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Dreh- und Kraftfeldes mittels Permanentmagneten.

Um den feststehenden, 4teiligen Magnetanker {A), dreht
sich der AuBenlaufer (L). Auf seinem Umfang sind 8 drehbar
gelagerte Magnettrager, sogenannte Planeten (P) angeord-
net, deren Zahnrider {ZP) auf dem feststehenden Zahnrad
(Z) abrollen. Dieser Zahntrieb bedingt eine gleichgerichtete
Drehung der Planeten und des AuRenldufers im Verhaltnis 2
N

Eine Kraftebene besteht aus 2 mal 4 kreuzweise angeordne-
ten, gegeneinander um 45 Grad verdrehte und auf den
Planeten in Axiairichtung verschobene Magneteinheiten.
Von der Grundstellung (R oder L) ausgehend, stehen sich
jeweils 4 gleichpolige Magnete des Ankers und der Planeten
gegeniber. Die dadurch bewirkte Repulsionsenergie {iber-
trégt sich infoige Verdrehung der Planeten auf den AuRen-
laufer mittels des Zahntriebes. Der Vorgang wiederholt sich
nach Drehung des AuBenléufers um 45 bzw. 90 Grad, womit
ein fortlaufendes Dreh- und Kraftfeld erreicht und erhalten
wird.

Mit der Ankerverstellung {R-L) ist die Drehrichtung sowie
der Wirkungsgrad des Motors stufenlos bis zum Stillstand
regulierbar.

Durch Anordnung weiterer Kraftebenen in Axialrichtung 3Rt
sich Gleichlauf und Kraft des Motors entsprechend steigern.

Funktionsschema

Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen
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Beschreibung

Zum Stand der Technik gehért die Herstellung von
starken Permanentmagneten aus speziellen Ferritlegie-
rungen, deren Magnetismus hinsichtlich Permanenz und
Feldstdrke unbegrenzt erhalten bleibt; auf dieser
Grundlage beruht die Idee des Ferromagnetmotors.

Um ein von der Elektrizitdt unabhingiges, stetiges
Drehmoment zu erzeugen, ist eine besonders verlustar-
me, mechanische Steuerung der Permanentmagnete er-
forderlich, welche die Umwandlung statischer Magnet-
kraft in eine kinetische Kraft erméglicht.

Die Lésung des Problems wird in einem Funktions-
schema — Fig.1 — und in einem Ausfithrungsbeispiel
— Fig. 2 — der Zeichnungen 1 und 2 dargestellt und im
folgenden niher beschrieben.

Um den vierteiligen, feststehenden Magnetanker S
(Stator) ist der AuBenldufer L angeordnet. Auf dessem
Umfang befinden sich je 2 x 4 nach hinten gegenein-
ander versetzte, drehbar gelagerte Stabmagnete, sog.
Planeten Pt und P2, welche sich richtungsgleich mit dem
Laufer um sich selbst zu drehen vermogen. Dies wird
durch verlustarmes Abrollen mittels ihrer Zahnrider PZ
auf dem feststehenden Zahnrad Z (Ubersetzungsver-
hiltnis 1 : 2) bewirkt.

Ausgehend von der Grundstellung simtlicher Ma-
gnete in Fig. 1 — Funktionsschema — stehen sich nach
jeder Vierteldrehung des Liufers L, je 4 Planeten und 4
Ankermagneten polgleich gegeniiber. Die dadurch auf-
tretenden Gegenkrifte (AbstoBung) erzeugen — je
nach Ankerstellung (s.u) — ein richtungsgebundenes
Drehmoment iiber die Zahnrider ZP der Planeten auf
den Laufer L, der noch einen RiickstoB in seine Lauf-
richtung erhilt.

Dieser Vorgang wiederholt sich infolge der gleichen
Drehrichtung von Liufer und Planeten, wodurch ein
gleichmiBiges, selbstgesteuertes magnetisches Drehfeld
entsteht,

Der Anker S (Stator) ist um den in Funktionsschema
Fig. 1 ersichtlichen Anstellwinkel Rv (reversibel) ver-
stellbar. Damit 148t sich der Wirkungsgrad bis zum Still-
stand sowie die Drehrichtung des Motors bestimmen.

Patentanspriiche

1. Ferromagnetmotor, welcher analog zu dem phy-
sikalischen Grundprinzip von Elektromotoren, die
statische Kraft von Magnetfeldern in eine kineti-
sche Kraft umwandelt, dadurch gekennzeichnet,
daB der Ferromagnetmotor ausschlieBlich mit Per-
manentmagneten betrieben, die Polwendungen fiir
das Drehmoment — im Gegensatz zum elektroma-
gnetischen Prinzip — auf rein mechanischem Wege
durch besondere Steuerung und Anordnung der
Magneten selbst bewirkt,

2. Ferromagnetmotor nach Patentanspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, daB sich um einen festste-
henden Ferromagnetanker ein AuBenldufer dreht,
auf dessen Umfang wiederum drehbare Stabma-
gneten — sog. Planeten — angeordnet sind, die sich
mittels Zahnbetrieb in gleicher Richtung wie der
Liufer um sich selbst bewegen. Durch dieses Um-
laufprinzip ergibt sich die Steuerfihigkeit magne-
tischer Kraftfelder zwischen Lidufer und Anker
durch AbstoBung gleichgerichteter Magnetpole,
die ein ununterbrochenes Drehmoment zur Folge
hat.

Die Patentanspriiche erstrecken sich auch auf Kon-
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struktionsvarianten, die sich aus dem Grundprinzip
ergeben.

Hierzu 2 Seite(n) Zeichnungen
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