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ABSTRAKT

V predkladané bakaiéké praci jsou analyzovany a vzajemporovnavany vybrané
druhy magnetickych motar U kazdého motoru je uveden kratky popis a krtick
zhodnoceni jeho vlastnosti. V dai&isti jsou vS8echny magnetické motory porovnany
a je vybran typ motoru pro simulaci. Simulace jpwsovedeny v programech COMSOL
Multiphysics a Femm. V poslednasti prace je simulace &ena na realném prototypu
magnetického motoru a zhodnoceni vysitedk

KL COVA SLOVA
Magneticky motor, metoda ko&m@ych prviki, COMSOL Multiphysics

ABSTRACT

In the bachelor thesis, selected types of magmetitors are analyzed and mutually
compared. For each motor, a short description vengand critical evaluation of its
properties is provided. In the next part of thejgeg all the magnetic motors are
mutually compared and a suitable type of the médorthe computer simulation is
chosen. The simulations are performed in progran®VSOL Multiphysics and
program Femm. In the last part of the project, $atans are checked on the real
prototype of magnetic motor.

KEYWORDS
Magnetic motor, finite element method, COMSOL Mulitysics.
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UvoD

Magneticky motor neboli stroj na bazi maghebhybujicich se samohyémebo
S ukitou pomoci vabil uz od nepaitn nepokojného lidského ducha k pokaso jeho
vyieSeni. Po &ky prav toto vynakladané uGsilifmeslo mnohé velmi cenné vysledky,
i kdyz problém sam, nebyl dosudiegen, a jak bych cHtdokazat i vyeSen nebude.
VétSina lidi nazve pravtakovyto stroj jako za naprosté blaznovstvi adaimovani. Ti,
ktefi se vydali nejistou cestou a snazili se postaeiinstale chji ptijit na omamny
acinek magnetického motoru, doposud nenasli odgiov

Zpocatku byl magneticky motor deden spoustou tajemstvi a dohady. Ale
postupeméasu, kdy se lidska spaéleost technologicky zlepSovala, tak byla takovému
stroji wiinéna [itrz. Ale je to jako kdybychongetli Julese Verna. Mnozi doufaji, Ze
kdyz ve svych pedstavach vynalezl ponorku a mnohé dalSi v dnedbd dxistujici
stroje, tak nakonec i futki magneticky motor bude realitou.

Obr. 1 Magnetické polé][

Abych se mohl poni@ do zkoumani takového #aeni, tak jsem musel uz na
zatatku upustit od vSechigdsudk, které se takového stroje tykaji. Zatku jsem
piremysSlel jako autor onoho iaeni a pak pomoci dnes jiz ziskanych pozinatkyziky
a mechaniky jsem podrobil tatoizzeni kritice. Sodasti prace je souhrn dostupnych
konstruknich reSeni. Z takto zhodnocenych mdtojsem si vybral jeden a ten
podrobrji prozkoumal jak z magnetického, tak iz mechaéluk hlediska. Simulace
magnetického motoru je provedena v programech ComMstiiphysics a v programu
Femm. DalSiast prace je za#hena na stavbu magnetického motoréchfo poznati
jsem nasled& vyuzil pro zhodnoceni simulovaného a realného muotBiky tomu Ize
jednoduSe dosazené vysledky konfrontovat s dosadigmyblikacemi o magnetickych
motorech.

Y ETHAN. Start with a Bang. [Online] [Citace: 2. 1 201Ctjty/startswithabang.com/wp-
content/uploads/2009/03/magnetic-field.png.



1 MAGNETY

Mnou popisované magnetické motory by ¢lyn byt poharny &inky
magnetického pole. Zdrojem magnetického pole mdiyaumagiklad magnety.

Magnety nmiizeme dlit na piirodni (Magnetit) a technické (feromagnetické,
neodymové, somarium, plastové magnety, pryzovélpiBla magnét se dale di na
permanentni magnety nebo elektromagnety. Kazdy sgpdiky svym vlastnostem
pouZivid na &co jiného. V kancelgké technice se fieme setkat spiSe s feritovymi
magnety, protoZze zde neni fElin4 extremni sila. Pokud peltujeme teploth
nezavislé a vysoce stabilni silné magnetyc¢{@@sova technika, mikrofony, motory),
vyuzijeme somarium-kobaltovych nebo neodymovych medig

1.1 Prirodni magnety

Magnetit (magnetovec) je nerost oxidu Zeleznatezilho FeO,. Magnetit
muze vzniknout magmaticky [4k€dic dava hornid charakteristickou tmavou barvu),
regionélni metamorfézou, kontaktni metamorfézowelmvvzace usazovanim Zelezné
rudy, tzv. minety. V firodé je magnetit tvéen kovo¥ lesklymi krystalky ve tvaru
osmistnu (Obr. 2).

Magnetit Ize nalézt v ruskémasts Magnitogorsk na Uralu, v severnim Svédsku
u mest Kiruna a Gallivare a ¢eské republice v Krusnych horach g#¢nec), u Kutné
Hory, naCeskomoravské vrchowa véedicovych kopcich (nap horaRip).

zrnity habitus
malych éastic

ZRNITY
MAGNETIT

f (4 trojuhelnikova =
krystalova plocha

Obr. 2 Magnetovec']

! KINDERSLEY, Dorling Horniny a mineraly[editor] Maria Popowiova a Katarina Hlaiova Eva
Hatarova. [pekl.] Olesa Paskova a Josef Rubin. 1.vydani. Ma@iswta, 1994. str. 256. ISBN 80-217-
0582-5.
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1.2 Technické magnety

Permanentni magnety

Permanentni magnety nepeftuji k vytv&eni magnetického pole 3i vlivy jako
tomu je u ,elektromagnét. K vyrobé jednotlivych tymi se pouZzivaji vybrané
materialy. Slodenim €chto materidl a jejich zmagnetovanim docilime velmi dobrych
vlastnosti. Bhem rekolika let byly permanentni magnety technologickylepSeny,
takzZe nyni mame k dispozici dostate stabilni a odolné strojéwyrabiné magnety.

RozliSujeme wkolik typa magnet jako napiklad feritové magnety, alnico,
somarium-kobalt nebo zatim nejgi6i neodymové magnety. V dnesni dofsou
nejvice roz§ené feritové a alnico magnety. Pro kvalitni magrketiviastnosti a diky
tomu, Ze se samy neodmagnetovavaji, pouZzivaji && pysoce kvalitni slitiny jako
neodym, bor, somarium. Pro svou kvalitu se protouZinvaji somarium-kobalt
a neodymové magnety. Ty jsou také vyuzivany v miackyeh motorech. Ve své
simulaci vyuzivdm somarium-kobaltové magnety dikjich vysoké odolnosti i&i
korozi, kyselindm a stalosti magnetické sily.

Diky technologickému pokroku a vydpsti civilizace mizeme magnety tvarovat
do nami pozadovanych twaa jejich vlastnosti a docilit tak vhodného magnetunase
zaizeni.

Proménné magnety

Tyto magnety maji své magnetické vlastnosti pfong diky elektrickému poli.
Bud’ jsou to magnetyisté elektrické a jadro je magneticky¢kka (datasny magnet)
nebo magneticky tvrd4 slitina (trvaly magnet). Dikjektrickému proudu, ktery
prochazi civkou okolo jadra, vznikne magnet trvedpo déasny.

NejcastjSi vyuZiti €chto elektromagnetickych magfetje v elektrickych
motorech, na vrakovistich na zvedani Srotu a vianhe kde je zapéebi vytvdit silny
magnet.

11



2 MAGNETICKE MOTORY

Ke stavid a nasledné vyrab magnetickych motar byly pouzity rekteré
z magnei, uvedenych vfedchozi kapitole. # konstrukci magnetického motoru je
vybér vhodného typu magnetu ZivatduleZity.

2.1 Historie magnetického motoru

UZ od nepardti se lidé pokouSeli sestrojit tity druh zd&izeni, ktery by vykonaval
nepretrZity pohyb. Takové Z&eni nazyvame Perpetuum mobile aBkara [2] se ve své
basni (1150 n.l) zmuje o kole s dlouhymi, tzkymi a Sikmo k obvodu up&wymi
naddobami, které jsou zpola naphe rtuti (Obr. 3). Princip ifstroje vychazi
z nerovnovazného stavu sil vyvolané tihou kapalposouvajici se v trubicich na
obvodu kola.

Obr. 3 Indické perpetuum mobile podle Schmelléta [

Navrh vychézi z jednoduchého principu mechanickpebki. Ten nél podobu
~paprskovych® ramen iipevnénych na obvodu kola otéjici se kolem vodorovné osy.
Podobné konstrukce je rodhpouzita u magnetického motoru.

Prvni magnetické stroje neboli perpetuum mobileybyice nez ,primitivni*
(Obr. 4, obr. 5, obr. 6 a obr. 7). St&jjako u jiného druhu perpetuum mobile, tak
i u magnetického dochazelo k mylnynitegstavam o magnetismu, a tak séZzeme
setkat se zcela fascinujicimi vynalezy, které vétemére dopomohly k dneSnim
vynalezim a konstrukcim.

1 STANISLAV, Michal. Perpetuum mobilecera a dnes2. vydani. Praha 1 : SNTL, 1981. str. 224. Sv.
99. L10-A-11I-31/32 210.
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Obr. 5 Magnetické perpetuum
Andrewa Doswila 1763

Obr. 6 Samaéinny mlyn Pracha['] Obr. 7 Samiony magneticky
motor Prachia[’]

K magneticky poh&nym strofim se lidé uchylovali tehdy, pokud chemicky
vodou poha#éné stroje nefungovaly podlefguistav konstruktéra. Magnet ve své
podstat nahrazoval to, co jim kapalind chemie neumoznily. Magnetické stroje se
postupemcasu zdokonalily od nejjednodusSich az po ty nejsi8t stroje, které jsou
uvedeny v dalSi kapitole. Pomoci magnatejich magnetické sily a magnetického pole
Ize realizovat vSelijaka ¥aeni, ktera byla a jsou nam ku pomoci.

Jis€ se vyskytne otazka, prge zde zmiovano perpetuum mobile, ale do jisté
miry to souvisi s magnetickym motorem. Nésledugtinky budou zadieny na
magneticky motor a na jeho konstrukci, ktera zdeebdo jisté miry rozebrana popisem
a jeho vyuzitelnosti.

1 STANISLAV, Michal. Perpetuum mobilecera a dnes2. vydani. Praha 1 : SNTL, 1981. str. 224. oddil.
99. L10-A-11I-31/32 210.

13



2.2 Ruazné druhy magnetickych motoii

2.2.1 ZAavitovy motor (screw motor)

Zakladni princip tohoto typu je zaloZen n&atlach Sroubk a 4 magnetech nad
sebou (Obr. 8). Motor [7], je ve fazi prototypuo8bky jsou usptidany kolem valce
ve ¢tyfechtfadach a kazda samostatiaéla je posunutai¥i té prvni o uéitou délku.
Naproti tomu je pipojen v utité vzdalenosti neodymovy magnet. Diky zmagnetovani
Sroubki, jejich pitazlivosti k magnetu a ditém posuvuad na valci se motor pohybuje.
Ctyii neodymové magnety jsou lineériazeny pod sebou.

Autor [7] zmiwuje, Ze kazdy zétyt magnel pritahuje utitou ¢ast Sroubku. Kdyz
prvni (horni) magnetifiahuje hlaviku Sroubku, tak zarovieposledni (dolni) magnet
piitahuje Spiku samdezného Sroubku (mensi silou). Vtomto kroku dolragmet
piitahuje tu nejmenstast slitiny Sroubovice a diky velké&sti nasledujici hlavky se
magnet ptdhne kni. VtomtéZz okamziku horni magneitghuje zGZenou hlasku
a nasleda se orientuje na Sroubovici. Diky dostatétenké, ale zarovevelké hlavice
a postupnému kuZelovitétmu zuZeni ésem od hlawky, se bude magnet snaZit
piitdhnout co nej§tsi kus slitiny.

Jak je vidt na obrazku. 8, tak je cely valec oproti magfiet naklorgn o ugity
specificky uhel. Tim by i menSim naklonu & byt zarien WtSi tativy moment a fi
zwtSeni naklonu se zvysi rychlost.

Obr. 8 Replika zavitového motort] [

Ot&enim valce, f kterém vznika ieni, se diky nedost&t® zmagnetovanym
SroubkKim motor zastavi. Nes@iné magnetické pole, které owulivje ostatni
zmagnetované Sroubky a magnety ve svislé polozelin@zku vpravo) docili toho, Ze
se motor ocitne v magnetické blokaci. Motor stoji.

2.2.2 Almého magneticky motor

Autor zmiiuje [7], Ze jsou u tohoto motoru pouZzity magnegpaymové, tyka se
to sowasti (magnetu§.1, ¢.2, ¢.3 a¢.5. DWw hlinikové drazkyé. 9, na obou stranach
destéky, umoauji diky étyiem val&kam posuv ,va&ky“ ze strany na stranu. Posuvnik

L XPENZIF. Screw magnetic motor. [Online] Pure EryeBystems Wiki, 20. 10 2007. [Citace: 8. 12
2009.] http://peswiki.com/index.php/OS:Screw-Magmhédtor.
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se pohybuje obdokrjako pist a provede celkem dva cykly na jedn@end setrvaniku
¢. 6 (Obr. 9). ProtivAhou setégiku je zde z tvrdéhordva vytvaeny pilkruh (€. 4).

Obr. 9 Almého magneticky motof[

Magnety¢. 1 ac. 2, spojené se setdrdkem €. 6), jsou vyrobeny z jednotlivych
neodymovych magnét P&t malych samostatnych pro d@il 1 a dalSich 5 pro dé. 2.
Cely model je postaven na stacionarnim¢oén bodu. Diky tomu Ize nastavit, aby
magnety¢. 3 a¢. 5 poskytovaly vic&i méns to¢ivého momentu. Jak je Witz nakresu
(Obr. 9), tak polarizace magfiet. 3 a¢. 5 jsou orientovany tak, abyi@zliva sila (S)
byla ven a odpudiva sila (N) dowhiPokud pouZzijjeme neodymové magnety, tak se dv
strany (NN) budou dost odpuzovat a vyvstava otaiikk, se potom bude chovat
magnetické pole v celku. Plastové e (¢. 8), dva na horni stréra 2 na dolni stran
slouzi k uchyceni jezdce keedu.

Obr. 10 RozloZeni magriet Almého motoru?]

Na op&ném konci setrvniku €. 6) je umistno zavazi, tim se umocni cely
pohyb seskupenych desek. RozloZeni magaetelé desky je na Obr. 10. Cely tento
mechanismus je pomoci ozubeni na de€sd® spojen s naprosto totoznym systémem,
taktéZ s ozubenou deskdub. Druhy systém je poateny o 90° (Obr. 11).

Jak je patrné z pouZitého materialu a sestave@ikoaistrukce, motor by se 2ah
na vysokou teplotu. iP pouZziti hliniku, valéki pro posouvéani jezdce a ozubeného
pievodu je pravépodobné, Ze se motor ani nehne. Navic jsou magn8tyc. 1 k sok
piitahovany a magnety. 5 a¢. 2 odpuzovany stejnou magnetickou siloteni, které

I SILVERTHUNDER. Achilles Ligeras Magnetic Engine.rjline] Pure Energy Systems Wiki, 3. 8 2009.
[Citace: 12. 8 2009.] http://peswiki.com/index. D" Achilles_Ligeras'_Magnetic_Engine_(ALME)

2 KLAMBSON. Achilles Ligeras Magnetic Engine. [OnéhPure Energy Systems Wiki, 8. 10 2008.
[Citace: 12. 8 2009.] http://peswiki.com/index. gbf: Achilles_Ligeras' Magnetic_Engine_(ALME).
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zde vznika diky slozitymievodim, doponiiZze k tomu, aby se motor zastavil.

Obr. 11 Konstruéni uspdadani Almého motoru]

Replikator [7] pouZil trochu jiné uspadani magnéta misto pti magnet zvolil
porekud vice magnetk malé velikosti. Autor pouZil také jenom jednotizani
(v originalu jsou napojena dy a na setrvenik negrichytil zavazi, které umadwije
pohyb celého setréaého zéizeni.

2.2.3 Andyho motor

Tento ,magneticky motor” byl vyti@ny 14.k¢tna 2004 Tomem Ferkem (Andy)
[7]. Cely princip tohoto zézeni je zaloZeny na kombinaci dvou zakladnichtmiasti,
ato gravitace a magnetismu. V gasnosti neexistuje fudki prototyp. Celé toto
za‘izeni je postaveno na celkem jednoduchém prinéir.(12).

)

Obr. 12 Andyho motor]

Motor se skldd4d zjednoho velkého kola (s vypletggelovych krouzi
a specialnich vasa vytvorenych z permanentnich maghetvVelké kolo s vyplety

! SILVERTHUNDER. Achilles Ligeras Magnetic Engin@rjline] Pure Energy Systems Wiki, 26. 1 2009.
[Citace: 12. 8 2009.] http://peswiki.com/index. D" Achilles_Ligeras'_Magnetic_Engine_(ALME)

2VLADZENIN. Andy Gravity - Magnet Motor. [Online] ®e Energy Systems Wiki, 13. 6 2006. [Citace:
15. 10 2009.] http://peswiki.com/index.php/OS: An@yavity-Magnet_Motor.
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(jako ruské kolo) obsahuje magnetické v&le s malinkymi Gchytkami, které je
piichyceno (diky magnetu) k Zeleznému vkie Valeiek je samostatny a stoji na
misg, takze se s velkym kolem a magnetkou nepohybuga. Z2lezného valku neni
ve stejné symetrii jako osa velkého kola, ale jgditou vzdalenost posunuta

Podle autora [7] sefpotaieni velkého valce otai uchycené magnetické véley.
Ty jsou gichyceny ke druhému krouzku. Vélkg se diky postupnémufitahovani
k Zeleznému velkému valci a diky gravita sile snazi dostat doh ,sklouzavat* po
Zeleze aroztiet tak velké propletené kolo, jak nazonp modré Sipky.

| u tohoto modelu se snaZzilfipnivci postavit alesppdostaténé funkeni repliku,
ale zatim se jim to na 100% nepovedlo. Je zde nad&Enost nahradit magnety jinou
nemagnetickou slitinou a potom j&§iidat dalSi staticky Zelezny vékk, ktery by
obklopoval druhou stranu véleu. Ale i u tohoto prototypu zatim nikdo negbkp

Ma viibec tato konstrukce smysl? Podle mne algsgioji k zamySleni a ukazuje
docela zajimavou konstruki@Senou pomoci ,tivych magnet“. | zde bude dochazet
k treni (valivému) a opéebeni materidlu v zavislosti natteém momentu. Magnety se
po kratké dob ustali (v dolnicasti) a bude zde velky odpor pro fadiny pohyb vaksku
smerem nahoru. UZ samotny pohyb Vi na vypletech a na valci naznge, Ze bude
dochézek k velkémueni. Motor stoji.

2.2.4 Bowmaniv magneticky motor

Celéd konstrukce [13] je zaloZena na 3 discich (@B). Kazdé dva malé disky
obsahuji 4 permanentni magnety a velky je osaz&IN&o magnety. Diky pohybu se
2 postranni disky oté stejnym smirem, v naSemijipact pravot@ivé. Zbyly prostedni
magnet se otd opanym snérem nez ostatni, tedy levaive.

Pohled na disk

Cylndricky magnet

Magnet Odpuzujici poly

Stinéni magnety ——» Regulujici magnet

Obr. 13 Bowmafiv magneticky motor']

Pomer (Obr. 13) velikosti disk je 2:1. Toto celé je zakladnim hnacim Ustrojim
celého z#zeni. Rozestupy (mezery) mezi magnetky jsou desiké pro velikost
magnetické pole, které vytigi jiz dosti siné AINiICo magnety. Na obrazku 1 |
nazn&ena orientace magriet jejich sndr (obr. 13). VSechny 3 disky jsou navzajem
spojeny, takzeippootaieni jednoho, se bez ohledu, jestli tam je magretj oostatni

L CALLOWAY, Robert H. Bowman magnetic motor. [Onl]rfélying Dutchman Project. [Citace: 12. 8
2009.] http://www.fdp.nu/bowman/default.asp.
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zbylé disky (velky a maly). Jakariplavné hnaci sila je zde pouZzita vlastnofizeatého
magnetu. Ten ma v#enuté ¢asti daleko menSi magnetické pole nez uiiasaté
strany. S&znuty magnet sifuje svoji zeSikmenou stranou na velky disk v dahsti
zaizeni.

Pri otoc¢eni levého (malého) disku se diky interakci mafnstejné polarity
velkého a malého disku (levy), velky disk ,podito Ve stejny okamzik se ovSem
dostane do pohybu maly pravy disk a diky souhlgsriéritt magnet se zde objevi
odpudivé sila, kterd se snazi pohnout velkym diskerndrové pies spolény prevod
i ostatnimi disky. Séznuty magnet, jak jiz bylo popsano, zde dodavéeboiou energii
pro udrzeni chodu, rozpohybovani a udrzeni celéfimeni v chodu.

Obr. 14 Znazorni Bowmanova motoru]

Diky vzajemnému josobeni magnétmezi sebou a velkéfiazlivé a odpudivé
sile by se nedokazatiptroj rozt@it a provést alesppjeden cyklus, aniz by se zastavil.
Je zde sice $znuty magnet, napomahajici k chodu, ale prdiky se¢iznuti nebude
magnet dostate¢ silny na to, aby mohl ,,odsiit* jiz p fitaZzeny silny magnet.

Douglas A. Mann postavil repliku tohoto typu (OW6), ktera byla v chodu
3 meésice, nez doSlo k demagnetizaci a zastavila seddehodd nadSeni, ktgi se
snazili replikovat tuto verzi ¥&eni jako Adreas Rogge, Robert Calloway a mnolgi da
ale zatim nebyla Zadné natolik &Spa, aby naplno fungovala.

Obr. 15 Bowmanuv motof][ Obr.16 Replika Rogges feas f|

'RANTA, Tero. Bowman magnetic motor. [Online] FlyiByitchman Project. [Citace: 12. 8 2009.]
http://www.fdp.nu/bowman/default.asp.

2 CALLOWAY, Robert H.. Bowman magnetic motor. [OrdirFlying Dutchman Project. [Citace: 12. 8
2009.] http://www.fdp.nu/bowman/default.asp.

3 ROGGES, Andreas. Bowman magnetic motor. [Onlinghg Dutchman Project. [Citace: 12. 8 2009.]
http://www.pureenergysystems.com/os/MagneticMoRivEY//.

18



2.2.5 Hamelav motor

Cel& konstrukce [7] je zaloZen& na 3 nezavislyctelach poskladanych na sob
Jednotlivé kuzely se jevi jako &, ktera byla a je dobrou hikou pro @ti i dosglé.
Tento dimysiny princip, pod ozri@nim 3CD (3 cone device), pouziva ke svému chodu
magnetickych a vibkmich vlastnosti otéeni kuzelu kolem své osy ¥magnetického
pole. Jak je patrné z obrazku (Obr. 17), tak selk&tiZel otéi kolem své vilastni osy.
Kolem vrgjSi horni hrany kuZelu jsoufipevrény magnety polarity N (modréa barva).
Tento kuzel je vioZen wkruhu s magnetyijpevrenymi vré kruhu se stejnou polaritou
(N). Na tento kuZzel je do jeho osy posazen drukigem opané polarity.

VnéjSi magnety kuzelu maji polaritu Sefvend barva) a stejnou polaritu maji
magnety vniniho kruhu [7]. Nad timto kuZelem je &pposazen v ose kuzel a kruh
stejné polarity jako prvni, ale ofg@é polarity nez fedchozi. Na vrchni kuZel je j&St
piipevren magnet polarity S, ktery je odpuzovan magneteolaritou S pimo nad
nim. Tim je vrchol odpuzovan a kuZel se tim snadtat mimo dosah odpudivého
magnetického pole. To samé je i ve spoddsti z&izeni. Zde je to tzv. ,plovouci
destéka“, kterd je tvdena deéma magnety, tak aby od sebe byly navzajem odpuzovan
Diky tomu skoro nedochazi k zadnénent, a tak destka na prvni pohled ,plove“. Na
tuto plovaci destku je postaven prvni kuZel, ktery se diky odpudile magnet zatne
pohybovat ze strany na stranu &tgm se otéet. To samé se projevuje u druhého
a u tetiho, posledniho kuZelGAsteéns funkéni replika je uvedena na Obr. 19.

Obr. 17 Haméeiv magneticky motor']

Dalsi Hamelv motor [7], je ten, ktery je vit na obrazkw. 18. V dolnic¢asti
piistroje je mozné vitt 2 Zulové koule. Zula byla pouZita avbdu nemagnetického
materialu, odolani vysokémiieni a udrzeni si tak dlouhé Zivotnosti. Spodni &gal
piizpisobena tak, aby netta dostatek pohybu. Na ni je poloZzena masivni deska
s pripevrenymi magnety pro udrzeni celéharizani v rovnovaze. Na desce je poloZzena
dalSi Zulova koule a na ni je postaven prvni a @irkiiwel. Stejné jako u verze 3CD.
Diky magnetm shora, ze stran a ze zdola je cela konstrukcgoudna v rovnovaze
a zadna vibrace by ji nefta rozhodit. Pro prototyp pouZzil Hamel @Zulové koule
o hmotnosti 4kg a masivni Zulové desky.

! PRITCHET1. David Hamel Motor. [Online] Pure Enetgystems Wiki, 20. 6 2008. [Citace: 12. 8
2009.] http://peswiki.com/index.php/Directory:Davidamel_Motor.

19



077 A

F
i

Z

| -
Obr. 18 Hamelova konstrukce dal$iho magnetickéhtord']

Celkov¥ méla byt tato i zafizeni posunuta od sebe o velikost 120° a postavena
na Zulové desce.

Konstrukce na obrazké 18 se jevi spiSe jako veliky kolos, ktery dikyé skelké
hmotnosti nemize fungovat. Také diky své velké sloZitosti a peestih velikosti,
hmotnosti a uspddani magnétse tento typ zda byt reélmepouzitelny. Magnety ve
spodnicasti uchycené na descerifrzné magnety) se mohou dostat do faze, kdy se
odpudi navzajem (leva i prava strana) a dojde tast&leni dolniho Z&eni s koulemi.
VrSek se pravpodobre bude otéet dal, dokud nedojde k odmagnetovani. Zato
zaizeni 3CD se zda byt schopné pohybu. Ale i také releude zédzeni funkni,
protoZe jednotlivé vrstvy 3CD motoru jsou posklégdra sok a diky vznikajicimu
tieni, se motor po kratké délzastavi. Autor stavi na tom, Ze se kuzZel budéebti
a naklagt ze strany na stranu. K tomu bohuZel nedojde,optdojde k vyrovnani
magnetického pole na jednotlivych stranach kuzddezz! fistane stat na métMotor
stoji.

Obr. 19 Replika 3CD magnet motoru od Anand Aadffra

! PRITCHET1. David Hamel Motor. [Online] Pure Enetgystems Wiki, 20. 6 2008. [Citace: 12. 8
2009.] http://peswiki.com/index.php/Directory:Davidamel_Motor.

2 AADHARS, Anand. David Hamel Motor. [Online] Pure@&gy Systems Wiki. [Citace: 12. 8 2009.]
http://peswiki.com/index.php/Directory:David_Hamklotor.
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2.2.6 Mylowav magneticky motor

Cel& konstrukce se sklada z magngipevrenych na rotujicim disku, ktery je ze
dvou ¢i z jedné strany obklopen magnetem @& polarity a tim je dosazeno
,odpudivého" pole. Toto pole je vytvené diky stejné polaéitvnéjSich magnet na
konci disku a magn@t obklopujicich disk ze dvou stran. b magneat a jejich
umiseni je zavislé odisla verze tohoto magnetické motoru. Popisovat éaidrzi by
bylo dosti zdlouhavé, jelikoz kazda ma jiné rozioZzenagnei a tak popiSi pouze
posledni znamou verzi.

Posledni verze 2.1 (Obr. 20 a obr. 21) [8] z dubmias 2009 byla postavena
a zdokumentovana. Tato verze se liSi &chtminulych 1.1 (Obr. 22) a 2.0 (Obr. 23)
hned v rkolika ¢astech. Prvnim rozdilem je §& magnet na rotoru. Zde se pet
zmensSil a redukoval se tak ¢ jen do velikosti jednoho bloku (6 maghetTy jsou
obklopeny statorovodasti, kde jsou umigty 2 magnety do tvaru C jako na rotorové
Casti. Samostatny rotorovy disk je tem hlinikem. Jako magnet byl pouZzit AINiCo
(HS811N) f]. Magnety ve statorovéasti, kde jednotlivé pély Sa N sinji dok
smerem Kk rotoru, jsou poskladany nasledéw pilce prvniho magnetu, ktery ma poly
NS, je vedle § situovan druhy, s pdély SN. Pokud popisujemesram z viEjSku,
budou pdy nasledovaa NS, SN. Na rotujici disk byly pouZity keramické gnaty (CB-
65) [?]. Autor (Sterling [8]) zmiuje, Ze kaZzdy magnet musi byt nastaven individualn
ave vhodn zvolené vzdalenosti mezi sebou. Princip &pé® vlasté v setrv&nosti
rotujiciho hlinikového disku. Diky tomu se jedemlbimagnat otoi jednou do kola
a pak diky magném dostane ,povzbuzujici“ hnaci silu, kter&bgetrva&né otodi disk.

Obr. 20 Mylowiv magneticky motor?] Obr. 21 RozloZeni magienotoru f]

Jednotlivé parametry postiupii oZivovani a rozrry jednotlivych komponent
jsou volre k dispozici [8]. Pedchozi verze z&eni jsou na obr. 22 a obr. 23.

| u tohoto motoru dojde k magnetické blokaci a mote okamzit zastavi.

! Alnico Horses shoes: All Magnetics Inc. [Onlinel.lAMagnetics Inc. The magnet source. [Citace: 22.
10 2009.] http://www.allmagnetics.com/alnicohoursese.htm.

2 Ceramic Block Magnets: All Magnetics Inc. [Onling]L Magnetics Inc. The magnet source. [Citace:
22.10 2009.] http://mww.allmagnetics.com/ceranodids. htm.

3 STERLING, D.Allan. Mylow Magnet Motor plans. [Onk] [Citace: 22. 10 2009.]

http://www.pureenergysystems.com/store/MylowMagraidd _plans/Version_2.1/090516_Mylow_Mag
net_Motor_plans_v2-1.pdf.
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Zastavi se také diky tomu, Ze magnet nenéstidednotlivé skupiny magrieha disku
se budou chovat jako jeden velky magnet a vznikkertagnetické pole, které ovlivni
ostatni magnety i ten, ktery je zde jako hnaci $flator se zastavi. Z obrazke na
prvni pohled jasné, Ze dojde k magnetické blokaci.

Obr. 22 Mylowav motor verze 1.1 Obr. 23 Mylow motor verze 2.0%

2.2.7 PM3

Magneticky motor typu PM3 vynalezl Felipe Rodrigu&. Cela koncepce je
zalozena na odliSném postaveni mafnptoti sol& a mezi sebou. Koncepce je
roz&klena do dvou statorovyalasti a jedné rotorou&sti, umistné gesré mezi déma
statorovymi kruhy. Ve statorou#sti jsou magnety umésty ,vodorovre®, tedy podél
obvodu. Rotorové magnety jsou urgist ,svisle“, a to kolmo k obvodu celého
systému. Jak je patrné z Obr. 24, taksgmulaci jednotlivého statorového a rotorového
magnetu se magneticka sila priblizovani statorovych a rotorovych magietgtsuje.
Jakmile se rotorovy magnet dostane mezi statoroagnety, tak se magneticka sila
zmeéni a dava impuls pohybujicimu se magnetu. Nésledpuls sily klesa na konci
statorového magnetu a &@pdochazi k jeho zemé. Tato sila se zmenSuje tak, jak se
pohybujici magnet vzdaluje od statoru. Je zde ta&&nost mit statorovy magnet ve
tvaru ,hiebene” (ma tzv. vybrusy).

Magneticka sila tohoto typu je mensi nez s magnéenvybrusu. #porovnani
stejné zavislosti s vybrusem a bez vybrusu, je aioplituda rozdilna, alefpporovnani
sily v grafické rovig, se shoduji az na jejich amplitudové velikbskilagneticky tok
statorovych magnét vytvai uzawenou smyku. Magneticky tok diky Zelezu
v statorové&iasti pomalu postupuje od jednoho statorového madndalSimu. Jakmile
se pohybuijici se magnet dostane do blizkosti steéonu magnetu, tak dilkdast&nému
magnetickému toku statorovésti dostane impulz. Jakmile se dostane rotorowynaia

mezi statorové magnety, tak dojde k owimh magnetického toku na obou dvou

1 STERLING, D.Allan. Mylow Magnet Motor plans. [Onk] [Citace: 23. 10 2009.]
http://www.pureenergysystems.com/store/MylowMagraidi plans/Mylow_Magnet_Motor_plans_v1-
1.pdf.

2 STERLING, D.Allan. Mylow Magnet Motor plans. [Onk] [Citace: 23. 10 2009.]

http://www.pureenergysystems.com/store/MylowMagraidd _plans/Version_2.0/090503_Mylow_Mag
net_Motor_plans_v2-0.pdf.
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statorech. Tim dochézi, pokud je oilNici pole mensi nez impulz statorového pole
magnel, k pohybu rotoru (spolu s rotujicimi magnety) bgkéhokoliv odporu
(Obr. 25).

Na dalSim obrazku je znazeény detailni magneticky tok, jak seémi pii
prichodu rotorového magnetu. Zma a smr magnetického toku, ktery je diky
osovému pronikani statorového poteg pohybujici se magnet vyra&si v prednicasti
magnetu, je zde znaz@mcervenou Sipkou.

Jak je ze simulace v Femmtemmé (Obr. 26), tak kazdé strana magnetu ma jinou
velikost sily [J]. 19,5 J na levé stea(smérem od stedu) a 22,3 J na prave stéaA tak
maji rotorové magnety mensi velikost. Roz@rigtednotlivé energie je nazteno na
obr. 26. Celd konstrukce se pak koncipuje jako ters& kolo, a tim je docileno
maximalni vyuZiti statorového a také rotorovéhoepdla obrazku 27 je witl varianta
s jednim statorovym polem. MoZna varianta je také d¥ma statorovymi poli, ktera
ovSem s sebou nese otazku uchyceni rotorovych riiagne

Magneticky tok

Schéma magnetizace a pohybu magnetu

= Smér magnetizace
= Smér pohybu

== Magneticky tok z pohybujiciho se magnetu (rotor)
== Maaneticky tok ze statorovych maaneti (stator)

Obr. 24 Magneticky Tok']

Celd koncepce magnetického motoru typu PM3 je pesta na jednoduchosti
a jednotném nebo dvojitém statorovém poli. | kdghindostaténé ,ziejma* funkenost
celého z#zeni, a jeho reét pohybujiciho se rotorového pole, jak je nazme
V popisu z#ézeni, jevi se jako dobra konstrukce magnetickébtom.

PM3 s jednim statorovym pol

Schéma rozloZeni energie v magnetech W
rotujicicl

-’ﬁ“’--’\‘?‘ magnetl

rozloZeni

Nejvice
energie

magnetl

Nejméné
energie

Obr. 26 Schéma rozloZeni v magneté&ch [ Obr. 27 PM3 s jednim
statorovym polem’]

Simulace PM3 motoru v programu Femm vypadaji¢jregl ale na druhy pohled

! PULLO. Magnetic motors: PM3. [Online] Pure Ene®ystems Wiki. [Citace: 9. 11 2009.]
http://peswiki.com/index.php/Directory:Magnetic_Maos:PM3.
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se zda, Ze se motor samovotocit nebude. Jeiejmé, Ze bude aplikovana ,magneticka
brzda“, ktera zaiicini zastaveni rotorovéasti i udani impulsu k pohybu. Pokud se
vezme v Uvahu obr. 27, takipvazovaném pohybu z leva doprava omije rotorovy
magnet silové fisobeni statorovych magiietV tomto gipac€ vzdy souhlasé stejné
polarity na kazdé stranot&ejiciho se magnetu odpuzuji, a tudiz by nemohlat doj
posunu z leva doprava. A tim padem je rotujici neaptokovan pravou stranou. Z levé
strany rotorového magnetu jsou sice slrany mezi statorovym a magnetickym polem
nesouhlas&polarizovany, a tim se navzajeritghuji, ale jen do chvile, kdy se rotujici
magnet dostane ,za polovinu“ statorového magnetélde dochazi k souhlasnému
polovani N a N (stator a rotor), v tu chvili dochkblokaci (zastaveni pohybujiciho se
magnetu) diky silovémutgsobeni souhlasnych mag@efinaini pohyb bude vypadat
tak, Ze se mozné pomocidaeini sily bude rotor tit, ale jen do chvile, kdy se projevi
silové &inky souhlasnych magnet Nejprve bude diky omezeni stejné polarity
statorového a rotoroveého pole rotujici magnet knzigastrany mezi omezenim. Po jisté
dobé dojde k definitnimu ustéleni rotoru. Motor je tza®n.

2.2.8 Rusky magneticky motor

Tento magneticky motor sluje dohromady magnet a princip spalovaciho motoru
[13]. Konstrukce se velmi rozda a umoznila tak vytviat nekolik variant motoru.
V této ¢asti se pokusim popsat vybranou variantu a ostgtgijenom okrajo¥ zminim.

Tento magneto - pistovy motor, je podle patentikyrus/ndlez. Jak je vigt
z obr. 28 tak obsahuje t@ésti, které jsou popsany vedle obrazku.

n e e ////////

Pohyblivy magnet (pis

N

4¢’¢"Q’Q’.’Q 00. Horni magnet
F QIR 0.‘? 0 4{_ /{;” (nepohyblivy)
/ Zs AN / 3. Feromagneticka zévka
/ _ 3’30‘.f.‘ ,.;_.;__-_k;ﬁ-%-"-"ﬂ‘-:"% . | 4 Valec motoru
/ 5 - "= | 5. Klikova hiidel
7/ 7 s | 6 OQinice
\ 7 7. Profil vacky
/ | L jﬁ; 8. Fritlacny ,prst*

N A P g/m 9. Paka pitlacného prstu
s T 7 10. Pist motoru
0k 7 11. Pruzina

)it / /?// //////4/////// 12. Prichodnice z&grky
13. Osa Péky fitlacného
Obr. 28 Rusky magneticky motdi [ prstu

14. Smer ot&eni motoru
15. Blok motoru
16. Maximalni a minimalni

1 KAPLININ, Anatolyevre A. Russian magnetic motor. [Online] [Citace: 15. DD2]
http://www.fdp.nu/shared/files%5CShunt%20motor/Rars¥% 20Magnetic%20engine.doc.
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Podle Kaplinina [13] je pistovy magnet proti horminfixnimu magnetu otn
stejnou stranou magnetického polu (NN). Tim se abagnety diky stejnému
magnetickému pdélu N odpuzuji, a tak se pistovy ybbty) magnet (1) pohybuje
smérem doti od horniho magnetu. Tim se diky ojnici (6) a pidfuda klikova kidel
(5) do pohybu, a pomoci konstimkmu uspsadani se otd po snéru hodinovych
rucicek. Zarové se ovSem ota profil vacky, ktery je spojen sifdeli. Jak je vidt
z obrazku 28, tak profil W&y nenicista kruznice, ale do jisté miryigenuty tvar, ktery
svym profilem posuneifilacny prst (8) a ten klesne gnem doti a diky pace (9) se
skrze ptichodu z&urky (12) posune feromagneticka 2éka (3) snérem doleva. Tim se
zakryje horni magnet zé&kou a jeho magnetické pole se ,absorbuje" do Zelez
Pistovy magnet nenidenikterak odpuzovan a jeitahovan Zelezem sfrem nahoru.
Mezi tim se profil véky otcCil uz o ukitou ¢ast a pist se pomaluilplizuje k feritové
praichodce. Po fiblizeni pistu do velmiésné vzdalenosti k feritové zéee je profil
vacky a pitlacny prst na strmé hranDiky péru (11) dochazi k naslednému prudkému
piitlaceni snérem ke klikové hideli. Sokasreé se ffes paku (9) skrz pchodku dostane
feritova za¥rka doprava. Tim se odkryje horni magnet a doctitkzi stejné polarizaci
NN (magnetiky odpudiva sila) k odpuzovani pistovémagnetu sgrem dot. Dal uz
motor pracuje stejnym #gobem, jak bylo zm#mno na zaéatku. Realizaci ruského
pistového motoru je vid na obrazku 29.

-
o

g N

d

Obr. 29 Rusky magneticky motdj [

DalSi verze motoru jsou uvedeny na obrazku 30 azior31,kde je mozné vigt
dalSi variace pouZziti funkce pistového motoru.

L KAPLININ, Anatolyevri A. Russian magnetic motor. [Online] [Citace: 15.2009.]
http://www.fdp.nu/shared/files%5CShunt%20motor/Rars¥% 20Magnetic%20engine.doc.
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1. Magneticky toroid
2. Pist

3. Klika a rozvod

4. Fe rotaéni clona

1. Rotaéni clona

2. Stator-nepohyblivy

3. Valec

4. Rozvodové kolo ojnic
5. Klika

6. Stanice valca (pevna)

Obr. 30 Varianta motogu 1['] Obr. 31 Varianta motatu2 [/]

Tento typ magnetického motoru se zda byt ,dobréfiama pro funkni beh
motoru. VeSkeré konstrukce, zmiiré v praci, vyuZzivaji koncepce statoru a rotoru.
MySlenka pouZiti pistu dava zcela nové moznosfuwn&cnosti, narénosti a ,realnosti*
celé konstrukce. OvSem i zde neni Zarudostatény béh magnetického motoru. Sice
se jedna o odliSny magneticky motor, nez ostatierékjsou uvedené v této praci, ale
izde dojde k zastaveni motoruiremi, teplo, setrvana hmota pistu,iéni ve Vvalci,
pienaseni pistového pohybu na posuvny pohyb napomdétuau, Ze se motor zastavi.
Také vznikajici teplo by ovlivnilo magnetické viaesti a zmenSovalo by magnetickou
silu magnet. Motor se zastavi.

2.2.9 Perendev

Tento motor je patentovan Mikem Bradym. Perendesldéda celkem zefit
vrstev [16], [17]. KaZd& vrstva obsahuje jak statou, tak rotorovouwést. Kazda
vrstva rotorovécasti je proti ostatnim poaiena o wtity Uhel. Statorova vrstva neni
nikterak radialg ototena.

v s

Na vrgjSi vrstw rotorového pole je pravidelnumisténo 18 kulatych magneét
které s osou a i hranou vrstvy sviraji specificky thel. Na vnitstra statorového
pole je umisino 13 kulatych magnétvzdy po skupit o 4, 4 a 5 magnét Rozmisgni
kazdé skupiny je nepravidelné, a proto je stejrdalenost jen mezi skupinou magnet
4-5-4. | tyto magnety jsou t¢i stredu a vninimu statorovému poli posunuty
o specificky Uhel. Jak statorové, tak rotorové nedgrsou jest navic séznuty, jak je
vidét na obr. 32. Tim se redukuji skokové&m a projevi se pozvolné magnetické pole
interagované mezi statorovym a rotorovym magnetazdy statorovy magnet je
stiren Zeleznym dliskem, které je ve tvaru vdlku a je nasazeno na magnetlisko,
tak i magnet je samégme seiznut.

Samotna vrstva by nefungovala a po réetd (externi silou) by se rotor zastavil.
Jelikoz by diky velkym fechodim mezi jednotlivymi magnety doSlo k tzv. magnetické
blokaci, musi se pouZit vice vrstev. V naSefipgat jsou to 3 stejné identické vrstvy
statoru a rotoru. Pokud jsou jednotlivé vrstvy e aspoot@eny, tak nedochazi k tak
velkym prechodim mezi magnety, jevi se jako betephodi. RozloZzeni vrstev je
podobné jako u Screw motoru. Sifih magnei slouzi jako ,dostatsa“ izolace

! GROMIT, MARTIN11. Magnetické pistové motory. [Omi] U Pramene. [Citace: 17. 11 2009.]
http://www.upramene.cz/forum/viewtopic.php?t=914 &fmays=0&postorder=asc&start=15.

2 GROMIT, MARTIN11. Magnetické pistové motory. [Oméi] U Pramene. [Citace: 17. 11 2009.]
http://www.upramene.cz/forum/viewtopic.php?t=914 &fmays=0&postorder=asc&start=75.
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magnetického pole. Vhodny wyb stiniciho materialu je idezity, protoze pokud by
material neml dostaténé vysokou permeabilitu, tak by se magnetické csitg
nekoncentrovaly do st¥ni, ale ,rozptylily* se do okoli. Proto je velmutkzité vhodr

zvolit material.
O OO m
O O— 2w
O O @ 3. vrstva

Obr. 32 RozloZeni vrstev magnetu ve StagoRotoru

Obrazek 32 zobrazuje rozloZeni jednotlivych vrstemagnet. Cerné koléko
predstavuje magnet viité vrstw statoru.Cervené kolgko predstavuje magnet v &ité
vrstw rotoru. Pohyb je obdobny jako u zavitového mot(strew motor), a tak bude
pohyb zmign jen stréné. Samo¥ejmé posazeni magnete Sikmé, a neni, jak by se
mohlo zdat vodorovné. Tim je docileno, Ze se magraiky Uhlu natéeni statoru
a rotoru a ,nesvislému* uspidani magnét pohybuji jednim sgrem.

Tento princip, ktery je zde uveden, je pouzit vgmetevu jako zakladni hnaci sila
celého z#zeni.

Na nasledujicich obrazcich je rozkresleno cet&eni. Ti samostatné rotorové
disky (Obr. 33) jsouifipevreny na spolénou osu a vytvid tak celou konstrukci rotoru
(Obr. 34). Na dalSim obrazku 35 je vyobrazeno ted jednotlivych statorovych
diski (Obr. 36).
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Rotorovy disk

Obr. 33 Samostatny rotorovy dis§ [ Obr. 34 RozloZeni rotorovych disK]

Obr. 35 RozloZeni statorovych diskK] Obr. 36 Samostatny statorovy digk [

! BRADY, Michael. Perendev: Freeenergynefreeenergynew$§Online] [Citace: 29. 11 2009.]
http://www.freeenergynews.com/Directory/Perende\ghkticMotor/Perendev_Magnet_Motor_Patent_
WO2006045333A1.pdf.
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Obr. 37 zobrazuje Mike Brady Perendev 9kW motoil.[Na dalSim obr. 38 je
replika Perendeva.

|

Obr. 37 9kW motor M. Brady'] Obr. 38 Sterllingova replika Perend f]

Michael Brady a jeho spalrost Perendev-power [15] se zaobira vyrokiahtd
motort jak 100kW, tak 300kWTab. 1).

Tabuka 1 Srovnani motipd 00kW a 300kW [1]

Tab.1 Srovnani motoli 100kW a300kw

Typ Konstantn| Proud[A] Frekvence[Hz] | Roznery [m] Vahalkg] | Cena[€]
motoru | i vykon

100kW 90kW 18C 50/6( 12x1.2x1. 125C 42800

300kW 290kW 451 50/6( 16x1.2x1. 135C 24700

Obr. 39 300kW magneticky motor Michael Brady |

Perendev se zd& byt velmi ¥flaa povedeny magneticky motor. | kdyZ je cela
konstrukce jednoduchd, nikomu se nepgialaudélat takovou repliku Bradyova

1 BRADY, Michael. Perendev-Power: emm100kW. [Onlif@itace: 29. 11 2009.] http://www.perendev-
power.com/emm%20100kw.htm.

2 STERLING, D.Allan. Member: Sterling D.AllaReswiki.com[Online] [Citace: 29. 11 2009.]
http://peswiki.com/index.php/Congress:Member: SterliD._Allan.
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perendeva, aby se plnohodnomt&ela bez pestani. Replika se vzdy @tgen chvili
a musi se vzdy dodat dalSi externi energie nafeafaebo fidrzeni z#izeni v chodu.
To mize byt zfisobeno nespravnym nastavenim aulthezi magnety, velikosti,
orientaci, stisnim a dalSimi faktory, které zde hraji velkou tlohu

V dalSi casti této bakalské prace bude zateno pra¥ na tento typ
magnetického motoru a provedena jeho simulace.

2.3  Ostatni magnetické motory

Popisovat veSkeré konstrukce, které jsou dostupnéylo docela werpavajici,
a tak se zminim o ostatnich motorech jenom v oloré&zkpodol (Obr. 40 a obr. 41
a obr. 42).

Obr. 42 Schmalenbach Peter mot9r |

1 TORBAY, Walter. Walter Torbay's magnetic deviEging Dutchman Project§Online] [Citace: 17.
11 2009.] http://www.fdp.nu/torbay/default.asp.

2 GRAHAM, Clarke. OtherFlying Dutchman Project§Online] [Citace: 17. 11 2009.]
http://www.fdp.nu/shared/manager.asp?d=files%5C@r20Clarke%5C.

3 SCHMALENBACH, Petr. Otherflying Dutchman Project§Online] [Citace: 17. 11 2009.]
http://www.fdp.nu/otherwheels/default.asp.
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2.4  Celkové zhodnoceni a shrnuti magnetickych motar

Zavitovy motor [7] neni Spatna varianta, ale botunsni dotaZzen do fugkiho
stavu. Zmagnetovani viiut nasledné fungovani motoru se mi zda nerealné.

Almeho magneticky motor [7] séfuje k dobrému vysledku, ale je velmi némg
a materialov pracny, a proto jsem od tohoto typu pro svoji danuupustil.

Andyho motor [7] se jevi jako dobrd koncepce, elgen v reZimu névrhu, takze
zatim nebyl realizovan. Proto jsem od této konceypuestil.

Bowmaniv magneticky motor [13] byl fyzicky realizovany, &k nefungoval
podle gedpoklad. Pasitatova simulace Bowmanova magnetického motoru by eebyl
slozita, ale jako jednoduché& koncepce pro prozkmimwlastnosti motoru je nevhodna.

Hametiv motor [7] je jak materialaytak i simul&né velmi nar@ny. Sice se
Cast&né poddilo zprovoznit repliku tohoto motoru, ale gtacova simulace by byla
velmicasow narana.

Mylowuv magneticky motor (Sterling [8]) se jevil jako paxd. Proto jsem od
jeho simulovani upustil.

PM3 magneticky motor (Pullo [8]) je velice zajimae&eni motoru, a tak jsem se
ho pokusil pomoci magnetealre simulovat. Ale jak piSi v oddile o PM3 [8], tak se
nepoddilo tuto koncepci zprovoznit. Proto jsem hledalddlayp magnetického motoru,
ktery bych mohl simulovat. Pokud se vezme v Uvaeudochézi k magnetické blokaci
a po utité doke se rotor zastavi, tak i@sto bych tento typ motoru volil jako variantu
Cislo 2, hned po perendevu.

Rusky magneticky motor (Kaplinin [13]) je jiny a stoodliSny, nez zde zméné
magnetické motory. Kombinuje totiz magnety a ppngistového motoru, ktery udava
zcela novy rozrér celé koncepce a navrhu magnetického motoru. $watitento druh
a tuto verzi ruského magnetického motoru, kteryditvéve své praci, by pro mne bylo
velice zajimavé a inspirujici pro dalSi palo@dni, ale v prvniad jsem se jen chit
orientovat na zakladni a pro mne co mozna nejjegdgidkonstrukci magnetického
motoru.

Perendev (Brady [16,17]) vynika jednoduchou komrtepeho jednoduchost mne
vedla k zamysleni, jestli je opravdu mozné, abyagkevy @istroj, o takové konstrukci
a o takovych vlastnostech mohl pohybovat v redlodops. Zkoumal jsem vSechny
varianty a moZznosti, magnetickych mdtarvedenych ve své praci a po dlouhé Gvaze
jsem doSel k rozhodnuti, Ze pégwerendev bude nejvhoglai pro simulaci.
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3 SIMULACE MOTORU

Magneticky motor je simulovan v programech FemmatQomsol Multiphysics
3.5, kde je pro vyp&et pouzivAna metoda katrgrch prvki. Jako vypdetni jednotka
byl pozit notebook s procesorem T7500 (2 200 MKEovou sadou Intel PM 965,
grafickou kartou Ati Radeon HD 2400 XT a p&m2x2 GB Kingston 667 MHz
(latence: 4-4-4-12). DalSi pouZzity software a haje specifikovany na konci prace.

V simulaci je znazormo magnetické poleipptisobeni statorovych a rotorovych
magnet. Pro ndzor§Si pohled na interakce statorovych a rotorovyclymes jsem se
snazil o detailgySi pohled na magnetické pole.

3.1 Simulace v COMSOL Multiphysics

Pro simulaci jsem vybral magneticky motor PERENDEROkusil jsem se
simulovat motor jako celek a pro i srovnani jedméttasti motoru. Naslednje ukazan
vliv permeability jednotlivych materi@) které by byly pouZzity pro odstini magnet
a jejich magnetického pole. Pro simulaci &tinbylo pouZzito Zelezo beze ztrat a jako
magnet byl pouzit somarium-kobaltovy magnet (inwalutward).

3.1.1 Obecna simulace magnetického motoru

Nejprve jsem zkouSel simulovat magnetickou induBcperendeva s vlastnim
nastavenim magnetjak ve statoru, tak v rotoru. Tato simulace je mé&sledujicim
obrazkug¢. 43 znazorénd s nesé&znutymi magnety. DetaitjSi pohled na magnetické
pole je mozné vt na nasledujicim obrazku (Obr. 44). Jak bude&tvicha dalSich
obrazcich ze simulace, takimuti magnetu a jeho n&eni hraje hlavni roli ve zémé
magnetického induiiho toku.

Time s Surface: Magnetic fux density, noem [T]  Contow : Magnetic potential, 2 component [Wh/m] Max: 10378  Ma: 60782 Max: 63873
Boundary: Magnetic potential, 7 component [Wh/m]
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Obr 43 Simulace Comsol 20x30
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Time=0  Surface; Magnetic fux density, norm [T]  Contour: Magnetkc potential, 7 component [Wh/m] Max: 10378 Max: 60782 Max: GIE7I
Boundary: Magnetic potential, 7 component [Wh/m] 50782
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Obr. 44 Simulace Comsol 20x30 detail

Po dikladném prozkoumani magnetické indukce, magnet@katulkéniho toku
a vlastnosti perendeva jsem zkusil realizovat étapt@eni magnet, jako ma perendev
s tim rozdilem, Ze ponecham stejné régma velikosti magnéta velikosti statoroveho
a rotorového pole a srovnam jej s perendevem.

Na obrazku¢. 45 je vyobrazena magnetickd indukce a magnetic#ukeni tok
magnetického motoru. Uhel n&ni rotorovych a statorovych maghge 34°, tak jak
je pouzito u perendeva. LepSi a nadzghvyobrazeni magnetického polé mterakci
magnet mezi sebou je na nasledujicim obrazku (Obr. 46).

Jak je vidt z detailrtjSiho zobrazeni motoru (Obr. 46), tak se magneticky
potencial z¢¥tSuje vzdy u jedné strany sk, a to na delSi strarsgiznutého magnetu.
To je docileno tim, Ze v tétéasti je magneticky potencial néfgi ¢ervena az Zluté
barva). Nejmensi magneticky potencial je zase na&r@m konci magnetu (modra
barva).

Na rozdil od nes&znutych magnét(Obr. 43 a Obr. 44) se magneticky potencial
jevi Zetelrgji, je to dano zejména jeho Uhlovym n&aim a naslednym genutim
magnel. Zetelrt je také vidt, jak se magneticky inddki tok rozlozi u séznutého
a nes#éiznutého magnetu. U nggmutého magnetu je rozloZzeni magnetické indukce
rovnomerné, zato u séznutého magnetu je rovn@most porusena a neépsi je vzdy
u ¢asti stiniciho Zeleza.
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Surfsce; Moagrethc fux density, noem [T] Conlowr ; Magnetic potential, z component [Wh/m]  Bounday: Magnetic potential, z componerst [Whm Max: 3082 Max: 28145 Max: 29,705
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Obr. 45 Simulace Comsol 34x34
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Obr. 46 Simulace Comsol 34x34 detail
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3.1.2 Simulace motoru Perendev

V této ¢asti prace simuluji magneticky motor Perendev. dlakfjsem rozndry
magnel a stiniciho materialu na hodnoty, které byl rpodle gedpokladu mit
Perendev. Rozény magnetu jsou 75x35 mm rozny stiréni je 75x18,5 mm. Material
je pouzity stejny jako vigdchozi simulaci. Pro magnet je pouZzit somariumakadbpro
stirgni je pouzito Zelezo — beze ztrat.

Jak je patrné ze simulace (Obr. 47, Obr. 48 a @®). Perendev nema pravidelné
uspdadani magnétjak ve statorové, tak v rotorou#sti. Ve statoru ma pravideln
rozloZzeno 18 stejnych magiestintnych stinicim materidlem, v naSemipact Zelezo
beze ztrat. V rotorov&asti bohuzel neni pravidelnrozloZzeno 18 magniet ale fi
skupinky po 4, 4 a 5 magnetech. VZzdy mezi skupinkwagnet je vynechdno misto,

a to proto, aby &l magnet dostate¢ dlouhou dobu na to, aby magneticka indukce B
nebyla ovlivien4 okolim a dalSimi protilehlymi magnety a na tby ae magneticky
indukeni tok ,preorientoval“. Z obrazku. 48 je vidt, Ze se délka magnetu zmenSila
a Stka se zwtSila oproti gredeSlému navrhu magnetického motoru. Deiginpohled

na rozloZzeni magnetického indunkho toku je na obrazkél 49. Magneticky potencial
je zde daleko menSi neZ u niégseutého magnetu. Maximum magnetické indukce B je
zde ¢tSi ato 3,17 T oproti 3,082 T u néigautého magnetu a nésmutého stigni.

Magneticky potenciél oproti obecné simulaci (O3, dbr. 44, Obr. 45, Obr. 46)
klesl na hodnotu 24,346 Wb/m. U obecného motorus&&nutymi magnety byl
28,145 Wb/m, ale u neenutych magnét uz byl 60,782 Wb/m. Zde je it jasny
rozdil 32 Wb/m mezi $&nutym a nedéznutym magnetem a stimim. Tim je Zetelrs
vidét, Ze séznuti magnetu a jeho sé¢imi bude hrat velkou Ulohu v magnetickém
motoru. Spolu se #enutim magnetu bude hrat také Uhel datd magnetu a do jisté

miry vybér vhodného stiniciho materialu. Tyto aspekty jsmzebrany v nasledujicich
podkapitolach.

Surface: Magnetic flux density, norm [T] Contour: Magnetic potential, z component [Wo/m]
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Obr. 47 Simulace Comsol Perendev
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Surface: Magnetic fux density, norm [T]  Contow : Magnetic potential,  component [Wh /m]
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Obr. 48 Simulace Comsol Perendev detail
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3.1.3 Simulace vlivu Uhlu naklonu

V této kapitole budu zkoumat, do jaké miry s&mznenit chovani magnetického
motoru, pokud budu #mit Ghel natéeni magnéi spolu s jejich stignim. Na fedeslych
simulacich bylo ukdzano, Zeigmuti magnetu hraje docela vyznamnou roli pro chod
magnetického motoru a velkou mirou jej oiliye. Ale mize natdeny magnet také
piispét k ovlivnéni chovani celého magnetického motoru? To je zmémor na
nasledujicich simulacich (Obr. 50, Obr. 51, Obr.G8r. 53).

Simulaci jsem zvolil pro Uhly nateni 24°, 30°, 34° a 44° a magnety jsem volil
sdiznuté. Hned na prvnim obrazku je &tidjak se zmini magneticky indudni tok,
pokud magnety natdm o 24° (Obr. 50). Na druhém obrazku (Obr. 51jhel natéeni
30°. Po porovnani magnetického indakho toku na obou simulacich se jevi skoro
totozné a k zadné viditelné Zn¢ zde nedochazi. Jen velmi nepatrn&azanje vidt
u stiniciho materialu jinak ne. Pokud se podivamenaximum a minimum magnetické
indukce B, tak ta se u 24° pohybuje od 1,812%T0do 1,918 T, magneticky potencial
od -11,59 Wb/m do 22,947 Wb/m. Pokud se podivamsimalaci s hlem naklonu
30°, tak magneticka indukce je od 1,923%1ID do 2.157 T. Magneticky potenciél
od -11,233 Wb/m do 26,04 Wb/m. Pokud porovndm 2480atak je rozdil maxim
B = 0,239 T a magneticky potencial je 3,093 Wb/ak Bude vidt na dalSi simulaci,
tak magneticky potencial se bude zvySovat.

Na dalSich obrazcich je simulace Uhlu naklonu 8t5r(52) a 44° (Obr. 53). Zde
je patrné, jak se zéni magneticky potencial a magnetickd indukae pgiiliSném
pietateni magnét Na obrazku 52 je znazammy Uhel naklonu 34°. Oproti 24° a 30° se
magneticka indukce velmi #i8ila (0 1 T) a magneticky potencial se zase znherasi
24,8 Wb/m. Minimum a maximum magnetické indukcee®{ 1,972x18 T do 3,17 T.
Magneticky potencial je od -11,055 Wb/m do 24,89B/W. Pokud se podivAme na
naklon 44° (Obr. 53), tak se hodnoty pkuad zmenily. Minimum a maximum
magnetické indukce se pohybuje od 4,923%xT0do 2,884 T. Magneticky potenciél je
od 8,381 Wb/m do 26,077 Wb/m. Po zhodnoceni sineutad¢ (Obr. 52) a 44° (Obr. 53)
se 44° jevi jako kriticky Uhel, tedy Uhel u kterébe magnetické vlastnosticreu
zmenSovat. Jak je patrné ze simulace 44° (Obrit&8)nagneticky induini tok protina
stireni statoru a stiéni rotoru. Magneticka indukce klesla oproti 34° 3D T
a magneticky potencial vzrostl o 1,18 Wb/m. Timpgrneé, Ze uz 44° neni vhodné
a dalSi zvySovani hlu nad 44° by omezilo&tirmagnetu a magnetického toku.

Pokud zhodnotim jednotlivé Uhly naemi magneét a s nimi i stigni, tak pro
optimalni bych volil 34°. Nebo v rozmezi 25° az 3Mat&et magnety nad nebo pod
toto rozmezi bych volil jako nevhodné pro navrh metgkého motoru a zejméndi p
vytvareni Perendeva a jeho repliky. Pro Perendev jsef paito zvolil 34°. Do jaké
miry zmeni vlastnost magnetického pole stinici materiélj@zano v dalsi kapitole.
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Surface: Magnetic fux density, norm [T]  Contowr: Magnetic potential, 2 component [Wh/m]
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3.1.4 Vliv magnetického indukéniho toku na stiréni

Natoceni magnet ovlivni magnetické pole. Co se v3ak stane, kdy&dme stinici
material? To je ukdzano v této kapitole.

Na nésledujicich obrazcich je zndzmrm magnetické pole v zavislosti na pouzitém
stinicim materialu. Magnet bez s#ii je obrdzku 54. Zde je witirozloZeni magnetické
indukce B a magnetického potencialu. Magnetickaukece je zde nejnizSi (MAX)
B = 0,847 T. Magneticky potencial 10,936 Wb/m. fel@idét, Ze magneticky induki
tok neni niim pohicen. Tuto simulaci magnetu a rozlozZeni jetagnetickych siléar
(Obr. 54) budu pouzivat pro srovnani s dalSimi &eemi stigni magnetu. Zde pak
bude patrné, jak material ouiiuje tok magnetickych sitar.

Na dalSim obrazku (Obr. 55) je znazéma simulace magnetu a stim. V tomto
piipac je to Zelezo beze ztrat (Steel without stress. jdavidét, rozsah minimalni
a maximélni magnetické indukce a magnetického p@kn se zwtSil. Magneticka
indukce B vzrostla o 1,883 T na 2,73 T. Také magkgt potencial vzrostl
0 3,675 Wb/m na hodnotu 14,611 Wb/m. Magnetick&éily magnetu jsou ,zhudty“
do stiréni (Obr. 55). To je diky tomu, Ze material ma vysokermeabilitu.

Na dalSich obrézcich (Obr. 56, Obr. 57, Obr. 58ygbrazeno stimi magnetu
z materidlu s nizkou permeabilitou. Jak je¢yidnagneticka indukce a magneticky
indukeni tok se nezrnily. Na prvnim obrazku (Obr. 56) je jako mateqdb stireni
pouzita ntd’. Na dalSim obrazku (Obr. 57) je jako stinici matgouZzito sklo. Sklo
jako stinici material bych nepouzil, protoZze makaiz permeabilitu a diky tomu
nedokaze odstinit magnet. Na dalSim snimku (OBrjebBouzit titan. Ten ma jako sklo
a med’ nizkou permeabilitu, a proto nedok&ze odstinit meagRi porovnani magnetu
bez stigni (Obr. 55) a stigni s titanem, se sklem a <dd se magnetick4 indukce
a magneticky potencial skoro nesmily.

Odstinit magnet je tdeZité, protoZe jinak by magnetické pole jednohognedu
ovlivnilo magnetické pole druhého magnetu. Tim s&enradikalg zmenit celkovy
praibéh magnetického pole. Jak by vypadalo magnetické pet stitni, je ukazano na
obrazku (Obr. 59). Zde je patrné, jak jednotlivygmet ovliviuje ostatni magnety. Na
obrazku 59 je vigt magnetické pole v magnetickém motoru. Zde je takit, ze
magneticka indukce B je népéi (¢ervena barva) vZzdy na konci skupiny magngt, 4
a 5 magneti). NejnizSi magnetickd indukce (modra barva) je apEném konci.
Detailni n4hled je vi& na dalSim snimku (Obr. 60). Diky tomu, Ze magregti stigny,
tak se skupinka magnetve statorovém poli (4,4 nebo 5 magdnefevi jako jeden
magnet. Proto sefigoceni motoru rotor zastavi.

Proto pro motor volim stémi magnetu s co nejtsi permeabilitou. V mémifpad
Zelezo beze ztrat. V nasledujici kapitole je zhaémdé mé simulace magnetického
motoru.
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Surface; Magnetic fux density, norm [T]  Contow : Magretic potential, 2 component [Wb,'m)
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Surface: Magneti fux density, norm [T]  Contowr: Magnetic potential, z companent [Wh/m|]
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Sila mezi magnety

Magneticka sila mezi magnety se da vekwkb vypaitat, jelikoz zde psobi hned
nékolik faktori, které ovliiuji a zesloZiuji tak vypdet sily. Pokud zname silu F, tak
pak uz snadno Ize vypitat rychlost pohybujicich se magtet

F =ma. (1)
Velikost sily interagujicich magnety¢ového typu dle Gilbertova modelu [23]:
Sila mezi t¢ovymi magnety:

Fe (Bgsz(L2+R2)) (i_}_ 12 ) ?)

Ty L2 xZ  (x+2L)?%2 (x+L)?

kde:B, = %M (3)

B, [T] = magneticka intenzita pole
S [f] = plocha kazdého pole

L [m] = délka magnetu

R = nat@eni magnetu

X [m] =vzdalenost mezi magnety
M = saturace magniet

Silu mezi cylindrickymi magnety:

_ THoyr2p2 L 12
F= 4 M?R [x2+(x+2L)2 (x+L)2] (4)

kde :B, = poM )
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m = MmR2L (6)
pokud je L<<x

37 1 37 1 37
F ==ZRop2Rapt = = 2o 2y 2 — = Hho
2 x4 2 x4 2

1
mim; P (7)

Pokud uvazuji jen silu mezi 8ma magnetickymi povrchy

2 2
:ﬂOHSZE (8)

2 2p0

F

3.2 Zhodnoceni simulace magnetického motoru

Po zhodnoceni simulace magnetického motoru perendewhu zatinfici nic
o jeho funknosti. Ze simulace a porovnani vyslédlobr. 47 a obr. 59) je ja&matrné,
Ze @i nepouziti stiniciho materialu (Obr. 59) nebo make s velmi nizkou
permeabilitou, se skupina statorovych magndt 4 nebo 5 magnit v celku chova
jako jeden magnet se severnim a jiznim pélem (S takPe nejotSi magneticka sila je
na konci a na zatku skupiny statorovych magiet

Kromé stirgni jsem také hodnotil nateni magnet (Obr. 50, obr. 51, obr. 52,
obr.53) a zavislost magnetického pole. Po zhodmioceat@eni magnéi
v magnetickém motoru jsem d@k tomu, Ze nejlepSi bude Uhel 34°fi R&tSim
nataieni magnetu klesne magneticka indukce. Proto téht zarduje dostatéené
vysokou magnetickou indukci s dostate velkym magnetem a stinicim materialem
v rotorové a statorovéasti. NizSi natdeni magnet 24° a 30° je co se & magnetické
indukce téndi shodné. Pro simulaci jsem ggidzvolil skokové natéeni magneit (24°,
30°, 34° a 44°) nez plynulé. Pro plynulé nmtioi magnedt od 0° do 90° by simulace
nentla smysl, protoZe bych tim zabrait$i cast mé bakatdké prace. Proto jsem se
zanttil jen na tyto 4 hodnoty a doufam, Ze jsem tak iy stSe.

Velikost magnat a stiniciho materialu ma na motor také vliv (OlfF.a obr. 47).
Nejprve jsem zvolil svoji vlastni velikost magnetustiniciho materialu, tak abych si
mohl odzkouset vlastnosti magnetického pole v jéliiygh Ghlech natdeni magnéi.
Potom jsem zvolil délku magnetu a sfih podle vlastnosti perendeva (Obr. 47).
BohuZzel takové velikosti magniet{délka a §ka) nejsou moc vhodné pro pozvolné
nata&eni magnet (ve statoru a v rotoru). Naproti tomu u delSihogmetu (Obr. 45) je
pii interakci mezi magnety magneticka indukce B mexe®i u obrazku 45.

Ur¢eni funknosti a realnosti magnetického motoru perendev nzatim
jednozné&né. Realizace takového magnetického motoru by aelgtinoduchou
konstrukni zalezitosti. B dneSnich cenach magied pi piedsta¥, Zze by se &Sina
magnel musela zhotovit na zakazku v presnosti, je zhotoveni nerealné.
S funkinosti celého Zé&eni magnetického motoru to bude uz gard horSi. Po
provedeni simulace by bylo mozné fungovani tohotdomu s definovanymi parametry
a presré nastavenymtastmi, brat jako realné. Simulaci jsem prodtggouze ve 2D
a pro jednu vrstvu statorového a rotorového pol2.r8alizace a simulovani vSech
3 vrstev dohromady by byla velmi komplexni a nazorn
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3.3 Magneticky motor v praxi

Po zhodnoceni simulace magnetického motoru jsemoseodl provést pokus
interakce magnét na readlném motoru. Proto jsem zvolil neodymovy nedg
KT-08-03N [16]. Jeho velmi silné magnetické pole raé poddilo odstinit pomoci
stiniciho materidlu z chromové oceli. Takto odstéh neodymové magnety jsem
sestavil v podobném rozloZeni, jako mé perendesdrgtlivé statorové a rotorové
VISt\E.

3.3.1 Vlastnost magnefi

Pro stator jsem pouZil 12 magfete statoru. Magnety, ¢etrg stiréni, byly
nataieny oproti uvazované variagnse séznutymi magnety. Samotny magnet je velmi
nachylny na mechanické manipulovani. Jedna se litkivaeodymové magnety, které
maji takové Upravy, aby odolaly jak chemickému, talkechanickému isobeni.
BohuZzel @i mechanickém opracovavani magnetu dochazi k igmvéepla, které ami
magnetické vlastnosti magnetu (Obr. 61). Abychordi mnagnet s&znuty, jak je
nazn&eno u perendeva, tak by se musel jakizaaty magnet vylisovat (vyrobit) jizip
vzniku. Vytvait pozadovany profil, ktery nésledremagnetujeme. Zidlodu znény
magnetického pole magnetdi pasobeni tepla a neredlnostifigauti za normalnich
podminek, jsem zvolil neignuty neodymovy magnet. To je také¢ma Spatné funkce
replik magnetickych motér NadSenci se za domécich podminek sna#izremut
magnety, ale kazdy se diky tepelnému namahani ghnaki

Vyroba takového magnetu by trvala 8-11 tydf2l] a protoze se jedna
0 nestandardni rozia tvar tak i cenova relace takového magnetu tpobkgbovala od
1€ do 6€ za kus.

Teplotni zavislosti magnetickych viastnosti magneticky tvrdych feritn

(mT]

- 500

TITT T T Tt TrITrr T T

T T | T T T
*5  300mam 200 100

o

Obr. 61 Teplotni zavislost magiigt]

1 SINOMAG. Sinomag s.r.0. [Online] [Citace: 6. 3 Z0[L
http://www.sinomag.cz/data/sinomag/downloads/Pegnam_magnety.pdf.
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3.3.2 Realizace magnetického motoru v praxi

Po sestaveni jedné vrstvy statoru a rotoru reglileyn vyzkousel, jak se chovaiji
jednotlivé magnety mezi sebou.¢bliv se nejednalo o sienuté magnety, tak
vlastnosti odpovidaly provedenym simulacim.

Neodymovy magnet se mi padia odstinit. Ri piiblizeni stiniciho materialu
jednoho magnetu a stiniciho materialu druhého nagmebyla Zadna reakce magnetu,
tak i stireni. Pokud by doSlo kd&aké reakci, tak by stémi nebylo vyhovujici
a nepohltilo by dostate¢ magnetické pole. i® pomalém pekryvani SM pes sebe
(Obr. 62), kde Seda barva znaage stirtni acervena barva magnet 1 a Zlutad barva
magnet 2 se zae projevovat magnet. Magnet 1¢ma @itahovat stigni magnetu 2
a naopak. Pokud dojde kgkryti magnetu a stiniciho materialu (Obr. 63nzamagnet
1 (Cerveny) gitahovat stigni magnetu 2 (a naopak) vSi silou. | kdyZ ve skuteti jsou
SM proti solé nataeny a o wity Uhel sé&iznuty, tak psad budou magnetyiiahovat
stireni opa&ného magnetu. BohuzZel nemam vyrobenkizeeity magnet, abych si ho
owftil, ale i zde bude dochazet ksamému jeviiitaBeni pohybujicich se SM
a zastaveni.

Obr. 62sBa stignych magnet

Obr. 63 Posun stiiych magnet — prekryvani

Pri zkoumani dinki magnetické sily a magnetického pole jako cellemjsiospl
vysledku, Ze se SM se budotitghovat.
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3.3.3 Navrh a stavba magnetického motoru

Pro usnadéni manipulace s magnety by bylo lepSi vyuzit néstditoru a rotoru
uvedené vfiloze. Zde jsou misto & drézky, diky kterym lze dle mozZnosti
a pozadavk nastavit i kazdy samostatny magnet zuld$astaveni Ize realizovat jak ve
statoru, tak i v rotoru. Diky vybranému materigder zvolil variantu pouze s dirami.
Jednotlivé magnety se i tak daji @&#ao 360° a tim mit moznost manipulovat s magnety
dle poteby.

Neodymovy magnet je vioZzen do papirového krouzkwarici magnet proti
poskrabani a poSkozeni. Takto obaleny magnet jewsaiupevén uvnit matky M10.
Samotna matkatgsobi jako dostateé stirni pro silny neodymovy magnet. Pro rychlé
a jednoduchéfichyceni ke statorové nebo rotorové desce je pqlgitovy Sroub M4
(Obr. 64).

Obr. 64 Stigni magnetu a magnet dohromady

Rotor (Obr. 67) je fipevren na kluzném lozisku afghycen k zakladni desce,
ktera vSe drzi pohromad(Obr. 68). Rotor je k descefipevren ¢tyimi plastovymi
Srouby M4b.

Kazda deska (statorova a rotorova) jichpyycena temi Srouby M6 a dima
matkami a podloZzkou pro pevné uchyceni desky (@bra obr. 66). D¥ statorové
desky a rotorova deska jsou ve stejné viedalenost rotorové a statorové desky od
zakladoveé desky je 10 mm. Samotné zakladova deZkad nulové hladiny (od ze
4 mm. To je vytvéeno pomoci matek M4 uméste vectyiech rozich zékladové desky.
Matky jsou rozmisiné vzdy 30 mm od hrany z&kladové desky¢ Btatorove desky
jsou stejného rozsmu a jedna statorova deska j&tSi. Takto upravena velka deska
poskytuje dobré uchopeni proéni manipulaci, nastaveni a prozkoumani navrhu
magnetického motoru. Proto také rotor neni umigtimo na stedu zakladové desky,
ale malinko posunut. V dal&asti jsem odzkouSel magneticky motor v praxi.

Obr. 65 Deska statoru 1 (5 maghet
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Obr. 66 Deska statoru 2 (4 magnety)

Obr. 67 Deska rotoru

Obr. 68 Magneticky motor komplet
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3.3.4 0Odzkouseni magnetického motoru

Diky folii pro zjistovani pole (Flux detektor) jsem nejprve odzkoudabtwosti
stirtného a nestimého magnetu. Magnetické pofe je mefiteiné do vzdalenosti
15 mm a pimér magnetického pole kolmého kfolii je skoro kom$td 10 mm
(Obr. 65). U nestigeného magnetu se magnetické pole kolmé na folii ZElenosti
zwtSuje. OvSem diky sitaram jiz i velké vzdalenosti 10 mm a vice neni magnetické
pole kolmé na folii viditeld ohranéené polem vodorovnym kfolii atke se tak
zjistuje.

Vlastnosti magnetického pole
(-]
magnetu
_25
:
= 20
3 L‘XX
215 N e
u:; >
E 10 = N Magnet se stinénim
% s \\ ——Magnet bez stinéni
E N\
g, \Y
g 3456 7 8 9101112131415
°§ vzdalenost [mm]

Obr. 69 Vlastnosti magnetického pole magnet

Obr. 70 Folie Flux detektor a magnetické pole magne

Nejdiive jsem vyzkouSel funkci perendeva v praxi. Peeenthd siceft vrstvy
statoru a rotoru a j& madm pouze jenom jednu vrséara nize do jisté miry ovlivnit
cely motor, ale bohatpost&i pro dalSi ndteni tohoto ,prototypu“. Po odzkouSeni
celého z#zeni jsem si potvrdil z&y ze simulace magnetického motoru. Po zkouSce
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aowreni perendeva jsem zjistil, Ze se rotor zastavikyDptsobeni statorového
magnetu na matku M10 (s#imi) dochazi k vzajemnémuif@hovani. Tento samy jev
vznikne ina op&ém pisobeni rotorového magnetu a statorovéhoéstinDiky
uzawenému okruhu magnetického pole mezi statorovym eiagma rotorovym stémi
(a naopak) dojde k blokaci. Statorovy magnet s gilechodu stigni a rotorovému
magnetu nedostane dal a po velmi kratkém kmitreitistéli a &stane stat na stejném
mis€. Na obrazku 71 je znazamé magnetické pole interkace rotorovych a statasiovy
magnet. Diky stiréni, které je obklopené kolem magiheje motor zastaven. V jedné
fazi je rotorovy magnet odpuzovan statorovym magmea v druhé fazi se rotorovy
magnet pitahne ke stiéni statorového magnetu (Obr. 63).

| kdyZ mij koncept je vytviéeny pouze z jedné vrstvy statoru a rotoru neZ pken
(3 vrstvy statoru a rotoru), tak cely jev budersfejl kdyZ ti vrstvy pciitaji s metodou
zlatéhotezu pro plynuly chod, tak se zde bude opakovaahpvanim magnetu ke
stirgni.

Obr. 71 Magnetické pole statoru a rotoru

3.4 Zhodnoceni simulovaného a realizovaného motoru

Po simulaci vlastnosti magnetického motoru na Bé€njdosazené poznatkystil/
i v praxi. Model magnetického motoru potvrdil siracil na pdéitaci a také vyvratil
existenci realného fungujicihoizzeni na Zemi. Pokud zahrneme do motoru kriteria,
jako je napiklad teni, tepelné &inky nékteré magnetické vlastnosti, tak pochopiteln
takové zéizeni neniZze fungovat. Také diky vzajemnémiispbeni magnéta stirgni se
cely motor zastavi, tedy nepohybuje. To bychomkjip#ed sebou rli novodobé
a velkolepé perpetuum mobile. Tedy nekémea \&¢ny stroj, ktery je snem lidi uz od
nepangti.

Diky simulaci perendeva, navrhu motoru a detg@im prozkoumani izeme
vytvorit hned rékolik modefi motoru.

Elektricky model motoru
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Prvni typ motoru s elektrickymtgobenim je velmi dale znam. Tento elektricky
model vychazi z progmného magnetického pole, které r@ztéotorovou cast. Ve
statorov&asti jsou civky, ve kterych se naindukuje magnétichygti.

_ _4¢s
£€=—— (9)

Toto nagti by se diky kondenzatim nahromadilo na takovou energii, aby se
mohl vytvait elektromagnetické pole pro pohyb rotoru.
uoNIS
2mz3

Dalsi variantou tohoto typu elektromagnetu je piuhiotoru pro pohon ittdele
rotoru nebo #jaké jiné hnaci zZézeni. Tato varianta narazi na problém #mim,
tepelnymi &inky a dalSimi negativnimidinky.

B(z) = (10)

Mechanicky model motoru

DalSi varianta jecistt mechanického sloZeni, ale ube byt kombinovana
s elektromagnetem. Na rotor j@pevreéna vaka, kterd ma ovalny tvar a je spojena se
statorem. Stator je (obdobné slozeni jakdilope) @Fipevren v jednom bod a druhy
bod je volny a mze se tak pohybovat. Tento volny konec j@gvrén k vace. Ri
pohybu rotoru se pohybuje i statoro¥@st — kyvavy pohyb. #Proztoteni rotoru se
pohybuje i stator. Diky e se piblizuje a oddaluje. Diky zeémé magnetického pole
nedojde k blokaci a rotor by se mohl dal pohybovanto mechanicky princip by
ovSem mohl byt jestdopiren o elektromagnety, které byipadnou ztratu rychlosti
a blokaci zamezilo.

Tuto variantu mechanického modelu jsem vyzkouSel mém zhotoveném
magnetickém modelu. BohuZekipsimulovani vaky kyvavym pohybem statorové
desky 1 s magnety se kyZzeny efekt neviitvdRotor se zastavil a kyvavy pohybem
statorové desky nethvliv na udrzZeni rotoru v chodu.

Jako velmi prav&podobny motor se jevi s pouzitim elektromagnetthige! jeho
napti by nebylo dost velké na to, aby poskytlo figbhou energii pro udrzeni
proménného magnetického pole @.
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4 ZAVER

Po zhodnoceni magnetickych mditojsem provedl simulaci vybraného motoru
perendev. Pomoci programu COMSOL Multiphysics ggmmu Femm jsem simuloval
magnetické pole tohoto magnetického motoru. Ze lsioeujsem zjistil, Zze velkou roli
na motor hraje stémi a naklon magnetu. Pro zkoumané uhly 24°,30°844° je
piihodné natdeni od 30° do 34°.i#PveétSim Uhlu naklonu dochéazi k nasyceni materialu.
Tvorenda simulace je v rezimu 2Bimulovany model jsem zrealizoval a diky tomu jsem
si mohl poznatky ze simulace &it na readliném Zé&zeni. Zrealného motoru jsem si
owtil simulovany model, kde magnet statorodésti se oddali od magnetu rotorové
casti. Nasledé mezi statorovym magnetem a rotorovym &tim vznikne pitazliva
sila, kter4 zastavitpdchozi pohyb vznikly odpudivou silou statorovéhoo®rového
magnetu. Navic ip pasobeni iteni, tepelnych vlastnosti vznika jiz zastaveni motoz
pii samotné mySlence na pohyb. Takovyto motor ndlistrpj pracujici na podobném
zazr&ném principu se stava, jako jiz mnoha podobnfizeai, dalSim perpetuum
mobile, které ovSem diky danym z&kom neni mozné zprovoznit. Zajimavy pohled na
popisovanou problematiku byipesla 3D simulace.

Fyzikalné popsat takovyto magneticky motor je velmi ngm® a velmi slozZité
a dana problematika by svym obsahefravgSila ramec bakaidké prace. Proto jsem
zde uvedl pouzité vzorce pro vym sily mezi magnety. Diky podrobnému
prozkoumani a zaneseni owliyicich veltin se pomoci rovnice (1) dokaze
plnohodnotg simulovat magneticky motor.

Studiem dostupné literatury a internetovych zidrggem zjistil, Zze znéna cast
vynalezé@ je ruské narodnosti. Jak je ¥idz magnetického motoru (rusky pistovy
magneticky motor), tak i z jinych ,vynaléz[22]. Roschin Vladimir (magnetick&d &ta
pro redukovani teploty), Victor S. Grebenikov (Rd§}ajici platforma —deska), Leon
Spring (vytvdeni jednoduchého elektrické pole pro urychleni dbkén reakce)
a mnohé dalSi. VeSkerétigtroje vynalezené émito lidmi provazi vSelijaka skryta
tajemstvi a zahady. Na prvni pohled séZenzdat, Ze je vSechno viadku, ale f
bliz§im prozkoumani neni. Tyto vyndlezy jdou pre@skeré fyzice, matematice
a mnohdy i proti logickému uvazovani. Vyvraceji @dlko zachovani energie a do jisté
miry uvazuji o idealnim progdi a idealnich vlastnostech, které ovSem mnohdy
zahrnuji do svych modiel Potom tento zkonstruovanyigtroj se pomalu, ale jist
zastavi. Ale jak sé&ka: ,V Rusku je vSechno mozné.”, tak nic neni ném®

Pro o¥ieni daného problému jsem byl i v kontaktu s vedeiivimy Perendev —
Power a byl tak na dobré ce&ssi prohlédnout jejich zadztay pristroj v realném
prostedi. Firma ma na ukazku Zigtroje, které jsou k dispozici v Rakousku a ve
Svycarsku. Pro zajem o koupi tohoto motoru a titaké slibovanou ukézku motoru
perendev musi uchazerypinit docela podrobné Udaje o sob podepsat formuia
0 neposkytovani a né8hi udaj. Po tom zjejich strany nastava tzv. odmlka. Ja
a spousty ostatnich se tak na z&ayapristroj nepodivaji a mnohdy lidé posilaji penize
Vv urcitou nadiji. Proto se z mého hlediska zdé toto jako podvatblara kreativita lidi
jak ucklat skwlou reklamu a vytdhnout penize z ébjnych lidi, ktéi doufaji v réco

neuwiiteiného a mnohdy az zazreeho.
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.Kazdy veédni obor ma sy vlastni nedostizitelny iiglud, ale na cestza nim ziska jiné
velmi uzite&né znalosti. M&-li chemie &y kamen mudré, m& geometrie svou
kvadraturu kruhu, astronomie své astronomické délkyechanika své
perpetuum mobile. To vSechno objevit je moZnisi vSak je uzitmé to
hledat”

Dialogue des morts: Fontenelle [1]
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Pouzity hardware a software

Software:

Femm 4.2

Comsol Multiphysics 3.5
Autocad 2010 (64bit)
Inventor 2010 (64bit)

Hardware:
Notebook

CPU: 2200Mhz (T7500), Intel PM 965, Ati radeon HB0R XT 256Mb, 2*2 GB RAM
Kingston 667 Mhz

PC1
AMD Athlon XP, 3000+ (2100Mhz), zakladni deska: AsAi7\V 880,
Nvidia Geforce FX 5500, 512 RAM

Pouzité materialy:
feritové kanceléské magnety (valcovy typ) 150x60 mm

neodymové magnety KT-08-03-N, hmotnost 1.2g, Magkétsila 1.3 kg, magnetizace
N45, roznér 8x3mm

stinici material chromovana matka M10
folie pro detekci magnetického pole ( Flux deteBtor
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SEZNAM SYMBOL U, VELI CIN A ZKRATEK

A [m/s?] Zrychleni

B[T] Magneticka indukce
M [H/m] Permeabilita

Br Remanence

F [N] Sila

m [kg] Hmotnost

MM Magneticky motor

PM Permanentni magnet

N Jizni pol magnetu

NN Dva severni poly dvou magiigtroti sok

S Severni pél magnetu

SS Dva jizni pély dvou magneproti sol&

NS Severni pdl jednoho magnetu je proti jiznimwpmiiuhého magnetu
SN Jizni pol jednoho magnetu je proti severnimuw pgdlhého magnetu
SM Neodymovy magnet ods#imy stinicim materialem SM = stimy magnet
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SEZNAM PRILOH

A SEZNAM SOUASTEK .....eiiiiiiii it e e et e e et e e et e e e e memmm s nte e e e nnneeas
A.L SeZNAM SAIASIEK......eviii it mmmmmanes 1

B NAVIN ZAFZENT...ci ittt e e ettt e et e e e nnneee s
B.1 Rotor magnetickeNo MOLOIU ........ooo i ceecie e e
B.2 Stator magnetiCkENO MOTOIU.........oiiiiiiieiiiiiee e e
B.3 Stator 2 magnetiCkENO MOTOIU.........cccereriiie e renme e 4
B.4 Deska magnetiCKENO MOTOMU...........uiiceeeene e 4
B.5 Upraveny rotor magnetickeho MoOtOru ......ccccccveeeiiiiiii e 5
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A SEZNAM SOUCASTEK

Tabulka 2 Seznam sééstek

Oznageni | Velikost [mm] Potet Popis
M10 10 31 chromované matka
N45 8x3 31 neodymovy magnet KT-08-03
M4 4x10 31 plastovy Sroub M4 délka 10 m
M4b 4x8 4 plastovy Sroub M4 délka 8 mm
M6 6 6 plastovy Sroub
6,4x12x1,6 18 plastové podlozky
rotor @ 15.5 (viz. B.1 1 plastova deska
stator viz. B.2 1 plastové deska
stator 2 viz. B.3 1 plastové deska
deska viz. B.4 1 plastové zakladni deska
papir - 31 papir pro chréni magnetu

B NAVRH ZARIZENI
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