Open Source - Permanent Magnetmotor

Permanent Magnet Motor
Konzept

| ROTOR STATOR

QuickField Simulation ®)

(Studentenversion) 1@
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Open Source - Permanent Magnetmotor

Beginnen wir mit zwei dreieckigen Magneten.

Die Winkel der Magnete besitzen 45-45-90 Grad. WeSkizze unten zeigt sind
die Magnete fir den Rotor und den Stator untersiiblepolarisiert.

- A

Die Feldlinien zwischen den beiden Magneten fangken an und en
selben Magneten. Die Abbildung zeigt die Feldlingemer magnetischefbstol3ung

Jetzt bewegen wir den ROTOR-Magneten (links) sowaah unten, bis der Nord und
Sudpol einander gegeniber stehen. Sie sehenitgemagnetischénziehung.




Gehen wir jetzt einen Schritt weiter.

We .B. iaieand et :
die Magnetfeldlienen von den Spitzen der Magnetggeliend in die Stirnflache der
nachsten Magnete verlaufen und so eine speziel@ Emes Magn
wird
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nnnnnnn , erkennen Sie eine

Sehen Sie sich bitte die Magnete in der Mitte genau!
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D FIdI en gehen hier vom letzten bis mersmag eten. In die mFIde
e Be wg ng hemmen. Das geschieht aber nichth w&ndie Magnete in einem
g schlossenen Kreli d . Erst diese Ano ddgbtd Maglic hktd s der

ROTOR(Ik) ng gkmmt dm ich vom Stdtechts) abstof3t.
Betrachten wir nun die verschiedenen ROTOR-Poshayenauer
Das bemerkenswerte in diesem Aufbau ist, dasskéeler Postionen(uickField-

Simulation) Feldlinien fur eine Anziehung vorhandsmd. Das ist so, weil die
Feldlinien derAbstolRungmmer groRer sind als die fur eiAeziehund
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Open Source - Permanent Magnetmotor

Position#09
ROTOR STATOR |
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Wie wir wissen ist dlé\bstoBungbel Magneten immer gréf3er als dieziehung

Das gilt auch fir die Abstol3ung in verschiedenehRing. Wenn wir z.B. einen Aufbau
mit Standard-Flachmagnete machen, so liegt dieofstg in einem Winkel von 180
Grad. Eine kontinuierlichen Bewegung kann aus dresg&rund daher meist nur mit
Abschirmmaterialien erreicht werden oder mit spéae Anordnungen, welche
punktuell ein erwinschtes Null-Feld schaffen. I1B.zeinem V-GATE-Aufbau ist das
unbedingt Voraussetzung um Erfolg zu haben.

Wenn wir hingegen eine Anordnung mit dreieckigenghteten verwenden bendtigen
wir 1. kein Null-Feld und/ode2. kein Abschirmmaterial, da die magnetischen Feieitin
zwischen dem Nord- und Sudpol im Winkel von wenigksr 180 Grad stehen und so
dem ROTOR den maximalen Beschleunigungsdruck geben!

Zukunftige ,geheime Physikblcher* werden dieserhtwgen Punkt vermutlich umrandet
als speziellen Merksatz kennzeichnen. ;-) Jetzt aber weiter zu ddests... >>
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Der zur Simulation verwendete Magnet fur Test# 002&

www.magnetmotor.at
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Material /Glute:  Neodym (NdFeB) NAOMGOe
Flussdichte im Magneten: 1,25 Tesla = 12500 Gauss

Energieprodukt: 310 kJ/m3

Volumen: 155,687 cm3

Eigengewicht: 1162,3 g

gespeicherte Energie:  48263,125 mJ (mWSs)
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Test# 01 Start | STATOR | ROTOR |

' j . Simulation in:FEMM

V. \ag

=16 mm

Abstand zwischen ROTOR
und Stator = 1mm

ROTOR

-Achse &Achse
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Bewegung

mm y-Achse
1| -14,094|N -14,094
2| -12,307|N -12,307
3 -8,516 | N -8,516
4 -4,513 | N -4,513 Anziehung VERLUST
5 -0,761 | N -0,761
6 2,533 |N 2,533 I
7 4,858 |N 4,858
8 6,377 |N 6,377
9 7,015 | N 7,015
10 6,789 | N 6,789 >
11 5,559 |N 5,559 AbstoBung GEWINN
12 3,336 (N 3,336
13 0,703 (N 0,703 Y,
14 -3,253|N 3,253
15 -7,273|N 7,273
16] -11,372|N 11,372 Anziehung GEWINN

Energiebilanz:
VERLUST : 40,191 |N
GEWINN : 59,068 | N
DELTA : 18,877 |N GEWINN!

Notiz Das Resultat ist keineswegs korrekt, da zusatdiok Integration mit den Werten der
x-Achse gemacht werden musste!

10
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Diagramm mit zwei Zyklen. | Linz, 09.Jan.2010
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T;

Im Test# 02 wird deROTOR-Magnet gegentuber den beiden Stator-Magneten exakt

ausbalanciert. Die Krafte auf der y-Achse sindigsem Fall stets 0.

Test# 02 tart | smtor | RoTor |
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Test# 02 Ergebnis

Bewegung

mm x-Achse
1| -24,413|N | -24,413
2| -21,280|N | -21,280
3|-13,644 /N | -13,644 Anziehung VERLUST
4| -5,5596|N -5,596
5| 1,867|N 1,867 )
6| 8,067|N 8,067
7| 12,607 |N 12,607
8| 15,631|N 15,631
9| 16,995|N 16,995 >
10| 16,414 (N 16,414 AbstoRung GEWINN
11| 14,034 (N 14,034
12| 9,816 (N 9,816
13| 3,925(N 3,025 |-/
14| -3,414(N 3,414
15| -11,848 [N 11,848
16| -20,060|N | 20,060 Anziehung GEWINN

Energiebilanz:
VERLUST :| 64,933 |N
GEWINN : | 134,678 | N
DELTA:| 69,745|N GEWINN!

Wie der imFEMM-Smulator 4.2 errechnete Deltawert zeigt, ware im nachsten &chri
ein linearer Prifaufbau unbedingt sinnvoll. In dms kbnnte dann der vermutete
Nachweis erbracht werden, dass eine Rotoreinhelchg sich z.B. in der Mitte der

Stator-Einheiten befindet, autonom bis ans Endd.oherareinheit beschleunigt wird.

Da derzeit nur eine eingeschrankte StudentenverdesQuickfield-Simulator zur
Verfuigung steht und die Darstellung der Feldlingggenuber denkrEMM-Simulator
erheblich abweicht, sollte der Aufbau unbedingteiner \Vollversion von Quickfield
oder Maxwell 2D/3D nachgerechnet werden.

Gut Flux wiinscht Euch,

Dietmar ;-)

| Linz, 10.Jan.2010
Deutsch:  http://www.magnetmotor.at/wissen/PMagnetMotor_de.pd
Englisch:  http://www.magnetmotor.at/wissen/PMagnetMotor_e.pdf
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Dreieck_A_N40

Aufbau: http://www.magnetmotor.at/wissen/Aufbau Dreieck A N40.pdf

Werte: http://www.magnetmotor.at/wissen/PMM EB Dreieck A N40x.pdf
Diagramm: http://www.magnetmotor.at/wissen/PMM EB Dreieck A N40 chart.pdf

Projekt: http://www.magnetmotor.at/wissen/dreiecke A N40.rar (gepackt)

Ein Faktor von 1:3 ist offenbar moglich (!)

g

Dietmar ;-)
| Linz, 14.Jan.2010

HQ-Simulation M ELEN (70,5MB):

http://www.file-upload.net/download-2207973/ani idok 04.wmv.html

F&E-Sim-Video (Dreieck_04):
http://vids.myspace.com/index.cfm?fuseaction=vids.individual&videoid=102586055

An dieser Stelle unser aller Dank an Stan fiir seine fachkundige Beratung in der
Erstellung von realitdtsnahen FEMM-Magnet-Simulationen. ;-) Ein Blick auf seine
Internet- seite unter; http://gdmechanic.com/ gibt Einblick Giber seine professionelle Arbeit.

| Linz, 29.Jan.2010
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