom durch die Spule, dann konvertiert, die den Stahl in
einen Permanentmagneten. Welche Zeitdauer bendétigt der aktuelle in der Spule der Magnet zu sein? Weniger als
ein Hundertstel einer Sekunde. Wie lange kann die resultierende Magnet sein eigenes Gewicht gegen die
Schwerkraft unterstiitzen? Jahre hinweg. Kommt, dass Sie nicht als seltsam vor? Sehen Sie, wie lange Sie Ihr
eigenes Korpergewicht gegen die Schwerkraft unterstitzen kénnen, bevor Sie mide. Jahre hinweg? Nein.
Monate, dann? Nein. Sogar Tage? Nein.

Nun, wenn du es nicht tun, wieso kann die Magnet? Meinen Sie, ein einzelner Impuls flir einen winzigen Bruchteil
einer Sekunde genug Energie in das Stiick Stahl seit Jahren Power Pumpe kann? Scheint das sehr logisch nicht
nicht wahr? Wie funktioniert die Magnet es tun?

Die Antwort ist, dass die Magnet nicht wirklich irgendeine macht Gberhaupt ausibt. Auf die gleiche Weise, dass
ein Solar-Panel keine Anstrengung setzen in die Erzeugung von elektrischem Strom fliet die Kraft eines
Magneten aus der Umgebung und nicht vom Magneten. Der elektrische Impuls erzeugt die Magnet richtet die
Atome innerhalb der Stahl und erstellt einen magnetischen "Dipol" hat den gleichen Effekt, das die elektrische
"Dipol" einer Batterie. Es polarisiert die Quantum Umgebung es und verursacht groRe Strome der Energiefluss
um sich herum. Eines der Attribute dieser Energiefluss ist, nennen wir "Magnetismus" und die Magnet halten Sie
sich an die Tur Ihres Kihischranks und Uberwinde die Schwerkraft Giber Jahre hinweg erméglicht.

Im Gegensatz zu der Batterie, wir haben es nicht in einer Position, wo sie sofort zerstort seine eigenen Dipol, so
ein Ergebnis, fliekt Energie um den Magneten, so ziemlich auf unbestimmte Zeit. Uns wird gesagt, dass
Permanentmagnete nicht verwendet werden, um nutzliche Arbeit zu tun. Das ist nicht wahr.

Der Dauermagnet-Motor der ShenHe Wang.

Dies ist ein Bild von einem chinesischen Mann, Shenhe Wang, die entworfen und hat einen elektrischen
Generator von funf Kilowatt Leistung gebaut. Dieser Generator ist durch Permanentmagneten angetrieben und so
verwendet keinen Kraftstoff zu laufen. Es verwendet magnetischen Teilchen in einer Flissigkeit suspendiert. Es
sollte auf offentliche Darstellung auf der Shanghai World Expo vom 1. Mai 2010 haben bis 31. Oktober 2010
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gewesen, aber die chinesische Regierung trat ein und wirde es nicht erlauben. Stattdessen wirden sie nur
erlauben ihm zu zeigen, eine Armbanduhr-size-Version, dass das Design, sondern arbeitete die wirde von
keinem praktischen Nutzen in der Stromerzeugung werden gezeigt:

Die meisten Erfinder nicht scheinen, um es zu realisieren, aber fast jede Regierung wird den Mitgliedern der
Offentlichkeit habhaft jeden ernsthaften Freie-Energie-Gerat gegeniiber (obwohl sie gerne verwenden diese
Gerate selbst sind). Ihr Ziel ist die beherrschen und zu kontrollieren normalen Menschen und ein wesentlicher
Faktor, dass die Zufuhr und die Kosten der Energie zu steuern ist. Ein zweites Verfahren Uberall eingesetzt ist,
Geld zu kontrollieren, und ohne es zu merken, verwalten Regierungen zu nehmen etwa 78% der Menschen,
Uberwiegend durch verdeckte Methoden, indirekte Steuern, Abgaben, Gebulhren, ... Wenn Sie mehr dartiber
wissen wollen, dann besuchen Sie www.yourstrawman.com aber bitte Verstandnis daflr, dass der Grund, warum
freie-Energie-Gerate sind nicht fur den Verkauf in Ihrem lokalen Geschaft mit der politischen Kontrolle und
erworbenen finanziellen Interessen zu tun hat und hat nichts mit der Technologie zu tun. Alle technischen
Probleme sind geldst worden, buchstablich Tausende von Zeiten, aber die Vorteile sind von den Machthabern
unterdriickt worden.

Zwei von Herrn Wangs 5 Kilowatt-Generatoren erfolgreich abgeschlossen der chinesischen Regierung
obligatorische sechsmonatige "Zuverlassigkeit und Sicherheit" Testprogramm im April 2008. Ein grofles
chinesisches Konsortium hat begonnen Aufkauf Kohle-Stromerzeugungsanlagen in China, um sie mit
schadstofffreien groen Versionen von Wangs-Generator zu sanieren. Einige Informationen Gber den Bau des
Wang Motor ist hier erhaltlich: http://www.free-energy-info.tuks.nl/\WWang.pdf.

Der Motor besteht aus einem Rotor, der vier Arme und welche in einer flachen Schale mit Flissigkeit sitzt, die
eine kolloidale Suspension von magnetischen Teilchen hat in sich hat:
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Es ist ein Patent auf den Motor, aber es ist nicht in Englisch und was es offenbart, ist nicht eine grofere Menge.
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Es war Herr Wang die Absicht, seine Motor-Design in alle Lander der Welt zu geben und sie einladen, um es fur
sich selbst machen. Diese sehr grof3ziigige Haltung nicht berlcksichtigen die vielen erworbenen finanziellen
Interessen in den einzelnen Landern, nicht zuletzt von denen die Regierung dieses Landes, das die Einflhrung
von jedem Gerat, das in der freien Energie und die damit tippt entgegensetzen, ware zerstéren ihre
kontinuierliche Strome von Einkommen. Es ist sogar mdglich, dass Sie nicht berechtigt, nach China zu gehen,
kaufen Sie ein und bringen sie zuriick mit Ihnen fur den Einsatz zu Hause.

Es ist nicht leicht, Permanentmagneten in einem Muster, das eine kontinuierliche Kraft in einer einzigen Richtung
zu liefern, da es dazu neigt, ein Punkt, an dem die Krafte von Anziehung und AbstoRung Gleichgewicht und
erzeugen eine Position, in welcher der Rotor sedimentiert und Stécken arrangieren. Es gibt verschiedene Wege,
um dies zu vermeiden. Es ist mdglich, das Magnetfeld durch Umleitung es durch einen Weicheisenkern
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Komponente andern.

Es gibt viele andere Ausfliihrungen des Permanentmagnetmotors, aber bevor zeigt einige von ihnen, ist es
wahrscheinlich diskussionswirdig was nutzliche Arbeit durch die rotierende Welle eines Permanentmagnetmotors
durchgefuhrt werden kann. Mit einem Heim gebaut Permanentmagnet-Motor, wo billige Bauteile verwendet
worden und die Qualitat der Verarbeitung kann nicht so toll sein (obwohl das ist definitiv nicht der Fall mit einigen
Hausbau), die Welle Macht kann nicht sehr hoch sein. Erzeugung von elektrischer Energie ist ein gemeinsames
Ziel, und das kann, indem Permanentmagneten durch Spulen aus Draht vorbei erreicht werden. Je naher an der
Drahtspulen, desto grof3er der Strom in diesen Spulen erzeugt. Leider macht dies schafft magnetischem
Widerstand und dass Drag steigt mit der Menge des elektrischen Stroms ist von den Spulen gezogen.

Es gibt Mdglichkeiten, diese Belastung flr die Drehung der Welle zu reduzieren. Eine Mdéglichkeit besteht darin,
eine Ecklin-Brown Stil der elektrischen Generator, wobei die Drehung der Welle nicht bewegt, Magnete Spulen
vorbei, sondern bewegt sich eine magnetische Abschirmung, die alternativ sperrt und stellt einen magnetischen
Pfad durch die Generatorspulen. Verwenden Ein kommerziell erhaltliches Material namens "Mu-Metall" ist
besonders gut als magnetische Abschirmung Material und ein Stiick wie ein Pluszeichen geformt wird im Ecklin-
Brown-Generator verwendet.

Die Magnet-Abschirmung Generator der John Ecklin.

John W. Ecklin wurde US-Patent Nummer 3.879.622 am 29. Marz 1974 erteilt. Das Patent ist eine Magnet /
Elektromotor-Generator, der einen Ausgang grofer ist als der Eingabe erforderlich, um sie auszuflhren
produziert. Es gibt zwei Arten des Betriebs. Die wichtigsten lllustration fir das erste ist:
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Hier ist der (geschickt) Idee, einen kleinen Motor mit geringer Leistung verwenden, um eine magnetische
Abschirmung zu drehen, um den Zug der zwei Magneten zu maskieren. Dies verursacht eine schwankende
Magnetfeld die zum Antrieb eines Generators drehen.

Im obigen Diagramm wird der Motor am Punkt "A" dreht die Welle und Abschirmbander am Punkt "B". Diese
rechteckigen mu-Metall-Streifen bilden einen sehr leitfahigen Pfad fir den magnetischen Kraftlinien, wenn sie mit
den Enden der Magnete ausgekleidet und sie effektiv Absperren des Magneten Pull im Bereich der Stelle "C". Am
Punkt 'C', wird der federbelastete Reisenden nach links gezogen, wenn die rechte Magneten abgeschirmt ist und
die linke Hand Magneten ist nicht abgeschirmt. Wenn die Motorwelle weiter rotiert, ist der Reisende nach rechts
gezogen wird, wenn der linke Magneten abgeschirmt ist und die rechte Hand Magneten ist nicht abgeschirmt.
Diese Schwingung wird durch mechanische Gestange weitergegeben zu "D", wo es verwendet wird, um eine
Welle zum Antrieb eines Generators drehen zeigen.

Da der Aufwand fiir die magnetische Abschirmung zu drehen relativ niedrig ist, wird behauptet, dass der Ausgang
den Eingang ubersteigt und so kénnen zur Stromversorgung des Motors, der die magnetische Abschirmung
dreht.

Die zweite Methode fir die Nutzung der Idee wird in der Patentschrift als angezeigt:
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Rotierende magnetische Abschirmung

Hier wird das gleiche Abschirmung Idee genutzt, um eine Hin-und Herbewegung, die dann an zwei
Drehbewegungen umgewandelt wird, um zwei Generatoren anzutreiben produzieren. Das Paar von Magneten, A
'sind in einem Gehduse angeordnet und aufeinander zu gedrickt durch zwei Federn. Wenn die Federn
vollstdndig ausgefahren sind, sind sie nur frei von der magnetischen Abschirmung 'B'. Wenn ein kleiner
Elektromotor (nicht im Diagramm dargestellt) die magnetische Abschirmung bewegt sich aus dem Weg sind die
beiden Magneten stark voneinander abgestof3en als ihre Nordpole nahe beieinander sind. Dieser komprimiert die
Federn und durch die Verknlpfungen auf 'C' drehen sie zwei Wellen, um die Ausgangsleistung zu erzeugen.

Eine Abwandlung dieser Idee ist die Ecklin-Brown Generator. In dieser Anordnung stellt das bewegliche
magnetische Abschirmung Anordnung einen direkten elektrischen Ausgang anstelle eines mechanischen
Uhrwerks:

Magnetische Abschirmung

NI/ | [s

Ausgangsspule

Sichtweise der schild
SEITEMANSICHT

Dabei wird der gleiche Motor und rotierenden magnetischen Abschirmung Anordnung verwendet, aber die
magnetischen Kraftlinien am FlieRen durch eine zentrale |-Stiick blockiert. Diese I-Stlick wird aus lamelliertem
Eisen Faserbander gemacht und eine Pickup-Spule oder Spulen umwickelt ist.

Die Vorrichtung arbeitet wie folgt:

In der Position auf der linken Seite gezeigt ist, die magnetischen Kraftlinien Strdmung nach unten durch die
Aufnehmerspulen. Wenn die Motorwelle gedreht hat weitere 90 Grad, tritt die Situation auf der rechten und dort,
nach oben die magnetischen Kraftlinien Durchstrdémung der Sondenspulen. Dies wird durch die blauen Pfeile in
der Abbildung gezeigt. Diese Umkehrung des magnetischen Flusses stattfindet viermal fir jede Drehung der
Motorwelle.
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Wahrend die Ecklin-Brown-Design setzt voraus, dass ein Elektromotor verwendet wird, um die mu-Metall-
Abschirmung zu drehen, es scheint nicht zu einem Grund, warum die Rotation nicht mit einem Permanentmagnet-
Motor sollte getan werden kann.

Toroidal Formen sind naturlich wichtig in vielen Geraten, die ziehen in zuséatzliche Energie aus der Umgebung.
Jedoch der Ecklin-Brown-Generator sieht ein wenig kompliziert fir Hausbau, das Prinzip kann verwendet werden,
mit einem viel einfacher Stil des Baus, in denen die Kerne der Ausgabe-Spulen sind gerade Stangen mit
geeignetem Material wie "weiche" Eisen oder vielleicht leichter verfligbare Mauerwerk verankert:

Wenn die Mauerwerk-Anker verwenden, achten Sie darauf, das konische Ende abgeschnitten, wie es die
magnetische Wirkung auf unerwiinschte Weise verandert. Mit einer Hand Sage und einen Schraubstock, Ende
abschneiden ist eine sehr einfache Sache zu tun und ermdglicht eine normale spiralférmige Spule an aufgezogen
werden, entweder direkt auf der Welle oder auf eine einfache Spule, die auf die Welle gleitet. Mit einer solchen
Spule produziert die Spannung erhéht die Anzahl der Runden in der Spule erhdht. Die maximale Stromaufnahme
hangt von der Dicke des Drahtes als die dickere dem Draht, desto gréRer den Strom den sie, ohne Uberhitzung
tragen kdnnen.
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Schichten diinnen Eisen-und Dicke
Alufolie Abschirmung

Wir kénnen eine normalen Magneten oder eine Reihe von Magneten an jedem Ende des geraden Kerns dazu
fihren, dass ein starkes Magnetfeld durch das Herzstiick unserer Spule flieRen. Wie sich der Motor dreht die
beiden Ubergeben screening Arme sie abwechselnd zwischen den Magneten an einem Ende des Kerns und dann
dem Magneten am anderen Ende des Kerns, erstellen eine fluktuierende Magnetfeld durch die Spule.

Die Zeichnung zeigt nur eine Ausgabe-Spule kdnnte, aber es zwei Spulen:
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Oder gabe es vier Spulen:

ENDANSICHT
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Die Spulen kénnen verbunden werden, parallel zu den Ausgangsstrom zu erhéhen, oder sie kdnnen in Reihe (in
einer Kette-Konfiguration) angeschlossen werden, um die Ausgangsspannung zu erhéhen. Wahrend die
Zeichnungen die Schilde, die direkte Verbindung der motor Antriebswelle zeigen (eine kurze Lange von Kunststoff
Sleeven aus einem Stlick Draht wiirde wahrscheinlich verwendet werden, mit der Ausrichtung der Motorwelle und
die Abschirmung Achse helfen) gibt es keinen Grund, warum die Abschirmung nicht auf einer separaten Achse
montiert in Lagern und getrieben von einem Riemen und Riemenscheibe Achsfolge sein sollte.

Mit einer separaten Abschirmung Achse ermdglicht eine lange, steife Achse verwendet werden und dass dort
zusatzliche Spulen und Magneten sein. Das Ergebnis kdnnte wie folgt:



Der Dauermagnet-Motor der Howard Johnson.

Rickkehr zu Permanentmagnetmotoren selbst, ist eines der Top-Namen in diesem Bereich Howard Johnson.
Howard gebaut, gezeigt und gewann US-Patent 4.151.431 am 24. April 1979, von einem sehr skeptisch
Patentamt fiir seine Gestaltung eines Permanentmagnet-Motor. Er benutzte machtig, aber sehr teuer Cobalt /
Samarium Magneten, um die Leistung zu erhéhen und demonstriert die motorischen Grundlagen fir die
Frihjahrstagung 1980 edition of Science and Mechanics Magazin. Sein Motor-Konfiguration wird hier gezeigt:

Stabmagnet

Magnetische
Sylinder

Abgesetzter

Beachten %ie, dass die Spalte fwischen den
Magneten nicht eine Konstante Breite

Der Punkt ist, dass er ermoglicht, dass der magnetische Fluss von seinem Motor immer asymmetrisch, wodurch
ein kontinuierlicher Rotationsantrieb. Die Rotormagnete in abgestuften Paaren verbunden sind, verbunden durch
eine nicht-magnetische Joch. Die Statormagneten auf einer Mu-Metall Schiirze Zylinder gestellt. Mu-Metall ist
sehr hoch leitfahigen, um den Magnetfluss (und ist teuer). Das Patent besagt, dass der Anker Magneten 3,125 ist
"(79,4 mm) lang und die Statormagnete sind 1" (25,4 mm) breit, 0,25 "(6 mm) tief und 4" (100 mm) lang. Weiter
heil’t es, dass die Rotormagneten Paaren nicht um 120 Grad auseinander, aber gesetzt sind leicht zu glatten die
magnetischen Krafte auf den Rotor versetzt. Weiter heil3t es, dass der Luftspalt zwischen den Magneten des
Rotors und des Stators ein Kompromil3, dal® je gréfRer die Licke, desto weicher wird das Fahren, aber desto
geringer ist die Leistung. So ist ein Spalt ausgewahlt, um die grofite Leistung bei einem akzeptablen Mal} an
Vibrationen ergeben.

Howard halt Permanentmagneten Raumtemperatur-Supraleiter sein. Vermutlich sieht er magnetischem Material
mit Elektronen-Spin-Richtungen in zuféllige Richtungen, so dass ihre Netto-Magnetfeld nahe Null ist, bis die
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Elektronenspins durch den Magnetisierungsstrom Prozess, erstellt dann eine allgemeine net permanentes
Magnetfeld, durch die supraleitenden elektrischen Strom aufrechterhalten ausgerichtet sind.

Die Magnetanordnung ist hier mit den inter-Magneten Licken aus der Zeichnung in Howard Patent beurteilt
angezeigt:

L 10 | 20 L 7.5 20 L6 | 20 LS 20 4]
gl gl gl gl T |

Beachten Sie, dass Howard nicht zu zeichnen, die Licken
wischen den Magneten als die gleiche Breite

Stellung #

5 5 5

SEITENANSICHTEN

ANSICHT VON OBEN

Ein Magazin Artikel zu diesem Thema kénnen eingesehen werden unter http://newebmasters.com/freeenergy/sm-
48.html.
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Der "Carousel"” Dauermagnet Motor/Generator.

US-Patent 5.625.241, in der Anlage enthalten, sind die spezifischen Details einer einfachen elektrischen
Generators durch Permanentmagneten alone angetrieben. Dieser Generator kann auch als Motor verwendet
werden. Der Aufbau ist nicht besonders kompliziert:

Es verwendet eine Anordnung, bei der Permanentmagnete mit jedem zweiten Spulensatz um den Rotor
verbunden sind. Die Bedienung ist self-powered und die Magnetanordnung ist klar definiert:

Und die physikalische Anordnung der Vorrichtung ist nicht besonders kompliziert:
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Dies ist ein Patent, das ist definitiv lesenswert und unter Berlicksichtigung, zumal es sich nicht um eine
komplizierte Darstellung seitens der Autoren, Harold Ewing, Russell Chapman und David Porter. Diese scheinbar
sehr effektiv Generator scheint zum gegenwartigen Zeitpunkt zu Ubersehen. Es scheint klar, dass
Dauermagnetmotoren eine hundertprozentige praktikable Option fir den Home-Konstruktor und sie sind in der
Lage wesentlichen Leistungsausgange Uber lange Zeitraume, es sollte jedoch angemerkt, dass die Motoren mit
Magneten allein notorisch schwer zu erhalten funktionsfahig sind, und wahrend sie kann getan werden, sind
Motoren, die bewegen Abschirmung oder gepulsten elektrischen Abschirmung verwenden viel mehr lebensfahig
fur die erstmalige Konstruktor - Motoren wie der Charles Flynn Motor oder Stephen Kundel Motors.

Der Dauermagnet-Motor der Robert Tracy.

Einige Leute haben fir Permanentmagnet-Motoren, bei denen das Feld im geeigneten Moment durch einen
beweglichen Bauteil des Motors abgeschirmt ist entschieden. Robert Tracy erhielt US-Patent Nummer 3.703.653
am 21. November 1972 fir einen "Hubkolbenmotor mit Motion Conversion Means". Gerat verwendet seinem
Magnetabschirmungen zwischen Paaren von Permanentmagneten an der entsprechenden Stelle platziert in der
Rotation der Motorwelle:

UsS Patent
3,703,653

Robert
Tracy

Der Elektromagnet Motor der Ben Teal.
Motoren dieser Art sind in der Lage betrachtliche Leistung. Die sehr einfache Motor, urspriinglich von Ben Teal
gebaut mit Holz als wichtigsten Baustoff, wurde US-Patent Nummer 4.093.880 im Juni 1978 verliehen. Er fand,
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dass, indem er seine Hande, er konnte nicht aufhoren, die Motorwelle drehen trotz der es so ist, eine sehr
einfache Motor-Design:

ANSICHT VON OBEN
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Der Motorbetrieb ist so einfach wie mdglich mit nur vier Schalter aus federndem Metall besteht, angetrieben von
einem Nocken auf der Rotorwelle. Jeder Schalter gerechte Macht es Elektromagneten, wenn es zu ziehen
braucht und trennt es, wenn der Zug ist beendet. Die daraus resultierende Motor ist sehr machtig und sehr
einfach. Zusatzliche Leistung kann durch Stapeln nur eine oder mehrere zusatzliche Schichten auf der jeweils
anderen zu bertcksichtigen. Die obige Abbildung zeigt zwei Schichten lbereinander gestapelt. Nur ein Satz von
vier Schaltern und einem Nocken, egal wie viele Schichten verwendet werden, da die Magneten vertikal
Ubereinander parallel miteinander verdrahtet sind, wie sie ziehen zur gleichen Zeit bendétigt.

Die von dem Motor geliefert Teal ist ein Hinweis auf die mégliche Leistung eines Permanentmagnetmotors, die in
einer ziemlich ahnlicher Weise durch Bewegen Magnetabschirmungen um eine Hin-und Herbewegung zu
erhalten arbeitet. Platzieren eines Widerstand und Kondensator Uber jeden Schaltkontakt sowohl unterdriickt
Funken und speist Strom in die Batterie zurtick, wenn der Kontakt 6ffnet, und dies verlangert die Lebensdauer der
Batterie erheblich.

1-12



Der Dauermagnet-Motor der Jines.

James E. Jines und James W. Jines wurden US Patent 3.469.130 am 23. September 1969 verliehen "Mittel zum
Abschirmen und Unshielding Permanent Magnete und magnetische Motors Unter Verwendung der Same" und
die in der Anlage. Dieser Magnet Motorkonstruktion verwendet selektiven Abschirmung der Antriebsmagnete um
eine kontinuierliche Kraft in einer Richtung zu erzeugen. Es hat auch eine mechanische Anordnung zur
schrittweisen Einstellung der Abschirmung, um die Leistung des Motors einstellen.

i Gleitende
3 Magnetabschirmung
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Dies ist ein sehr interessantes Design des magnetischen Motors, insbesondere da es nicht fiir alle Materialien,
die nicht leicht verfligbar sind von vielen Lieferanten nennen. Es hat auch den Vorteil, nicht benétigen jede Form
der exakten Anpassung bzw. Auswuchten von magnetischen Kraften, um es zu betreiben.

Der Dauermagnet-Motor der Stephen Kundel.
Das Permanentmagnet-motor-Design von Steven Kundel zeigt ausfiihrlich in seinem Patent der auf Seite A - 887
der Anlage angezeigt wird. Es verwendet eine einfache oszillierende Bewegung Positionieren Sie die Magnete
"Stator", so dass sie eine kontinuierliche Rotations Kraft auf der Abtriebswelle bieten:
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Dabei markiert der gelbe Arm 38, Felsen nach rechts und links, durch eine Magnetspule 74 aufgeschoben. Es
gibt keinen offensichtlichen Grund, warum diese Schaukelbewegung nicht durch eine mechanische Verbindung
mit der rotierenden Abtriebswelle 10 erreicht werden. Die drei Arme 20, 22 und 24, wobei an ihren oberen
Punkten verschwenkbar sind, in einer zentralen Position durch die Federn 34 und 35 gedrickt. Die Magnete 50,
51 und 52, werden durch diese Arme bewegt, wodurch eine kontinuierliche Drehung der Abtriebswelle 10. Die
Bewegung dieser Magnete vermeidet die Position des Magneten einen Punkt erreichen, des Gleichgewichts und
der Sperre in einer einzigen Position.

Abbildung 24 I Abbildung 3 < == n
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Fig.2 und Fig.3 zeigen die Lage der Magnete, mit der Abbildung 3 Position, die einen Punkt in der Rotation der
Abtriebswelle 180 Grad (eine halbe Umdrehung) weiter als die Position in 2 gezeigt ist.
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Einige andere, starkere Magnetanordnungen, die mit diesem Design verwendet werden kdnnen, sind im vollen
Patent im Anhang dargestellt.

Diese Konstruktion scheint nicht zu viele Konstrukteure trotz der Tatsache, dass es muss eine der einfachsten
Magnet-Motoren zum Einrichten und machen Arbeit ansprechen. Die Ausgangsleistung kann so grofl} sein, wie
Sie als zusatzliche Schichten von Magneten kénnen hinzugefligt werden soll. Die Bedienung ist sehr einfach und
kann vielleicht besser gesehen werden, wenn nur ein Hebelarm bericksichtigt. Der Hebelarm hat nur zwei
Arbeitspositionen. In einer Stellung wirkt auf einen Satz von Rotormagneten und in der zweiten Position wirkt auf
einen zweiten Satz von Rotormagneten. So werden wir in jedem Satz wiederum schauen. Wenn es zwei
Magneten nahe bei einander sind, eine in ihrer Lage fixiert und das andere freie, so zu bewegen:

/

/N
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Die Magnete haben eine starke Anziehungskraft zueinander, weil der Nord-und Sidpol gegenseitig anziehen. Da
jedoch die zwei Sudpole einander abstol3en, ist die Bewegung des sich nahernden Magneten nicht direkt entlang
der griine Pfeile gezeigt, aber anfanglich in der Richtung durch den roten Pfeil gezeigt. Diese Situation wird mit
dem Moving-Magnet nahert er festen Magneten und die Anziehungskraft zwischen ihnen immer starker die ganze
Zeit. Aber, andert sich die Situation sofort die Moving Magnet ist der engste Punkt erreicht, um den festen
Magneten. Impuls beginnt, es Vergangenheit tragen, aber an diesem Punkt der Zugrichtung zwischen den
Magneten beginnt, die Weiterbewegung des beweglichen Magnet widersetzen:
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Wenn die festen Magneten verbleibt in dieser Stellung, so wird die beweglichen Magneten kurz oszillieren und
zum Stillstand kommen direkt gegeniiber dem festen Magneten so aus:

S -« N

N - S

Die Anziehungskrafte zwischen den beiden Magneten ist nun vollstadndig horizontale und es gibt keine Kraft auf
den bewegbaren Magneten zu veranlassen, sich zu bewegen. Das ist einfach Zeug, von jedem, der
Permanentmagnete untersucht hat, um zu sehen, was sie tun verstanden. Stephen Kundel ist sich dessen wohl
bewusst, und so zieht er die "feste" Magnet schnell aus dem Weg, bevor die in umgekehrter Richtung Zug
verlangsamt die Moving-Magnet nach unten. Er bewegt die Magneten seitwarts und gleitet eine andere in Position
wie folgt:
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Die neue Magnet ist jetzt viel ndher an den beweglichen Magneten und so hat einen viel gréReren Einfluss
darauf. Die Pole des neuen Magneten entsprechen den Polen des beweglichen Magneten, die sie auseinander
zu dricken sehr stark bewirkt, Antreiben der beweglichen Magneten ab in Richtung sie sich bewegt wurde in. den
beweglichen Magneten bewegt sich sehr schnell und so steigt aus dem Bereich von der Festmagneten recht
schnell, wobei an diesem Punkt werden die "festen" Magnete des Stators wieder in ihre urspriingliche Position,
wo sie wirken in der gleichen Weise auf der nachsten bewegenden Magneten, der an dem Rotor bewegt.

Diese sehr einfache Bedienung erfordert nur eine geringe Kraft, um die Statormagnete Seitwartsbewegung
zwischen ihren zwei Positionen, wahrend die Kraft zwischen den Magneten und den Stator Rotormagnete kann
hoch sein, wodurch erhebliche Drehkraft auf die Achse, auf der die Rotorscheiben angebracht sind.

Die Effizienz des Systems weiter gesteigert wird, da, wenn die Statormagnete in der ersten Position dargestellt

sind, wobei der zweite "festen" Magnet nicht sitzt, sondern im Leerlauf wirkt es auf den Magneten des nachsten
Rotorscheibe:

L —Fotor 1 Retor 2—__
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Dazu missen die Magnete befestigt Rotorscheibe 2 so positioniert sein, dass ihre Pole umgekehrt wie die an
Rotorscheibe 1 sind. Stephen verwendet einen Lautsprecher, um den horizontalen Balken, auf denen die
Statormagnete befestigt sind hin und her, wie ein Lautsprecher hat diesen Mechanismus bereits in sie eingebaut
wackeln. Don Kelly Permanentmagnetmotor verwendet auch diese sehr einfache Idee der Bewegung der
Statormagneten aus dem Weg zu gegebener Zeit.

Der Dauermagnet-Motor der Charles “Joe” Flynn.

Patent US 5.455.474 vom 3. Oktober 1995 gezeigt und in voller Hohe in der Anlage gibt Details dieses
interessantes Design. Er sagt: "Diese Erfindung bezieht sich auf ein Verfahren zur Herstellung von nutzbarer
Energie mit Magneten als treibende Kraft und stellt eine wichtige Verbesserung gegeniber bekannten
Konstruktionen und es ist eine, die einfacher zu konstruieren, kann gemacht Selbst sein Ausgangspunkt, ist
leichter einzustellen , und ist weniger wahrscheinlich, um aus der Anpassung. Die vorliegende Konstruktion ist
auch relativ leicht zu kontrollieren, ist relativ stabil und ergibt erstaunlich viel Ausgangsenergie Berucksichtigung
der Quelle der Antriebsenergie, die verwendet wird. Die vorliegende Konstruktion macht Verwendung von
Permanentmagneten als die Quelle der Antriebsenergie, zeigt jedoch ein neuartiges Mittel zur Steuerung der
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magnetischen Wechselwirkung oder Kopplung zwischen den Magnetelementen und in einer Weise, die relativ
robuster ist, erzeugt eine betrachtliche Menge von Ausgangsenergie und Drehmoment, und in einem Gerat, das
verwendet wird, um erhebliche Mengen an Energie zu erzeugen. "

Das Patent beschreibt mehr als ein Motor. Die erste ist wie diese, wenn von der Seite gesehen:
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Eine Explosionsdarstellung, zeigt die verschiedenen Bereiche klar:

Dauermagnet
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Diese Konstruktion ist relativ einfach und doch die Operation ist machtig. Die Stromversorgung erfolgt Uber drei
Magneten, dargestellt in blau und gelb schraffiert vorgesehen. Der untere Magnet ist in der Form einer Scheibe,
wobei die Pole an den grofRen, kreisférmigen, flachen Fldchen angeordnet ist. Dies ist der Statormagnet sich nicht
bewegt. Oberhalb es ist eine Scheibe aus nicht-magnetischem Material (grau hinterlegt) und welches zwei
Magnete darin eingebettet. Diese Scheibe ist und der Rotor ist mit der zentralen vertikalen Welle angebracht ist.

Normalerweise wirde der Rotor nicht dreht, sondern zwischen den beiden Scheiben befindet sich ein Ring von
sieben Spulen, die verwendet werden, um die Magnetfelder zu erzeugen und zu modifizieren leistungsstarke
Rotation. Das Einschalten dieser Spulen ist sehr einfach und es wird durch einen Strahl von gldnzenden UV-Licht
von einer der Leuchtdioden durch einen Schlitz in einem optischen Taktscheibe an der rotierenden Welle
angeordnet sind. Die LEDs und die Fototransistoren sind mit den Mitten der sieben Spulen ausgerichtet. Die
Position und die Breite des Schlitzes steuert, welches Foto-Transistor eingeschaltet wird und wie lange sie bleibt
eingeschaltet. Dies ist eine sehr saubere und kompakte Anordnung. Der wirklich interessante Teil des Designs
ist, wie die Spulen die magnetischen Felder zu andern, um die Ausgangsleistung des Gerats herzustellen. Die
Ausrichtung der Magnetpole kann getauscht werden, sofern dies fir alle drei Magnete erfolgt.
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Hier dargestellt ist die Situation, wenn eine der Rotormagnete gedreht, wo es sich Uber eine der Spulen, die noch
nicht mit Strom versorgt wird aufweist. Der Stdpol des Rotors Magnet an dem Nordpol, die die gesamte obere
Flache des Statormagneten, wie durch die drei Pfeile dargestellt ist angezogen. Wenn eine Spannung an die
Spule angelegt wird, dann ist diese magnetische Kopplung gestért und verandert. Wenn eine Drehmoment als ein
Ergebnis der Spule eingeschaltet entwickelt wird, dann wird es zu beiden Seiten der erregten Spule entwickelt
werden. Wenn die Spule nicht mit Strom versorgt wird, dann wird es in voller Anziehung zwischen dem Magneten
und keine Drehkraft wird herstellbar sein. Sie werden bemerken, dass es zwei rotierenden Magneten
(geradzahlig) und sieben Spulen (eine ungerade Zahl) so dass, wenn einer der Rotormagnete oberhalb einer
Spule ist, dann das andere nicht. Diese Staffelung der beiden Positionen ist zum Erzeugen glatte, durchgehende
Rotationsdrehmoment und selbstanlaufender ohne dass die Welle manuell drehen wesentliche.
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Das Diagramm zeigt ein Stiick von beiden Seiten der Rotorscheibe, um den Betrieb der Spulen erklaren. Auf der
linken Seite, Magnet 56 Uberschneidungen Spule 32 und Spule 34. Spule 32 ist eingeschaltet und diese bricht die
magnetische Verbindung auf der linken Seite des Magneten 56. Aber wird die Spule 34 nicht, eingeschaltet, damit
die Anziehungskraft zwischen Magnet 56 und der Magnetscheibe unter den Spulen bleibt. Auch wenn diese
Attraktion ist bei einem Winkel nach unten, schafft es einen Push auf dem Rotor, fahren Sie nach rechts, wie
durch den roten Pfeil angezeigt.

Wahrend dies geschieht, wird die Lage um die andere Seite der Rotorscheibe, auf der rechten Seite gezeigt.
Hierbei ist Magneten 54 lber der Spule 36 und Spule ist, dass nicht eingeschaltet, so gibt es keine resultierende
Antrieb in beiden Richtungen - nur ein Zug nach unten auf dem Rotormagnet, in Richtung der Statormagnet
darunter. Die benachbarten Spule 38 ist ebenfalls nicht mit Strom versorgt und hat so keinen Einfluss auf die
Drehung. Diese Arbeitsweise ist sehr nah an, dass die Konstruktion der Motoren von Robert Adams beschrieben
im nachsten Kapitel. Es ist wichtig zu verstehen, dass dieses Verfahren zum Betrieb nichts dergleichen von der
John Bedini Impulsgebern wo die Drehung einer Platte durch den elektrischen Impuls an eine Spule angelegt
Schaffung eines RiickstoRdrucklager an einen Rotormagneten verursacht wird. Stattdessen, hier wirkt die Spule
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als eine magnetische Abschirmung, mit dem minimal méglichen Macht, ihre Arbeit zu tun ist. Die Spule ist in der
Tat eine Abschirmung, die keine beweglichen Teile hat, und so ist eine sehr geschickte Mechanismus zur
Uberwindung der Tendenz der Rotormagnete zu verriegeln an die Statormagnete und Verdrehsicherung.

Zu jedem Zeitpunkt sechs der sieben Spulen in diesem Motiv inaktiv sind, so in der Tat, wird nur einer Spule mit
Strom versorgt. Dies ist nicht ein groRer Stromaufnahme. Es ist wichtig zu verstehen, dass die Leistung dieses
Motors durch die Permanentmagnete ziehen aufeinander zu vorgesehen ist. Jede der beiden Magneten wendet
eine horizontale Zugkraft auf den Rotor jedes siebte einer Windung, also alle 51,1 Grad in der Drehung. Da die
Spulen eine ungerade Zahl sind, erhalt der Rotor eine magnetische Anziehungskraft sich alle 25,5 Grad in der
Rotation, von einer ersten Rotormagneten und dann von der anderen Rotormagneten.

Daraus folgt dann, dass die Leistung des Motors durch das Hinzufigen von mehr Magneten erhdht werden kann.
Der erste Schritt bei dieser Suche nach zusatzlichen Strom ist, eine zweite Scheibe Magneten und Spulen auf der
anderen Seite des Rotors hinzuzufiigen, so dass es einen zweiten Zug an dem Magneten. Dies hat den
zusatzlichen Vorteil, dass sie die nach unten ausgleicht des ersten Scheibenmagneten Pull mit einem Zug nach
oben, so dass eine verbesserte und ausgewogene Horizontalschub wie hier dargestellt:
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Die Spule Schalten mit der zusatzlichen Schicht von Spulen ist hier gezeigt:
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Dies flhrt zu einer gréReren horizontalen Schub. Wahrend dieses Design geht fiir optimale Leistung, schlage ich
vor, dass ein viel einfacher Bauweise mit einem Ring von Standard kreisférmigen Neodym-Magneten statt einer
grolRen Scheibenmagnet und gewohnliche kreisférmige Spulen auf der kreisférmigen Magneten platziert
verwendet werden konnte, und dies kénnen grofie Rotoren mit einem Durchmesser gebaut werden, der grofRere
Durchmesser gibt mehr Leistung Wellenleistung:
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Um die Kraft der Ausgangswelle ferner wieder zu erhdhen, kénnen zusatzliche Satze Magnete und Spulen
hinzugefligt hier gezeigte:
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Es sei daran erinnert, dass das Zeitglied oben gezeigt durch einen NE555 Timer-Schaltung, die einen standigen
Strom von Ein / Aus-Pulsen erzeugt ersetzt werden konnte. Wenn diese Impulse an den Spulen zugefihrt
werden, dreht sich der Motor, slaving sich der Pulsfrequenz. Dies ergibt eine unmittelbare Drehzahlregelung fiir
den Motor sowie die Vermeidung der Notwendigkeit fir eine prazise Positionierung der Schlitzscheibe, die die
LEDs leuchten, direkt an den Fototransistoren auf der geeigneten Zeitpunkt erméglicht. Wenn dieser Ansatz
genommen wird, dann das Timing Abschnitt oben gezeigt hatte weggelassen werden.

Die Schaltung, die Charles spezifiziert fir die Stromversorgung der Spulen, um die Magnetfelder der
Permanentmagnete blockieren verwendet N-Kanal-MOSFETs und ist sehr einfach. Hier ist seine Schaltung zur
Ansteuerung einer der Spulen:
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Nur funf Komponenten verwendet werden. Der Strom durch die Spule durch einen Transistor gesteuert wird. In
diesem Fall ist es ein Feld-Effekt-Transistor gewoéhnlich als "FET". Die haufigste Art von FET verwendet wird,
namlich ein "N-Kanal"-FET, die die grobe Entsprechung zu einem NPN-Transistor, wie in Kapitel 12 beschrieben.
Ein FET dieser Art wird ausgeschaltet, wenn die Spannung auf, es ist "Gate" (markiert mit "g" im Diagramm)
eingeschaltet ist 2,5 Volt oder niedriger. Es wird, wenn die Spannung auf ihr Gate betragt 4,5 Volt oder mehr
eingeschaltet.

In dieser Schaltung wollen wir der FET zum Einschalten des Motors, wenn Taktscheibe in der richtigen Position
ist und ausgeschaltet zu allen anderen Zeiten. Dies wird durch leuchtendes das Licht von einer Leuchtdiode oder
"LED" durch ein Loch in der Taktscheibe, die mit der Welle des Motors dreht. Wenn das Loch gegeniber dem fir
die Spule, die mit Strom versorgt werden soll LED ist, Licht durch die Offnung und auf einen lichtempfindlichen
Vorrichtung hat Charles ausgewaehlt Lichtempfindliches Transistor zu verwenden, sondern eine lichtabhangigen
Widerstand wie ein ORP12 kdnnte stattdessen verwendet werden. Wenn das Licht auf die "Opto1" Gerat strahlt
im Schaltplan, fallt es der Widerstand drastisch, Erhéhen der Spannung an dem Gate des FET und das Gerat
einschalten. Wenn die Taktscheibe Loch hinter dem LED bewegt, wird das Licht abgeschnitten und der FET-
Gate-Spannung abfallt, Schalten des FET ausgeschaltet. Diese Anordnung bewirkt, dass die Spule des Motors,
um ein-und ausgeschaltet gerade zur rechten Zeit, um eine leistungsfahige Drehung der Motorwelle zu ergeben.
In der Schaltung ist der Widerstand "R1" da, um sicherzustellen, dass der Strom durch die LED nicht ibermaRig
ist. Der Widerstand "R2" einen niedrigen Wert hat, verglichen mit dem Widerstand des "Opto1", wenn kein Licht
auf sie fallt, und dies halt die Gate-Spannung des FET auf einen niedrigen Wert, um sicherzustellen, da® der FET
vollstandig ausgeschaltet ist.

Wie Sie sehen kdénnen, ist dies im Grunde eine sehr einfache Schaltung. Jedoch wird als eine von diesen
Schaltungen fir jede Spule (oder jedes Paar von Spulen, wenn eine gerade Anzahl von Windungen in dieser
Scheibe des Motors), der Schaltung in der Patentschrift verwendet, sieht ziemlich kompliziert. Es ist eigentlich
sehr einfach. Der Widerstand "R1" wird verwendet, um den Stromfluss durch alle der LEDs zu begrenzen und
nicht nur eine LED. Man kdénnte naturlich, verwenden Sie einen Widerstand fur jede LED, wenn man wollte. Die
Schaltung fiir die Stromversorgung zwei Spulen (und zeigt nicht das Taktscheibe) sieht wie folgt aus:
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Der Abschnitt innerhalb des griinen Strichlinie wobei der identische Schaltung fiir die zweite Spule. Dieser Zusatz
an die Schaltung fir jede Wicklung genommen, wobei an diesem Punkt wird der Motor betriebsbereit. Wenn, wie
normal ware, mehrere Lagen von Magneten verwendet wird, dann die Spulen tbereinander positioniert kdnnen in
einer Kette wie folgt verbunden werden:
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Verbinden mehrerer Spulen "in Reihe" (in einer Kette) wie dieser, wird die Anzahl der elektronischen
Komponenten bendtigt und stellt sicher, dal die Impulse fiir jede dieser Spulen im exakt gleichen Zeitpunkt ist.
Alternativ ist es mdglich, diese Spulen quer miteinander verdrahtet "parallel" wird die Auswahl der Regel durch
den Widerstand der Spulen bestimmt. Das Patent Zeichnung oben dargestellten scheint anzudeuten, dass es
eine groRRe Differenz zwischen den LEDs und der optischen Einrichtungen. Dies ist wahrscheinlich nicht der Fall,
da die meisten Menschen wahlen wirde, um die Licke zwischen der LED und dem lichtabhangigen Vorrichtung
so klein wie mdglich zu halten, Halterung, so dass sie gerade vom Taktscheibe auf jeder Seite davon sind.

In diesem Patent Charles Flynn bemerkt, dass dieser Magnet Motor firr fast jeden Zweck, wo ein Motor oder
Motorantrieb erforderlich ist und wobei die Menge an Energie verfigbar oder erforderlich ist, um die Antriebskraft
erzeugen kann wenig zu null unterschiedlich eingesetzt werden kann. 20.000 rpm und mit erheblichen
Drehmoment - Charles hat Motoren dieser Art, die drehen kann mit sehr hoher Geschwindigkeit erzeugt werden.
Geringerer Drehzahlen kann auch hergestellt werden, und der Motor kann gemacht werden selbststartenden
werden. Aufgrund der geringen Energie bendtigt, um das Gerat zu bedienen, hat Charles konnte, um den Motor
mit nur einer Neun-Volt-, off-the-shelf trockene Batterie betrieben werden.

Eine Anwendung, die am besten geeignete flr diesen Motor-Design scheint, ist die Frenette Heizung in Kapitel 14
dargestellt. Mit diesem Motor die Scheiben im Inneren der Heizung Trommel anzutreiben wirde eine Heizung, die
nur durch eine Neun-Volt-Batterie angetrieben zu sein scheint. Doch wahrend das ist das Erscheinungsbild, die
Realitat ist, dass die Leistung dieses Motors von den Permanentmagneten und nicht von der Batterie kommt. Der
Batteriestrom wird nur verwendet, um die Rickwarts-Pull des Magneten zu verhindern, und es wird nicht
verwendet, um den Motor anzutreiben.

Wahrend die Verwendung einer Taktscheibe ist ein sehr zufriedenstellender Anordnung ist es auch méglich, eine
elektronische Schaltung anstelle des mechanischen Taktscheibe, die opto-Gerate und die LEDs. Was hier
bendtigt wird, ist ein Gerat, das eine Reihe von Spannungsimpulsen mit der die Gate-Spannung jedes FET von
unter 2,5 Volt anzutreiben auf tGber 4,5 Volt erzeugt werden. Es sieht so aus, als ob der bekannte 555-Timer-Chip
fur diese Aufgabe geeignet ware und es ware sicherlich laufen an der Neun-Volt-Batterie. Wir haben jedoch mehr
als ein Satz von Spulen, die ausgefuhrt werden mussen. Zum Beispiel, wenn wir sagen kdnnen, vier Satze von
Spulen durch Einschalten vier verschiedenen FET-Transistoren eine nach der anderen fahren, dann kénnten wir
einen "Divide-by-Eight"-Chip, wie die 4022-Chip. Dieser Chip kann so eingestellt werden, indem eine beliebige
Anzahl 2-8 teilen. Alles, was bendtigt wird, um die Zahl auszuwahlen, die durch dividieren ist, ist eine Verbindung
zwischen zwei der Stifte auf dem Chip.

555 Timer
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Die Ausgangsspannung an den Stiften mit "1", "2", "3" und "4" hoch geht einer nach dem anderen, wie in der
Abbildung oben gezeigt. So wirde jedes dieser Ausgangs-Pins an die FET-Gates in dieser Reihenfolge und die
FETs auf in dieser gleichen Reihenfolge eingeschaltet wiirde erhalten angeschlossen werden.

Mit dem 4022-Chip, sind die Anschlisse fiir die Teilungsrate wie folgt:

Fir den Betrieb "durch 7 dividieren", verbinden Pin 10 mit 15 Pin
Fir den Betrieb "durch 6 dividieren", verbinden Pin 5 mit Pin 15
Fir den Betrieb "durch 5 dividieren", verbinden Pin 4 mit 15 Pin
Fir den Betrieb "durch 4 dividieren", verbinden Pin 11 mit Pin 15
Fir den Betrieb "durch 3 dividieren", verbinden Pin 7 mit Pin 15
Fir den Betrieb "durch 2 dividieren", verbinden Pin 3 mit Pin 15

Bei Verwendung einer Schaltung wie dieser, wird die Pulsfrequenz aus dem 555-Chip auf einen sehr niedrigen
Wert wie eine halbe Sekunde eingestellt, so dass die Motorwelle beginnen kénnen. Sobald es wird bewegt, der
Puls langsam erhéht wird, um den Motor zu beschleunigen. Ein Vorteil dieses Verfahrens ist, dass es
Drehzahlregelung erlaubt, und wenn der Motor wurde verwendet, um eine Leistung Frenette Heizer, dann die
Drehzahlregelung wiirde auch eine Temperaturregelung fiir das Heizelement handeln.

Eine mdgliche 555 chip kdnnte:
Crehzahlregelung
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Da dies ermoglicht die Geschwindigkeit kontrolliert und wenn die gewlinschte Geschwindigkeit erreicht, kann die
Impulsbreite dann eingestellt, um die minimale Stromaufnahme geben, diese Geschwindigkeit beibehalten
werden. Es gibt natlrlich viele andere geeignete Schaltungen, die anstelle dieser ein und Kapitel 12 verwendet
werden konnten, werden Sie flllen auf einige von ihnen wie auch zu erklaren, wie Schaltungen funktionieren und
wie sie zu bauen.

Wenn es passiert, so dass es schwierig ist, geeignete kreisformigen Magneten, wobei die Pole auf einander
gegenuberliegenden Flachen zu finden, dann ich vorschlagen, dass es mdglich sein sollte, um Standard
rechteckigen Magneten und ganzen rechteckigen Spulen verwenden, wie hier dargestellt:

Und wahrend diese Anordnung ist nicht so effizient wie ein magnetisch kreisférmigen Magneten, hat es den
Komfort erméglicht die Konstruktion eines Rotors eines gewahlten GroRe. Im Idealfall Gegensatz zum Stator
oben gezeigt, sollte es einer ungeraden Anzahl von Magneten sein, oder ersatzweise eine ungerade Anzahl von
Spulen. Alternativ kdnnte der Rotor eine ungerade Anzahl von Magneten verfligen, so zu ermdglichen, selbst
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startende. Allerdings sollte beachtet werden, dass wenn der Motor von einer elektronischen Pulsen System
gefahren werden, dann ist es sehr viel einfacher ist, eine gerade Anzahl von Magneten an dem Stator haben und
den Motor von Hand bewegt werden. Dies liegt daran, mit einer ungeraden Anzahl von Statormagneten die
Optosensoren nicht exakt einander gegeniberliegen und so nicht zusammen feuern. Mit einer geraden Anzahl
von Statormagneten, kénnen die Spulen, die um 180 Grad voneinander entfernt sind, zusammen, wie sie Feuer
verdrahtet werden exakt zur selben Zeit. Mit dem geschlitzten optischen Taktscheibe sind die Schlitze gerade
gegenuber einander und mit der Breite der Rotormagnete, sondern die Spulen (fast) einander gegenuberliegend
sind nicht angetrieben und Ausschalten bei genau der gleichen Zeit, obwohl ihre elektrische Lichtbdogen
wahrscheinlich sind um fir einen Teil ihrer Operation Uberlappen. Dies kénnte zum elektronischen gesorgt
werden unter Verwendung eines monostabilen Verzégerung fir die Spule auf der gegenlberliegenden Seite des
Datentragers.

Das Ziel einer jeden Spule ist, einfach, und nur gerade, heben sich das Magnetfeld des Permanentmagneten
darunter. Das Magnetfeld, das durch die Spule erzeugt abhangig von dem Strom in der Spule, die Anzahl der
Windungen in der Spule und im Bereich der Spule. Der Strom, der abhangig vom Durchmesser des Drahts und
der Spannung beaufschlagt. Es ist wahrscheinlich notwendig, um nur einen Magneten auf dem Stator und
experimentieren Sie mit der Spule montieren, bis Ihre aktuelle Laufwerk und Spule der Rotor frei drehen kénnen.
Was auch immer die Spule entsteht, sollte Ordnung fir alle Magnete obwohl sie sich in Starke ein wenig variieren
sind.

Die Magnetische Gerite der Steorn.

Das irische Unternehmen Steorn haben ein System, das fast identisch mit dem Charles Flynn-Magnet-Motor eben
beschriebene produziert. Sie nennen ihre device "Orbo" und sein Betrieb ist so ziemlich das gleiche. Der
Vormarsch von Steorn gemacht ist, dass sie eine sehr kluge magnetischen Masking-System mit Ferrit-Ringkerne
mit einem Kupferdraht gewickelt entwickelt. Dies ist ein Verfahren zum Vermitteln von glatten magnetische
Anziehung an und aus. Wenn die Spule einen ausreichenden Strom fuhrt, erzeugt er ein kreisférmiges
Magnetfeld spiralférmig um den Ringkern und nicht aul3erhalb des Torus. Dieses Feld muss nicht eine Attraktion
fur den AuRenbereich Magneten. Es macht keinen Unterschied, ob die Richtung des Stromflusses durch die
Spule als das resultierende Magnetfeld umgekehrt wird nur dreht sich um den Ringkern in entgegengesetzter
Richtung und fuhrt exakt die gleichen magnetischen Blockierung der Ferritring welches das Toroid bildet. Wenn
kein Strom flielt, dann wird der Kupferdraht nicht versperren den Einfluss der Ferritring und den
Permanentmagneten auf dem Rotor sind stark davon angezogen, wodurch sich der Rotor zu drehen.

Auf inrer Website www.steorn.com veranschaulichen Steorn ihren Entwurf so:

In dieser Implementierung werden acht Ferritringen auf dem Stator an vier Stellen 90 Grad auseinander befestigt.
Diese sind mit Kupferdraht Spulen gewickelt, die von einer Batterie Uber einen Zeitgebermechanismus betrieben
werden kann. Der Rotor hat darin eingebetteten, acht Paare von kleinen Permanentmagneten auch beabstandet
neunzig Grad voneinander entfernt.

In genau der gleichen Weise wie die Adams Motor in Kapitel 2 beschrieben, wird der Strom durch die Spulen auf
das Minimum, das der Rotor frei drehen kénnen gesetzt. Die Timing-Mechanismus wird dann eingeschaltet und
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der Motor und der Rotor gegebenen einen Spin. Der Rotor Magnete sind stark an die entsprechenden Ferritringe
auf den Stator Beitrage montiert angezogen und dies beschleunigt den Rotor.

Wenn kein Strom durch die Spulen geleitet wird, dann wird der Rotor riickwarts und vorwarts oszillieren fur kurze
Zeit, bevor er mit den Magneten mdglichst nah an den Ferritringen moglichst ruhen. Um dies zu verhindern, wobei
die Zeitsteuerungsschaltung erkennt, wenn die Magnete erreichen Ferritringen und Ubergibt dieses minimalen
Strom durch die Spulen, Einfangen der Ringe in einem Magnetfeld, das keine Auswirkung auf den
Rotormagneten aufweist. Der Impuls des Rotors bewirkt, dass sich zu drehen auf vergangenen den Statorringen
zu einer Position, wo die Magnete naher an den nachsten Ringe als sie zu denen, die sie gerade passiert haben,
an welchem Punkt wird der Strom abgeschaltet und der magnetisch sind Anziehungskraft auf die Ferritringe
Renditen. Dies ist identisch mit einem Betriebsmodus des Motors Adams.

Der néachste Schritt ist ebenfalls identisch mit der des Motors Adams, namlich bei einigen Sondenspulen
hinzuzufiigen, einen Teil der rotierenden magnetischen Energie in elektrische Energie, entweder zu konvertieren,
um die Fahrbatterie oder zum Antrieb von anderen Geraten oder beides aufzuladen.

Steorn die Anordnung hierfur ist eine zusatzliche Disc, mit Permanentmagneten, dem Rotor und Positionierung
Drahtwendeln gegenuber dieser Magnete hinzuzufiigen als normal fir einen Generator. Steorn wahlen, um die
dabei entstehende Energie Aufladen der Batterie wieder zeigen:

Video Prasentationen auf dieser Art von Motor / Generator sind:
http://www.youtube.com/watch?v=AXamGLyRkt8&NR=1
http://www.youtube.com/watch?v=rg3rLqgYMzN4&feature=related und
http://jnaudin.free.fr/steorn/indexen.htm

Am 28. Oktober 2015 kindigte Steorn ihre neuesten Produkt namens der Power Cube, die wie folgt aussieht:
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Diese Box enthalt einen Lithium-lonen Akku, ein Ladeschaltkreis und einem USB-C-Ausgang. Dies ist die neueste
Version des USB-Familie von Ports und ist zur Lieferung 2.1 Ampere bei 5 Volt, die in der Lage Aufladen einen
Computer Tablette oder ein Mobiltelefon ist. Wenn der Akku leer ist, wird der interne Ladeschaltkreis kann die
interne Batterie zweimal taglich wieder aufzuladen. Der Verkaufspreis ist auf € 1.200 erstaunlich hoch und das ist
wahrscheinlich, um Menschen zu ermutigen, um die aquivalente Leistung zu einem viel niedrigeren Preis, den ich
nehme an, muss als eine gute Sache sehen, bieten.

Wir neigen dazu, diese Art von Magnet-betriebenen Motor als Low-Power-denken. Dies ist wahrscheinlich, weil
es oft der Fall, dass die Demonstration proof-of-principle-Implementierungen dargestellt kleinere Gerate sind.
Diese Motoren kénnen sehr machtig sein und das hier gezeigt, entworfen und gebaut von Herrn Sung China hat
eine Ausgangsleistung von 20 Kilowatt oder 27 PS:

Und eine andere Konstruktion, die einen groeren Durchmesser und etwa 144 Magneten aufweist, einen
berichteten Leistung von 225 PS:



Sie werden feststellen, dass jeder Ring von Magneten weiter um den Rand des Zylinders bietet leistungsstarke
Impulse von 64 Magneten alle 22,5 Grad Drehung positioniert, so ist es kaum verwunderlich, dass der Motor
erhebliche Welle Macht hat. Einige der Spulen geschaltet an die Macht zu sammeln, wenn die
Arbeitsbedingungen nicht brauchen die volle Welle Ausgangsleistung, Aufladen der Antriebsbatterie werden. Die
rotierende innere Zylinder hat Permanentmagneten darauf montierten.

Der Dauermagnet-Motor der George Soukup.

Friher gab es ein Video auf der Bahn sein, die eine Magnet-Motor auf dem "V"-Stil des Magneten Platzierung der
zwei Satze von Permanentmagneten wie diese voneinander gebaut hat:

Diese Art der Magnetanordnung (North Magneten in blau und rot dargestellt Sud) eine Verriegelung, wo der
Ubergang von grofdter Abstand zum schmalen Abstand auftritt, und dies bewirkt die Drehung um dort anzuhalten.

Die Umsetzung in diesem Video gezeigt hat der V Magneten eher weit voneinander entfernt wie hier gezeigt:



Die Verjungung ist viel weniger ausgepragt mit einem inneren Spalt etwa vier Mal gréRer als der Spalt an dem
aufleren Ring. Es scheint auch, dal} die letzte innere Magnet einen groferen Spalt rings um die Trommel als der
Ubrige Ring von Magneten aufweist.

Das Gehduse ist sehr einfach suchen, mit einem gleichmaRigen Ring von zwdlf Lécher zu langen Magneten mit
wechselnder Nord und Siid magnetisierten Bereiche entlang ihrer LAnge zu nehmen. Sie werden von den Bildern
bemerken, dass George Hohlrdume bis zu zwdlf Stapel von Statormagneten hat, obwohl er nutzt nur jede funf
von ihnen fiir seine Demonstrationen.

Das Gehause verfigt tber betrachtliche Spielraum fiir die Trommel und Magnete. Der hintere Wellenlager wird
einfach in die Rlckseite des Gehauses gesetzt:

Die Front hat zwei Blatter aus Acryl, ein, um die Einlage Magneten in Position zu halten und ein auf der Welle des
vorderen Lagers unterstitzen:
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Da es keine Kommentierung mit dem Video ist es ein wenig schwierig zu holen alle Details, aber es scheint, dass
die Positionierung Statormagneten kann der Motor die normale Knackpunkt der typischen V-Motor-Anordnung zu
Uberwinden. Das Video zeigt verschiedene Anordnungen einschlief3lich der nicht-symmetrischen Gruppierung
hier, wo vier oder funf aufeinanderfolgenden Magnete verwendet werden gezeigt, und die verbleibenden Slots

leer:

Dies sieht aus wie ein Design, das lohnt weitere Untersuchung sein kénnten als die im Video gezeigte Umsetzung
scheint sehr gut zu betreiben.

Der Dauermagnet-Motor der Dietmar Hohl.

Wenn Sie moéchten, eine einfache Motor dieser Art zu machen, dann wird die Information von Dietmar Hohl
vorgesehen, Ubergeben mir von Jes Ascanius von Danemark, zeigt Ihnen wie. Er nutzt 20 mm Durchmesser rund
Neodym-Magneten 10 mm dick, in Paaren im Stator dieses Layouts gestapelt:
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Dauermagnet V¥-Accelerator Feldentwurf von Dietmar Hohl 6/4/2007
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Dies zeigt eine magnetische Gate-Anordnung auf einem flachen Stuck Mitteldichte Faserplatte 30 mm dicken
gebaut. Die Lécher in sie gebohrt sind 20,1 mm Durchmesser und positioniert ist, um zwei der 10 mm starke
Magneten gestapelt zusammen zu nehmen. Die LAcher sind in einem Winkel von 63 Grad zur Horizontalen oder
27 Grad zur Vertikalen, auf welchem Wege Sie lieber daran denken gebohrt. Auf der einen Seite der Platine
haben die eingesetzten Magnete ihre Nordpole nach oben weist, wahrend auf der anderen Seite der Platine, die
Magnete mit ihren Sudpol nach oben gerichtet eingesetzt sind. Dietmar zeigt sechs Lécher um Bolzen oder
Schrauben, um das Stlck zu einer MDF-Platte oder gréfier Tisch zu befestigen. Diejenigen bilden keinen Teil des
magnetischen Systems und kann weggelassen werden. Ein Video von einer Version in Aktion finden Sie unter
http://www.free-energy-info.tuks.nl/Vtrack.mpg gefunden werden.

Das Gate arbeitet, indem ein Stapel von zehn der Magneten, um entlang der V-férmigen Schiene abrollen, und
Ubergeben gleichmaRig Uber die Verbindungsstelle mit dem nachsten Satz von V-Magneten positioniert. Es
kdnnen beliebig viele dieser V-Sets sein, wie Sie und der Magnet-Stack wird noch halten rollen wollen. Dies ist
eines der wenigen magnetischen Gate-Designs, die auf den Betrieb als Motor Rotortrommel anpasst.

Die Magnete sind in einem Winkel positioniert ist, um die Magnetfelder am Rand der Magnete verwenden. Sie
sind paarweise gestapelten, um ihre Leistung zu erhéhen. Die Leistung des Motors hangt von der Starke der
Magnete, wie nahe die Statormagneten Stacks an die VF-Gleismagnete und die Anzahl von Stapeln von
Statormagneten sind. Wenn Sie einen dieser Motoren zu konstruieren entscheiden, dann ist es empfohlen, dass
Sie die Dinge einfacher fur Sie, indem sie die Krimmung gering, mit drei oder vier der Vs machen. Mit Dietmars
Abmessungen, eine 2-V Trommel wirden 216,5 mm (8,5 ") im Durchmesser, wirde ein 3-V Trommel haben eine
325 mm (12,8") Durchmesser und einem 4-V Trommel einen Durchmesser von 433 mm (17 ") und solche
Abmessungen gehdren die 30 mm (1 3/16 "), welche die Streifen Magneten halt, so dass die innere Trommel 30
mm Durchmesser jeweils kleiner sind.

Bei der Herstellung des Motors Trommel ist es moglich, eine flexible Material zu verwenden, um die Magnete zu
halten. Dadurch kann der Streifen vorher ausgelegt werden flach, wéhrend die Lécher gebohrt sind, und dann an
der AuRenseite einer starren Trommel befestigt mit einem 60 mm kleineren Durchmesser als den oben
erwahnten. Jes Acanius Danemark zeigt, wie eine Schablone hergestellt werden, um das Bohren der Lécher
erleichtert werden:
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Dieser hat eine Lange von Kupferrohr im richtigen Winkel eingesetzt hatte, um den Bohrer an der exakten Winkel
erforderlich lenken. Dieser Motor wurde erfolgreich von Jes Ascanius von Danemark, 10 mm Magnete, die zur
Hand waren eingesetzt repliziert, und wieder mit quadratischen Magneten, die in runde L&cher geschoben
wurden und nicht einmal abgewinkelt in dieser Proof-of-Concept-Implementierung, die dauerte nur eine Stunde,
um bauen mit Abfallmaterial zu Hand, und die funktioniert hat:

Mit Dietmars Gestaltung mit Winkeln Magnetpaare ist die Anzahl von Magneten bendtigt ziemlich hoch. Fiir einen
V gibt es 58 Magnete. Bei einem 2-V-Version, 106 Magneten. Fur eine 3-V-Version, 154 Magneten und fir ein 4-
V-Version, 202 Magneten, wenn es nur einen Stapel von Statormagneten, missen so zehn zusatzliche Magneten
an den Grafen fir jede weitere zehn Magneten Stapel Statormagneten hinzugefligt werden . Die Motorleistung
wird wahrscheinlich als der Durchmesser zunimmt als der Hebelarm, dass der Magnet, um die Trommel drehen
hat, zunimmt - das Doppelte des Durchmessers (fast) die doppelte Leistung.

Einfache Dauermagnet Motoren.

Es ist sehr schwierig, die Kraft der Permanentmagnete zu verwenden, um einen Motor mit Strom versorgt, indem
sie allein zu machen. Die Dietmar Hohl Design oben gezeigt ist einer der ganz wenigen, die leicht gemacht und
gepruft werden kénnen zu Hause. Das Problem ist, dass fast alle Magnete ein symmetrisches Magnetfeld haben,
wahrend, was fir eine Magnet-betriebenen Motor bendtigt wird ist ein asymmetrisches Magnetfeld erzeugt.
Folglich haben Magneten in einer Weise, die ihrer Ublichen Form zu verzerren kombiniert werden. Sie werden
feststellen, dass in der Hohl-Motor, die Antriebsmagnete abgewinkelt sind, und das ist ein wichtiges Merkmal der
Verwendung von Magneten in den Motoren.

Schulen derzeit lehren, dass das Feld um einen Stabmagneten, wie dies:
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Dies wird durch Streuen Eisenspéane auf ein Blatt Papier in der Nahe des Magneten gehalten abgeleitet. Leider ist
das nicht die richtige Abzug als die Eisenspane das Magnetfeld verzerrt durch ihre Anwesenheit, die jeweils zu
einem Miniatur-Magneten in seinem eigenen Recht. Mehr sorgfaltiger Messung zeigt, dass das Feld tatsachlich
von einem Stabmagneten produziert wie diese ist:

@ )

Dauermagnet

& O

Es gibt viele Kraftlinien, auch wenn diese Diagramme zeigen nur zwei von ihnen. In Wirklichkeit sind die
Kraftlinien an den Ecken auffachern in drei Dimensionen, mit gekrimmten, kreis flieRenden Linien Uber dem
oberen Rand des Magneten, Kreislinien unterhalb der unteren Flache des Magneten. Diese Kraftlinien sind etwa
in der Form eines FuRballs mit der Ecke des Magneten in der Mitte des FuBballs. Tatsachlich gibt es viele
Schichten von diesen Linien der Magnetkraft, so dass es wie eine ganze Reihe von allmahlich gréf3er und gréler
FulRballe alle an der Ecke des Magneten zentriert ist. Es ist extrem schwierig, jene Linien zu zeichnen und ihnen
zeigen, deutlich. Howerd Johnston Buch “The Secret World of Magnets” ("Die geheime Welt der Magnete") geben
Ihnen einen guten Eindruck von den tatsachlichen Kraftlinien um einen Stabmagneten. Die Anordnung dieser
magnetischen Kraftlinien ist nicht allgemein bekannt, und wenn Sie Google 'magnetischen Kraftlinien Bilder'
finden Sie nur die Fiktion in den Schulen unterrichtet zu finden. Jedoch ist die wichtige Tatsache, dass es ein sich
drehendes Magnetfeld an den Ecken einer typischen Stabmagneten. Es folgt dann, dal3, wenn eine Reihe von
Magneten mit einer einem Winkel angeordnet ist, dann wird es eine resultierende Netto Feld in einer einzigen
Richtung.

Zum Beispiel, wenn die Magnete gedreht finfundvierzig Grad im Uhrzeigersinn gedreht, dann wird das Ergebnis
so sein wirde:
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Mit dieser Anordnung kénnen die entgegengesetzten Ecken der Magnete als hier dargestellt, sind weiter unten
und daher sollte es eine netto magnetische Kraft Schieben nach rechts oberhalb der Gruppe von Magneten ist.
Allerdings ist die Situation nicht so einfach und unkompliziert, wie Sie sich vielleicht vorstellen. Die zuséatzlichen
Linien der magnetischen Kraft, die nicht in der obigen Abbildung ist gezeigt worden, handeln weiter aus dem
Magneten und sie wechselwirken, wodurch ein komplexer Verbundkdrper Magnetfeld. Es wird haufig festgestellt,
dass nach vier oder funf Magneten, dass eine kurze Licke zu verlassen, bevor die Leitung von Magneten auf
fortgesetzt werden muss.

Zwei Jungen, Anthony und Andreas haben diesen Magneten Anordnung verwendet, um eine magnetische Spur
zu erstellen und sie haben eine Menge Spal}, das Senden eines Magneten Gleiten zwischen zwei dieser Reihen
von abgewinkelten Magneten. Anfangs benutzte sie die billigere keramische Magneten und bekam eine sehr
zufriedenstellende Bewegung bei Verwendung eines Neodym-Magneten als bewegliche Komponente:

Sie werden feststellen, dass sie eine Reihe von 18 Keramik-Magnete auf jeder Seite ihrer Spur, und die
Ergebnisse, die sie bekommen, sind sehr gut verwaltet werden. Sie haben drei Videos aus dem Web in der
heutigen Zeit:

https://www.youtube.com/watch?v=Vo02-Qb3fUYs

https://www.youtube.com/watch?v=VeXrFfw4RSU

https://www.youtube.com/watch?v=VTbFfEEE qU

Die Moving Magnet besteht aus vier 12 mm x 12 mm x 12 mm (oder Halb-Zoll-by halben Zoll mit halber inch)
Neodym-Magneten befestigt Nord - Stid - Nord - Siid - Nord - Std - Nord - Sid:
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Sie haben nicht alle Einzelheiten, was sie mit (versehentlich anstatt mit Absicht) offenbart. Die keramischen
Statormagneten sind 48 mm x 20 mm x 10 mm, wobei die Pole an jeder der Hauptflachen. Sie positionieren jeden
Magneten mit seinem Nordpol zugewandte Spur und sie Winkel der Magnete bei 45 Grad. Es ist ein 15 mm Spalt
zwischen den Magneten und den Stator bewegten Magneten auf beiden Seiten des Gleises. Holzleisten lenken
die beweglichen Magneten.

Neodym-Magneten haben sehr unterschiedliche Eigenschaften denen von Keramik-Magneten (und das ist nicht
nur Starke des magnetischen Feldes). Es ist nicht ungewoéhnlich fiir Experimentatoren zu finden, dass Gerate gut
mit einem Typ von Magneten, jedoch nicht mit dem anderen Typ. Hier haben die Entwickler auch versucht mit
zwei Satzen von funf abgewinkelten Neodym-Magnete auf jeder Seite ihrer Spur, und das Ergebnis war ein
machtiger Schub auf ihren beweglichen Magneten.

Die Magnete sind an Ort und Stelle in diesem Bild hielt, durch Holzdibel in die Basis Planke getrieben. Sie
verwendet diese, um jegliche Magnet-Befestigungsmaterials, die das Magnetfeld verdndern konnten, zu
vermeiden.

Der nachste Schritt ware fir sie die Macht eines Motors mit ihren magnetischen Spur Technik. Allerdings hat
diese schon viele Male versucht und die Schlussfolgerung ist, dass es sehr schwer ist, eine gerade magnetische
Spur in eine, die einen vollstandigen Kreis bildet andern. Daher wiirde ich vorschlagen, die folgende Anordnung:
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Hier weist ein einfaches Scheibenrotors vier Magneten (des Typs verwendet, um nach unten von dem
Magnetstreifen), die an der Unterseite der Scheibe und so, dal® sie durch vier kurzen Satzen von abgewinkelten
Statormagneten wie die Scheibe Spins bewegen positioniert. Es spielt keine Rolle, ob die Rotorwelle horizontal
oder vertikal ist. Wenn die Disc dreht gut, dann setzt der beiden Luft-Core Pick-up Spulen kénnen jeweils
zwischen den Statormagnet Arrays positioniert werden, so dass Strom erzeugt wird, wie die Rotormagnete von
Overhead passieren. Wenn ein Konstruktor beschlie3t zwei Rotorscheiben auf der einen Rotorwelle anzubringen,
dann die zwei Rotoren sollte so positioniert sein, dass die Rotorwelle wird alle 45 Grad Drehung anstatt alle 90
Grad geschoben wie hier dargestellt. Diese Art von Motor ist definitiv im Rahmen der durchschnittlichen Person
zu bauen sollten sie geneigt, dies zu tun.

Ich habe zu sagen, wie ich persdnlich tber das Konstruieren eines Prototyps dieser Art gehen wirde. Ich habe
sehr begrenzten konstruktive Fahigkeiten, ich wiirde es wie folgt tun:

Fir das Lager wurde ich wahlen, einen Computer, Lifter, wie diese haben sehr gute Orientierungen und wenn
man nicht in eine alte hand, veraltete Computer, dann sehr, sehr billig man kann. Der Durchmesser des Lfters ist
nicht wichtig. Diese Fans im allgemeinen aussehen wie folgt:

Als Teil des Lifters die Runde dreht nicht normalerweise oberhalb des stationdren Rahmens Projekt, ist eine
Abstand Scheibe aus Holz oder Kunststoff mufite den Rechnungsabschluf3 bereitstellen. Die Scheibe ist in das
Zentrum von den Lufter mittels vielleicht Auswirkungen Evostick, Epoxydharz oder Sekundenkleber geklebt. Es
wirde dann so aussehen:

SEITENANSICHT DRAUFSICHT

Ein quadratisches Stiick Holz kann dann das Zwischenstiick, so verschraubt werden:



Bleistift
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Und mich hoffnungslos zu schaffen gute mechanische Gerate, ich wirde dann halten Sie einen Bleistift sehr
bestandig gegen eine Unterstiitzung und probiert dem Holz, so dass der Stift einen perfekten Kreis genau
zentriert auf das Lager des Lifters zeichnet. Dann wirde markieren das Holz und die Spacer, sodass es besteht
kein Zweifel, welche Polung das Holz mit den Abstandhalter verbunden ist, ich Holz Schrauben und schneiden
rund um die Bleistift-Linie sehr sorgfaltig glatten die Kanten der Scheibe vorsichtig mit feinem Sandpapier.
Schrauben die Scheibe zuriick in Platz, sollte ein Spin bestatigen, dass der Rand des Datentragers stetig mit kein
schwanken des Randes bleibt. Eigentlich, wenn die Disc nicht perfekt ist, ist kein grofes Problem wie es ist der
Rotor Magnete, die prazise positioniert werden missen, und dafiir ein anderes Bleistiftstrich hergestellt werden
kann, durch Drehen der Scheibe, wenn die gewlinschte Position bestimmt wurde.

Dauermagneten variieren enorm in GréRe und Starke, also wenn Magnete werden gekauft, es ist eine Frage der
Prifung mit eine Spur von Anthony und Andreas verwendet. Der Stator, die Magnete auf die Strecke und mit nur
vier auf jeder Seite um etwa 45 Grad abgewinkelt sind, ist es ein Fall den Abstand zwischen den zwei
abgewinkelte Magnete, die schiebt die Stator Magneten am weitesten entlang der Strecke zu finden.

Waéhrend es interessant ist, einen permanenten Motor ganz von alleine drehen zu sehen, wollen wir wirklich, dass
er nutzliche Arbeit leistet, und so montieren wir Ausgangsspulen, so dass die Rotormagnete wahrend der
Rotation Uber sie hinweglaufen:

Magnet auf der (
Unterseite des Rotors .
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Eine effektive Methode, die Ausgangsspulen miteinander zu verbinden, stammt von Denis Sabourin aus
Frankreich. Die Spulen sind als zweiadrige Spulen gewickelt, das heil}t, sie werden mit zwei identischen
Drahtlangen Seite fir Seite fir jede Windung gewickelt, wobei 50 Gramm Draht mit einem Durchmesser von 0,19
mm verwendet werden. Dann sind sie paarweise verbunden und die Paare sind wie folgt parallel angeordnet:
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Diese Verbindungsmethode hat sich als sehr effektiv fur Spulen erwiesen, bei denen Magnete an ihnen
vorbeigehen, und der Co-Ausgang kénnte verwendet werden, um einen Joule-Dieb anzutreiben, um Batterien
aufzuladen:
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Der Dauermagnet-Motor der Muammer Yildiz.

Muammer Yildiz hat eine leistungsfahige Permanentmagnetmotor entwickelt, patentiert, und zeigte es den
Mitarbeitern und Studenten der einer niederlandischen Universitdt. Wahrend der Demonstration wurde die
mechanische Leistung bei 250 Watt geschatzt und unmittelbar nach der Demonstration wurde der Motor komplett
auseinander zu zeigen, dass es keine versteckten Stromquellen Gbernommen. Es ist ein Video, das zeigt diese
Demonstration, liegt bei:

http://pesn.com/2010/04/22/9501639_Yildiz_demonstrates magnet motor at Delft University/



../pesn.com/2010/04/22/9501639_Yildiz_demonstrates_magnet_motor_at_Delft_University/default.htm

Bitte beachten Sie, dass das Patent von Muammer in Deutsch ist und so sollten Sie feststellen, dass eine bessere
Qualitat als dieses Eintrags sein.

Patent EP 2,153,515 17. Februar 2010 Erfinder: Muammer Yildiz

Vorrichtung mit einer Anordnung von Magneten 50

ABSTRAKT

Die Vorrichtung weist einen rotierenden axialen Antriebswelle 5
gelagert, so dass es im Inneren eines Stators 2, die durch einen
aulleren Stator 3 umgeben ist dreht. Der Rotor ist fest mit der

Antriebswelle verbunden ist. Die duRere Stator Dipolmagnete 6, die
auf der inneren Oberflache eines kreisformigen Zylinders 9 o ] ]
angeordnet sind. Diese aufleren Magnete sind gleichmafig um die ‘\iv‘“ T
Oberflache des umgebenden Zylinders beabstandet. %\:* x\ =
SN
BESCHREIBUNG fi
Diese Erfindung ist eine Vorrichtung zur Erzeugung eines — L_rj’_
magnetischen Wechselfeldes, das mit einem stationdren e e
Magnetfeld interagiert. Das Zusammenwirken eines stationdren FERER
Magnetfeldes mit einem magnetischen Wechselfeld ist seit einiger ‘&E‘\\_ x%
Zeit eingesetzt, beispielsweise in biirstenlosen Gleichstrommotoren SNk
und in Magnetschwebefahrzeug. Ea
mt
Eine Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, eine verbesserte i —_
Vorrichtung zum Erzeugen eines magnetischen Wechselfeldes,
das mit einem stationdren Magnetfeld interagiert bereitzustellen.
Dies wird erreicht, wie in Anspruch 1 beschrieben ist, durch die
spezielle Anordnung der Dipolmagnete des inneren Stators, dem
Rotor und dem auReren Stator, der einen magnetischen Effekt, der :
Rotor frei schwebend zwischen dem inneren Stator und dem " B

aulleren Stator halt schafft, und dies wirkt als Magnetlager.

Uberraschenderweise hat es sich gezeigt, dass die besondere Anordnung der Dipolmagnete des inneren Stators,
der Rotor und der dulRere Stator bei Drehung des Rotors erzeugt ein magnetisches Wechselfeld ist, welche
ermoglicht eine weitgehend verlustfreie Bewegung des Rotors, wie sie Spins zwischen dem inneren Stator und
dem &aufleren Stator. Diese sehr niitzliche Wirkung fir eine Vielzahl von technischen Anwendungen eingesetzt
werden, zum Beispiel wird eine besonders reibungsarme Lager zum Tragen einer Welle, die mit hoher
Geschwindigkeit rotieren weist bevorzugt.

In der folgenden Beschreibung, wenn mathematische Begriffe, insbesondere geometrische Begriffe verwendet
werden - Begriffe wie "parallel", "senkrecht", "plane”, "Zylinder", "Winkel", etc. wie es typisch ist bei der
Herstellung von technischen Zeichnungen, aber Es muss verstanden werden, dass diese Dinge in der Praxis nie
erreicht werden kann, aufgrund der Fertigungstoleranzen der Bauteile. Es ist daher wichtig zu erkennen, dass
diese Beschreibung auf die ideale Situation, die wird niemals erreicht bezieht. Daher muss der Leser verstehen,
dass allgemein akzeptierten Toleranzen in der Praxis beteiligt sein werden.
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Die Abtriebswelle dreht sich um eine Achse, die so genannte "Welle Achse". Die Welle selbst ist vorzugsweise als
gerader Zylinder mit einem kreisférmigen Querschnitt ausgebildet.

In einer bevorzugten Ausfihrungsform dieser Erfindung, projizieren die Magnete leicht aus dem Innenstator. Dies
ist auch der Fall, sowohl fiir den Rotor und den &uReren Stator. Eine teilweise Uberlappung der zwei Magnete
erreicht wird, wenn eine Ebene senkrecht zu der Wellenachse, durch beide der zwei Magneten verlauft, und die
beiden Magnete als sich zu Uberlappen, wenn diese Situation eintritt.

Eine teilweise Uberlappung der drei Magneten auftritt, wenn eine Ebene, die senkrecht zur Wellenachse verlauft
durch jedes der drei Magnete. Der Grad der Uberlappung beeinflusst nicht die Beschreibung und die GréRe der
Uberlappung von beliebigen zwei der drei Magneten kénnen alles sein, von 1% bis 100%, wobei die Magnete
Uberlappen vollstandig.

In einer besonders bevorzugten Ausfiihrungsform der Erfindung sind die Magnete des inneren Stators und des
Rotors in der Lage, vollstandig auszurichten. Dartiber hinaus wird der duf3ere Stator so dass er um die Welle
drehbar ist so konstruiert, dass der Kontakt zwischen den Magneten des Rotors und den Magneten des &ulReren
Stator eingestellt werden, um einen Grad der Uberlappung von 0% zu ergeben bis 100%.

Drei imaginaren Zylindern erzeugt werden. Ein durch die Magnete des inneren Stators, einen zweiten durch den
Magneten des Rotors, wie sie um die Wellenachse drehen, und der dritte durch den Magneten des aufReren
Stator erzeugt. Die Achsen dieser drei Zylindern ist der gleiche wie der Wellenachse.

Im Idealfall wird der Rotor die Form einer Trommel oder eine Tasse, dh ein Hohlzylinder mit einem kreisférmigen
Querschnitt oder einem Rohrstlick, dessen eine Stirnseite durch kreisférmige Scheibe abgedeckt. In der Mitte der
Scheibe, weist der Rotor eine Bohrung, durch die die Welle verlauft. Die Scheibe kann auch einen Bund aufweist,
verwendet, um den Rotor an der Welle festzuklemmen mittels einer Schraube durch die Antriebswelle oder durch
Gewindestifte in den Kragen abgegriffen wird. Unabhangig davon, welche Methode verwendet wird, wird der
Rotor Magnetanordnung fest mit der Antriebswelle verbunden ist. Die Verwendung einer Klemmschraube hat den
Vorteil, dass der Rotor mit Abstand zur Wartung oder Reparatur gebracht werden. Der Hohlzylinderabschnitt des
Rotors so angeordnet ist, dass es einen kleinen Luftspalt zwischen ihm und den beiden inneren und auleren
Statoren.

Der hohle Rotorzylinders hat zwei oder mehr Permanentmagnete montiert darauf. Diese sind gleichmafig um den
Umfang des Rotorzylinders angeordnet und so positioniert, dass sie parallel zur Antriebswelle verlauft. Der
aulere Stator eine zylindrische Form aufweist und den Rotor umgibt, wobei ein kleiner Luftspalt zwischen ihnen
und dessen Achse mit der Antriebswelle ausgerichtet ist. Idealerweise montiert die Magnete auf der Innenseite
der dulReren Standerzylinders, werden mit der Antriebswellenachse ausgerichtet sind und ihre Polflachen stehen
rechtwinklig zur Wellenachse. Das ist, steht eine Linie durch die Nord-und Sidpol gezogen dieser Magnete
werden an der Antriebswelle zeigen und so ein Polflache wird der Stirnseite des Rotors.

Es ist auch fir die Magnete des dulleren Stators zu sein stabférmig und um einen vollstdndigen Ring um die
innere Flache des dulleren Standerzylinders bilden moglich. Wenn dies geschehen ist, werden die Magnetringe
missen voneinander durch nichtmagnetische Abstandshalter getrennt werden, und die gesamte Lange des
aulleren Stators wird, diese magnetischen Ringe und Abstandshalter bedeckt sein. In diesem Fall werden die
inneren und auflleren Statoren in einer festen Beziehung zueinander mittels Klammern oder andere
Befestigungsmethoden angebracht.

Idealerweise wird der Rotor in der Position durch die magnetischen Felder der beiden Statoren gehalten und
"schwimmt frei" zwischen ihnen. Dies ist die bevorzugte Methode. Es ist jedoch méglich, dass die Antriebswelle
Uber die gesamte Lange der Vorrichtung verlaufen und in Walzlagern gelagert sind.

Eine mdgliche Konstruktion ist sowohl der Statoren in zwei getrennten Teilen hergestellt sind. Diese muissen
genau symmetrisch relativ zu der Antriebswelle drehbar ist. Die duf3eren Statorteile auch angeordnet ist, um in
der Lage sein Drehverstellung relativ zur inneren Stator, der stets eine feste Position sein. Eine weitere
Méglichkeit mit dieser besonderen Anordnung ist es, den Abstand der aufieren Statorkomponenten einstellbar
sind, so dass der Luftspalt zwischen dem Rotor und den auleren Stator Magneten manuell eingestellt werden
kann.

Ein Winkel "alpha" wird als der Winkel zwischen der magnetischen Achse des Magneten des inneren Stators und
einer Tangente zu dem Umfang des inneren Stators an diesem Punkt definiert. Ein Winkel "beta" wird als der
Winkel zwischen der magnetischen Achse eines Rotormagneten und einer Tangente an den Rotorumfang an
diesem Punkt definiert. Ein Winkel "Gamma" ist definiert als der Winkel zwischen der magnetischen Achse des
Magneten des aufleren Stators und einer Tangente an den Umfang des &uferen Stators an diesem Punkt
definiert. In einer bevorzugten Ausfuhrungsform dieser Erfindung ist jede dieser Winkel zwischen 14 Grad und 90
Grad.
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Es ist ein besonderer Vorteil, wenn die Permanentmagnete von sowohl dem inneren und dem &uf3eren Stator
eine entweder einen rechteckigen oder trapezférmigen Querschnitt auf, wenn als durch eine Ebene senkrecht zu
der Wellenachse gesehen geschnitten haben. Es ist auch besonders vorteilhaft, wenn die Rotormagnete einen
kreisformigen Querschnitt aufweisen, wenn als mit dieser Ebene senkrecht zur Wellenachse geschnitten
angesehen. Andere, nicht-symmetrische Magneten Querschnitte sind méglich, wie zB trapezférmige, dreieckige
oder unregelmafig geformte Querschnitte.

Es ist fur alle der Magnete des inneren Stators auf identische Formen aufweisen kann. Ebenso ist es fir alle der
Magneten der AuRenstator identische Formen aufweisen kann. Es ist auch mdglich, dass alle der
Rotormagneten, um die gleiche Form aufweisen. Allerdings wird die Positionierung der magnetischen Nord-und
Sidpol der verschiedenen Magnete nicht identisch Position wie aus der folgenden detaillierten Beschreibung
ersichtlich sein.

Die Magnete des inneren Stators, der Rotor und dem aufieren Stator eine magnetische Orientierung der sie sich
gegenseitig in jeder Winkelstellung des Rotors bewirkt abstoRen. Zum Beispiel kénnen die Magnete des inneren
Stators ihre Nordpole nach auf3en gerichtet und in diesem Falle die Magnete an dem Rotor wird ihre Nordpole
nach innen in Richtung des inneren Stators aufweisen. In dhnlicher Weise wirde die Magnete der Aulenstator
dann ihre Sudpole nach innen, um die (dufReren) Stidpole der Rotormagnete abstofRen.

Weitere Merkmale, Einzelheiten und Vorteile der Erfindung werden aus der folgenden Beschreibung einer
Ausfuhrungsform der Erfindung und den zugehdrigen Zeichnungen ersichtlich, wie hier dargestellt:
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Fig.1 ist eine schematische Darstellung der Vorrichtung.
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Fig.2a ist eine Schragansicht des inneren Stators ohne Magneten und Fig.2b ist eine Ansicht des inneren Stators
rechtwinklig zur Wellenachse.
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Fig.3 Zeigt eine Magnetanordnung zur inneren Stators



Fig.4 ein Schnitt durch den inneren Stator entlang der Linie A - A angegebenen Fig.12b



Fig.5a ist eine Ansicht der Befestigungsvorrichtung senkrecht zu der Wellenachse und Abb.5b ist eine Ansicht der
Befestigungsvorrichtung in Richtung der Wellenachse
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Fig.6 ist eine perspektivische Ansicht des Rotors
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Fig.7a ist eine schematische Ansicht des inneren Stators und des Rotors. Fig.7b ist ein Diagramm der méglichen

Winkel der magnetischen Achse des Magneten des Rotors;
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Fig.8a zeigt die magnetische Anordnung des Rotors in der Richtung X - Y angegebenen Fig.16. Fig.8b ist eine
detaillierte Ansicht des Rotors in gezeigten Fig.8a.
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Fig.9a bis 9h zeigen die Winkel der Satze Magnete im Rotor installiert, wenn von der Seite betrachtet. Diese
werden in groflerem Detail spater in dieser Beschreibung dargestellten.
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Fig.10 zeigt die Positionen des Magneten Strings in dem Rotor eingebettet sind. Diese werden spater noch
genauer auf gegebenen.
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Fig.11 zeigt die Anordnung von Magneten auf beiden Statoren und dem Rotor, als Schnitt entlang der
Wellenachse gezeigten.
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Fig.12a zeigt die Anordnung der Zylinder und Rippen auf dem Rotor, bevor die Rotormagnete in den
Zwischenrdumen zwischen den Rippen sind installiert.
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Fig.12b zeigt die Anordnung der Magnete des Rotors, wie in einer Ansicht senkrecht zur Ldngsachse des Rotors
gesehen.
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Fig.13 zeigt die gestufte Anordnung der Magnete des Rotors. Diese Ansicht zeigt die Oberflache des Rotors und
die Welle, 6ffnete sich und flach gelegt. Das heildt, ist das Rechteck zeigen hier eigentlich der gesamten
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zylindrischen Oberflaiche des Rotors. In dieser Ansicht werden die Lamellen zwischen den Magneten
nicht zeigen, um die Abstufung der Magnete relativ zueinander zu betonen.

DETAILLIERTE BESCHREIBUNG
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Fig.1 zeigt eine schematische Darstellung der Vorrichtung mit einem inneren Stator 2, einen Rotor 1 und einen
aulleren Stator 3 auf, die koaxial um die Welle angeordnet sind 50 eines schwenkbaren stabférmige Welle 5. Die
zylindrische innere Stator 2 weist an jedem Ende, eine Endkappe 13, die in Form einer kreisrunden Scheibe ist
mit einer Kugel-Laufring 11 auf ihm angebracht ist. Das Lager 11, halt die Position des inneren Stators 2
gegenuber Welle 5. Die Antriebswelle 5 wird in der Regel aus einem nicht-magnetischen Material, wie Kunststoff,
(nicht-Stahl) und typischerweise einen Durchmesser von 10 mm bis 40 mm und einer Lange von 100 mm bis 400
mm.

Der innere Stator 2 weist einen Kern 12 mit Magneten 8 montiert auf ihr AuRenflache. Der Innenstator 2 stationar
gehalten wird, gekennzeichnet durch eine Befestigungsvorrichtung 4, die in ihrer Position in einem mechanischen
Gehause befestigt ist (nicht dargestellt) gehalten wird und fest fixiert auf diese Weise.

Der Rotor 1 besteht aus zwei spiegelbildlichen Rotortrommeln mit jeweils einem Rohrstick und einer
Kreisscheibe aufweist, der starr eingespannt ist mit der Welle 5 mittels Madenschrauben 10 anzutreiben. Jeder
der Rotortrommeln hat Magneten 7 montiert auf sie. Diese Magnete 7, sind in flnf verschiedenen Orten
positioniert sind, und sie haben einen magnetischen Pol zugewandten der Welle und der andere Pol radial nach
aullen weisenden.

Die Rotor-Trommeln sind so, dass es einen zylindrischen Luftspalt zwischen ihnen und den inneren Stator 2
angeordnet. Dieser Luftspalt ist in der Regel in der GréRenordnung von 3 mm bis 50 mm. Obwohl die beiden
Halften des Rotors durch den Klemmmechanismus 4, die den inneren Stander am Drehen hindert getrennt sind,
werden die Rotorhélften so dass die Magnete in ihnen ausgeglichen sind und so gibt es keine irregulare Kraft
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erzeugt wird, wenn bei hohen Welle 5 gesponnen wird Geschwindigkeit. An den Enden der Rotortrommeln gibt
Magneten 700 als das Ziel dieser Konstruktion besteht darin, dass der Rotor magnetisch aufgehangt.

Die aullere Stator 3 besteht aus zwei separaten Halbzylinder 9 zusammengesetzt. Jeder dieser Zylinder 9,
enthalt Magnete 6 montiert auf ihr Innenflache. Obwohl jeder Abschnitt der duReren Stator besteht aus einem
Hohlzylinder, bilden die duleren Enden des Statorgehauses eine komplette Scheibe, welche die Antriebswelle 5
und Ausbilden einer vollstdndigen Umhillung anstatt verlassen die Vorrichtung an den Enden offen umgibt. Es
besteht ein Luftspalt zwischen den Flachen der Magnete, die an der inneren Oberflache des zylindrischen
Rahmens 9 und den Flachen der Magnete auf dem Rotor montiert ist. Diese Satze von Magneten einander
zugewandt sind, und der Luftspalt zwischen ihnen ist auch typischerweise 3 mm bis 50 mm. Die Magnete auf
jeder der Statoren sind parallel zur Wellenachse 50. Die dufleren Statoren so aufgebaut ist, dass es relativ zu
dem inneren Stator bewegt werden kann, wodurch Veradndern ihrer magnetischen (berlappen. Diese
Veranderung kann durch Verschieben des auf3eren Stator, wenn der Motor tatsachlich lauft erfolgen.

Die Magnete bezeichnet 6, 7 und 8, sind Dipolmagnete und in einer bevorzugten Ausfiihrungsform sind diese
Permanentmagnete, beispielsweise bestehend aus SmCo (Samarian Kobalt) und / oder NdFeB (Neodym / Eisen /
Bor). Es ist auch mdglich, eine oder mehrere dieser Magnete ein Elektromagnet sein. Die magnetische
Flussdichte des Magneten 6, 7 und 8 liegt vorzugsweise in einem Bereich von 0,4 bis 1,4 Tesla.

Der Rahmen ist vorzugsweise aus einem nicht-magnetischen Material wie beispielsweise Aluminium mit einer
Wandstarke von 2 mm bis 10 mm

120 3

12
122 //

121 121 Fig12a

Fig.12a zeigt ein Innenstator Rahmen aus einem nichtmagnetischen Material (beispielsweise Aluminium oder
Kupfer) gefertigt. Der Rahmen 12 hat einen kreisférmigen Zylinder 120, der seine auflere Oberflache radiale
Rippen 121 angebracht ist. Jede dieser Rippen erstreckt sich entlang der Mittelachse des Zylinders 120 entlang
der gesamten Lange des Zylinders, das heil3t von seiner "Basis zu der oberen Flache. Die Rippen sind
gleichmallig uber den Zylinderumfang verteilt, bildende Nuten 122. Zylinder 120 weist eine zentrale Bohrung
entlang ihrer Achse zur Welle 5 durchlaufen lassen. Beide Endflachen des Zylinders 120 ausgespart sind, um
eines der Kugellager 11 aufzunehmen. Der Durchmesser des Statorkerns 12 ist typischerweise 50 mm bis 500
mm bei einer Lange von 100 mm bis 300 mm. Die Breite der Rippen 121 ist im Allgemeinen nicht mehr als 100
mm und ist in der Regel etwa 20% der Lange der Rippen 121.
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Fig.12b zeigt eine schematische Darstellung des inneren Stators 2. Der innere Stator 2 ist der innere Stator
Rahmen 12, den Magneten 8 und der Endkappen 13 zusammengesetzt. Die Magnete 8 sind gleich lang, aber
ihre Lange kleiner als die Lange des Statorkerns 12. Diese Magnete bilden die auRere Oberflache des Stators.
Sie sind in den Nuten 122 sitzen und in Position gehalten durch die Rippen 121. Der erste Magnet 8-1 ist blindig
mit der Endkappe 13. Die anderen Magnete 8 weisen jeweils einen axialen Versatz V entlang der Wellenachse 50
so angeordnet, dass es eine gerade Schrittmotor der Magnete mit den abschlielenden Magneten 8-10 Anschlag
gegen die zweite Endplatte 13. Der axiale Versatz V ist jedoch die gesamte Spalt W durch (n - 1) unterteilt ist,
wobei n die Anzahl der Magnete und so variiert V mit der Anzahl von Magneten verwendet. In einer typischen
Anordnung ist, V 5% der Lange der Magnete 8.

Die Endkappen 13 haben einen Durchmesser von 50 mm bis 500 mm und einer Dicke von 5 mm bis 20 mm. Eine
typische Lange fur die Magnete 8 betragt 100 mm. Die Magneten Abmessungen sind so angeordnet, dass, wenn
sie in den Nuten 122 angeordnet sind, wobei der innere Stator 2 eine im wesentlichen gleichmaRige auliere
Flache hat.
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Fig.13 zeigt eine aufgeklappte Ansicht der duReren Flache des inneren Stators 2. Hier sind zehn Magnete 8 mit
gleichmafigem Abstand angeordnet. Die Unterseite der Magnete verjingen sich in Richtung der Wellenachse 50
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und so haben sie eine geringere Breite in der Nahe der Mitte des Stators, als sie an der Aulienflache tun. Der
erste Magnet 8-1 ist mit seiner Stirnseite mit der Basis 125 des inneren Statorkerns 12 ausgerichtet positioniert.
Die Ubrigen neun Magnete (8-2 bis 8-10) jeweils um den Betrag V mit den letzten Magneten 8-10 Erreichen der
oberen Oberflache der inneren Statorkern 126 Versatz.

121

121

121 120

Fig.14 zeigt einen Querschnitt durch den inneren Stator 2 entlang der Ebene A - A der Fig.12B. Der innere Stator
2 weist einen Hohlzylinder 120, durch welche die Mittelachse der Welle 5 verlauft. Die entlang der &uferen
Oberflache des Zylinders sind die Rippen 121. Der Hohlzylinder 120 hat typischerweise einen Durchmesser von
100 mm und einer Lange von 170 mm. In den Zwischenrdumen zwischen den Rippen 121 die Magnete gebildet 8
platziert sind. Wenn in der Ebene A gesehen - A diese Magnete einen trapezformigen Querschnitt aufweist. Diese
Magneten haben zwei Magnetpole und die Magneten so positioniert sind, dass die magnetische Achse 80, die
durch die beiden Pole verlauft innerhalb der radialen Schnittebene A - A. Ein Winkel a [alpha] gebildet an dem
Schnittpunkt des magnetischen Dipols Achse 80 eines Magneten 8 und der Tangente 81 an den Rippen 121
einen Wert zwischen 14 Grad und 90 Grad aufweisen kann. In dem Fall in Fig.14 gezeigt der Winkel Alpha 90
Grad betragt.
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Fig.15a =zeigt die Befestigungsvorrichtung 4 in einer Ansicht senkrecht zur Wellenachse 50. Die
Befestigungsvorrichtung 4 weist einen inneren Hohlzylinder 40 mit einem kleineren Radius und einen auferen
Befestigungsring Platte 41 mit gréRerem Radius. Der innere Hohlzylinder 40 und der AufRenring
Befestigungsplatte 41 miteinander verbunden sind. Der Hohlzylinder 40 ist zur Aufnahme und Fixierung des
inneren Stator 2 mit Hilfe von Schrauben 10 verwendet. Der Befestigungsring 41 ist Teil eines mechanischen
Gehauses (nicht gezeigt) zum Halten der Vorrichtung fest positioniert.

40

10

10

41
Fig.156b 10

Fig.15b zeigt die Befestigungsvorrichtung 4 in einer Ansicht in Richtung der Wellenachse 50. Der Montagering
Platte 41 weist an seinen Umfang vier Schrauben 10 zur Befestigung an dem mechanischen Gehause des
Hohlzylinders 40, der an seinem Umfang eine Anzahl von Schrauben 10 zur Befestigung der inneren Stator
anstelle.

Fig.16

Fig.16 ist eine Ansicht des Rotors 1, die an der Welle 5 mittels der Schrauben 10 eingespannt ist. Der Rotor 1
besteht aus zwei getrennten Trommeln an einer zentralen Hohlwelle. Gelagert in seiner AuRenflache eine Reihe
von Magneten 7 in kreisformige Lécher versenkt. Der Rotor selbst ist unter Verwendung einer nicht-magnetischen
Material, wie etwa Aluminium oder Kupfer. Der Abstand zwischen den beiden Rotortrommeln betragt 15 mm, und
sie haben einen Auflendurchmesser von 165 mm, einer Héhe von 70 mm und einer Wandstéarke von 26 mm.
Jeder Rotor Trommel hat eine obere Flache Ringscheibe 102, in welche zwei oder mehr Magnete 700 versenkt
werden. Diese sind gleichmaRig um den Umfang der Scheibe angeordnet, wie in dem Diagramm gezeigt. Der
magnetische Dipol Achse des Magneten 700 ist parallel zu der Wellenachse 50.

1-55



71
70

101 ’6

50

e

Fig.17a ist eine schematische Darstellung der mdoglichen Orientierungen der Rotormagnete 7, wenn gesehen bei
Betrachtung sucht parallel zur Wellenachse 50. Der magnetische Dipol Achse 70 der Rotormagnete sieben ist in
einer Ebene, die radial zu der Wellenachse 50 ist. Der Winkel B [beta] zwischen dem magnetischen Dipol Achse
70 und die Tangente 71 durchbricht den AuRenumfang des Hohlzylinders 101 des Rotors 1 und diesem Winkel
kann Werte zwischen 14 Grad und 90 Grad.
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Fig17b ist eine schematische Ansicht einer Rotortrommel und ein Teil des inneren Stators 2, wobei die Ansicht
senkrecht zu der Wellenachse 50. Der Rotor 1 ist mit der Welle 5 durch die Schrauben 10 eingespannt und starr
in Position gehalten werden. Die Welle 5 lauft durch ein Kugellager Einschub in den inneren Stator 2 und kann
somit frei relativ zu dem inneren Stator drehen. Der Rotor weist zwei Trommel oder glockenférmigen, Abschnitte,
die die inneren Stator umgeben. Der Rotor 1 besitzt einen hohlzylindrischen Abschnitt 101, der sich weg von der
oberen Oberflache 102. Da der innere Stator befestigt ist und daran gehindert Drehung durch seine
Verankerungsvorrichtung (Komponente 4 in Fig.1), dreht sich der Rotor des hohlen Zylinder 101 herum. Der
Hohlzylinder 101 des Rotors 1 ist von der inneren Stator 2 durch einen ringférmigen Luftspalt G1 getrennt. Der
Hohlzylinder 101 des Rotors 1 weist Magneten 7 in Léchern darin versenkt. Die obere Oberflache 102 des Rotors
1 weist auch Lécher darin und diese werden verwendet, um den Magneten 700 in ihn zu installieren.
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Fig.18a zeigt die dulleren Flachen der beiden Halften der Rotortrommel 1 flach ausgelegt statt gekrimmt in
einem Kreis in der X - Y-Ebene in Fig.16 gezeigt. Diese Flache ist die senkrecht zur Wellenachse 50 und Reihen
von Magneten 7 in Reihen 701 bis 708 angeordnet sind. Jede dieser Zeilen ist geringfligig gegeniber der Zeile

daneben versetzt, was in einer Zick-Zack-Anordnung der Magnete 7.
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Fig.18b zeigt im vergroRerten Detail, das Positionieren des Magneten 7 in Fig.18a gezeigt. Die Zentren der
Magnete 7 in den Zeilen 705 und 706 haben einen konstanten Abstand f zwischen ihren Kanten. Der Abstand
zwischen zwei beliebigen benachbarten Zeilen, sagen wir, 705 und 706 wird so gewahlt, dass die Anordnung,
wie sie in Fig.18b mit konstanter magnetischer Trennung der Lange d zwischen den Randern der Magnete in
benachbarten Reihen gezeigt. Zum Beispiel sind die Magnete 7051 und 7052 exakt den gleichen Abstand
zueinander als Magnete 7061 und 7062 die benachbarte Zeile 706. AulRerdem bilden die Zentren der drei
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Magnete 7051, 7052 und 7061 ein gleichschenkliges Dreieck. Diese Beziehung gilt auch fur alle Magnete in allen
sieben Serien 701-708. Obwohl die Magnete 7 in den Diagrammen als kreisférmig dargestellt sind, kdnnten sie
auch andere Formen, wie beispielsweise quadratisch oder sechseckig sein.

Die Lange d im Bereich von etwa 3 mm bis 50 mm. Ein Abstand, der besonders bevorzugt ist, ist 5 mm. Der
Abstand f im Bereich von etwa 10 mm bis 70 mm.
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Fig.19a zeigt einen Langsschnitt durch das Gehause fliir den mechanischen Vorrichtung, dh einen Abschnitt
parallel zu der Wellenachse 50. Die mechanische Gehause die Tragstiick 4 zum Festklemmen der inneren Stator
2, um sie an einer Drehung, die Halterung 19 fiir die Fihrung der beweglichen Halfte des aulieren Stators 3 zu
verhindern, und eine rotierende Gewindestange 14, die beiden Halften des aulleren Stators 3 bewegen kann
relativ zu dem Rotor und / oder dem inneren Stator 2. Die Getriebewelle 14 weist zwei Gewindeabschnitte mit
Gewinden, die in entgegengesetzte Richtungen (rechten und Linksgewinde) laufen. Die Drehung dieser Welle
bewirkt, dass die beiden Halften der aulleren Statorgehduse in einer symmetrischen Art und Weise in
entgegengesetzten Richtungen, nach innen oder auRen bewegen. Die Leiteinrichtungen 19 sind auf der
Getriebewelle 14 gelagert und, damit sie nur in einer Ebene zu bewegen. Die duleren zylindrischen Abschnitte 9,
welches Haus die aultere Stator 3 fest an den Endkappen 19 befestigt. Typischerweise hat dieses mechanische
Gehauses eine Hohe von 400 bis 600 mm, einer Breite von 400 mm und einer Tiefe von 530 mm.
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Fig.19b ist ein Schnitt durch den auflleren Stator 3 ist die Schnittebene senkrecht zur Achse 50 der Welle. Die
aulere Stator 3 hat darin angeordneten, einen Ring aus nichtmagnetischem Verbindungselemente 18 auf,
zwischen denen Magnete 6 befestigt sind. Aus Griinden der Ubersichtlichkeit sind nur einige der Magnete 6
gezeigt, obwohl diese Magnete auf dem gesamten Umfang des aulReren Stator 3 befestigt sind. Die GroRe der
Magnete 6 und der nicht-magnetischen Verbindungselemente 18 ist so gewahlt, dass sie einen hohlen Zylinder,
dessen Mittelachse in Richtung der Wellenachse 50 zu bilden. Der magnetische Dipol Achse 60 der Magnete 6
sind senkrecht zu der Wellenachse 50. Ein Winkel y [gamma] zwischen dem magnetischen Dipol Achse 60 und
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einer Tangente 61 an den aulReren Umfang des hohlen zylindrischen aufieren Stator 3 liegt zwischen 14 Grad
und 90 Grad. Die aufdere Stator 3 ist an dem Montageblock 4, das die Montage Spalten 20 beinhaltet verbunden.

21a

Fig.20

Fig.20 ist eine perspektivische Ansicht der mechanischen Gehause fir das Gerat. Das Gehause hat an beiden
Enden Endplatte 21a, 21b, die von vier Montage Saulen 20 verbunden sind. Im zentralen Bereich zwischen
diesen Ende Platten ist die Montageplatte 4 zur Sicherung des inneren Stators 2. Zentrum von jedem Ende hat
ein Loch an der Antriebswelle 5 passieren zu lassen. Zu den vier Montage-Saulen 20 Platten das bewegliche
Ende 19 die Unterstlitzung, die die Gehduse-Halften der dufleren Stator 3 angezeigt werden. Diese sind durch
die Rotation der Gewinde Welle 14 (in dieser Ansicht nicht dargestellt) verschoben.
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Fig.21 zeigt die relativen Positionen der Magnete 6 des aulleren Stators 3, der Magneten 7 des Rotors und einer
der Magnete 8 des inneren Stators 2 in einer bevorzugten Ausfiihrungsform. Die Reihenfolge, bezieht sich auf
eine Situation, in der die zwei Halften des auflleren Stators 3 sind so weit wie moglich in Richtung zueinander
bewegt werden. Diese Situation ergibt sich eine vollstindige Uberlappung der drei magnetischen Schichten. Der
Nordpol der Dipolmagnete 6, 7 und 8 ist mit dem Buchstaben N und der Sidpol mit dem Buchstaben S

gekennzeichneten.



Der Luftspalt G1 zwischen dem aufieren Umfang des inneren Stators 2 und der Innenumfang des Rotors 1 und
dem Luftspalt G2 zwischen dem Auflienumfang des Rotors 1 und dem Innenumfang des dulReren Stators 3, kann
alles von 3 sein mm bis 50 mm.

Fig.22

Fig.22 zeigt die Anordnung der drei Magnetschichten 6, 7 und 8, wie in einer Querschnittsebene B - B gesehen
senkrecht zu der Wellenachse 50, wie in der ersten In einer bevorzugten Ausfiihrungsform sind auf dem inneren
Stator 2 befindet, gleichmaRig tber den auRBeren Umfang des inneren Stators Magnete 8 verteilt zehn. Jede
Halfte des auleren Stator 3 weist achtzehn Magnete 6, die gleichmaRig um den Umfang jedes der zwei Zylinder
verteilt. Magnete 6 einen trapezférmigen Querschnitt aufweist. Fig.22 zeigt eine bevorzugte Orientierung der
Dipolmagnete 6, 7 und 8 der Nordpol des Magneten 6, 7 und 8 ist mit dem Buchstaben N, und ihre Siidpole mit
dem Buchstaben S gekennzeichneten.

Das bevorzugte Verhaltnis der Anzahl von Magneten 8 auf dem inneren Stator 2 ist die Anzahl der Magnete auf
den beiden Rotortrommeln des Rotors 1 und der Anzahl der Magnete 6 an den beiden Halften des auleren
Stators 3 in dieser Tabelle dargestellt:

Inneren Stator Magneten 2134|8567 a|9[10]11/[12
Magnete auf erste Rotor-Trommel T (1123|4444l a]|a|k
Magnete auf 2weiten Rotor-Trommel 1112133 |3]|3|4]4]|5]5
Magnete auf jeweils die Halfte des dulieren stator =1 l=1 (=1 =1 =1 =1 =1|=1]=1]=1]|=1

Fig.23 zeigt die bevorzugten Dimensionen fiir die Magnete verwendet werden.
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Fig.23a zeigt eine bevorzugte GroRe eines Magneten 6 des aulieren Stators 3. Die Magnet 6 hat, in Richtung
der Wellenachse 50, Lange 75 mm, eine Hohe von der trapezférmigen Querschnitt von 50 mm und einer Breite
von 25 mm an der Spitze, bis 20 mm unten spitz zulaufend.

80 |25mm|

Fig.23b zeigt eine bevorzugte Grofe eines Magneten 8 fur den inneren Stator 2. Der Magnet 8 Punkte in der
Richtung der Wellenachse 50 und hat eine Lange von 100 mm, einer Hohe des trapezférmigen Querschnitt von
25 mm. Die Grundlinie des Trapezes eine Lange von 25 mm, und die gegenuberliegende Seite der Grundlinie auf
eine Lange von 10 mm.

70

20 mm

Fig.23c ‘

Fig.23c zeigt eine bevorzugte Ausfiihrungsform eines Magneten 7 des Rotors 1. Der Magnet 7 ist zylindrisch mit
dem magnetischen Dipol Achse 70 zusammenfallt mit der Langsachse des Zylinders. Der Zylinder hat eine Hohe
von 20 mm und einem Durchmesser von 20 mm.



Es muss verstanden werden, dass die Magnetabmessungen kénnen von so viel wie 50% der hier genannten
Werten abweichen, und es gibt in der Tat andere Variationen, die MagnetgréRen aulRerhalb dieses Bereichs zu
verwenden kann.

Der Dauermagnet-Motor der Donald Kelly.

Im Jahr 1979 wurde Herr Kelly ein Patent auf ein Permanentmagnet-Motor-Design gewahrt. Er bemerkt, dass
auller es sehr schwierig ist, ausreichend Leistung mechanisch zu bewegen die Statormagnete leicht auf
kontinuierliche Drehung erreichen zu erzeugen, ist die resultierende Geschwindigkeit der Umdrehungen sehr
gering. Aus diesen Grinden hat er sich dafiir entschieden, die Statormagneten leicht mit kleinen Gleichstrom-
Motoren bewegen. Sein Design ist hier, wie es ein Konzept, das relativ einfach zu verstehen ist, ist im
Lieferumfang enthalten. Die allgemeine Idee ist nicht anders als bei Stephen Kundel who rocks die
Statormagneten mit einem Magnetventil, wie weiter oben in diesem Kapitel. Das Ziel ist hier, um einen kleinen
elektrischen Strom verwenden, um eine leistungsstarke Rotation weit groRer als ware aus dem elektrischen
Strom selbst, und so produzieren, was ist in der Tat, eine Macht Multiplikation durch den Einsatz von
Permanentmagneten mdglich zu generieren. Ein leicht umformuliert Kopie seines Patents im Anhang dargestellt.

Magnet auf einem
Schwenkarm

Der Betrieb ist eine einfache Strategie. Acht Satze von Magneten auf Kipphebel montiert. Diese haben im
Wesentlichen zwei Positionen. In der ersten Position ziehen die Wippe Magneten die Magnete auf dem Rotor
montiert sind. Wenn der Rotor bewegt, weil dieser Attraktion und erreicht einen Punkt, wo es Uber eine rickwarts
Bremswirkung auf den Rotor zu sein, wird die Position der Kipphebel so dass der erste Satz von Magneten Wippe
sind aus dem Weg zu einer Position bewegt verandert wo sie einen geringen Effekt aufgrund ihrer erhéhten
Abstand von den Magneten des Rotors. Diese Wippe Bewegung bewegt sich auch Magneten der
entgegengesetzten Polaritat, die die Rotormagnete auf ihrem Weg schieben. Bei dieser Konstruktion sind die
Anziehung und die Push um unterschiedliche Satze von Magneten aufgebracht. Wenn die Attraktion ist auf
Magneten 1, 3, 5, etc. dann die Push ist auf Magneten 2,4,6, etc. Aber trotz dieser werden die Pull-und Push
jedem Rotormagneten angewendet, wie es geht. Die Kraft bendtigt, um die Elektromotoren zu betreiben ist
minimal, da die Leistung des Motors durch den Magneten versehen ist. Anstelle von zwei kleinen Motoren, ware
es moglich, die Kipphebel mit kleinen Magneten zu betreiben und, wenn der Motor zum Antrieb eines elektrischen
Generators, dann konnte die Konstruktion gemacht selbstgespeist durch Verwendung einiger der elektrischen
Leistung, um die notwendige bereitzustellen Eingangsleistung. Die Skizze oben zeigt nur eine Schicht des
Motors, aber es kdnnen so viele Schichten, wie Sie mdchten, jeder Antrieb der einzelnen Abtriebswelle und die
Erhéhung ihrer Kraft mit jeder Schicht.

Der “Perendev"Dauermagnet-Motor der Mike Brady.

Einer der bekanntesten Permanentmagnet-Motoren ist die "Perendev" Motor, der die Vorstellungskraft der
meisten Menschen fangt. Es wird gesagt, dass Dutzende dieser Motoren hergestellt sind und verkauft als Motor /
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Generator mit einer Leistung von nicht weniger als 100 Kilowatt. Soweit ich informiert bin, hat dies nicht bestatigt
worden, noch gab es unabhangige Tests am Motor au3er einem kurzen Test von Sterling Allan gemacht. Aber
lassen Sie mich nochmals betonen, dass es sehr schwierig ist, einen Permanentmagnet-Nur-Motorantrieb
bekommen, und es ist viel einfacher, mit einem wie Adams Motor in Kapitel 2 gezeigt, oder der Charles Flynn
Motors weiter oben in diesem Kapitel zu beginnen. Bitte beachten Sie auch, dass die Magnete in diesem Design
verwendet Nicht-Standard-Magnete sind und so wird es schwierig zu bekommen und wahrscheinlich sehr teuer,
weil dieser und spezialisierte magnetische Abschirmung verwendet wird.

Mikes Patentanmeldung WO 2006/045333 A1 vom 4. Mai 2006 wird im Anhang dargestellt. Mitte 2010 hatte Mike
so viel Schwierigkeiten, seinen Entwurf in die kommerzielle Produktion, dass seine Geldgeber meisten
unzufrieden mit der Situation sind, und wenn Mike hat Schwierigkeiten in replizieren (ebenso wie Howard
Johnson mit seinem Magnet-Motor), dann ein Neuling dieses Feld ware gut beraten, mit Magnet-Motoren, welche
die Bewegung der Stator-Magneten, wie Don Kelly, Stephen Kundel und andere, oder Magnet-Motoren
verwenden, mit mechanischen oder elektrischen Abschirmung wie Charles Flynn Motor, die Robert Tracy Motors
bleiben, oder die Jines Motors.

Die Magnetische Abschirmung der Pasi Makila

Ein Verfahren zur Blockierung eines Magnetfeldes mit einfachen Materialien, kommt von Pasi M&kild von
Finnland. Sein Video zeigt, ist dies bei https://www.youtube.com/watch?v=14ayyu9PVSI| und er auf, indem
Abschirmung um einen zylindrischen Magneten konzentriert:

Wenn jedoch als allgemeine Abschirmung verwendet wird, kann eine Reihe von Flachstahl und
Aluminiumschichten verwendet werden, und wahrend Pasi verwendet Aluminiumblech 1,5 mm dick und
verzinktem Stahl, die 1 mm dick ist er schlagt mit diinneren Blechen. Er schlagt vor, unter Verwendung von vier
Schichten aus Stahl mit einer Aluminiumfolie zwischen den Stahlplatten und vielleicht eine oder mehrere
Schichten aus Aluminium auf der AulRenseite. Hauptziel Pasi ist, diese Anordnung zu teilen, damit die Menschen
Permanentmagnetmotoren machen. Eine Anordnung, die auch einen Versuch wert sein kann, ist, die
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Abschirmung zu verwenden, um die Rickwarts Widerstand der Rotormagnete vorbei Statormagneten, vielleicht
wie diese zu blockieren:

L=

M
il
N=I /SEITENANSICHT

DRAUFSICHT T L-firmige Schutzplatte

Mit dieser Anordnung sind die Stdpole des Rotormagneten an den exponierten Nordpole des Stators Magneten
angezogen, wodurch sich der Rotor dreht. Sobald ein Rotor Sud gibt den Nordpol Stator, wobei der Stator
Abschirmung blockiert die Rickwartsauszugs die normalerweise den Rotor zu verlangsamen wirde.

Wir haben dann die AbstoBung der Nordpol des Magneten Stator und dem Nordpol des Rotormagneten. Zu
blockieren, wird eine kurze Lange des Abschirmungs neben dem Nordpol Ende des Rotormagneten angeordnet
ist. Es ware wahrscheinlich ein Vorteil, den Stator Nordpol Abschirmung Uber die Ober-und Unterseite des
Rotormagneten fihren zu grof3en magnetischen Sperrung verursachen.

Diese Magnetmotor-Design ist nur ein Vorschlag und noch nicht gebaut und getestet.

Der Zweikreisel Anregung

Wenn Sie erwdgen, Abschirmung Magnete mit Eisen oder Stahl, missen Sie daran denken, dass
Kihlschrankmagnete bei Kuhlschranken bleiben, weil die Kuhlschrdnke aus Stahl bestehen. Dies zeigt die
Tatsache, dass es eine Anziehungskraft zwischen Magneten und Eisen oder Stahl. Folglich wenn ein Magnet mit
Stahl abgeschirmt ist, so dass es ganz das Magnetfeld des Magneten blockiert, wird ein zweiter Magnet diesem
Metall Abschirmung Material angezogen werden. Bei http://www.youtube.com/watch?v=vUcWn1x3Tss gibt es
zum jetzigen Zeitpunkt, ein Video von "Magneticveil", wo er die Verwendung dieses Features der einfachen
Abschirmung in den Bau eines Magnet-Motors vorschlagt.

Er schlagt vor, mit zwei Rotoren zusammen ausgerichtet. Die Rotoren haben Magnete auf sie, aber fur die
Zwecke der Erklarung, nur ein paar Magnete werden hier gezeigt:

ABSCHIRMUNG

AT
7

7IEHEM| |ZIEHEM  Magnet

Jeder Magnet ist das Metall-Schild-Material zwischen den Rotoren angezogen. Dies bewirkt, dass die Rotoren
drehen Sie in die Richtung, die durch die roten Pfeile angezeigt. Die Magnete sind zum nachsten Punkt auf dem
Schild gezeichnet, die sie erreichen kénnen, wie hier gezeigt:
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Sie erwarten zu diesem Zeitpunkt die Rotoren zum Stillhalten und die Sperre in eine stationare Position. Jedoch
ist die interessante Idee, um die Form des Schildes wie folgt anzupassen:

ABSCHIRMUNG Magnet\

Ahschirmung verjingt sich hier

SEITENANSICHT

Am Ende des Schildes ist seine Breite reduziert und konisch, so dass das Magnetfeld vom Magneten dahinter die
Attraktion des Magneten auf der erdzugewandten Seite des Schildes genau Ubereinstimmt. Dies hat den Effekt
des Gebens einer villig neutralen Zone an der Spitze des Schildes, mit weder eine Attraktion oder eine
AbstoBung in dieser Region. Der Grad der spitz zulaufende hangt von der Starke der Magnete, der Dicke und
Material aus den Schild und den Abstand zwischen den Magneten und dem Schild, und es muss durch
Experiment entdeckt zu werden.

Diese neutrale Zone aufhort es einen groRen Zug zwischen dem Magneten und dem Schild, und also Dynamik
tragt die Rotoren auf hinter dem Ende des Schildes. Dies fiihrt zu eine solchen situation:

DRUCK
—

A\

DRAUFSICHT

Hier, die Magnete wurden verschoben, vorbei an dem Schild und sind einander stark abwehren. Sie sind darliber
hinaus die Achsen der Rotoren, also die Abwehr Kraft einen Drehen-Effekt auf jeder Rotor erzeugt. Dies ist die
Situation mit nur einem Paar von Magneten, aber jeder Rotor haben viele Magnete auf es. Dies erzeugt eine
zusatzliche drehen-Wirkung. Betrachten Sie nur einem anderen paar von Magneten, in der gleichen Position wie
unser erstes Diagramm:
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Die Anziehungskraft zwischen den Magneten "A" und das Schild, fligt die Drehung durch Knopfdruck zwischen
die ungeschirmte Magnete verursacht. Diese Anordnung der Magnete und Schild sollten kontinuierliche Drehung
der Rotoren und der Motor gestoppt werden kann, durch das Entfernen des Schildes zulassen.

Es sei darauf hingewiesen, dass diese Anordnung Magnete im Ekel-Modus verwendet. Das heif}t, sind die nach
aullen gerichteten Pole der Magneten auf beide Rotoren identisch. Es gab Berichte von Permanentmagnet-
Motoren, wo die Magneten im Ekel-Modus waren, und wahrend diese Motoren gut lief, es wurde festgestellt, dass
nach etwa drei Monaten, die Magneten ihre Magnetisierung verloren. Wenn moglich, sollte die Magnete in ihrer
Attraktion verwendet werden. Dies ist nicht mdglich in der oben genannten Twin-Rotor-Anordnung, so wenn man
konstruiert wird, kdnnte es eine gute Idee, den Aufbau so anordnen, dass die Rotor-Magnete kdnnen leicht
entfernt werden. Dies ermdglicht Remagnetisation die Magnete oder alternativ ihr Ersatz, wenn sehr billige Typen
verwendet werden.

Der Permanentmagnet-Motor von Victor Diduck

US Patentanmeldung Zahl US2007/0296284 der 27. Dezember 2007 ist es angezeigt, einen Uberzeugenden
Entwurf fir ein kraftvoller Permanentmagnet-Motor. Hier zahlt die Verkdrperungen von diesem Patent — eine, die
relativ einfach zu bauen sieht.

Magnetischer Motor

Zusammenfassung:

Ein magnetischer Motor mit einer Magnetkupplung-Assembly magnetisch gekoppelt an eine magnetische Slave-
Baugruppe. Die Laufwerk-Versammlung hat mindestens ein Laufwerk-Magnet. In einer Ausfiihrungsform wird
die Laufwerk-Magnet an einer Verkleidung montiert. In einer weiteren Ausfihrungsform wird die Laufwerk-Magnet
an einem Antriebsrad befestigt. Die Slave-Versammlung hat mindestens ein Sklave-Rad montiert auf einem
Slave-Stiel. Mindestens einem Slave Magnete wird auf dem Slave-Rad montiert. In einer Ausfiihrungsform sind
Sklaven Magnete in Nuten Diagonal quer durch das Gesicht des Sklaven Rades montiert. In einer weiteren
Ausfuhrungsform sind die Slave-Magnete in Kerben schneiden in der Slave-Rad montiert. Die Laufwerk-Magnet
ist magnetisch an die Slave-Magnet mit den Polen in einer Gesichter-vergleichbarer Ausrichtung angeordnet
gekoppelt. Die Kluft zwischen den Laufwerk-Magnet und Slave Magnet kann angepasst werden, um die
Magnetkupplung optimieren die zwischen ihnen. Das Slave-Rad und seinem Sklaven-schaft werden verursacht
durch die magnetische Kopplung zwischen den Laufwerk-Magneten und dem Slave-Magneten rotieren. Die
Slave-Welle kann auf einem Ausgabegerat wie einen elektrischen Generator gekoppelt werden.

HINTERGRUND DER ERFINDUNG

Es gab eine Reihe von versuchen, magnetische Motoren zu perfektionieren. zum Beispiel US Pat. Nr. 4.151.431
fir Howard Johnson ausgestellt. Jedoch wurden in den meisten solcher Gerate keine Arbeitsmodelle erreicht.
Um einen Permanentmagnet-Motor Bedienung machen missen eine Schaltfunktion in Elektromotoren durch
Birsten, Kommutatoren, Wechselstrom oder auf andere Weise erreicht gleichwertig zu erreichen. In
Permanentmagnet muss Motoren magnetische Leckage abgeschirmt werden, um Energie verloren als
Wirbelstrom Energie zu verringern. Eine richtige Kombination von Material, Geometrie und magnetische
Konzentration ist erforderlich, um in der Lage, einen magnetischen Motor zu konstruieren, der kontinuierlich
arbeiten kdnnen.

ZUSAMMENFASSUNG DER ERFINDUNG

Ein magnetischer Motor ist vorausgesetzt, bestehend aus einem magnetischen Antrieb magnetisch gekoppelt an
eine magnetische Slave- Baugruppe. Die magnetische Slave-Assembly enthalt eine drehbare Sklave-Welle auf
dem bereitgestellten mindestens ein drehbarer Slave-Rad ist. Auf dem Slave ist Rad montiert mindestens einem
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Slave Magnet. Die Magnetkupplung-Assembly enthalt mindestens ein Laufwerk-Magnet, die magnetisch an der
Slave Magnet in Gesichter-vergleichbarer Ausrichtung gekoppelt ist. Durch die magnetische Kopplung zwischen
der Laufwerk-Magnet und der Slave Magnet, magnetische Krafte zwischen den gekoppelten Magnet und Slave
Magnet Laufwerk des Rades drehbar Sklave, schaft es drehen und deshalb verursacht des Slaves um zu drehen.
Die Slave-Welle ist an ein Ausgabegerat wie das Skelett aus einem elektrischen Generator gekoppelt.

Der Slave-Baugruppe ist mit einem Frame gekoppelt. Die Slave-Rader sind an der Welle befestigt, damit die
Rader zusammen drehen. Jedes Slave-Rad hat eine Vielzahl von Slave-Magnete inmitten Vertiefungen in der
Slave-Rad geschnitten im seine Oberflache integriert. Einen Pol der jeder Slave-Magnet ist ausgesetzt und vor
nach aullen von der Oberflache des Rades Sklave, und der anderen Pol der Magnet steht das Slave-Rad.
Nordpol oder Sidpol des Slaves, den Magneten nach auf3en konfrontiert werden kdnnten, so lange jeder Magnet
hat die gleiche Pole nach auf3en vor.

In einer Ausfihrungsform Abstande der Einzug in die Slave-Rader fir den Empfang von Sklave Magnete Form
auseinander, parallele Rillen auf, die von einer Seite der Flache des Rades Sklave zum anderen fir den Erhalt
der Slave-Magnete. Der Winkel jeder Groove Uber die Oberflache des Rades Sklave ist vorzugsweise etwa 35
Grad in Bezug auf Horizontal. Die Richtung der Ausrichtung der die Rillen des anderen der Slave Rader ist auch
etwa 35 Grad aus der horizontalen, sondern in die entgegengesetzte Richtung, des ersten Rades.

In einer weiteren Ausfihrungsform sind der Einzug in die Slave-Rader flir den Empfang der Slave-Magnete
Kerben schneiden in der Slave-Rad gemessene und gleichen Abstanden an den Randern des Rades, Abstand
von 45 Grad wird bevorzugt.

In dieser "Haube" Ausfihrungsform der Erfindung umfasst die Magnetkupplung-Assembly ein paar unmagnetisch
Reperatur umgibt und wesentlich einschlieRenden jedes Slave-Rad. Jede Reperatur bildet eine halbkreisférmige
Flache mit einem Durchmesser etwas grof3er als der Durchmesser der ihrer jeweiligen Slave-Rad. Die konkave
Krimmung der Reperatur steht die Slave-Rader. Montiert auf der konvexen Oberflache der Reperatur sind eine
Vielzahl von standigen Laufwerk Magnete. Die Laufwerk-Magnete sind montiert, so dass sie die Slave-Magnete
die gleiche Pole als Sklave anwesend, um die Laufwerk-Magnete Magneten prasentieren; d.h. wie-Gesichter-wie:
Nord-Nord oder Sid-Sid. Weder die Reperatur noch ihre Laufwerk-Magnete drehen.

In den verschiedenen Verkdrperungen ist die Kluft zwischen den Laufwerk-Magnete und die Slave-Magnete
einstellbar.

KURZE BESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN
Weitere Merkmale und Vorteile der Erfindung werden aus der folgenden ausfuhrlichen Beschreibung genommen
in Verbindung mit den zugehdrigen Zeichnungen, wo:

Fig.1 ist eine perspektivische Ansicht der Haube-Verkérperung des magnetischen Motors mit Schwungrader
befestigt.
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Fig.2 ist eine teilweise zerlegt Perspektivansicht der Haube-Verkdrperung des magnetischen Motors.
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Fig.3 ist ein Diagramm der Magnet Platzierung auf die Haube.



Fig.4 ist ein schematisches Diagramm der einem Slave Rad die Reperatur-Verkdrperung zeigt die Position der
Permanentmagneten.
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Fig.5 ist ein schematisches Diagramm der anderen Sklaven Rad die Reperatur-Verkdrperung zeigt die Position
der Permanentmagneten.



DETAILLIERTE BESCHREIBUNG DER ERFINDUNG

In den verschiedenen Verkdrperungen der Erfindung es ist prinzipiell ein Magnetantrieb und eine magnetische
Slave-Baugruppe, mit einem Magnetfeld, Kupplung Antrieb auf die Slave-Baugruppe, wenn das Laufwerk es dreht
wird die Slave-Baugruppe zu drehen. Die Kupplung ist komplett magnetisch, wo keine Ketten, Zahnrader,
Riemenscheiben, Worm-Laufwerke oder andere physischen Kupplungen erforderlich sind.

Fig.1 und Fig.2 zeigen eine erste Verkorperung der Erfindung, hierin als die Verkdrperung der "Haube"
bezeichnet. In dieser Ausfiihrungsform verfligt die magnetischen Slave-Versammlung des magnetischen Motor
101 zwei solide unmagnetisch Slave Rader 102 und 202, am deutlichsten in Fig.2 gesehen. Die Slave-Rader
sind auf einem Slave-Stiel 201 montiert. Fig.1 zeigt einer Verkérperung in welche optionalen Fly-Rader 301, 401
auf Slave Welle 201 montiert sind. Die Fliege-Rader konnen bequem an oder nahe den Enden der Slave Welle
montiert werden. Ein 1301-Gerat zur Erzeugung von elektrischem Strom ist vorausgesetzt, ist direkt mit der
Slave-Welle gekoppelt, oder indirekt durch ein Fly-Rad, gekoppelt, wie in Fig.1 oder aber einem anderen Element
der magnetischen Slave-Baugruppe dargestellt.

Auler bei Elementen, die hierin erwahnt ist die Erfindung eines nicht-magnetischen Materials konstruiert. Pheotic
aus Kunststoff oder keramische-Materialien sind derzeit fiir die Slave-Rader bevorzugt und Antriebsradern, aber
eine Vielzahl von nicht-magnetischen Materialien ist akzeptabel, solange das Material nicht erstellen oder
Wirbelstrome zu verscharfen. Der Durchmesser der Slave Rader derzeit operative Modelle betragt ca. 10 Zoll
(250 mm) und die Breite ca. 5 cm (125 mm). Die optimalen Abmessungen der Slave Rader werden durch die
spezifische Anwendung der Erfindung bestimmt.

Wie in Fig.2 gesehen, hat jeder Sklave-Rad eine Vielzahl von Rillen auf, die von einer Seite zur anderen. Eine
solche Groove ist 701 ausgewiesen. Die Rillen in ein Rad orientieren sich in einem Winkel von ca. 35 Grad auf
der Slave-Rad-Rand, wahrend die Rillen des zweiten Rades bei ca. 35 Grad auf die gegeniliberliegende Kante
ausgerichtet sind, wie in Fig.2 offenbar gesehen werden kann.
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Fig.4 und Fig.5 zeigen Sie die Ausrichtung der Nuten und die Platzierung der Sklave Magneten. Die Rechtecke
104 und 105 darstellen die Oberflachen der Slave Rader, als ob sie auf den Rucken gelegt wurden. Die Rillen in
Slave Rad 104 Hang nach unten von links nach rechts in einem Winkel von ca. 35 Grad zur horizontalen. Die
Rillen in Slave Rad 501 Hang nach oben von links nach rechts in einem Winkel von ca. 35 Grad zur horizontalen.
In Fig.4 sind die Rillen 204, 404, 604 und 804 reprasentativ fir die Rillen in einem Slave-Rad. Nuten 205, 405,
605 und 805 des Slave-Rades in Fig.5 dargestellt sind Vertreter der Rillen in den anderen Sklaven-Rad.

Slave-Magnete sind in die Rillen ausgestattet. Reprasentative Sklave Magnete sind in Fig.4 304, 504, 704, 904,
1004 und 1104. Die bevorzugte Position der Sklave Magneten ist, dass zwei angrenzende Rillen Magneten
positioniert an ihren enden wie mit 304, 504 und 704 in Nuten 204 und 404 gezeigt. Die nachste Nut 604 hat ein
einzelnes Slave Magnete 904 zentral platziert. Dieses Muster der zwei Rillen mit Ende Magneten und das dritte
mit einem zentralen Magneten wird wiederholt. Die bevorzugte Ausfliihrungsform verflugt Gber 9 Rillen und 15
Sklave Magnete pro Slave-Rad. Fig.5 zeigt, dass das gleiche Muster in das zweite Slave-Rad, zum Beispiel in
der Art und Weise verwendet wird, unter welcher Slave Magnete 305, 505, 706, 905, 1005 und 1105 in Nuten
205, 405, 605 und 805 positioniert sind.

In der bevorzugten Ausflhrungsform steht der Nordpol jeder Slave Magnet nach auf’en aus der Nut; jedoch
erzeugt mit dem Sudpol mit Blick nach auflen gleichermallen zufriedenstellende Ergebnisse. Die Magnete
kdnnen geklebt einrastet oder sonst fest fixiert, so dass sie nicht verschieben. Die attraktiven zwingt diese
Magnete produzieren wenn gegentber Polen Magnetkontakt herstellen dirfen etwa 1200 ft.-lbs zu Uberwinden
erfordert. Slave und Laufwerk-Magnete sind Permanent-Magnete und haben die gleiche Pole nach auf3en vor,
produzieren abstoRende Krafte GréRenordnung einer gemessenen 38 Gaul.

Die Magnetkupplung-Versammlung des "Haube" Verkdrperung umfasst gepaarte Clam-Shell-Triebwerkschaden
601a, 601b und 501a, 501b, am besten gesehen in Fig.2, die die Reperatur in einer offenen Position zeigt,
Verfugbarmachen der Slave-Rader. Fig.1 zeigt die Reperatur in geschlossener Stellung, in dem die Erfindung
tatig ist. Kurbeln Griffe 1001, 1101 betreiben Wurm-Antriebe bieten zum Offnen und SchlieRen der Reperatur um
die Luicke zwischen der Reperatur und die Slave-Rader, anzupassen und somit die Licke zwischen der
Laufwerk-Magnete und die Slave-Magnete.

Fig.1 zeigt auch mit dem Magneten 701, 801 platziert auf der duBeren Oberflache der Triebwerkschaden 501a
und 601a bzw. Eine Vielzahl von Ferro-magnetischen Schrauben 901 dringen die Clam-Shell-Haube Uber
Gewindebohrungen. Diese Schrauben andern das Magnetfeld und toten Winkel eliminieren. Die Vermarktung
der mit dem Magneten und Schrauben wird unten erlautert.
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Aus Fig.1 ist ersichtlich, dass die kombinierte Krimmung der gepaarten Clam-Shell-Reperatur fast um ihre
jeweiligen Slave-Rad in der geschlossenen Position fiihrt. D. h. umgibt jedes Mitglied ein paar Haube etwas
weniger als 180 Grad der Sklave Radumfang, so dass wenn bei geschlossener Stellung gegenibergestellt,
zusammen sie fast 360 Grad des Radumfangs Sklave setzen.
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Fig.3A und Fig.3B darstellen Sie ein Muster fir die Montage der Slave-Magnete auf der Aul3enseite oder konvex,
Oberflache aus einem Paar Reperatur. Die Abbildung zeigt die Haube-Halften 103, 703, als ob sie flach gelegt
wurden. Hilfslinien werden in der Abbildung an die langs halbiert Linien 403 und horizontale Linien 503 jede
Haube in Achtel Teilen zur Verfigung gestellit.

In Bezug auf die Haube-Halfte angezeigt, in Fig.3A, zwei permanent mit dem Magneten, 203, 303 an der
Aullenflache der die Haube auf Linie 403 halbiert die Haube geklebt sind in Langsrichtung. Ein Laufwerk Magnet
203 befindet sich etwa ein Achtel des Weges von einem Ende. Die zweite Antrieb Magnet 303 befindet sich drei
Achtel des Weges von der gegenlberliegenden Seite. Ferro-magnetischen Schrauben 603 werden in die Haube
Uber Gewindebohrungen eingefugt. Die Schrauben soll das Magnetfeld zur Beseitigung von Toten Winkel zu
andern.

In Bezug auf die Haube-Halfte gezeigt, in Fig.3B, mit dem Magnet 803 befindet sich drei Achtel des Weges von
einem Ende mit dem Magnet 903 befindet sich ein Achtel (ein Sechzehntel?) des Weges vom anderen Ende.
Wieder werden Ferro-magnetischen Schrauben 603 zur Verfligung gestellt fir die Beseitigung der Toten Winkel
im Magnetfeld.

Der Durchmesser Uber jedes Slave-Rad ist etwa 10 Zoll (250 mm). Gemessen von der Unterseite des Groove
404 ist der Durchmesser 9 Zoll (225 mm). Folglich ist die Bogenlange von unten eine Nut am Ende einen
angrenzenden Groove Pi Zoll (d.h. 3,14 Zoll oder 80 mm).

Die Laufwerk-Magnete sind geklebt oder anderweitig fest an den dufReren oder konkaven Oberflachen von der
Reperatur. Geht man davon aus, dass die Slave-Magnete in die Nuten der Slave Rader mit den Nordpol nach
auflen montiert haben, ist der Nordpol jedes Laufwerk-Magnete gegen die Haube-Oberflache fixiert, so dass
dieser ahnlichen Gesicht Stangen einander. Wie die Reperatur durch Drehen der Kurbel 1101 an die Slave-
Rader bewegt werden, stoflen sich ab 1001 die Laufwerk-Magnete die Slave-Magnete, verursacht die Slave-
Rader drehen.



Anpassen des Abstandes zwischen der Reperatur und die Slave-Rader mittels Kurbeln 1101, 1001 passt die
Starke der Interaktion zwischen den Bereichen die mit dem Magneten und Sklave Magnete und damit das
Drehmoment auf die Slave-Rader.

Wie in Fig.1, Fly-Rader 301, 401 optional auf der Slave-Welle montierbar. Die bevorzugte Position befindet, an
oder nahe dem Ende des Stieles.

Sklave Welle 201 wird somit durch die magnetische Kraft von der Reperatur auf die Slave-Rader angewendet
wird. Diese Welle kann mit einem Ausgang wie das Skelett eines Generators 1301, entweder direkt oder Uber ein
Schwungrad gekoppelt werden wie gezeigt. Alternativ kdnnte der magnetische Motor selbst eine Hydraulikpumpe
des Getriebes, wodurch die Anzahl Getriebekomponenten und die Komplexitat der Getriebe fahren. Viele
verschiedene Anwendungen fur diesen Motor offensichtlich geworden, wenn es realisiert wird, dass mit sehr
starker standigen Drang Magnete nitzliche macht generiert werden kann.

Es ist mdglich, die Dimensionen der Slave Rader variieren. Derzeit ist der bevorzugte Durchmesser ca. 10 Zoll
und einer Breite von 5 Zoll. Der Motor kann mit dem Slave-Stiel 201 vertikal oder horizontale betrieben werden.
Wahrend Aluminium ein geeignetes Material fur den Motor, die Verwendung von einem harten Kunststoff ist oder
Keramik auch mit Erfolg genutzt wurden. Pheotic Kunststoff wird derzeit bevorzugt.

Mithilfe von zwei Slave-Rader anstatt nur einer wird toten Winkel in ein Rad durch das andere Rad kompensiert
werden. Die obere Grenze oder die Anzahl der Sklaven Rader ist noch nicht bekannt. Die Untergrenze ist eine.

Der Permanentmagnetmotor von Harold Miller und Andrew Colson

Eine sehr grol3e, sehr schwer und sehr teuer Permanentmagnetmotor kann an diesen Stellen zu sehen Betrieb:
https://www.youtube.com/watch?v=Q2JTwblpf6o

https://www.youtube.com/watch?v=WWggsnpEK s

https://patents.google.com/patent/US8487484B1/en

Dies ist ein starkes, selbststartende Motor und es hat eine Entwicklung Forum hier:
http://www.energeticforum.com/renewable-energy/20583-miller-colson-magnetic-motor.html

Dies ist ein Hin- und Design und in der Theorie, ist die Bewegung hin und her nicht annéhernd so effektiv wie eine
reine Rotationssystem wie das Charles Flynn oder die Robert Adams-Designs. Doch hier ist ein Auszug aus dem
Patent:

US-Patent 8.487.484 16. Juli 2013 Erfinder: Harold Miller Jr & Andrew Colson Jr
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Permanentmagnet-Antriebsvorrichtung und Betriebsverfahren

Abstrakt:

Eine magnetische Antriebsvorrichtung umfaldt erste und zweite Magnettrdger ersten und zweiten
Permanentmagnetanordnungen tragt. Ein Zwischenmagnettrdger zwischen der ersten und zweiten
Magnettragern positioniert trégt einen dritten Permanentmagnetanordnung. Die Magnettrager sind fir eine
Drehung relativ zueinander so angeordnet, dass die Magnetanordnungen magnetische Wechselwirkungen
erzeugen, die in Krafthub Kréafte fihren die Magnettrager verursacht zu unterziehen relativ Erwiderung in der
ersten und zweiten Strichrichtungen wahrend des Einschaltens Zone Teile der relativen Drehung. Die
magnetischen Wechselwirkungen vermitteln wesentlichen keine Krafthub Krafte wahrend Totzone Abschnitte der
relativen Drehung. Die toten Zonen umfassen Magnettrager relativen Positionen Rotation, wobei Magnetpole
gegeniberliegende koaxial zueinander ausgerichtet sind, sondern eine im Wesentlichen gleiche Balance von
Push produzieren und magnetischen Krafte ziehen. Die Vorrichtung kann so synchronisiert werden, dass die
toten Zonen mit dem oberen Totpunkt und dem unteren Totpunkt relativ Erwiderung Positionen Gbereinstimmen.

Beschreibung:
HINTERGRUND DER ERFINDUNG

1. Gebiet der Erfindung

Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf mechanische Antriebe, die Eingangskrafte oder Drehmomente
(angewendet an einem Antriebseingang), um Krafte bzw. Drehmomente (geliefert in einem Antriebsausgang)
umzusetzen. Insbesondere betrifft die Erfindung die hin- und hergehende Antriebssysteme, die Kraft- bzw.
Drehmomentwandlung durch Magnetfeldwechselwirkungen zwischen den Permanentmagneten durchfuhren.

2. Beschreibung des Standes der Technik

Als Hintergrund, gibt es zahlreiche Patente, verodffentlichten Patentanmeldungen und anderer Literatur die
Verwendung von Permanentmagneten vorzuschlagen hin- und hergehenden Antriebseinrichtungen zu betétigen,
wie Bewegungswandlern, Stromgeber, Motoren und anderen Vorrichtungen. In vielen Féllen spiegeln die
vorgeschlagenen Gerate Vorstellungen, die wahrscheinlich noch nie gebaut worden, und welche praktischen
Nutzen zu erzeugen, ware unwahrscheinlich, wenn sie jemals gebaut wurden. Dies ist nicht zu sagen, dass
solche Angaben unwirksam sind. Tats&chlich haben viele Permanentmagnet-Antriebssysteme konstruiert worden,
und man braucht nur die beliebte YouTube-Website zu konsultieren verschiedene Videos Darstellung solcher
Gerate zu sehen.

Doch niemand, so scheint es, hat Permanentmagnet-Antriebskonstruktion vom Standpunkt eines Motors
Designer gendhert im Auge mit Grundprinzipien des Motorbetriebs hin- und herbewegt. Ein scheinbar unerkannte
Anforderung ist die Notwendigkeit, periodisch die Antriebskomponenten, um entspannen kontinuierliche hin- und
hergehende Bewegung zu erleichtern. Soweit bekannt ist, wurde dieses Problem bisher nicht angesprochen
worden und kann ein Grund, warum Permanentmagneten hin- und hergehende Antriebe weitgehend die Doméne
der Bastler und tinkerers geblieben sein.

ZUSAMMENFASSUNG

Ein Fortschritt in der Technik wird durch eine magnetische Antriebsvorrichtung vorgesehen, eine neuartige
Magnetanordnung aufweist, die fiir eine Hin- und Betrieb geeignet ist. In einer Ausfihrungsform weist die
Magnetantriebsvorrichtung erste und zweite Magnettrager Anordnungen ersten und zweiten Permanentmagneten
tragt. Ein Zwischenmagnettrager zwischen der ersten und zweiten Magnettragern angeordnet und tragt ein drittes
Permanentmagnetanordnung. Der Zwischenmagnettrdger und die ersten und zweiten Magnettrager sind zur
Drehung relativ zueinander (Relativdrehung) angeordnet sind. Wahrend einer solchen relativen Drehung
erzeugen die Magnetanordnungen magnetische Wechselwirkungen, die in Krafthub Krafte zur Folge haben. Der
Arbeitshub Krafte bewirken, dal die Zwischenmagnettrager und die ersten und zweiten Magnettragern Hin- und
Herbewegung relativ zueinander (relative Hin- und Herbewegung) in ersten und zweiten Hubrichtungen wéahrend
des Einschaltens Zone Teile der Relativdrehung zu unterziehen. Die magnetischen Wechselwirkungen vermitteln
wesentlichen keine Krafthub Krafte wahrend Totzone Abschnitte der relativen Drehung. Die toten Zonen
umfassen relative Drehpositionen der Magnettrager, wobei Magnetpole der ersten, zweiten und dritten
Permanentmagnetanordnungen gegenuberliegende koaxial zueinander ausgerichtet sind, sondern eine im
Wesentlichen gleiche Balance von Push produzieren und magnetischen Krafte ziehen. Die Relativdrehung und
die relative Hin- und Herbewegung zwischen dem Zwischenmagnettrager und dem ersten und zweiten
Magnettragern kénnen synchronisiert werden, so dass die tote Zonen nahe kommen zum oberen Totpunkt und
dem unteren Totpunkt relativen Hin- und Herbewegung Positionen der Magnettrager (wo Relaxation Krafthub
Krafte gewlnscht wird), und so, dass die Krafthub Krafte zwischen dem oberen Totpunkt und dem unteren
Totpunkt relativ Erwiderung Positionen auftreten (das ist, wo die maximale magnetische Kraft gewlnscht wird).
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In einer Ausfiihrungsform der Magnetantriebsvorrichtung, existiert eine Ubergangszone an jedem Ubergang
zwischen einer der toten Zonen und einer der Stromzonen. Jede Ubergangszone stellt eine Ubergangszeit
zwischen den Magnettrager erfahrt im wesentlichen keine Krafthub Krafte und im Wesentlichen maximale
Leistung Hub Krafte.

In einer Ausflhrungsform der Magnetantriebsvorrichtung, wobei der erste Permanentmagnetanordnung, die
zweite Permanentmagnetanordnung und der dritte Permanentmagnetanordnung jeweils einen Satz von
Magneten in einer Magnetmuster angeordnet sind. Die Magnete sind auf ihren jeweiligen Magnettrager
ausgerichtet einen ersten Magnetpol an einem ersten Magnettragerseite und einer zweiten Magnetpols auf einem
zweiten Magnettragerseite zu prasentieren. Jeder Magnet Muster kann eine gerade Anzahl von Magneten
aufweisen. Auf jeder Seite Magnettrager gegeben, kann es eine gleiche Anzahl von N und S-Pole in mindestens
einen ersten n-Magnetgruppierung mit n benachbarten magnetischen Pole einer ersten Polaritat und wenigstens
eine zweite n-Magnetgruppierung mit n benachbarten magnetischen angeordnet sein Pole einer zweiten Polaritat,
wobei "n" eine gerade Zahl ist.

In einer Ausfihrungsform der magnetischen Antriebsvorrichtung weist die erste Magnettrager eine Innenseite, die
eine erste Seite des Zwischenmagnettrager zugewandt eine erste magnetische Wechselwirkungszone zu bilden,
und der zweite Magnettrager hat eine innere Seite, die eine zweite Seitenflachen der Zwischenmagnettrager eine
zweite magnetische Wechselwirkungszone zu bilden. In dieser Konfiguration wird der Arbeitshub Krafte ausgetbt
werden, wenn alle gegenuberliegenden Magnetpole in dem ersten und dem zweiten magnetischen
Wechselwirkungszonen koaxial in den Leistungsbereich Teile des relativen Magnettrager ausgerichtet sind
Drehung entweder gegenseitig abstoRen oder sich gegenseitig anziehen. Insbesondere wird der Arbeitshub
Krafte relativen Hin- und Herbewegung in einer ersten Richtung erzeugt, wenn magnetische Pole in der ersten
magnetischen Wechselwirkungszone gegeniiberliegenden sind alle koaxial ausgerichtet, um sich gegenseitig
abzustolRen, wahrend Magnetpole in der zweiten magnetischen Wechselwirkungszone gegentberliegenden sind
alle koaxial ausgerichtet zueinander zu seitig anziehen. Umgekehrt wird der Arbeitshub Krafte relativen Hin- und
Herbewegung in einer zweiten Richtung erzeugen, wenn magnetische Pole in der ersten magnetischen
Wechselwirkungszone gegenulberliegenden sind alle koaxial ausgerichtet, um sich gegenseitig anziehen,
wahrend Magnetpole in der zweiten magnetischen Wechselwirkungszone gegentiberliegenden sind alle koaxial
ausgerichtet, um sich gegenseitig abzustof’en gegenseitig. Die Leistungszonen kénnen auch fiir einige
Drehstrecke auf jeder Seite der koaxialen Ausrichtung Positionen erstrecken.

In einer Ausfiihrungsform der Magnetantriebsvorrichtung, die jeweils Totzone beinhaltet eine relative Drehposition
der Magnettrager, wobei die eine Halfte der einander gegenlberliegenden Magnetpole in dem ersten und dem
zweiten magnetischen Wechselwirkungszonen koaxial ausgerichtet sind, um sich gegenseitig und die andere
Halfte abzustoRen von die entgegengesetzten Magnetpole in dem ersten und dem zweiten magnetischen
Wechselwirkungszonen koaxial ausgerichtet sind, einander gegenseitig anziehen. Die toten Zonen kénnen auch
fur einige Drehstrecke auf jeder Seite der koaxialen Ausrichtung Positionen erstrecken.

In einer Ausflihrungsform der magnetischen Antriebsvorrichtung kann eine Hauptwelle durch jedes der
Magnettrager erstrecken. Die Hauptwelle kann eine zentrale Langsachse aufweisen und etwa drehbar sein kann
und in der Lage eine Hin- und Herbewegung entlang der Langsachse. Ein erster Endabschnitt der Hauptwelle
kann fir die operative Kopplung an eine Eingangskomponente angepasst werden, die die Hauptwelle dreht. Ein
zweiter Endabschnitt der Hauptwelle kann fir die operative Kopplung an eine Ausgabekomponente angepasst
werden, die durch Hin- und Herbewegung der Hauptwelle angetrieben wird. Die Hauptwelle drehbar an entweder
dem Zwischenmagnettrager oder der ersten und zweiten Magnettrager gekoppelt werden kann, so dass die
Drehung der Hauptwelle um ihre Langsachse erzeugt, um die relative Drehung zwischen dem
Zwischenmagnettrager und dem ersten und zweiten Magnettragern. Die Hauptwelle axial zu kénnen entweder
der Zwischenmagnettrager oder der ersten und zweiten Magnettrager gekoppelt ist, so dass die Hin- und
Herbewegung der Hauptwelle entlang ihrer Langsachse erzeugt, um die relative Hin- und Herbewegung zwischen
dem Zwischenmagnettrager und dem ersten und zweiten Magnettragern in der ersten und zweiten
Strichrichtungen. Beispielsweise kann der Zwischenmagnettrager mit einer Hauptwelle sowohl fiir die Hin- und
Herbewegung und Drehung mit dieser befestigt werden, und die ersten und zweiten Magnettragern nicht operativ
mit der Hauptwelle Uberhaupt verbunden werden.

In einer Ausflhrungsform der Magnetantriebsvorrichtung, die erste und zweite Magnettrager kann fir einstellbare
Positionierung in Richtung und weg von der Zwischenmagnettrdger, um die Starke der magnetischen
Wechselwirkungen einzustellen angeordnet sein. Die Position der ersten und zweiten Magnettrager kann hin zu
oder weg von einem kraftbetriebenen Magnettrager-Positionierungssystem von der Zwischenmagnettrager
eingestellt werden.

In einem anderen Aspekt der offenbarten Gegenstands, ein magnetisches

Antriebsdrehmomentwandlervorrichtung durch Kombinieren einer Magnetantriebsvorrichtung bereitgestellt, wie

hier offenbart ist, mit einem Eingangsteil und einem Ausgangsteil. Die Eingabekomponente kann entweder auf

der Zwischenmagnettrager oder der ersten und zweiten Magnettragern gekoppelt werden, um die relative
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Drehung zwischen dem Zwischenmagnettrager und dem ersten und zweiten Magnettrdgern zu erzeugen. Die
Ausgangskomponente kann entweder auf der Zwischenmagnettrager oder der ersten und zweiten Magnettragern
gekoppelt werden, so dal die relative Hin- und Herbewegung zwischen der Zwischenmagnettrager und dem
ersten und zweiten Magnettragern in der ersten und zweiten Hubrichtungen des Ausgangskomponente betatigt.

In einer Ausflihrungsform des Magnettreiberwandlervorrichtung kann die magnetische Antriebsvorrichtung, die
eine Hauptwelle umfassen, die durch jeden der Magnettrager erstreckt. Die Hauptwelle kann als zuvor
beschrieben ist, eine zentrale Langsachse aufweist und drehbar um und in der Lage eine Hin- und Herbewegung
entlang der Langsachse. Ein erster Endabschnitt der Hauptwelle ist mit dem Eingangsteil gekoppelt ist, die die
Hauptwelle dreht. Ein zweiter Endabschnitt der Hauptwelle mit der Ausgangskomponente gekuppelt, die durch die
Hin- und Herbewegung der Hauptwelle angetrieben wird. Wie oben erwahnt, kann die Hauptwelle drehbar an
entweder dem Zwischenmagnettrager oder der ersten und zweiten Magnettrager gekoppelt werden, so dass die
Drehung der Hauptwelle um ihre Langsachse zwischen dem mittleren Magnettrager die Relativdrehung erzeugt,
und die erste und zweite Magnettrager. Ebenso kann axial die Hauptwelle entweder an den
Zwischenmagnettrager oder der ersten und zweiten Magnettragern gekoppelt werden, so dass die Hin- und
Herbewegung der Hauptwelle entlang ihrer Langsachse zwischen dem mittleren Magnettrager um die relative
Hin- und Herbewegung erzeugt und die ersten und zweiten Magnettragern in den ersten und zweiten
Hubrichtungen.

In einer Ausfihrungsform des magnetischen Umrichtvorrichtung Antriebsmoment wird ein Synchronisationsgerat
verwendet, um die Hauptwelle in Bezug auf seine Dreh und Erwiderung Positionen zu synchronisieren, so dass
die toten Zonen mit der Hauptwelle ist in der Nahe von dem oberen Totpunkt und dem unteren Totpunkt
Positionen zusammenfallen . Zum Beispiel kann die Hauptwelle synchronisiert werden, so dass die toten Zonen
am oberen Totpunkt und unteren Totpunkt-Positionen zentriert sind. Alternativ kann die Hauptwelle synchronisiert
werden, so dass die toten Zonen dynamisch in Position oder Grofie eingestellt werden.

In  einem Ausflhrungsbeispiel des magnetischen Wandlervorrichtung Antriebsmoment kann die
Synchronisationsvorrichtung ~ von der  Eingabekomponente  bereitgestellt  werden, wobei die
Ausgangskomponente, und ein Sensor / Rickkopplungssystem flir die Eingangskomponente Steuerung
basierend auf Positionierung der Ausgangskomponente.

In  einem Ausflhrungsbeispiel des magnetischen Wandlervorrichtung Antriebsmoment kann die
Eingabekomponente einen Drehantriebsmotor und der Ausgangskomponente umfassen kann eine Kurbelwelle
umfassen die Hauptwelle durch eine Verbindungsstange verbunden ist. In diesem Fall kann der Sensor /
Rickkopplungssystem einen Sensor angeordnet Drehung der Kurbelwelle zu erfassen, und einer
Steuereinrichtung betreibbar, um den Drehantriebsmotor von dem Sensor zu einem Kurbelwellenpositionssignal
in Reaktion zu steuern.

In einem anderen Aspekt der offenbarten Gegenstands, eine magnetische Antriebsvorrichtung wird als
Zweimagnettragervorrichtung verkorpert anstelle eines Tragervorrichtung drei Magneten. anstelle der ersten,
zweiten und Zwischenmagnettrdger vorgesehen in dem Dreimagnettragervorrichtung die beiden
Magnettragervorrichtung umfalit erste und zweite Magnettrager gegenuberliegt. Die beiden gegeniberliegenden
Magnettrager tragen jeweils gegenlberliegenden Magnetanordnungen, die konfiguriert sind magnetische
Wechselwirkungen zu erzeugen, wenn die gegenuberliegenden Magnettrager eine relative Drehung durchlaufen.
Die magnetischen Wechselwirkungen Krafthub Krafte erzeugen, die die gegeniberliegenden Magnettrager
verursachen wahrend des Einschaltens Zone Teile der relativen Drehung relativ Erwiderung in der ersten und
zweiten Strichrichtungen zu unterziehen. Die magnetischen Wechselwirkungen erzeugen im Wesentlichen keine
Krafthub Krafte wahrend des toten Zone Teile der relativen Drehung. Die toten Zonen umfassen relative
Drehpositionen der Magnettrager, wobei Magnetpole der gegeniberliegenden Magnetanordnungen
gegenuberliegende koaxial zueinander ausgerichtet sind, sondern eine im Wesentlichen gleiche Balance von
Push produzieren und magnetischen Krafte ziehen. Die relative Drehung und relative Hin und Herbewegung
zwischen den Magnettrager werden synchronisiert, so dass die toten Zonen nahe dem oberen Totpunkt und dem
unteren Totpunkt relativ Erwiderung Positionen der Magnettrager auftreten und so die Leistungszonen treten
zwischen dem oberen Totpunkt und dem unteren Totpunkt relativen Hin- Positionen.

In einem anderen Aspekt der offenbarten Gegenstands, eine Reihe von mehreren magnetischen
Antriebsvorrichtung kann durch einen oder mehrere Eingabekomponenten versorgt werden, um einen einzigen
Ausgangskomponente zu treiben. Jeder Satz von mehreren magnetischen Antriebsvorrichtung kann zwei oder
mehrere Dreimagnettragerantriebsvorrichtung umfassen, zwei oder mehr Zweimagnettragerantriebsvorrichtung
oder eine beliebige Kombination aus einem oder mehreren von drei Magnettragervorrichtung und eine oder
mehrere Zwei-Magnettrager Gerat.

In einem anderen Aspekt der offenbarten Gegenstands, eine Magnetantriebsverfahren bereitgestellt wird. In einer

beispielhaften Ausfihrungsform des Verfahrens werden gegeniberliegenden Magnettragern vorgesehen, die

jeweils gegenuberliegende Magnetanordnungen tragen. Eine relative Drehung zwischen den gegenuiberliegenden
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Magnettrager induziert magnetische Wechselwirkungen erzeugen. Die magnetischen Wechselwirkungen Krafthub
Krafte erzeugen, die die gegenlberliegenden Magnettrager verursachen wahrend des Einschaltens Zone Teile
der relativen Drehung relativ Erwiderung in der ersten und zweiten Strichrichtungen zu unterziehen. Die
magnetischen Wechselwirkungen erzeugen im Wesentlichen keine Krafthub Krafte wahrend des toten Zone Teile
der relativen Drehung. Die toten Zonen umfassen relative Drehpositionen der Magnettrager, wobei Magnetpole
der gegenulberliegenden Magnetanordnungen gegeniiberliegende koaxial zueinander ausgerichtet sind, sondern
eine im Wesentlichen gleiche Balance von Push produzieren und magnetischen Krafte ziehen. Die
Relativdrehung und die relative Hin- und Herbewegung der Magnettrager kann einen gewilinschten Effekt zu
erzielen synchronisiert werden. Zum Beispiel umfassen die Synchronisierung kann die relative Drehung und
relative Hin- und Herbewegung der Magnettrager Timing, so dass die toten Zonen auf dem oberen Totpunkt und
dem unteren Totpunkt relativ Erwiderung Positionen zentriert sind, und so, dass die Leistungszonen zwischen
dem oberen Totpunkt auftreten und unteren Totpunkt relativ Erwiderung Positionen. Alternativ umfassen die
Synchronisations kann die Relativdrehung und die relative Hin- und Herbewegung der Magnettrager Timing so
dass die toten Zonen dynamisch in Position oder Grolie eingestellt werden.

In einem anderen Aspekt der offenbarten Gegenstands, eine magnetische Antriebsvorrichtung Magnettrager
jeweils gegeniberliegenden  Tragmagnetanordnungen gegenuberliegende. Die  gegenuberliegenden
Magnetanordnungen haben entgegengesetzte magnetische Pole und konfiguriert sind, um magnetische
Wechselwirkungen erzeugen, wenn die gegenlberliegenden Magnettrager eine relative Drehung durchlaufen. Die
magnetischen Wechselwirkungen Krafthub Krafte erzeugen, die die gegenlberliegenden Magnettrager
verursachen wahrend des Einschaltens Zone Teile der relativen Drehung relativ Erwiderung in der ersten und
zweiten Strichrichtungen zu unterziehen. Die relative Drehung enthalt ferner Dreh Totzonen wobei die
gegenilberliegenden Magnetpole der entgegengesetzten Magnetanordnungen sind koaxial zueinander
ausgerichtet eine gleiche Anzahl von derselben Polaritdt und entgegengesetzter Polaritdt gegenilberliegende
Polpaare zu definieren.

KURZE BESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN
Die vorstehenden und andere Merkmale und Vorteile werden aus der folgenden spezielleren Beschreibung von
Ausfuhrungsbeispielen ersichtlich werden, wie in den beigefigten Zeichnungen dargestellt, in denen:

FIG. 1

FIG.1 eine schematische perspektivische Ansicht eines Beispiels von drei Magnettrager magnetischen
Antriebsvorrichtung in einer ersten Betriebsposition zeigt;



FIG. 2

FIG.2 ist eine schematische perspektivische Ansicht, die magnetische Antriebsvorrichtung von Fig.1 in einer
zweiten Betriebsstellung;

FIG. 3

FIG.3 ist eine schematische perspektivische Ansicht, die magnetische Antriebsvorrichtung von Fig.1 in einer
dritten Betriebsstellung;



FIG. 4

FIG.4 ist eine schematische perspektivische Ansicht, die magnetische Antriebsvorrichtung von Fig.1 in einer
vierten Betriebsstellung;

FIG. 5

FIG.5 ein Beispiel Timing der Magnetantriebsvorrichtung von Fig.1 ein Zeitablaufdiagramm;
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FIG. 7

FIG.7 ist eine perspektivische Ansicht eine beispielhafte Konstruktion der Magnetantriebsvorrichtung von Fig.1 in
Kombination mit einem Eingangsteil und einem Ausgangsteil ein magnetisches Antriebsdrehmomentwandler
Vorrichtung bereitzustellen;
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FIG. 8

FIG.8 ist eine perspektivische Ansicht eines weiteren Beispiels Konstruktion der Magnetantriebsvorrichtung von
Fig.1 in Kombination mit einem Eingangsteil und einem Ausgangsteil ein magnetisches
Antriebsdrehmomentwandler Vorrichtung bereitzustellen;
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FIG. S

FI1G.9 das Beispiel Magnetantriebsvorrichtung Aufbau von Fig.8 ist eine Draufsicht;



FIG. 10A

FIG.10A ist ein Querschnitt entlang der Linie 10A-10A in Fig.9 genommene Schnittansicht;

FIG. 10B

FIG.10B ist eine Querschnittsansicht entlang der Linie 10B-10B in Fig.9;

FIG. 10D

FIG.10D ist eine Querschnittsansicht entlang der Linie 10D-10D in FIG.9;



FIG. 10F

FIG.10F ist eine Querschnittsansicht entlang der Linie 10E-10F in FIG.9;
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FIG.11 ist eine teilweise Seitenansicht / Teil-Querschnittsansicht der magnetischen Antriebsvorrichtung
Konstruktion von Fig.8 Beispiel, wobei der Querschnitt entlang der Linie 11-11 in Fig.9 genommen;
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FIG.12A und FIG.12B eine Ausgangskupplungskomponente des Beispiels Magnetantriebsvorrichtung
Konstruktion von Fig.8 sind vergrélRerte perspektivische Ansichten zeigt;

FIG. 13A

FIG. 13B



FIG. 13C

FIG. 13D

FIG. 13E



FIG. 13F

FIG. 136



FIG. 13H

FIGS.13A-13H die ersten, zweiten und Zwischenmagnettrager des Beispiels Magnetantriebsvorrichtung
Konstruktion von Fig.8, wobei die ersten und zweiten Magnettragern fixiert ist gegen Rotation und Hin- und
Herbewegung, und der Zwischenmagnettrager wird gezeigt in verschiedenen Rotations- und eine Hin- und
Herbewegung perspektivische Ansichten zeigen Positionen;

FIG. 14

FIG.14 ist eine perspektivische Ansicht, die eine Modifikation des Beispiels Magnetantriebsvorrichtung
Konstruktion von Fig.8, in der die Position der ersten und zweiten Magnettragern zeigt, kann eingestellt werden;



FI1G.15 perspektivische Ansicht, eine schematische ein Beispiel mit zwei Magnettrager Magnetantriebsvorrichtung
Konstruktion in einer ersten Betriebsposition zeigt;

FIG.16 ist eine schematische perspektivische Ansicht, die magnetische Antriebsvorrichtung Konstruktion von
Fig.15 in einer zweiten Betriebsstellung zeigt;



FIG. 17

FIG.17 ist eine schematische perspektivische Ansicht, die magnetische Antriebsvorrichtung Konstruktion von
Fig.15 in einer dritten Betriebsposition zeigt;

FIG. 18

FIG.18 ist eine schematische perspektivische Ansicht, die magnetische Antriebsvorrichtung Konstruktion von
Fig.15 in einer vierten Betriebsstellung zeigt;



FIG. 13

FIG.19 ist eine perspektivische Ansicht eines Beispiels magnetische Antriebsvorrichtungskonstruktion mit
mehreren Satzen von magnetischen Tragern zeigt, die eine gemeinsame Ausgangskomponente anzutreiben; und

FIG. 20

FIG.20 ist eine perspektivische Ansicht eines weiteren Beispiels magnetische Antriebsvorrichtungskonstruktion
mit mehreren Satzen von magnetischen Tragern zeigt, die eine gemeinsame Ausgangskomponente Antriebs.
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AUSFUHRLICHE BESCHREIBUNG DES AUSFUHRUNGSBEISPIELS BEISPIEL

Wendet man sich nun auf die Zeichnungen, die nicht unbedingt maBstablich sind, gleiche Bezugszeichen
verwendet werden, gleiche Elemente in allen der mehreren Ansichten darstellen. Wie weiter unten in Verbindung
mit verschiedenen alternativen Ausflihrungsformen eine magnetische Antriebsvorrichtung, wie hier offenbart
werden, kann ein Dreheingabe von einer Eingangsstromquelle zu einer hin- und hergehenden Ausgangs
empfangen wandeln beschrieben werden, die verwendet werden koénnen, um eine Last zu treiben. Der
Rotationseingang kann kontinuierlich oder intermittierend, unidirektional oder bidirektional sein. Die Hin- und
Ausgang kann eine sich wiederholende Zyklus der gegenseitigen Striche enthalten. Die magnetische
Antriebsvorrichtung verwendet Permanentmagnetanordnungen, die jeweils konfiguriert in einem ausgewahlten
Magnetmuster sind magnetische Wechselwirkungen zu erzeugen, wie die Magnetanordnungen von der
Eingangsleistungsquelle relativ zueinander gedreht werden. Diese magnetischen Wechselwirkungen liefern Hin-
und Leistung in jedem gegenseitigen Strichrichtung (Krafthiibe). Vorteilhafterweise erzeugen die magnetischen
Wechselwirkungen auch wohldefinierte Totzonen im wesentlichen keiner Nettomagnetkraft, die gemacht werden
kénnen, in der Nahe des Ende jedes reziproke Hub auftritt. Wahrend jeder tote Zone, die Netto-magnetische
Krafte, die durch den Permanentmagnetanordnungen geliefert im Wesentlichen "ausschalten". Dies ermdglicht es
den Krafthub Krafte kurzzeitig zu entspannen und zwischen Krafthibe, so glatte kontinuierliche Hin- und Betrieb
Quiesce Gewahrleistung.

FIG. 1

Wendet man sich nun auf Fig.1 bis Fig.4, schematische Ansichten eines Beispiels drei Magnettrager
Magnetantriebsvorrichtung 2 sind gezeigt, um die allgemeinen Prinzipien der Arbeitsweise der hier offenbarten
Gegenstand zu veranschaulichen. In dem veranschaulichten Ausfihrungsbeispiel ist die linke Ende der
Magnetantriebsvorrichtung 2 weist eine erste Magnettrager 4 mit einer ersten Permanentmagnetanordnung 6 mit
einem Satz von Permanentmagneten 6A tragt. Das rechte Ende der Magnetantriebsvorrichtung 2 weist einen
zweiten Magnettrager 8 eine zweite Permanentmagnetanordnung 10 mit einem Satz von Permanentmagneten
10A tragt. Ein Zwischenmagnettrager 12 ist zwischen den ersten und zweiten Magnettragern angeordnet und
tragt ein drittes Permanentmagnetanordnung 14 mit einem Satz von Permanentmagneten 14A.

Die Magnettrager 4, 8 und 12 haben jeweils erste und zweite Seiten 4A / 4B, 8A / 8B und 12A / 12B, die eine
Magnettragerdickenabmessung definieren. Obwohl die Magnettrager 4, 8 und 12 als scheibenférmiger, ebenfalls
verwendet werden kénnten andere Konfigurationen Magnettrager dargestellt sind (beispielsweise polygonal,
sternférmig, usw.). Die Magnettrager 4, 8 und 12 kénnen die magnetischen Krafte, einschliellich, aber nicht
beschrankt auf Aluminium, Titan, rostfreiem Stahl, Polymeren, faserverstarkte Verbundwerkstoffe zu handhaben
unter Verwendung eines beliebigen geeigneten Metall oder Nichtmetall-Material mit ausreichender Festigkeit und
Steifigkeit hergestellt sein, usw. im Falle von Metallen ist es bevorzugt, dass das Material (beispielsweise
Aluminium oder Titan) oder nur schwach magnetisch (wie beispielsweise rostfreiem Stahl) im wesentlichen nicht-
magnetisch sein. Materialien, die mehr magnetische (wie Weichstahl) vorgesehen sind, auch verwendet werden,
kann es verstanden wird, dass diese Materialien die Magnetfelder der Magnete 6A, 10A und 14A beeinflussen.
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Die Magnete 6A, 10A und 14A werden als Scheibenmagnete veranschaulicht, der axial magnetisiert sind, um
eine Nord-Magnetpolaritdt auf einer Magnetfliche und einer nach Siden magnetische Polaritdt auf der
gegenuberliegenden Magnetflache zu haben. Jeder Magnet 6A, 10A und 14A weist eine zentrale Langsachse
erstreckt zwischen seinen Nord- und Sidpolen. Diese Achse stellt die Hauptmagnetfeldachse des Magneten 6A,
10A und 14A. Jedes geeignete Permanentmagnetmaterial verwendet werden kann, um die Magnete 6A, 10A und
14A herzustellen. Vorzugsweise Magneten mit starken Eigenschaften Magnetfeld verwendet werden, wie etwa
Seltenerd-Magneten, umfassend Neodym-Eisen-Bor (NeFeB) oder Samarium-Cobalt (SmCo). Obwohl weniger
wilnschenswert aufgrund ihrer geringeren Magnetfeldstarke, andere Arten von Magneten verwendet werden
kdnnten, einschlieBlich AINiCo-Magnete, die Aluminium, Nickel und Kobalt neben Eisen oder Keramik-Magnete,
umfassend Ferritmaterial. Verschiedene Magnetformen ebenfalls verwendet werden kénnen. Zum Beispiel
kénnen die Magnete kénnen anstelle der Magneten 6A, 10A und 14A scheibenférmig ist, spharisch, nierenférmig,
bananenférmige usw. Auch kann anstelle von jedem der Magneten 6A, 10A und 14A ist ein einzelner Magnet
einige oder alle der Magneten konnte als koaxialer Stapel von zwei oder mehreren Magneten mit ihren
Magnetpolen flir gegenseitige Anziehung ausgerichtet realisiert werden.

Die Magnettrager 4, 8 und 12 kénnen ihre jeweiligen Magnete 6A, 10A und 14A in jeder geeigneten Weise tragen.
Beispielsweise kann jeder Magnettrager 4, 8 und 12 mit Magnetfihrenden Aussparungen mit geeigneter Grofie
und Form geformt. Wenn die Magnete scheibenférmig sind, wie in Fig.1-Fig.4 gezeigt, ist der Magnettrager 4 mit
vier kreisformige Ausschnitte 4C, die die vier Magneten 6A erhalten, gebildet werden. In dhnlicher Weise kann der
Magnettrager 8 mit vier kreisférmige Ausschnitte 8C gebildet, dal} die vier Magneten 10A und der Magnettrager
erhalten 12 mit vier kreisférmigen Aussparungen 12C, dal} die vier Magneten 14A empfangen gebildet werden.
Gewlnschtenfalls kann die Dicke der Magnettrager 4, 8 und 12 die Dicke der Magneten 6A, 10A und 14A von
einem Magnetstirnflache zu der anderen gewahlt werden kann alternativ zu entsprechen, die Magnete 6A, 10A
und 14A koénnte dicker oder diinner als die Dickenabmessung der jeweiligen Magnettrager 4, 8 und 12. Jede
geeignete Technik kann verwendet werden, Magnetfesthalte den Magneten 6A, 10A und 14A in Position zu
halten. Beispielsweise zeigt die Ausfihrungsform der Fig.8 bis Fig.12B (im Folgenden detaillierter beschrieben),
die eine beispielhafte Technik zum Befestigen des Magneten 6A, 10A und 14A auf den Magnettrager 4, 8 und 12
Magnethalteplatten verwenden.

Der erste Permanentmagnetanordnung 6, wobei das zweite Permanentmagnetanordnung 10 und der dritte
Permanentmagnetanordnung 14 sind so konfiguriert, magnetische Wechselwirkungen Veranderung zu erzeugen,
wenn eine Dreheingabe (nicht in Figs.1-4 dargestellt) zwischen dem Zwischenmagnettrager Relativdrehung
verleiht 12 und die ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8. In Fig.1 bis Fig.4, die Relativdrehung zwischen dem
Zwischenmagnettrager 12 und den ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8 ist durch die Pfeile "A", "B"
reprasentiert und "C". In Fig.1 ist der Zwischenmagnettrager 12 und die ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8
sind in einer ersten relativen Drehstellung gezeigt. In Fig.2 ist der Zwischenmagnettrager 12 und die ersten und
zweiten Magnettrager 4 und 8 sind in einer zweiten Relativdrehposition folgenden 180° der Relativdrehung
zwischen dem Zwischenmagnettrager 12 und den ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8 gezeigt, Fig.3 und
Fig.4 zeigen relative Drehpositionen, die auf halbem Weg zwischen den relativen Drehpositionen von Fig.1 und
Fig.2 sind.

Es gibt verschiedene Mdglichkeiten, wie die magnetische Antriebsvorrichtung 2 aufgebaut sein kann die relative
Drehung zwischen dem Zwischenmagnettrager 12 und den ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8
beispielsweise zu erleichtern, wobei der Zwischenmagnettrdger 12 kdnnte an eine Eingangskomponente
gekoppelt werden und selbst gedreht, wahrend die ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8 bleiben gegen
Drehung fixiert. Umgekehrt kénnte die erste und zweite Magnettrager 4 und 8 an einen Eingangskomponente
gekoppelt und rotiert zusammen, wahrend der Zwischenmagnettrager 12 bleibt gegen Drehung fixiert. Die ersten
und zweiten Magnettrager 4 und 8 kdnnen entweder in der gleichen Richtung drehen oder in entgegengesetzte
Richtungen. Eine weitere Alternative ware, die Zwischenmagnettrager 12 in einer Richtung zu drehen, wahrend
die ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8 in die entgegengesetzte Richtung dreht. Ein Beispiel flr den ersten
Ansatz wird detaillierter unten in Verbindung mit den Konstruktionen gezeigt in Fig.7 und in den Fig.8 bis Fig.12B
beschrieben. Bei diesen Konstruktionen ist der Zwischenmagnettrager 12 an einer Hauptwelle angebracht ist, die
unabhangig von der ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8. Die ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8
befestigt sind, gegen eine Drehung durch eine Stlitzrahmenanordnung frei drehen kann.

Es gibt auch verschiedene Médglichkeiten, dass die magnetische Antriebsvorrichtung 2 aufgebaut sein kann
relativen Hin- und Herbewegung zwischen dem Zwischenmagnettrager 12 und den ersten und zweiten
Magnettrager 4 und 8 beispielsweise zu erleichtern, der Zwischenmagnettrdger 12 mit einem Ausgangsteil
gekoppelt werden kann zu veranlassen, eine Hin- und Herbewegung, wahrend die ersten und zweiten
Magnettrager 4 und 8 gegen eine Hin- und Herbewegung fixiert bleiben. Umgekehrt kénnte die erste und zweite
Magnettrager 4 und 8 beide an eine Ausgangskomponente gekoppelt sein, um zu bewirken, wahrend der Hin-
und Herbewegung der Zwischenmagnettrager 12 bleibt gegen eine Hin- und Herbewegung befestigt.

Ein Beispiel fur den ersten Ansatz wird detaillierter unten in Verbindung mit den Konstruktionen gezeigt in Fig.7
und in den Fig.8 bis Fig.12B beschrieben. Bei diesen Konstruktionen ist der Zwischenmagnettrédger 12 auf einer
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Hauptwelle montiert ist, die unabhangig von der ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8. Die ersten und zweiten
Magnettrager 4 und 8 befestigt sind, gegen eine Hin- und Herbewegung durch eine Stlitzrahmenanordnung hin-
und herbewegt frei ist.

Es ist zu beachten, dass jeder Magnettrager, der um die Hin- und Herbewegung ausgelegt ist, relativ Hin- und
Herbewegung zwischen dem Zwischenmagnettrager 12 und den ersten und zweiten Magnettrager 4 zu erzeugen
und 8 auch angepasst werden, um moglicherweise zu drehen Relativdrehung zwischen dem Zwischenprodukt zu
produzieren, Magnettrager und die ersten und zweiten Magnettragern. In dhnlicher Weise jeder Magnettrager, der
gegen eine Hin- und Herbewegung befestigt ist, auch gegen Drehung fixiert werden. Beispielsweise wie unten in
Verbindung mit den Konstruktionen in Fig.7 und in Fig.8 bis Fig.12B, wobei der Zwischenmagnettrager 12
detaillierter beschrieben wird, kann sowohl angepasst gezeigt drehen und hin- und herbewegen, wahrend die
ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8 fixiert bleiben gegen Rotation und Erwiderung. Umgekehrt konnte die
erste und zweite Magnettrager 4 und 8 angepasst werden, um sowohl zu drehen und hin- und herbewegen,
wahrend der Zwischenmagnettrager 12 bleibt gegen eine Drehung und Hin- und Herbewegung befestigt. Als
weitere Alternative kann jeder Magnettrager, der drehfest hin- und herbewegt angepasst ist, sein kann, und
umgekehrt. Zum Beispiel kénnte der Zwischenmagnettrager 12 angepasst werden, um hin und her bewegen,
aber nicht drehen, wahrend die ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8 ausgebildet sind, sich zu drehen, aber
nicht hin- und herbewegt. Umgekehrt kdnnte die erste und zweite Magnettrager 4 und 8 angepasst werden, um
hin- und herbewegen, aber nicht drehen, wahrend der Zwischenmagnettrager 12 geeignet ist, sich zu drehen,
aber nicht hin- und herbewegt.

In der Ausfuhrungsform von Fig.1 bis Fig.4 die Anzahl von Magneten 6A, 10A und 14A in jedem jeweiligen
Permanentmagnetanordnung 6, 10 und 14 ist vier. Die Magnete 6A, 10A und 14A sind in gleichem Abstand
voneinander und zu den Zentren ihrer jeweiligen Magnettrager 4, 8 und 12 in einer vierseitigen polygonalen
Muster (entsprechend der Anzahl der Magnete), die quadratisch und ausgeglichen symmetrisch angeordnet ist .
Jeder Magnet Muster auf jedem gegebenen Magnettragerseite 4A / 4B, 8A / 8B bzw. 12A / 12B enthalt ein erstes
Paar von benachbarten Magnetpolen mit einer ersten Polaritat (beispielsweise N-Polaritat) und ein zweites Paar
von benachbarten Magnetpolen eines zweiten Polaritat (zB S-Polaritat). In den quadratischen Viermagnetmuster
in Figs.1-4 gezeigt, ist eine erste zwei gegenulberliegende Seiten jedes Magnetmuster haben magnetische Pole
mit der ersten Polaritat und eine zweite zwei gegentiberliegende Seiten des Magneten Muster haben Magnetpole
der zweiten Polaritat. Die Magnetpole, die in jedem quadratischen Magneten Muster voneinander diagonal sind
von entgegengesetzter Polaritdt. Wie unten detaillierter diskutiert, Magnetanordnungen mit mehr als vier
Magneten ebenfalls konstruiert werden kénnen.

In jedem der Fig.1 bis Fig.4, die zweite Seite 4B des ersten Magnettrager 4 steht vor der ersten Seite 12A des
Zwischenmagnettrager 12 eine erste magnetische Wechselwirkungszone 15A zu bilden. Die erste Seite 8A des
zweiten Magnettrager 8 steht vor der zweiten Seite 12b des Zwischenmagnettrager 12 eine zweite magnetische
Wechselwirkungszone 15B zu bilden. Mit dieser Magnetanordnung erzeugte die wechselnden magnetischen
Wechselwirkungen durch Magnettrager Relativdrehung Krafthub Krafte auf die Magnettrager 4, 8 und 12
verleihen, die die oben erwahnte Hin- und Ausgabe erzeugen. Insbesondere werden Krafte Krafthub verliehen
werden, wenn alle gegenulberliegenden Magnetpole in jedem der ersten und zweiten magnetischen
Wechselwirkungszonen 15A und 15B ausgerichtet sind entweder gegenseitig abstoflen oder sich gegenseitig
anziehen.

Krafthubes Kréafte erzeugen relativen Hin- und Herbewegung zwischen den Magnettrager 4, 8 und 12 in einer
ersten Richtung, wenn magnetische Pole in der ersten magnetischen Wechselwirkungszone 15A
gegenuberliegenden allen gegenseitig abstolRen, wahrend Magnetpole in der zweiten magnetischen
Wechselwirkungszone 15B gegeniberliegenden allen gegenseitig anziehen gegenseitig. Umgekehrt erzeugen
die Krafthub Krafte relativen Hin- und Herbewegung zwischen den Magnettrager 4, 8 und 12 in einer zweiten
Richtung, wenn in der ersten magnetischen Wechselwirkungszone 15A Magnetpolen magnetisiert sind alle
gegenseitig anziehen, wahrend Magnetpole in der zweiten magnetischen Wechselwirkungszone
gegenuberliegenden 15B all sich gegenseitig abstolRen.

Die Magnettrager 4, 8 und 12 kann gesagt werden, in "Power Zone" Teile ihrer Relativdrehung zu sein, wenn die
magnetischen Wechselwirkungen, die oben beschriebenen Krafthub Krafte erzeugen. Es gibt eine Powerzone flr
jeden Arbeitstakt Richtung. Leistungszonenpositionen der magnetischen Antriebsvorrichtung 2 sind durch Fig.1
und Fig.2 veranschaulicht. Fig.1 veranschaulicht die magnetische Antriebsvorrichtung 2 in der Mitte von einem
ersten Leistungsbereich, in dem die magnetischen Wechselwirkungen Krafthub Krafte in einer ersten Richtung
erzeugen. Der Zwischenmagnettrager 12 und dem ersten Magnettrager 4 sind auseinandergedriickt aufgrund
jedes Magnetpols auf der Seite 12A des Zwischenmagnettrager sind zueinander koaxial zu einer
gegeniberliegenden Magnetpol gleicher Polaritat auf der Seite 4B des ersten Magnettrager ausgerichtet sind.
Diese Druckkraft ist durch die Pfeile "D" dargestellt. Wie zu sehen ist, sind die Magnettrager 4 und 12 drehbar
derart angeordnet, dass es zwei N-N-Wechselwirkungen und zwei S-S-Wechselwirkungen in dem magnetischen
Wechselwirkungszone 15A. Zur gleichen Zeit wird der Zwischenmagnettrager 12 und der zweite Magnettrager 8
sind zusammengezogen aufgrund jedes Magnetpols auf der Seite 12B des Zwischenmagnettrager sind
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zueinander koaxial zu einer gegeniberliegenden Magnetpol entgegengesetzter Polaritat auf der Seite 8A des
zweiten ausgerichteten Magnettrager. Diese Zugkraft wird durch die Pfeile "E" dargestellt. Wie zu sehen ist, sind
die Magnettrager 8 und 12 drehbar so angeordnet, dass es zwei N-S-Wechselwirkungen und zwei S-N-
Wechselwirkungen in dem magnetischen Wechselwirkungszone 15B.

Fig.2 veranschaulicht die magnetische Antriebsvorrichtung 2 in der Mitte eines zweiten Leistungsbereich, in dem
die magnetischen Wechselwirkungen Krafthub Kréafte in einer zweiten Richtung erzeugen. Wie oben erwahnt,
folgt dieser Zustand um 180° der Relativdrehung (von der Position, die in Fig.1 gezeigt) zwischen dem
Zwischenmagnettrager 12 und den ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8. Der Zwischenmagnettrager 12 und
dem ersten Magnettrdger 4 aufgrund jedem Magnetpol zusammengezogen an der Seite 12A des
Zwischenmagnettragers mit einem gegeniberliegenden magnetischen Pol von entgegengesetzter Polaritat auf
der Seite 4B des ersten Magnettrager koaxial zueinander ausgerichtet sind. Diese Zugkraft wird durch die Pfeile
"E" dargestellt. Wie zu sehen ist, sind die Magnettrager 4 und 12 drehbar so angeordnet, dass es zwei N-S-
Wechselwirkungen und zwei S-N-Wechselwirkungen in dem magnetischen Wechselwirkungszone 15A. Zur
gleichen Zeit wird der Zwischenmagnettrager 12 und der zweite Magnettrager 8 auseinandergedriickt aufgrund
jedes Magnetpols auf der Seite 12B des Zwischenmagnettrager sind zueinander koaxial zu einer
gegenuiberliegenden Magnetpol gleicher Polaritat auf der Seite 8A des zweiten ausgerichteten Magnettrager.
Diese Druckkraft ist durch die Pfeile "D" dargestellt. Wie zu sehen ist, sind die Magnettrager 8 und 12 drehbar so
angeordnet, dass es zwei N-N-Wechselwirkungen und zwei S-S-Wechselwirkungen in dem magnetischen
Wechselwirkungszone 15B.

Es sollte beachtet werden, dass die Leistungszonen Uber die koaxiale Ausrichtung Positionen der Magnetpole in
Fig.1 und Fig.2 gezeigt, erstrecken, so dass jeder Leistungsbereich einen Drehbereich oder "Breite" hat, die einen
Teil einer Umdrehung des Magneten erstreckt Trager eine relative Drehung. Jeder Leistungsbereich wird daher
vor dem Start zu den gegenuberliegenden Magnetpolen der Magnetanordnungen 6, 10 und 14 in gegenseitige
koaxiale Ausrichtung gedreht wird, und wird auf die gegenseitige koaxiale Ausrichtung Position nachfolgende
Ende. Krafthub Krafte zu einem gegebenen relativen Drehposition der Magnettrager 4, 8 und 12 innerhalb jeder
Stromzone erzeugt werden.

Die Magnetanordnungen 6, 10 und 14 kann gesagt werden, in "tote Zone" Teile ihrer Relativdrehung zu sein,
wenn im wesentlichen keine Krafthub wirkenden Krafte auf den Magnettrdger 4, 8 und 12. In den vier
Magnetanordnungen 6 sind, 10 und 14 der Figs.1-4, gibt es eine wohldefinierte tote Zone zwischen jedem gut
definierten Leistungszone zentriert, und jeder relativen Pendelzyklus umfasst zwei Leistungs von zwei toten
Zonen getrennten Zonen. Die toten Zonen existieren, wenn Magnetpole des ersten Magnettrager 4, der zweiten
Magnettrager 8 und der Zwischenmagnettrager 12 gegenlberliegende koaxial zueinander ausgerichtet sind,
sondern eine im Wesentlichen gleiche Balance von Push produzieren und magnetischen Krafte ziehen. In den
Totzonen, die eine Halfte der einander gegeniberliegenden Magnetpole in dem ersten und dem zweiten
magnetischen Wechselwirkungszonen 15A und 15B ausgerichtet sind, sich gegenseitig und die andere Halfte der
einander gegeniberliegenden Magnetpole in dem ersten und dem zweiten magnetischen Wechselwirkungszonen
gegenseitig abstolien ausgerichtet sind, um ziehen sich gegenseitig. Die toten Zonen werden ausgefihrt, wenn
die relative Drehung zwischen dem Zwischenmagnettrager 12 und den ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8
ist auf halbem Weg zwischen den Drehpositionen, die die Arbeitshiibe in jedem Leistungsbereich erzeugen. Die
toten Zonen sind an den relativen Drehpositionen in Fig.3 und Fig.4 gezeigt.

Das Zentrum der Totzone in Fig.3 gezeigten entspricht 90° von Magnettrager eine Relativdrehung von der
Leistungszone Drehposition der Fig.1. Das Zentrum der Totzone in Fig.4 gezeigten entspricht 90° von
Magnettrager eine Relativdrehung von der Leistungszone Drehposition Fig.2. In beiden dieser Totzone
Positionen, die gegenuberliegenden Magnetpole in jedem magnetischen Wechselwirkungszone 15A und 15B
sind koaxial zueinander ausgerichtet sind, aber ihre Polaritaten sind, wie beispielsweise magnetische Nettokrafte
von im wesentlichen Null als Ergebnis von zwei der einander gegeniberliegenden Magnetpolen zu schaffen,
wobei die gleiche Polaritdt und die beiden anderen gegeniiberliegenden Magnetpole von entgegengesetzter
Polaritat ist. Insbesondere in jeder von Fig.3 und Fig.4 sind die Magnettrager 4, 8 und 12 sind drehbar so
angeordnet, dass es eine NN-Wechselwirkung ist, ein SS-Interaktion, eine NS-Interaktion und eine Interaktion SN
in jeder Wechselwirkungszone 15A magnetische und 15B. Wie die Leistungszonen erstrecken sich die toten
Zonen Uber die koaxiale Ausrichtung Positionen der Magnetpole, derart, dass jeder tote Zone einen Drehbereich
oder "Breite" hat, die einen Teil einer Umdrehung der relativen Rotation Magnettrager erstreckt. Jede Totzone
wird daher vor dem Start zu den gegeniberliegenden Magnetpolen der Magnetanordnungen 6, 10 und 14 in
koaxialer Ausrichtung gedreht wird, und wird an die koaxiale Ausrichtung Position nachfolgenden beenden.

In einer Prototyp-Implementierung der magnetischen Antriebsvorrichtung 2, die konstruiert wurde gemaR Fig.8 bis

Fig.12B (nachstehend genauer erlautert), sind die vier Magneten 6A, 10A und 14A auf der jeweiligen

Magnettrager 4, 8 und 12 wurden mit 3 Zoll Durchmesser umgesetzt, 1 Zoll dick, Magneten Neodym-Platte Grad

N52 von K & J Magnetics, Inc. (ein Inch = 25,4 mm). Jeder Magnet 6A, 10A und 14A war axial magnetisierten und

wurde vom Hersteller als Herstellung einer maximalen Zug- / Druckkraft von etwa 360 Pfund bewertet. Die

Magnete 6A, 10A und 14A wurden 4 auf ihren jeweiligen Magnettrager angeordnet, 8 und 12, so dal} die
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Magnetzentren 2,75 Zoll von der Magnettrager Zentren. Die Hublange des Magnettragers relativ Erwiderung
betrug 5,5 Zoll. Am Ende jedes Hubes wird die Trennung zwischen den am dichtesten beieinander Magnettragern
resultiert in einem minimalen Abstand zwischen den Magneten (Polflache Polflache) von 1,125 Zoll
gegeniberliegt. In der Mitte des Schlaganfalls, die Trennung zwischen den Magnettrager war gleich, und ergab
einen maximalen Abstand zwischen den gegenlberliegenden Magneten (Polflache Polflache) von 3,875 Zoll. In
Tests an diesem Prototyp durchgefiihrt, die Leistungsbereiche und die toten Zonen aufgespannt jeweils etwa 90 °
von Magnettrager eine relative Drehung in allen relativen Hin- Positionen. Ahnliche Ergebnisse wiirden fir andere
magnetische Antriebsvorrichtung Implementierungen zu erwarten, wobei die Magnetanordnungen haben jeweils
vier Magneten in einem ausgeglichenen quadratischen Magneten Muster angeordnet sind.

Die relative Drehung und die relative Hin- und Herbewegung zwischen dem Zwischenmagnettrager 12 und den
ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8 kdénnen so synchronisiert werden, dass die Totzonen und die
Leistungszonen an ausgewahlten Abschnitten der Magnettrager relativen Hin- und Herbewegung auf. Fig.1 zeigt
ein Leistungszone, die an den mittleren Punkt eines ersten Arbeitshubes in einer ersten Richtung benachbart
zentriert ist. Fig.2 zeigt eine weitere Stromzone, die mit dem Mittenpunkt eines zweiten Krafthub in die
entgegengesetzte Richtung nahe zentriert ist. Fig.3 zeigt eine tote Zone, die zwischen dem Ende des
Arbeitshubes der Fig.1 und dem Beginn des Arbeitshubes der Fig.2 zentriert ist. Dies kann als der untere
relativen Hin- und Herbewegung Totpunkt bezeichnet Position der Magnettrager 4, 8 und 12. Fig.4 zeigt eine
weitere Totzone, die zwischen dem Ende des Arbeitshubes der Fig.2 und dem Beginn der Leistungs zentriert Hub
der Fig.1. Dies kann Position des Magnettrager eine Relativdrehung als der obere Totpunkt bezeichnet, 4, 8 und
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Fig.5 zeigt eine Taktscheibe, die eine andere Art und Weise stellt die Synchronisation in Fig.1 bis Fig.4 gezeigt
anzuzeigen. In dieser Darstellung sind sowohl der Magnettrager eine Relativdrehung und der Magnettrager
relativen Hin- und Herbewegung in Winkel ausgedriickt. Die Synchronisation ist so, daf} fiir jeden Grad des
relativen Magnettrager Drehung gibt einen Grad an relativer Magnettrager eine Hin- und Herbewegung ist. Die
toten Zonen sind an der 0° oberen Totpunkt und 180° unteren Totpunkt relativ Erwiderung Positionen galoppierte
und die Leistungszonen zwischen den toten Zonen galoppierte. Es versteht sich, dass der Magnettrager relativen
Hin- und Herbewegung in Bezug Winkel exprimierenden zuldssig ist, da die relative Hin- und Herbewegung
periodische Bewegung darstellt. eine Winkel Ausdruck der relativen Hin- und Herbewegung unter Verwendung ist
bequemer als die tatsdchliche Magnettrdger relative Verschiebung zu verwenden, da die letztere
implementierungsspezifisch ist. Wenn beispielsweise die relative Hin- und Herbewegung der Magnettrager 4, 8
und 12 einer einfachen harmonischen Bewegung darstellt, der Standardgleichung: d = A cos (B) gibt die
Magnettrager relative Verschiebung "d". In dieser Gleichung ist der Winkel 8 der Magnettrager relativen Hin- und
Herbewegung in Winkel ausgedrickt und der Wert "A" ist die maximale Magnettréger relative Verschiebung von
der Mitte der Hubposition, die bei 8 = 0° und 8 = 180° auftritt. Andere Gleichungen regeln verschiedene Arten von
periodischen Bewegung. Wenn beispielsweise die relative Hin- und Herbewegung der Magnettrager 4, 8 und 12
verhalt sich wie ein Kolben mit einer Kurbelwelle lber eine Pleuelstange verbunden ist (wie es in dem
Ausfliihrungsbeispiel von Figs.8-12B unten der Fall ist), wird der Magnettrager Relativverschiebung durch die
Standardgleichung d = r cos (B) + (12-r2 sin (8) 2) 1/2 gegeben werden. In dieser Gleichung ist der Winkel 6 der
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Magnettrager relativen Hin- und Herbewegung in Winkel Begriffe ist, wird der Wert "d" der Magnettrager eine
relative Verschiebung in Bezug auf die Kurbelwellenachse ist, "r" ist der Kurbelarm Lange und "I" ist die
Pleuellange.

Wie bereits erwahnt, Fig.5 zeigt ein Synchronisationsschema, in dem, fur jeden Grad des relativen Magnettrager
Drehung, gibt es einen Grad an relativer Magnettrager eine Hin- und Herbewegung. Bei der 0° Position "OT"
gekennzeichnet, die Magnettrager 4, 8 und 12 sind in dem oberen Totpunkt relativ Pendelposition und drehend in
der Mitte einer ersten toten Zone positioniert. Bei etwa 45° der Relativdrehung / Hin- und Herbewegung der
Magnettrager 4, 8 und 12, wobei das Ende des ersten Totzone erreicht ist und der Magnettrager Ubergang in
einem ersten Leistungsbereich die Krafte Krafthub in einer ersten Richtung erzeugt. Das Zentrum dieser
Powerzone befindet sich an der etwa 90° Drehung / Pendelposition. Bei etwa 135° der Relativdrehung / Hin- und
Herbewegung der Magnettrager 4, 8 und 12, wobei das Ende des ersten Leistungszone erreicht ist und der
Magnettrager Ubergang in eine zweite Totzone. An der Position 180° markiert "BDC", die Magnettrager 4, 8 und
12 sind in dem unteren Totpunkt relativ Pendelposition und drehend in der Mitte des zweiten toten Zone
positioniert. Bei etwa 225° der Relativdrehung / Hin- und Herbewegung der Magnettrager 4, 8 und 12, wobei das
Ende des zweiten Totzone erreicht ist und der Magnettrager Ubergang in einem zweiten Leistungsbereich, die
Krafte Krafthub in einer zweiten Richtung erzeugt. Das Zentrum dieser Powerzone ist bei anndhernd 270°
Relativdrehung / Pendelposition. Bei etwa 315° der Relativdrehung / Hin- und Herbewegung der Magnettrager 4,
8 und 12, wobei das Ende des zweiten Leistungszone erreicht ist und der Magnettrager Ubergang zuriick zu der
ersten Totzone. Die 0° OT-Stellung wieder erreicht ist nach einer weiteren 45° der Relativdrehung / Hin- und
Herbewegung der Magnettrager 4, 8 und 12.

Wie oben erwahnt, sind die Anfangs- und Endposition der Leistungszonen und toten Zonen ungefahr. Dies liegt
daran, den Ubergang von der Powerzone zu toten Zone und von toten Zone zu Powerzone nicht sofort auftritt.
Vorteilhafterweise wird jedoch wurden diese Ubergangszonen (bezeichnet als "flip" Zonen in Fig.5) bestimmt
ziemlich kurz sein, und nicht etwa 5° der Relativdrehung / Hin- und Herbewegung in der oben beschriebenen
Prototyp-Implementierung des magnetischen Antriebs lberschreitet Vorrichtung 2. Jeder Ubergangszone stellt
eine Ubergangszeit zwischen den Magnettréager 4, 8 und 12 im wesentlichen keine Krafthub Krafte und im
wesentlichen maximale Leistung Schlaganfall Krafte erfahren. Es sollte angemerkt werden, dass sich die toten
Zonen produziert "im wesentlichen keine Krafthub Krafte" nicht notwendigerweise bedeutet, es gibt genau Null-
Netto-Krafte in den toten Zonen zu charakterisieren. Es wurden jedoch keine tote Zone Krafte beobachtet mehr
als einige Pfund zu Uberschreiten, und waren um GroRenordnungen kleiner als die Krafthub Krafte in der
Prototyp-Implementierung des magnetischen Antriebsvorrichtung 2. Darlber hinaus sind diese sehr kleine tote
Zone Krafte treten weg von der Totzone Zentren und haben keine Auswirkung auf den reziproken Betrieb der
Magnetantriebsvorrichtung 2.

Wie unten mit dem Beispielkonstruktion in Verbindung beschrieben in Figs.8 bis Fig.12B gezeigt, kann die
Synchronisation in Fig.1 bis Fig.5 gezeigt ist, kann durch ein Rickkopplungssystem eingerichtet und unterhalten,
die die relative Hin- und Herbewegung zwischen den Magnettréger Gberwacht 4, 8 und 12 und verwendet diese
Informationen, um die relative Drehung der Magnettrager zu steuern. Alternativ kdnnte ein mechanischer
Zeitsteuerungssystem bereitgestellt werden, wobei die relative Drehung und die relative Hin- und Herbewegung
zwischen den Magnettrager 4, 8 und 12 synchronisiert sind, eine mechanische Kupplungsanordnung. Falls
gewunscht, kann die Synchronisation so eingestellt werden, dal} der Magnettrager eine Relativdrehung in Bezug
auf den Magnettrager relativen Hin- und Herbewegung oder verzogert ist. Beispielsweise kann die Totzone
relativen Drehpositionen verschoben werden, so dass die toten Zonen entweder vor oder nach dem TDC und
BDC relativen Hin- und Herbewegung Positionen zentriert sind. Wie in einem Kraftfahrzeugmotor kann der
Magnettrager eine relative Drehung dynamisch erweiterten und verzogert die Totzone Positionen entsprechend
der Geschwindigkeit des Magnettragers relativen Hin- und Herbewegung einzustellen. Es ware auch maoglich,
dynamisch zu férdern und der Magnettrager eine Relativdrehung in Bezug auf den Magnettrager relativen Hin-
und Herbewegung zu ausgewahlten Zeitpunkten wahrend jeder Umdrehung der relativen Rotation zu verzégern.
Dies wird die Wirkung haben, die GréRRe der toten Zonen im Verhaltnis zu den Leistungszonen einzustellen. Zum
Beispiel, wenn es die Totzonenbreite zu verringern, wahrend die Erhéhung der Leistungszonenbreite, der
Magnettrager eine relative Drehung kann dynamisch verzégert werden (verlangsamt) innerhalb der
Leistungsbereiche und dynamisch Fortgeschrittene (beschleunigt) innerhalb der toten Zonen erwiinscht ist. In
ahnlicher Weise wird, wenn es gewlinscht wird, die Totzonenbreite zu erhéhen, wahrend die Breite Powerzone
abnimmt, kann der Magnetirager eine relative Drehung dynamisch vorangetrieben werden (beschleunigt)
innerhalb der Leistungsbereiche und dynamisch verzégert (abgebremst) innerhalb der toten Zonen.
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Fig.6A bis Fig.6H stellt zusatzliche Ansichten der relativen Drehung / Pendelzyklus der Magnettrager 4, 8 und 12
das Synchronisationsschema in Fig.1 bis Fig.5 gezeigt werden. Jede der Fig.6A bis Fig.6H zeigt eine 45°
Inkrementierung der relativen Rotations- und eine Hin- und Herbewegung Positionen der Magnettrager 4, 8 und
12. Der mittlere Teil jeder Figur der Magnettrager relativen Hin- und Herbewegung Position zeigt (in Winkel
Termini). Der linke Teil jeder Figur zeigt die relativen Drehpositionen des ersten Magnettrager 4 und der
Zwischenmagnettrager 12. Die Ausrichtung der gegenlberliegenden Magneten in der ersten 15A magnetische
Wechselwirkungszone (siehe Fig.1 bis Fig.4) ist ebenfalls dargestellt, so sind die Polaritdten von jedem Paar
einander gegenuberliegender Magnete (dh die Polarititen der Magnete 14A auf der ersten Seite 12A des
Zwischenmagnettrager 12 und die Polaritdten der Magnete 6a auf der zweiten Seite 4b des ersten Magnettrager
4). Der rechte Teil jeder Figur zeigt die relativen Drehpositionen des zweiten Magnettrdger 8 und der
Zwischenmagnettrager 12. Die Ausrichtung der gegenuberliegenden Magneten in der zweiten magnetischen
Wechselwirkungszone 15B (siehe Fig.1 bis Fig.4) ist ebenfalls dargestellt, so sind die Polaritaten von jedem Paar
einander gegenuberliegender Magnete (dh die Polaritdten der Magnete 14A auf der zweiten Seite 12B des
Zwischenmagnettrdger 12 und die Polarititen der Magnete 10A an der ersten Seite 8A des zweiten
Magnettragers 8).

Als Interpretationsfihrer, der linke Teil von Fig.6A bis Fig.6H ist eine Ansicht von der zweiten Seite 4B des ersten
Magnettrager 4 in Richtung der ersten Seite 12A des Zwischenmagnettrager 12. Der rechte Teil der Fig suchen
Fig.6A bis Fig.6H ist eine Ansicht von der zweiten Seite 12B des Zwischenmagnettrager 12 in Richtung der ersten
Seite 8A des zweiten Magnettrager suchen 8. In den Positionen, wo die gegenuberliegenden Magneten
Uberlappen (dh Fig.6A, Fig.6C, Fig.6E und Fig.6G der Buchstabe (S oder N) in der Mitte jedes Magnetpaar
dargestellt), ist die Polaritadt des Magneten 14A auf dem Zwischenmagnettrager 12 und der Offset-Buchstaben (S
oder N) wird die Polaritdt seiner gegenuberliegenden Magneten 6A oder 10A auf der ersten oder zweiten
Magnettrager 4 oder 8. In den Positionen, wo die gegentiberliegenden Magneten nicht Gberlappen (dh Fig.6B,
Fig.6D, Fig.6F und Fig.6H), die Magnete 14A des Zwischenmagnettrdger 12 sind als Uber die gezeigte Magneten
6A oder 10A der ersten oder zweiten Magnettrager 4 oder 8. In &hnlicher Weise gegenuberliegen, wenn die
Polaritadten der Magnetpaare entgegen unten diskutiert werden, wird die erste Polaritat 12, dass eines Magneten
14A des Zwischenmagnettrager sein, und die zweite Polaritat der eines Magneten 6A des ersten Magnettrager 4
oder einem Magneten 10A des zweiten Magnettrager 8 (je nachdem, ob die erste oder die zweite
Magnetwechselwirkungszone 15A oder 15B diskutiert wird). Wenn Magnetpaar Polaritaten unten aufgezahlt sind,
werden sie in der linken oberen Quadranten jeder Magnetanordnung und weiter im Uhrzeigersinn starten.
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Fig.6A zeigt die Magnettrager 4, 8 und 12 in einer 0° Relativdrehung / Pendelposition. In dieser Stellung sind die
magnetischen Wechselwirkungen in der ersten magnetischen Wechselwirkungszone 15A sind S-N, S-S, N-S, und
N-N. Die magnetischen Wechselwirkungen in der zweiten magnetischen Wechselwirkungszone 15B sind N-N, N-
S, S-S und S-N. In jedem magnetischen Wechselwirkungszone 15A und 15B, die Halfte der gegenlberliegenden
Magnetpaare sind koaxial zur gegenseitigen Anziehungskraft ausgerichtet ist und die andere Halfte sind koaxial
zur gegenseitigen Abstolung ausgerichtet sind. So zeigt Fig.6A eine tote Zone, die 4 bei 0° TDC relativen Hin-
und Herbewegung Position der Magnettrager cantered wird, 8 und 12. Wie zu sehen ist, diese tote Zone betragt
etwa 90° Weit.
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Fig.6B zeigt die Magnettrager 4, 8 und 12 in einem 45° Relativdrehung / Pendelposition. In dieser Position ist die
relative Drehung der Magnettrager 4, 8 und 12 auf halbem Weg zwischen den Mittelpunkten der Totzone und
Stromzone Drehpositionen. Die Magnettrager 4, 8 und 12 sind somit in einer Ubergangszone, in der die
Magnetkrafte von dem im wesentlichen Netto-Null-Zustand einer Totzone auf die volle Magnetkraft Zustand eines
Leistungszone verandern.

HID
LSH

u! HDI

Fig.6C zeigt die Magnettrager 4, 8 und 12 in einem 90° Relativdrehung / Pendelposition. In dieser Stellung sind
die magnetischen Wechselwirkungen in der ersten magnetischen Wechselwirkungszone 15A sind N-N, S-S, S-S,
und N-N. Alle der gegenuberliegenden Magnetpaare in diesem magnetischen Wechselwirkungszone koaxial mit
gleichen Polaritaten so dass der erste Magnettrager 4 und der Zwischenmagnettrager 12 stof3en einander ab mit
maximaler Druckkraft ausgerichtet sind. Die magnetischen Wechselwirkungen in der zweiten magnetischen
Wechselwirkungszone 15B S-N, N-S, N-S und S-N. Alle der gegenuberliegenden Magnetpaare in diesem
magnetischen Wechselwirkungszone koaxial mit entgegengesetzten Polaritaten ausgerichtet, so dass der zweite
Magnettrager 8 und der Zwischenmagnettrager 12 einander mit Kraftmaximum Pull ziehen. Fig.6C stellt daher
eine erste Energiezone, die 4 bei der Hin- und Herbewegung 90° Position der Magnettrager cantered wird, 8 und
12. Wie zu sehen ist, diese Kraft Zone etwa 90° Weit.
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Fig.6D zeigt die Magnettrager 4, 8 und 12 in einer 135° Relativdrehung / Pendelposition. In dieser Position ist die
relative Drehung der Magnettrager 4, 8 und 12 auf halbem Weg zwischen den Mittelpunkten der Totzone und
Stromzone Drehpositionen. Die Magnettrager 4, 8 und 12 sind somit in einer Ubergangszone, in der die
Magnetkrafte von der vollen Magnetkraft Zustand eines Leistungszone auf die im wesentlichen Netto-Null-
Zustand einer Totzone verandern.
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Fig.6E zeigt die Magnettrager 4, 8 und 12 in einer 180° Relativdrehung / Pendelposition. In dieser Stellung sind
die magnetischen Wechselwirkungen in der ersten magnetischen Wechselwirkungszone 15A sind N-N, N-S, S-S
und S-N. Die magnetischen Wechselwirkungen in der zweiten magnetischen Wechselwirkungszone 15B S-N, S-
S, N-S, und N-N. In jedem magnetischen Wechselwirkungszone 15A und 15B, die Halfte der gegenlberliegenden
Magnetpaare sind koaxial zur gegenseitigen Anziehungskraft ausgerichtet ist und die andere Halfte sind koaxial
zur gegenseitigen AbstolRung ausgerichtet sind. Somit stellt Fig.6E eine tote Zone, die bei 180° BDC relativen
Hin- und Herbewegung Position der Magnettrager 4, 8 und 12. Wie diese Totzone zu sehen ist zentriert wird, ist
etwa 90° breit.

ok 225°
FIG. 6F

Fig.6F zeigt die Magnettrager 4, 8 und 12 in einer 225° Relativdrehung / Pendelposition. In dieser Position ist die
relative Drehung der Magnettrager 4, 8 und 12 auf halbem Weg zwischen den Mittelpunkten der Totzone und
Stromzone Drehpositionen . Die Magnettrager 4, 8 und 12 sind somit in einer Ubergangszone, in der die
Magnetkrafte von dem im wesentlichen Netto-Null-Zustand einer Totzone auf die volle Magnetkraft Zustand eines
Leistungszone verandern.
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Fig.6G zeigt die Magnettrager 4, 8 und 12 in einer 270° Relativdrehung / Pendelposition. In dieser Stellung sind
die magnetischen Wechselwirkungen in der ersten magnetischen Wechselwirkungszone 15A sind S-N, N-S, N-S
und S-N. Alle der gegenuberliegenden Magnetpaare in diesem magnetischen Wechselwirkungszone koaxial mit
entgegengesetzten Polaritdten ausgerichtet , so dass der erste Magnettrager 4 und der Zwischenmagnettrager 12
einander mit Kraftmaximum Pull ziehen. Die magnetischen Wechselwirkungen in der zweiten magnetischen
Wechselwirkungszone 15B sind N-N, S-S, S-S, und N-N. Alle der gegeniiberliegenden Magnetpaare in diesem
magnetischen Wechselwirkungszone koaxial mit gleichen Polaritdten so dass der zweite Magnettrager 8 und der
Zwischenmagnettrager 12 stoRen einander ab mit maximaler Druckkraft ausgerichtet sind. Fig.6G stellt daher
eine Leistungszone, die auf der 270° relativ Erwiderung Position der Magnettrager 4, 8 und 12. Da diese Leistung
Zone gesehen werden kann zentriert ist, ist etwa 90° breit.

FIG. 6H

Fig.6H zeigt die Magnettrager 4, 8 und 12 in einer 315° Relativdrehung / Pendelposition. In dieser Position ist die
relative Drehung der Magnettrager 4, 8 und 12 auf halbem Weg zwischen den Mittelpunkten der Totzone und
Stromzone Drehpositionen. Die Magnettrager 4, 8 und 12 sind somit in einer Ubergangszone, in der die
Magnetkrafte von der vollen Magnetkraft Zustand eines Leistungszone auf die im wesentlichen Netto-Null-
Zustand einer Totzone verandern.

e
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Wendet man sich nun auf Fig.7, die magnetische Antriebsvorrichtung 2 ist in einem beispielhaften Aufbau 2A
gezeigt, wobei der Zwischenmagnettrager 12 zur Drehung angepasst ist, und eine Hin- und Herbewegung,
wahrend die ersten und zweiten Magnettrager 4 und 6 sind angepasst, um fest bleiben gegen Drehung und Hin-
und Herbewegung . In dem magnetischen Aufbau 2A Antriebsvorrichtung, 16 eine Hauptwelle 16 angeordnet,
durch die zentralen Bohrungen 4D, 8D und 12D, die jeweils ausgebildet sind, in den Magnettrager 4, 8 und 12.
Die Hauptwelle ist im Wesentlichen gerade zu erstrecken und eine zentrale Langs Achse 18, die zu den
Langsachsen im wesentlichen parallel (und Magnetfeldachsen) der Magnete 6A, 10A und 14A.

Die Hauptwelle 16 ist fiir eine gleichzeitige Drehung und Hin- und Herbewegung angeordnet sind. Ein erster
Endabschnitt 20 der Hauptwelle 16 ist fiir die operative Kopplung an einen Eingangsteil 21, schematisch
dargestellt in Fig.7 angepasst, die drehbar die Hauptwelle antreibt. Beispielsweise, wie es unten mit Fig.8 bis
Fig.12B in Verbindung naher beschrieben, die Eingangskomponente 21 kann durch einen Drehantriebsmotor
vorgesehen sein. Ein zweiter Endabschnitt 22 der Welle 16 ist fur die operative Kopplung an eine
Ausgabekomponente angepasst, die durch die Hin- und Herbewegung der Hauptwelle 18. In Fig.7 ist ein Beispiel
drehbaren Ausgangskomponente 23, angetrieben wird, die als Kurbelwelle ausgefihrt werden kann, ist
schematisch dargestellt. Alternativ kann eine hin- und hergehende Ausgangskomponente, wie beispielsweise
eine pneumatische oder hydraulische Kolben, angeordnet werden kdnnte, indem die Hin- und Herbewegung der
Hauptwelle 18. Die Zugabe der Ein- und Ausgabekomponenten 21 und 23 an die Magnetantriebsvorrichtung
Aufbau 2A angetrieben zu werden, bildet eine magnetische Antriebsdrehmomentwandlervorrichtung, die ein
Eingangsdrehmoment von der Eingangskomponente auf einem Ausgangsdrehmoment von der
Ausgangskomponente 23 geliefert angewendet umwandelt.

Die Hauptwelle 16 ist drehbar mit der zentralen Offnung 12D des Zwischenmagnettrager 12, sondern ist frei
innerhalb der zentralen Offnungen 4D und 8D der ersten und zweiten Magnettrdger 4 und 8 drehbar mit
Zwischenmagnettrager 12 dreht sich zu drehen, mit der Hauptwelle 16, aber die nicht-drehbar mit ersten und
zweiten Magnettrager 4 und 8 nicht drehen kann, und wird vorzugsweise gegen Drehung fixiert werden. Auf diese
Weise wird die Drehung der Hauptwelle 16 um ihre Langsachse 18 durch die Eingangskomponente 21 wird eine
Relativdrehung zwischen dem Zwischenmagnettrager 12 und den ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8
erzeugen Die Hauptwelle 16 ist ebenfalls in axialer Richtung gekoppelt ist die zentrale Offnung 12D des
Zwischenmagnettrager 12, aber frei durch die zentralen Offnungen 4D und 8D der ersten und zweiten
Magnettrager 4 und 8 der axial gekoppelt Zwischenmagnettrager 12 hin- und herbewegt, mit der Hauptwelle 16,
aber der nicht hin- und herbewegt -axially gekoppelten ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8 nicht hin- und
herbewegt, und wird vorzugsweise gegen eine Hin- und Herbewegung befestigt werden. Auf diese Weise wird die
Hin- und Herbewegung der Hauptwelle 16 entlang seiner Langsachse 18 wird relativen Hin- und Herbewegung
zwischen dem Zwischenmagnettrager 12 und den ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8 in ersten und zweiten
Hubrichtungen erzeugen.
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Wendet man sich nun Fig.8 bis Fig.12B, die magnetische Antriebsvorrichtung 2 ist in einem weiteren Beispiel
Konstruktion 2B gezeigt, dass die Dreh- / Hin- und Herbewegen Hauptwellenanordnung in Verbindung mit dem
Beispiel von 2A Konstruktion Fig.7 beschrieben verwendet. Wie im Fall von Fig.7, zeigen Fig.8 bis Fig.12B ein
magnetisches Wandlervorrichtung Antriebsmoment, weil die Magnetantriebsvorrichtung Konstruktion 2B Ein- und
Ausgabekomponenten gekoppelt ist, namlich ein Eingangsmotor 36 und eine Kurbelwellenanordnung 40 (die
beide die in detaillierter unten) beschrieben. In dem magnetischen Aufbau 2B Antriebsvorrichtung ist der
Zwischenmagnettrager 12 wieder drehbar und axial gekoppelt mit der Hauptwelle 16, wahrend die ersten und
zweiten Magnettrager 4 und 8 sind an der Hauptwelle in keiner Weise gekoppelt. Wie in Fig.10A bis Fig.10C
gezeigt, sind die ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8 mit grélRerem Durchmesser sind als der
Zwischenmagnettrager 12. Dieser die Magnettrager 4 und 8 werden zweckmafRigerweise befestigt an einer
Stutzrahmenanordnung 24 (siehe Fig.8 ermoglicht), die halt und positioniert die ersten und zweiten
Magnettragern in einem gewinschten Abstand. Die Tragerrahmenanordnung 24 tragt auch die Hauptwelle 16.

Die Tragerrahmenanordnung 24 mit einem Satz von vier Langsspulenanordnungen aufgebaut ist, 26, die die
ersten und zweiten Magnettrdgern verbinden 4 und 8, nicht jedoch die Zwischenmagnettragers 12. Die
Spulenanordnungen 26 auch einen Satz von Stabilisierungsplatten 28, 30 Halterung und 32, die im wesentlichen
parallel zu den Magnettrager ausgerichtet sind, 4 und 8. Wie in den Fig.10A und Fig.10C bis Fig.10E gezeigt ist,
jede Spulenanordnung 26 kann eine langliche Stange 26A enthalten, die in den Magnettragern gebildeten
Offnungen erstreckt 4 und 8 durch entsprechende, und in der Stabilisierungsplatten 28, 30 und 32. Jede
Spulenanordnung 26 kann auch einen Satz von Abstandshaltern 26B, die zwischen jedem Paar von
benachbarten Magnettrager und / oder Stabilisierungsplatten, um richtig Raum, diese Komponenten auf dem
langlichen Stab 26A montieren. Wie 26 in den Fig.8 und Fig.9, wobei jede Spulenanordnung vier Abstandshalter
26B gezeigt, gesehen werden zu haben, eine zwischen der Stabilisierungsplatte 28 und dem ersten Magnettrager
4, 4 die zweite zwischen dem ersten Magnettrager und dem zweiten Magnettrager 8 die dritte zwischen dem
zweiten Magnettrager, 8 und die Stabilisierungsplatte 30 und die vierte zwischen der Stabilisierungsplatte 30 und
die Stabilisierungsplatte 32. die Enden der langgestreckten Stangen 26A sind Gewindehalteelemente 26C zu
empfangen, die den Stitzrahmen 24 zusammen sichern . Es versteht sich, dal} andere Anordnungen zum
Beabstanden der verschiedenen Magnettrdger und Platten Stabilisierungs auch zwischen jedem Paar
beabstandeter Komponenten verbunden, wie beispielsweise getrennte Abstandsstangen verwendet werden
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Wie am besten in Fig.11 dargestellt, ist die Stabilisierungsplatte 28 mit dem ersten Magnettrager benachbart 4
und verwendet wird, um die Hauptwelle 16 nahe seinem ersten Endabschnitt 20. Insbesondere unterstitzen
Plattenstabilisierungs 28 tragt eine Eingangskupplungsanordnung 34 auf einer Seite einer Mittel6ffnung 28A, die
die Hauptwelle 16. die Eingangskupplungsanordnung 34 wird intern konfiguriert zur Unterstutzung der Hauptwelle
16 fUr niedrige Reibung hin- und hergehende Bewegung wahrend verleihen Rotationskrafte, um es aufnimmt. Der
Motor 36 ist mit der Eingangskupplungsanordnung 34 verbunden, wie einem Dreheingangskomponente zu
dienen, die die Hauptwelle 16 wahrend des Betriebs der Magnetantriebsvorrichtung 2. Die Stabilisierungsplatte 30
ist neben dem zweiten Magnettrager befindet sich dreht 8 und wird verwendet, um unterstitzen die Hauptwelle 16
in der Nahe seines zweiten Endes 22. insbesondere Stabilisierungsplatte 30 eine zentrale Offnung 30A hat, die
eine Kugel Lager 38 unterstitzt, die drehbar zu unterstiitzen, 32 die Hauptwelle 16. die Stabilisierungsplatte
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Platte zur Stabilisierung benachbart ist 30. Es hat eine groRe zentrale Offnung 32A, die die Hauptwelle 16, sowie
Komponenten der Kurbelwelleneinheit 40, die auf der Aulenseite der Stabilisierungsplatte 32. die
Kurbelwellenbaugruppe 40 dient als Drehausgangskomponente befestigt ist, aufnimmt, die durch Hin- und
Herbewegung angetrieben wird, die Hauptwelle 16 wahrend des Betriebs der Magnetkonstruktion 2B
Antriebsvorrichtung.

Wie am besten in den Fig.8 gezeigt, Fig.9 und Fig.11, wobei jeder der Magnettrager 4, 8 und 12 enthalt ein
entsprechendes Paar von Magnethalteplatten 42, 44 und 46 um ihre jeweiligen Magnete 6A, 10A und 14A in
Position zu sichern. Die Magnethalteplatten 42, 44 und 46 kdnnen aus einem beliebigen Material gebildet sein,
das nicht nachteilig die magnetischen Wechselwirkungen zwischen den Magneten 6A, 10A und 14A betreffen. Sie
kdnnen jeweils mit den Magnettrager 4, 8 und 12 unter Verwendung jeder geeigneten Befestigungstechnik, wie
mit versenkten Maschinenschrauben 48 befestigt werden, wie in Fig.10A bis Fig.10C gezeigt.

Wie aus Fig.11 ersichtlich ist, die Bohrung der zentrale 12D des Zwischenmagnettrager 12 auf der Hauptwelle 16
fur eine Drehung befestigt ist und eine Hin- und Herbewegung mit ihm beispielsweise eine
Keilwellenkupplungsanordnung (nicht gezeigt). Wie ebenfalls in Fig.11 die zentrale Bohrungen 4D und 8D der
ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8 gezeigt sind, von der Hauptwelle 16 beabstandet, so dal} die
Hauptwelle an der ersten und zweiten Magnettrager zu drehen und hin- und herzubewegen relativ frei ist .

Wie in den Fig.8, Fig.9 und Fig.11 ersichtlich, sind die Stutzplatten 28 und 32 umfassen kann Elemente 50 zur
Befestigung des Tragrahmens 24 an einer Stutzflache (nicht gezeigt) montieren. Der Eingangsmotor 36 ebenfalls
enthalten kann Elemente 52 zur Befestigung des Motors eine Auflageflache (nicht dargestellt) Montage. Der
Eingabemotor 36 kann betriebsmRig mit der Eingangskupplungsanordnung 34 in irgendeiner geeigneten Weise
verbunden  sein, beispielsweise  durch  eine  angeflanschte = Kupplungsverbindung 54. Die
Eingangskupplungsanordnung 34 verwendet, umfaf3t ein Grundgehause 56, der befestigt verschraubt werden
kann oder auf andere Weise an der Aullenseite Da die Tragerplatte 28 in Fig.11 dargestellt ist, 34 die
Eingangskupplungsbaugruppe umfasst ferner eine Kugelkeileinheit 58, deren Auflendurchmesser drehbar an
dem Basisgehause 56 Uber eine Kugellageranordnung 60. der Innendurchmesser des Ball- verbunden ist 58
spline-Einheit enthalt mehrere Langsreihen von Kugellagerelementen 62 angeordnet, um in Eingriff
Langsverzahnung 64 entspricht, die an dem ersten Endabschnitt 20 der Hauptwelle 16. die Kugellagerelemente
62 verleihen Rotationskrafte an der Hauptwelle 16, wahrend der Nahe ausgebildet werden kénnen so dass die
Welle hin und her mit minimaler Reibung hin- und herbewegt. Eine geflanschte Hullrohr 66 Halterungen an der
Stirnflache des Kugelkeilanordnung 58, und wird verwendet, eine Seite der angeflanschte Kupplungsverbindung
54. Die andere Seite des angeflanschten Kupplungsverbindung durch 36 mit der Abtriebswelle des Motors
befestigt ist. das Hullrohr 66 ist lang genug, um die hin- und hergehende Bewegung des ersten Endabschnitts 20
der Hauptwelle 16 darin aufzunehmen.

Unter weiterer Bezugnahme auf die Fig.8, Fig.9 und Fig.11, die Kurbelwellenbaugruppe 40 kann mit einem Paar
von Kurbelwellentragplatten 68, die getragen werden durch die Stabilisierungsplatte 32 die
Kurbelwellentragplatten 68 versehen sind, mit Hauptlagern (nicht gezeigt) konfiguriert werden, tragen, dass eine
Kurbelwelle drehbar 70. Die Kurbelwelle 70 ein Paar von Gegengewicht / Kurbel Armelemente 72 umfasst Wie in
Fig.9, einen zentralen Abschnitt jedes Gegengewicht / Kurbel Armelement 72 gezeigt eine nach aufien
verlaufende Hauptlager hat 73, das ist drehbar an dem Hauptlager von einem der Kurbelwellentragplatten 68. Wie
aullerdem in 9 gezeigt ist, und auch in Fig.11, der Kurbelarm Ende jedes Gegengewicht / Kurbelarm Element 72
tragt ein Ende eines Pleuels Blatt 74. Das Pleuel Blatt 74 ist mit einem Ende einer Verbindungsstange 76 Uber
eine geeignete Lageranordnung angebracht ist.

Das andere Ende der Verbindungsstange 76 ist drehbar an einem Hauptwellenkupplungsanordnung 78 Uber eine
Gabelverbindung befestigt. Wie zusatzlich in 12A und 12B, wobei die Anordnung 78 Kupplungs gezeigt ist
drehbar an dem zweiten Endabschnitt montiert 22 der Hauptwelle 16, so dalR die Hauptwelle frei ist an die
Kupplungsanordnung relativ zu drehen. Die Kupplungsanordnung 78 kann mit einem rohrfdrmigen Gehause 80,
in die ein geeignetes Lager 82 (beispielsweise ein Flanschlager oilite Lager), die den zweiten Endabschnitt 22 der
Hauptwelle empfangt eingefihrt konfiguriert werden 16. Ein Bolzen 84 (Fig.11), dall Gewinde auf, um mit
reduziertem Durchmesser Stelle an dem Hauptabschnitt Welle zweite Ende 22 kann die Kupplungsanordnung 78
auf der Hauptwelle 16 wahrend der Hin- und Herbewegung der Hauptwelle zu halten verwendet werden. Die
Kupplungsanordnung 78 enthalt einen Gabelkopf 86, die 88 an der Verbindungsstange 76 mit einem
Gabelbolzenanordnung bushed verstiftet ist, wird es aus den Fig.11, Fig.12A und Fog.12B ersichtlich, dass die
Kupplungsanordnung 78 16 eine freie Drehung der Hauptwelle ermdglicht, an seinem zweiten Endabschnitt 22
aufgrund der Lager 82. zur gleichen Zeit wird die Kupplungsanordnung 78 wird die Hin- und Herbewegung der
Hauptwelle 16 in ihrer ersten und zweiten Hubrichtungen durch die Pleuelstange 76 auf die Kurbelwelle 70
Ubertragen, wodurch die Kurbelwelle zu drehen. Wie aus Fig.9 ersichtlich ist, ein Ausgang 82 der
Kurbelwellenende 70 auf einen gewiinschten Ausgangslast angeschlossen werden kann (nicht dargestellt).
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Wie zuvor erwahnt, in einer Prototyp-Implementierung des magnetischen Antriebsdrehmomentwandlervorrichtung
in Fig.8 bis Fig.12B gezeigt, die vier Magneten 6A, 10A und 14A auf der jeweiligen Magnettrager 4, 8 und 12
wurden mit 3 Zoll Durchmesser realisiert, 1 inch dicke, Grad N52 Neodym Scheibenmagnete von K & J
Magnetics, Inc. Jeder Magnet 6A, 10A und 14A war axial magnetisierten und wurde vom Hersteller als
Herstellung einer maximalen Zug- / Druckkraft von etwa 360 Pfund bewertet. Die Magnete 6A, 10A und 14A
wurden 4 auf ihren jeweiligen Magnettrager angeordnet, 8 und 12, so dafl} die Magnetzentren 2,75 Zoll von der
Magnettrager Zentren. Die Hublange des Magnettragers relativ Erwiderung betrug 5,5 Zoll. Die Kurbellange durch
den Kurbel Armbereich Gegengewicht zur Verfiigung gestellt / Kurbelarm Mitglieder 72 betrug 2,75 Zoll. Die
Lange der Pleuelstange 76 war 10 Zoll. Die Magnettrager 4, 8 und 12 waren 1 Zoll dick, und die Magnethalter 42,
44 und 46 waren 0,25 Zoll dick. Am Ende jedes Hubes wird die Trennungsliicke zwischen den am dichtesten
beieinander Satz von gegeniberliegenden Magnethalter (dh 42/44 oder 46/44) betrug 0,625 Zoll, so dafl3 der
minimale Abstand zwischen einander gegentiiberliegenden Magneten (Polflache Polflache) wurde 0.625+ (2 x
0,25) = 1,125 Zoll. In der Mitte des Schlaganfalls, zwischen jedem Satz der Trennspalt von gegeniberliegenden
Magnethalter (dh 42/44 und 46/44) war 3,375 Zoll, so dass der maximale Abstand zwischen den
gegenuberliegenden Magneten (Polflache Polflache) war 3.375+ (2 x 0,25) = 3,875 Zoll.

Die magnetische Antriebsdrehmomentwandlervorrichtung in Fig.8 bis Fig.12B gezeigt ist, kann auf jede geeignete
Weise synchronisiert werden, so dass die Drehung der Hauptwelle 16 in Bezug auf die Drehung der Kurbelwelle
70 getaktet wird (wie durch die Hin- und Herbewegung der Hauptwelle angetrieben wird). Wie in den Fig.8 und
Fig.9 gezeigt ist, ein Beispiel Einrichtung Synchronisations 90 kann einen Sensor 92 aufweisen, die
Kurbelwellenposition  Uberwacht (beispielsweise ein  Drehgeber) und eine signalfihrende 94
Ruckkopplungsschaltung, die ein Kurbelwellenpositionssignal an einen programmierbaren Servocontroller liefert
96 (beispielsweise als eine programmierbare digitale Vorrichtung implementiert), die den Eingangsmotor 36 (liber
eine Steuerschaltung 97) entsprechend dem Positionssignal steuert. Irgendeines von verschiedenen
bestehenden Roboterservosteuerungssysteme kénnen fir diesen Zweck verwendet werden. Andere Arten von
Synchronisationsvorrichtung kénnte auch den Betrieb des dargestellten
Magnetantriebsdrehmomentwandlervorrichtung zum Synchronisieren verwendet werden, einschlieBlich, aber
nicht beschrankt auf, eine mechanische Ventilsteuerung, die mechanisch koppelt den Antriebsmotor des
Dreheingang zu der Drehausgangskurbelwelle.

Das Konzept einer magnetischen Antriebsvorrichtung zu synchronisieren, wie hier offenbart, wurde oben
diskutiert. In dem magnetischen Antriebsdrehmomentwandlervorrichtung Fig.8 bis Fig.12B, die Servosteuerung
96 ist programmiert, um die Hauptwelle die Drehposition zu steuern, basierend auf der Winkelposition der
Kurbelwelle 70, die Uber eine definierbare mathematische Beziehung zu der Hauptwelle der Hin- und
Herbewegung Position entspricht (siehe Diskussion von Fig.5 oben). Wie bereits erwahnt, kénnen die
magnetischen Totzonen mit der Hauptwelle 16 nahe seinem oberen Totpunkt und dem unteren Totpunkt
Erwiderung Positionen, so dass die magnetischen Kraftzonen zwischen diesen Positionen auftreten wird zur
Deckung gebracht werden. Wie ebenfalls erwahnt wurde, kann die Servosteuereinheit 96 auch 16 so zu
synchronisieren, die Drehung der Hauptwelle so programmiert werden, dass die toten Zonen zu dem oberen
Totpunkt und dem unteren Totpunkt der Hin- und Herbewegung Positionen dynamisch voreilt oder nacheilt gegen
sind, oder die Position zu verandern, oder Groée der toten Zonen.

Fig.13A bis Fig.13H veranschaulichen die Rotations- und eine Hin- und Herbewegung Positionen des
Zwischenmagnettrager 12 in Bezug auf den ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8 wahrend zwei reziproke
Hibe des dargestellten Magnetantrieb Drehmomentwandlervorrichtung. In diesen Figuren ist 16 die Hauptwelle
von dem Servocontroller synchronisiert ist 96, so dass die beiden toten Zonen an den 0° und 180° eine Hin- und
Herbewegung Positionen der Hauptwelle zentriert sind, und so, dass die Leistungszonen werden auf 90° zentriert
und 270° Pendel Positionen. Fig.13A bis Fig.13H entsprechen somit der Anordnung Timing gezeigt in Fig.6A bis
Fig.6H, respectively. Jeder tote Zone und jede Leistungszone ist etwa 90° breit.

Fig.13A zeigt den Zwischenmagnettrdger 12 am 0° TDC Hin- und Herbewegung Position und in der Mitte einer
ersten Totzone. Fig.13B zeigt die 45° eine Hin- und Herbewegung Position des Zwischenmagnettrager 12, wo der
Zwischenmagnettrager wird aus dem ersten toten Zone und in einem ersten Leistungsbereich ibergeht. Fig.13C
zeigt die 90° eine Hin- und Herbewegung Position des Zwischenmagneten 12, wo der Zwischenmagnettrager in
der Mitte des ersten Leistungszone ist. Fig.13D zeigt die 135° eine Hin- und Herbewegung Position des
Zwischenmagnettrager 12, wo der Zwischenmagnettrager aus dem ersten Leistungsbereich und in einen zweiten
toten Zone ubergeht. Fig.13E zeigt die 180° BDC Hin- und Herbewegung Position des Zwischenmagnettrager 12,
wo der Zwischenmagnettrager in der Mitte der zweiten Totzone ist. Fig.13F zeigt die 225° Pendel Position des
Zwischenmagnettrager 12, wo der Zwischenmagnettrager aus der zweiten toten Zone und in einem zweiten
Leistungsbereich Ubergeht. Fig.13G zeigt die 270° eine Hin- und Herbewegung Position des Zwischenmagneten
12, wo der Zwischenmagnettrager in der Mitte der zweiten Leistungszone ist. Fig.13H zeigt die 315° eine Hin- und
Herbewegung Position des Zwischenmagnettrager 12, wo der Zwischenmagnetirager aus der zweiten
Leistungszone Ubergeht und in die erste Totzone Riickkehr.
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Fig.14 zeigt eine weitere Konstruktion 2C Magnetantriebsvorrichtung in dem Magnettrager Einstellmdglichkeit
Abstand vorgesehen ist. Diese Konstruktion ist im wesentlichen ahnlich dem Aufbau 2B der Fig.8 bis Fig.12B, mit
der Ausnahme, dass die Position der ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8 dynamisch einstellbar im Betrieb
sind, um ihren Abstand relativ zu dem Zwischenmagnettrager zu andern, 12 und dadurch einstellen, die Starke
der magnetischen Wechselwirkungen. Um diesen Effekt zu erreichen, sind die Spulenanordnungen 26 kann
durch Entfernen der Abstandselemente 26B auf jeder Seite der ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8
geandert werden, um die Gewindestangen 26A belichten. Die ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8 kdnnen
dann modifiziert werden, so dass sie die Gewindestangen 26A empfangen. Drehung der Gewindestangen 26A
wird somit erneut Position die ersten und zweiten Magnettrager 4 und 8 in Richtung auf oder weg von der
Zwischenmagnettrager 12 (in Abhangigkeit von der Richtung der Stangendrehung). Falls erforderlich, zusatzliche
Abstandselemente (nicht gezeigt) kdnnen die Positionen der Stabilisierungsplatten 28, 30 und 32 relativ
zueinander zu halten hinzugefiigt. Stangendrehelemente, wie Riemenscheiben 98, kann an einem Ende jeder
Gewindestange 26A angebracht werden. Die Stangendrehelemente kdnnen durch einen geeigneten
Antriebsmechanismus angetrieben werden. Wenn beispielsweise die Riemenscheiben 98 verwendet werden,
kann der Antriebsmechanismus einen Antriebsmotor 100 auf die Riemenscheiben 98 gekoppelt ist,
beispielsweise mittels eines Antriebsriemens 102. Der Antriebsmotor 100 kann mit einem geeigneten
Steuersystem verbunden sein (nicht gezeigt ), die die Positionierung der ersten und zweiten Magnettrager 4 und
8, wenn es erwlnscht ist, zu entspannen, die magnetischen Wechselwirkungskrafte, beispielsweise beim Start-
up-Zeit einstellt.

Obwohl jede der Ausfihrungsformen magnetischen Antriebsvorrichtung oben diskutiert mit vier Magneten auf
Permanentmagnetanordnungen basieren jeweils wirden andere Magnetanordnungen auch mdglich sein.
Beispiele umfassen, sind jedoch, Magnetanordnungen mit acht Magneten beschrankt, zwolf Magneten sechzehn
Magneten zwanzig Magneten vierundzwanzig Magneten usw. Wie die dargestellten vier Magnetanordnungen,
wobei diese alternative Magnetanordnungen kann als symmetrisches Magneten konfiguriert werden Muster, das
eine polygonale Form entsprechend der Anzahl von Magneten in jeder Anordnung definiert. Magnetanordnungen,
die zwei (oder mehr) polygonal Magnetmuster in einer verschachtelten Beziehung ware auch madglich. Auf jeder
Magnettragerseite kann das Magnetmuster umfassen n-Magnetgruppierung mit n benachbarten Magnetpolen
gleicher Polaritat in jeder Gruppierung. Auf diese Weise produzieren Magnettrager Relativdrehung die einander
gegenuberliegenden Magnetpole magnetische Wechselwirkungen jedes Mal zu andern sind drehbar in
gegenseitige koaxiale Ausrichtung vorgeschoben. Wie im Fall der zuvor beschriebenen vier Magnetanordnungen
wird es Magnettrager relativen Rotationspositionen sein, wobei alle einander gegeniberliegenden Magnetpole in
dem magnetischen Wechselwirkungszone zwischen zwei gegenlberliegenden Magnettrager koaxial in entweder
NN oder NS Beziehungen ausgerichtet sind. In anderen Magnettrager relativen Drehpositionen, werden die
entgegengesetzten Magnetpole in dem magnetischen Wechselwirkungszone zwischen zwei entgegengesetzten
Magnettrager koaxial in beiden NN und NS Beziehungen ausgerichtet werden, wobei die Anzahl der NN und NS
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Beziehungen gleich sind. Im Allgemeinen wird erwartet, dass diese Charakteristik wird durch jede
Magnetanordnung erzeugt werden, die eine gerade Anzahl von Magneten aufweist, eine gleiche Anzahl von N
und S-Pole auf jedem gegebenen Magnettragerseite, und wobei die N und S-Pole in Magnetgruppierung
angeordnet sind, eine gerade Anzahl von benachbarten Magneten gleicher Polaritat aufweisen.

Obwohl die magnetische Konstruktionen bisher offenbarten Antriebsvorrichtung drei Magnettrager 4 besitzen, 8
und 12 Dual-Magnetwechselwirkungszonen 15A und 15B auch andere Konstruktionen mdéglich ware, zu bilden,
angeordnet sind. Zum Beispiel kann eine magnetische Antriebsvorrichtung in Ubereinstimmung mit der
vorliegenden Offenbarung kann mit zwei gegenuberliegenden Magnettrager angeordnet sein, konstruiert eine
einzige magnetische Wechselwirkungszone zu bilden. Wie in den vorangegangenen Ausflhrungen sind die
gegenuberliegenden Magnetanordnungen konfiguriert magnetische Wechselwirkungen zu erzeugen, wenn die
entgegengesetzten Magnettrager eine Relativdrehung zu unterziehen.

Fig.15 bis Fig.18 zeigen ein Beispiel Magnetantriebsvorrichtung Konstruktion 2D einen einzigen magnetischen
Wechselwirkungszone Ausflhrungsform darstellt, die zwei Magnettrager verwendet. In dem magnetischen 2D
Vorrichtungskonstruktion Antrieb gibt es nur das erste Magnettrager 4 und der Zwischenmagnettrager 12 mit
einer einzigen magnetischen Wechselwirkungszone 15A bereitstellt. Der zweite Magnettrédger 8 und die zweite
Magnetwechselwirkungszone 15B sind nicht vorhanden. Die magnetischen Wechselwirkungen in dem
magnetischen Wechselwirkungszone 15A wahrend der relativen Drehung der einander gegenulberliegenden
Magnettrager 4 und 12 (siehe Pfeile "A" und "B") Krafthub Krafte erzeugen, die die Magnettrager eine relative Hin-
und Herbewegung in einer ersten und zweiten Hubrichtungen zu unterziehen, wahrend des Einschaltens
Zonenabschnitte der relativen Drehung.

Die Leistungsbereiche sind in den Fig.15 und Fig.16 dargestellt und sind durch entgegengesetzte Magnetpole der
gegenuberliegenden Magnetanordnungen 6 und 14 sind koaxial zueinander ausgerichtet sind und den
hdchstmoglichen Push- oder Pull-magnetischen Krafte aus. Insbesondere zeigt Fig.15 eine erste Energiezone,
wo die Magnettrager 4 und 12 voneinander weg abgesto3en werden (siehe Pfeile "D"), und Fig.16 zeigt eine
zweite Stromzone, wo die Magnettrager gegeneinander angezogen werden, (siehe Pfeile "E"). Die magnetischen
Wechselwirkungen erzeugen im Wesentlichen keine Krafthub Krafte wahrend des toten Zone Teile der relativen
Drehung. Die toten Zone Positionen sind beispiels in den Fig.17 und Fig.18 und sind durch entgegengesetzte
Magnetpole der gegeniberliegenden Magnetanordnungen 6 und 14 sind koaxial zueinander ausgerichtet sind,
sondern produziert eine im Wesentlichen gleiche Balance von Push- und Pull-magnetischen Krafte aus. Wie in
den vorherigen Ausfiihrungsformen kann eine relative Drehung und Hin- und Herbewegung synchronisiert
werden, so dass die toten Zonen zusammenfallen mit dem oberen Totpunkt und dem unteren Totpunkt relativen
Hin- und Herbewegung Positionen der Magnettrager 4 und 12, und so, dass die Leistungszonen auftreten, wenn
die magnetische Antriebsvorrichtung ist zwischen dem oberen Totpunkt und dem unteren Totpunkt relativ
Erwiderung Positionen. Ebenso kénnte die relative Drehung und Hin- und Herbewegung synchronisiert werden,
so dass die toten Zonen in Position oder Gré3e dynamisch einstellbar sind.
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FIG. 13

Es versteht sich, dald zusatzliche Magnetantriebsvorrichtung Konstruktionen implementiert werden kénnen,
mehrere Satze von Magnetirager verwendet wird. Ein Beispiel-Konfiguration wird durch die magnetische
Antriebsvorrichtung 2E Konstruktion von Fig.19 dargestellt ist. Die magnetische Antriebsvorrichtung Konstruktion
2E wird auf der Magnetantriebsvorrichtung Aufbau 2A von Fig.7 basiert, mit der Ausnahme, dass es zwei Satze
von Magnettragern , die jeweils mit den ersten, zweiten und Zwischenmagnettrager 4, 8 und 12, montiert auf dem
Haupt Welle 16. Wie in dem magnetischen Aufbau 2A Antriebsvorrichtung , 21 eine Eingangsantriebselement 20
der Hauptwelle 22 16. der zweite Endabschnitt der Hauptwelle an dem ersten Endabschnitt 16 gekoppelt operativ
mit einem einzigen Drehausgang 23 gekoppelt ist wie beispielsweise einer Kurbelwelle.
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FIG. 20

Fig.20 zeigt eine andere Magnetkonstruktion 2F Antriebsvorrichtung, die ebenfalls auf dem
Magnetantriebsvorrichtung Aufbau 2A von Fig.7 basiert, mit der Ausnahme, dass es zwei Hauptwellen 16, die
jeweils mit einem eigenen Satz von ersten, zweiten und Zwischenmagnettrager 4, 8 und 12. Jede Hauptwelle 16
einen eigenen Antriebskomponente 21 mit dem ersten 20 jedoch Endabschnitt Welle, wobei der zweite
Endabschnitt 22 jedes Hauptwelle 16 ist mit einem einzigen Drehausgang 23, wie beispielsweise einer
Kurbelwelle gekoppelt ist.

Es ist ersichtlich, dass die Ausfiihrungsformen von Fig.19 und Fig.20 eine beliebige Anzahl von
Magnettragersatze haben kénnte. Wie gezeigt, konnte jeder Magnettrager Satz drei Magnettrager bilden zwei
Zonen magnetische Wechselwirkung haben. einige oder alle der Magnetsatze werden koénnte auf die
Ausfuhrungsform von Fig.15 bis Fig.18 basiert, mit zwei Magnetirager bilden einen magnetischen
Wechselwirkungszone Alternativ.

Patrick Kelly
www.free-energy-info.tuks.nl
www.free-energy-info.com
www.free-energy-info.co.uk
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