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@ Haltesystem fiir Auslosevorrichtungen mit einem Bewesgungselement, 2.B. einem Druckhammer, und Verfahren zum
Betrieb dieses Systems. - :

Haltesystem fiirr Auslosevorrichtungen mit einem Bewe-
gungselement (1), das kontaktirei in einer relativ stabilen Hal-
teposition gehalten, aus der heraus es durch Aufwendung
einer 8uBeren Kraft ausgelost wird.

Die relativ stabile Halteposition ergibt sich durch Uberla-
gerung eines Potentialfeldes von Magnetschneiden (9, 10, 11)
mit einem weiteren Potentialfeld, das auf einer mechanischen
Vorspannung des Bewegungselements {1) oder einen
Magneten (12) beruht, derart, daB der Gesamtpotentiaiver-
lauf eine der Halteposition entsprechende Senke aufweist.
Durch Zufihrung einer &uBeren Kraft wird das Bewegungs-

= element (1} in eine Gipfelposition des Gesamtpotentialver-
laufs angehoben, von der ab Beschleunigungskréfte auf das
Bewegungselement (1) wirken.

Der Magnet (12) und die Magnetschneiden (9, 10, 11)
werden insbesondere durch Magnete sus seltenen Erden
gebildet, welche 2.B. bei Druckern zur Vorbeschleunigung

©0 teuchspulen-getriebener DruckhBmmer eingesetzt werden
© konnen.
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BEZEICHNUNG GEANDE]

‘slehe Titelseito
Haltesystem filr Ausl¥sevorrichtungen mit einem Bewegungs-

element

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betrieb eines Halt
systems flir Ausl¥sevorrichtungen mit einem Bewegungselement
sowle die Ausbildung eines solchen Haltesystemes selbst.

Prinzip solcher Haltesysteme ~ unabhingig von ihrer Anwen-
dung - ist es, ein bewegliches Betatigungselementiin einer
relativ stabilen Ausgangsposition zu halten. Soll nun diese:
Betdtigungselement aus dieser relativ stabilen Lage heraus-

bewegt werden, so geschieht dies unter Aufbringung einer
Kraft. '

Als Belspiel einer typischen mechanisch wirkenden Haltevor-
richtung seien sogenannte Schnappschalter genannt, bei dene:
ein bewegliches Kontaktglied solange durch eine Feder in
einer Halteposition gehalten wird, wie dieses Glied nicht
dber eine bestimmte Kipp-Position ausgelenkt wird. Nach Er-
reichen dileser Kipp-Position folgt das Betdtigungsglied
einem zwangswelse vorgeschriebenen Weg, auf dem es durch
Wirkung der Feder zundchst eine Beschleunigung erf&hrt.

Aus dem Gebiet der Druckertechnik sind federgetriebene Druck
h&mmer bekannt (z. B. aus dex Deutschen Offenlegungsschrift
0S 15 24 330), die in ihrer Ausgangsposition gegen die Kraft
einer Feder von einem Haltemagneten gehalten werden. Bei Fre
gabe des Druckhammers erfihrt dieser Magnet eine entsprechen
Erregung, wodurch seine Haltekraft nicht mehr aufrechterhalt
wird und der Druckhammer durch die vorgespannte Feder ange-

trieben wird.
L‘]
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Alle derartigen Baltevorrichtungen sind jedoch nicht kontakt-
frei, d.h., dag damit verbundene Nachteile, wie Kontaktprellen
und Abrieb, in Kauf genommen werden milssen. Andernfalls miissen
zugsdtzliche Mafnahmen getroffen werden, um diese Nachtelle

zu vermeliden.

Es ist deshalb Auﬁgabe der Erfindung, ein kontaktfreies
Haltesystem vorzusehen, das zudem auch noch den weiteren
Vortell einer hohen Aktionskraft aufweisen soll. Unter
Aktionskraft sel folgendes zu verstehen: Wird das Bet#dti-
gungsglied aus seiner relativ stabilen Halteposition heraus-
bewegt, d.h. freigegeben, so ist hierzu die Aufwendung einer
Kraft F1 erforderlich. Nach Freigabe des Betdtigungsqgliedes
s0ll dieses eine Beschleunigung durch eine grBere Kraft F2
erfahren (siehe auch Fig._12).

Die Aufgabe der Erfindung wird durch die im kennzeichnenden
Teil derx Ansprﬂche 1 und 2 génannten MaBnahmen gelBist.

Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung sind den
Unteranspriichen zu entnehmen. '

!ber die AnwendungsmBglichkeit dieser Erfindung in der Schal-~-
tertechnik hinaus sei insbegondere auf deren Anwendungsmdg- |
lichkeit flir Druckhammerantriebe elektronischer Datenverar-
beitungsanlagen hingewiesen., .

Auf diesem Gebiet sind sogenannte tauchspulengetriebene Druck-
himmer bekannt (z. B. aus dem US-Patent No. 3.279.362).

Die Tauchspule ist beweglich in einem sie durchsetzenden
Magnetfeld angeordnet. Der Druckhammer befindet sich auf dem
Tauchspulenkdrper. Wird diese Tauchspule ffir einen Druck-
vorgang elektrisch erregt, so erf&hrt die Tauchspule eine
Kraft, welche sie in Druckrichtung auslenkt.
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Der Wirkungsgrad des Druckhammers wdhrend seiner Bewegung ist
unterschiedlich. Am Anfang ist er niedrig, da elektrische
Energie zum Aufbau des Magnetfeldes der Tauchspule und zur
berwindung des ohmschen Widerstandes der Tauchspule benStigt
wird. Gelénge es, diesen Wirkungsgrad in der Anfangsphase

der Druckhammerbewegung giinstiger zu gestalten, so wlirde dies
ein schnelleres Erreichen der flir den Druckvorgang benStigten
Endgeschwindigkeit des Druckhammgrs und somit eine hBhere
Druckleistung oder eine kleinere aufzuwendende Stromstirke
fiir dile Tauchspulenerrequng bedeuten.

So soll gemdB der Erfindung der Druckhammer nicht von Anfang
an durch eine iibliche Tauchspulenerregung in Bewequng gesetzt
werden. Diese Tauchspulenerregung soll er erst dann einsetzen,
wenn der Druckhammer bereits auf eine entsprechende Vorge-
schwindigkeit gebracht wurde. Diese Vorgeschwindigkeit k®nnte
dadurch erlangt werden, da8 er z. B. aus einer federvorge-
spannten Position freigegeben und erst nach einer‘gewissen

Zeilt der (iblichen Tauchspulenerregung unterzogen wird.

Eine solche Vorgeschwindigkeit kann der Druckhammer jedoch
auch durch Verwendung des erfindungsgemiéiBen kontaktfreien
Haltesystemes erlangen unter AusschluB unerwiinschter Abrieb-
und Prellvorgédnge.

Ausfiihrungsbeispiele der Erfindung sind in den Zeichnungen
dargestellt und wexrden im folgenden n&iher beschrieben.

Es zeigen:
Fig. 1 eine schematische Darstellung eines Tauchspulen-

druckhammerantriebes mit einem Magnetschneiden-
haltesystem.
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eine Prinzipdarstellung eines Magnetschneidenhalte~
systems bestehend aus einer Doppelmagnetschneide
fir magnetische Schneidenkrédfte bei paralleler
Magnetisierung und einem eine kontaktfreie Halte~
position bewirkenden Magneten.

eine Prinzipdarstellung eines Magnetschneidenhalte-
systems bestehend aus einer Doppelmagnetschneide

filr abstoBende magnetische Schneidenkrifte bei trans-
versaler Magnetisierung und einem eine kontaktfreie
Halteposition bewirkenden Magneten.

eine vereinfachte Darstellung anziehender magneti-
scher Schneidenkréfte bel transversaler Magneti-
sierung.

eine vereinfachte Darstellung abstofiender magneti-
scher Schneidenkrdfte bei transversaler Magneti-

sierung.

eine vereinfachte Darstellung magnetischer Schnei-
denkridfte bel paralleler und gleichsinniger Magne-
tisierung. ‘

eine vereinfachte Darstellung magnetischer Schnei-
denkréifte bei paralleler und entgegengesetzt ver-
laufender Magnetisierung.

eine Funktionsdarstellung der gemidB Fig. 4A, 4B, 52
und 5B in Bewequngsrichtung wirkenden Kraft in
Abhlingigkeit des Abstandes.

eine vereinfachte Darstellung elner symmetrischen
Doppelmagnetschneide flix anziehende magnetische
Schneidenkrifve bel transversaler Magnetisierung.
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Fig. 9

Fig. 10

Fig. 11

Fig. 12

Fig. 13
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eine vereinfachte Darstellung einer symmetrischen
Doppelmagnetschneide fiir abstoSiende magnetische
Schneidenkréfte bei transversaler Magnetisierung.

eine vereinfachte Darstellung einer symmetrischen
Doppelmagnetschneide fiir magnetische Schneiden-
krédfte bei paralleler und entgegengesetzt verlau-
fender Magnetisierung.

eine vereinfachte Darstellung einer symmetrischen
Doppelmagnetschneide filr magnetische Schneiden-

kréfte bei paralleler und gleichsinniger Magneti-
sierung. ’

eine Potentlialdarstellung eines Magnetschneiden-
haltesystems gemdB8 Fig, 2,

eine Darstellung der Kraft eines Magnetschneiden-
haltesystems gemd8 Fig. 2 in Abhangigkeit vom
Abstand, wobei diese Darstellung durch Differen-
zierung der Funktion nach Fig. 9 ableitbar ist.

eine schematische Darstellung eines Doppelmagnet-
schneidenhaltesystems mit nur drei speziell ausge-
bildeten Magneten. '

eine schematische Darstellung eines Magnetschneiden-

haltesystems fiilr allgemeine-Anwendungen, bei dem
unter Aufwendung einer relativ geringen Ausl¥se-
kraft eine hohe Aktionskraft erzielt wird.

eine schematische Darstellung eines Doppelmagnet-
schneldenhaltesystems bestehend aus einem einzigen
innerhalb eines Weicheisenmagnetkreises angeordne-
ten Magneten.
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In der folgenden Beschreibung der Erfindung wird unter
anderem von sogenannten magnetischen Schneldenkréften die
Rede sein. Aus diesem Grunde sel zundchst erkldrt, was unter
diesen magnetischen Schneidenkrdften zu verstehen sei.

Zur gualitativen Kennzeichnung iblicher Magnetkrdfte sei zu-
nichst auf die altbekannte Tatsache hingewiesen, daf beim
Annihern zweier gleichartiger Magnetpole hohe Abstofungs-
krifte auftreten, welche mit abnehmender Entfernung zwischen'
beiden Magnetpolen stark abnehmen. Neben diesen RKréften flr
abstofende Konfigurationen gibt es natlirlich auch solche fiir
anziehende Konfigurationen. Bel den letzteren werden un-
gleichnamige Magnetpole einander angendhert.

Als magnetische Schneidenkrdfte werden solche verstanden, die
beim Vorbeibewegen sich einander anziehender oder abstofender
Magnete in Bewegungsrichtung auftreten.

Imn folgenden seien die Potentialverh&ltnisse dieser Vor-
gdnge detalllierter betrachtet. Dabei sei schon jetzt darauf
hingewiesen, daB sich mit den in letzter Zeit bekannt ge-
wordenen Selten-Erdmagneten (RE-Magneten) - siehe auch
*proceedings of the second international workshop on rare
earth - Cobalt permanent magnets and theilr applications”™,
8. - 11. Juni 1976, University of Dayton, Ohio, USA - mag-
netisch offene Konfigurationen mit groSen Krdften beiderlei
Vorzeichens verwirklichen lassen. Diese RE-Magnet-Rreise
sind einer exakteren Rechnung leicht zugldnglich, da die
Selten-Erdmagneten ohne in einem geschlossenen magnetischen
Kreis untergebracht zu sein ihre magnetischen Kennwerte
aufrecht erhalten.

Geonmetrisch gesehen ktnnen diese RE-Magnetkonfigurationen
schneidenartige Anordnungen aus hart- oder weichmagnetischem
Material bilden. Als Schneide versteht sich eine schmale
Seite eines RE-Magnetpldttchensg, dessen Abmessung von den
aufzubringenden Xr#ften abhdngt. RE-Magnete zeichnen sich
durch groSie Krifte bei relativ kleiner Magnetgrge aus.
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In den Figuren 4A, 48, 5A und 5B ist schematisch dargeste
wie magnetische Schneiden kleiner quaderf8rmiger Selten-
Erdmagnetplédttchen aneinander vorbeibewegt werden k&nnen.
Der in diesen Magnetpldttchen auftretende Magnetisierungs
vektor M ist durch kleine Pfeile angegeben. Der Magnetisi
rungsvektor versteht sich als vom SUdpol S zum Nordpol N
weisend. Durch Vergleich der Magnetisierungsvektoren in 4
Magneten 4A1 und 4A2 ist zu ersehen, daB es sich bei der
Anordnung nach Fig. 4A um eine anziehende Magnetkonfigura
tion handelt (die Magﬁetisierungsvektoren beider Magnete
zeigen in die gleiche Richtung). Der Magnet 4A1 sei orts-
fest angeordnet; der Magnet 4A2 s0ll in der mit W gekenn-
zeichneten Pfeilrichtﬁng, also senkrecht.zur Magnetisieru
richtung an dem Magneten 4A1 im Abstand g vorbeibewegt
werden. Die dabei auftretenden Anziehungskrédfte in Richtu
der'Magnetisierung sind dann an gr88ten, wenn sich der
Magnet 4A2 wie in Flg. 4A dargestellt unter dem Magneten
4A1 befindet, in dieser Position ist jedoch die Komponent:
der Anziehungskraft in Richtung der Bewegung W vom Wert O.

Es sel vereinbart, das fir den Fall, wenn die Bewegungs-
richtung W und die Magnetisierungsrichtung senkrecht zueir
ander verlaufen, von transversaler Magnetisierung gesproct

‘wird, und daB8 fiir den Fall, wenn die Bewegungsrichtung W 1

25

30

35
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die Magnetisierungsrichtung in der gleichen oder entgegen-
gesetzten Richtung verlaufen, von paralleler Magnetisierur
gesprochen wird.

In Fig. 4B ist in Analogie zu Fig. 4A eine abstoBende Mag-
netkonfiguration bel transversaler Magnetisierung gezeigt.

Die Magnetisierungsvektoren in den Magneten 4B1 und 4B2
verlaufen entgegengerichtet, so daB8 beim Vorbeibewegen des
Magneten 4B2 in Richtung W am ortsfest angeordneten Magnet

4B1 AbstoBungskrifte wirksam werden.
(W



- 10

15

20

25

30

0008660

Die Abstofungskrdfte in Magnetisierungsrichtung sind am
grbpsten, wenn beide Magneten 4B1 und 4B2, wie in Fig. 4B
dargestellt, unterelnander ausgerichtet sind. In dieser
Position ist die Komponente der abstoBenden Kraft in Rich-
tung W allerdings gleich O. '

Eine nachfolgende theoretische Betrachtung (siehe Fig. 6)
fir die Anordnungen gemdB Fig. 4A und 4B zelgt, daf die
anziehenden (Fig. 4A) bzw. abstoBenden Schneldenkrédfte
(Fig. 4B) in Bewegungsrichtung W links und rechts der Posi-
tion der untereinander ausgerichtet gedachten Magnete ein

Maximum aufwelisen.

Die Berechnung der Potentialfelder fiir Magnetschneiden in
offenen Xonfigurationen erfolgt auf der Grundlage des skala-
ren magnetischen Potentials. Der Magnet wird dabei allein
durch (fiktive) magnetische Oberflachenladungen beschrieben;
die Krdfte ergeben sich durch numerische Integration des
Produktes Moment x Feldstdrke {lber die Magnetfl8chen. Flir
eine Magnetkonfiquration nach Fig. 4A und 4B ergibt sich
einé Potentialverteilung gemd8 Fig. 6. Als Ordinate ist der
zwischen den Magnetschneiden auftretende Absolutbetrag der
Kraft |Fl in Richtung der Bewegung senkrecht zur Magneti-
sierungsrichtung gewdhlt, als Abszisse die auf die Pfeil-
richtung W projezierte Position d der Magnete. Als Para-
meter in dieser Darstellung tritt der Abstand g zwischen
den Magnetschneiden in untereinander ausgerichteter Position
auf. Filir einen kleineren Abstand g (in Fig. 6 mit g1 ge-
kennzelchnet) werden grdBere Schneidenkrdfte wirksam als
flir einen grdf8eren Abstand g2. Der Funktionsverlauf gemdn
Fig. 6 ist flir anziehende als auch fiir abstofiende Magnet-
konfigurationen bei transversaler Magnetisierung der gleiche;
nur daB8 es sich einmal um Anziehungs- und -das andere Mal um
AbstoBfungskrdfte handelt. A
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Die potentielle Energie Vm(x) einer magnetischen Schneide
als Funktion der lateralen Bewegung d list sich ndherungsg-

‘"weise durch die Formel

ausdriicken.

Darin bedeuten d die auf die Bewegungsrichtung W proje-
zierte Position der Magnetschneiden, dO die Nullage; a und

b sind von der Magnetgeometrie und von einem minimalen Spalt
abhi@ngige Parameter.

Die extremen Anziehungs— bzw. AbstoBfungskrifte treten bei

d, = doib/V3

auf und sind vom Betrag

Fex=3-‘§8_‘.%.
Somit ist zu ersehen, daf die extremen Halte—~ bzw. Absto-
Bungskrdfte in Bewegungsrichtung W senkrecht zur Magneti-
sierungsrichtuné bel einem entsprechendem seitlichen.
Versatz der untereinander ausgerichtet gedachteh Magnete
auftreten.

In den Figuren 5A und 5B sind Anordnungen zur Darstellung
magnetischer Schneidenkrdfte bei paralleler und gleichsinnige
bzw. paralleler und entgegengesetzt verlaufender Magneti-
sierung gezeigt.

Der Magnet 5A1 in Fig. 5A sel ortsfest angeordnet; an ihm

wird der Magnet 5A2 im Abstand g in Richtung W vorbeibhe-
wegt. Bewequngsrichtung W und die Richtung der Magnetisie-
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rung (durch kleine von Sid nach Nord verlaufende Pfelle
dargestellt) verlaufen parallel in gleicher Richtung. Im
Nahbereich, d.h. bei geringer Verschiebung der Magnete 5A1
und 5A2 zueinander (in der Gr¥B8enordnung der Schneldenbreite),
verh8lt sich die Anordnung nach Fig. 5A wie eilne abstoBende
Konfiguration. Diles ist wie folgt zu erkl&@ren: Die magneti-
schen Ladungen denken wir uns auf den Fl&chen der Magnete
vereinigt, von denen die Pfeile der Magnetisierungsrichtung
ausgehen oder auf denen sie enden. Zwischen diesen Flichen
sollen also die Kraftwirkungen stattfinden. Gegenfiberliegende
"S"- bzw. "N"-Fl&chen bedingen eine AbstoBung (in Richtung
senkrecht zur Bewegungsrichtung W). Bel zunehmender Ver-
schiebung der Magnete gegeneinander werden Abstofungskrédfte
(in Richtung W) wirksam, die dann wleder abnehmen und eine
Umkehrung erfahren, wenn der EinfluB der sich anziehenden
Polflichen den der sich abstoBenden Polfldchen aufhebt oder
ihn tiberwiegt.

In analoger Welse 1&8t sich die Anordnung nach Fig. 5B als
anziehende RKonfiguration innerhalb des Nahbereiches der
Magnete interpretieren.

Die Punktionsdarstellung in Fig. 6 gilt somit nicht nur fir
die Anordnungen nach Flg. 4A und Fig. 4B, sondern auch
niherungsweise flir den Nahbereich der Magnetanordnungen
gendf Fig. 5A und Fig. 5B.

In den Figuren 72, 7B, B8A und 8B sind symmetrische Doppel-
magnetschneiden vereinfacht dargestellt.

So wird z. B. nach der Darstellung in Fig. 72 ein Magnet 7A2
angegebener Magnetisierung in Pfeilrichtung W zwischen den
Magneten 7A71 und 7A3 bewegt. Die Anordnung ist symmetrisch
zu verstehen, so daB die Verhdltnisse an der Schneide zwi-
schen den Magneten 7A1 und 7A2 die gleichen sein sollen wie
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zwischen den Magneten 7A2 und 7A3., Da es sich in der Dar-
stellung um anziehende magnetische Schneidenkrifte bei
transversaler Magnetisierung handelt, und ein Rusweichen de
Magneten 7A2 senkrecht zu seiner Bewegungsrichtung W nicht
m8glich sein soll, nimmt unter Beriicksichtigung der Schnei-
denkrdfte gemdfl Fig. 6 die in Fig. 7A gezelgte Anordnung el
quasi stabile Position ein. D.h., der Magnet 7A2 erfd&hrt in
der mit den Magneten 7A1 und 7A3 ausgerichtenten Position
keine Kraftwirkung in Richtung W. In dieser Position sind
die Anziehungskrdfte zwischen den Magneten in Richtung der
Magnetisierung ohnehin am gr8B8ten, so daB der Magnet 7A2 au
seiner quasi stabilenfLage nur durch Aufwendung &uBerer
Krdfte herausgebracht werden kann. Befidnde er sich links
oder rechts auBerhalb seiner ausgerichteten Position, so
wiirden die in Richtung W auftretenden Krifte ihn wieder in
die ausgerichtete Positlon zurilckzwingen.

Bel abstoBenden magnetischen Schneidenkrdften bei transver-

- saler Magnetisierung gemdf Fig. 7B wilirde der in Richtung W

20
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35

bewegliche Magnet 7B2 in einer mit den Magneten 7B1 und 7B3
ausgerichteten Position keine abstoBende Kraft erfahren.
Jedoch wilrden links und rechts auBerhalb dleser ausgerichtet
Position auf den Magneten 7B2 in Richtung W AbstoBSungskrdfte
ausgeiibt werden. (Es soll weiterhin die Randbedingung gelten
daB ein Auswelchen des Magneten 7B2 senkrecht zu seiner Be-
wegungsrichtung W nicht méglich sein soll.)

Die Darstellung der Potentialverh&ltnisse E = £(d) fUr eine
Anordnung gemdf Fig. 7B in Abhdngigkeilt vom Abstand d des
Magneten 7A2 von seiner zu den anderen Magneten ausgerichtete
Position fihrt zu einer Kurve EH in Fig. 9. Aus dieser
Darstellung geht hervor, daB der Gipfelpunkt dieser Kurve

EH eine labile Position darstellt. Dies wlrd deutlicher,
wenn man sich die Kurve gemd8 Fig. 6, welche sich aus der
Ableitung der Kurve EH aus Pig. 9 ergibt, vor Augen fihrt.

GE 978 023E
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In ausgerichteter Positlon 40 ist die Kraft in Richtung W
gleich O, beil geringfligigsten Abweichungen von dieser
Position nehmen jedoch die AbstoBungskréfte bis zum Punkt
dex zu. Durch dlese Krifte erfidhrt der Magnet 7B2 entweder
in W-Richtung oder entgegengesetzt dazu eine Beschleunigung,
die ihn von der ausgerichteten Position dO (Nullage) weg-
treibt. Diese treibenden Abstofungskrifte sollen dazu ausge-
nutzt werden, dem Magneten 7B2 in Richtung W eine Vorge-
schwindigkeit zu ertellen. Es sollte jedoch gewdhrleistet
sein, da8 der Magnet 7B2 in seiner Nullage eine quasi stabile
Position einnimmt, was nach den voranstehenden Ausfilhrungen
bel einer Anordnung gemdB Fig. 7B nicht m8glich ist. Aus
diesem Grunde wird gemdB8 Fig. 3 zu der Anordnung nach Fig.
7B ein weiterer Magnet 3-4 hinzugefiigt. Die Magnete 3-1 und
3-3, welche den Magneten 7B1 und 783 in Fig. 7B entsprechen,
sind ortsfest angeordnet. Zwischen ihnen s80ll in Richtung W

- der Magnet 3-2 (welcher dem Magneten 7B2 in Fig. 7B ent-
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spricht) hindurchbewegt werden. Um ihm eine guasi stablle
Position zu verleihen, ist der Magnet 3-4 ortsfest zur
Nullage dO entgegen der Bewegungsrichtung W versetzt ange-
ordnet. Seine Magnetisierungsrichtung entspricht der des
beweglichen Magneten 3-2. Zwischen den Magneten 3-2 und 3-4
bestehen demnach abstoBende magnetische Krifte. Um eine Uber-
sicht zum Gesamtpotential, welches durch die Magnet 3-1, 342,
3-3 und 3-4 bedingt wird, zu erlangen, sind gemis Fig. 9 die
Potentialverteilung EH, welche durch die Magnete 3-1, 3-2

und 3-3 bedingt ist, und die Potentialverteilung EM, welqhe
durch den Magneten 3-4 hervorgerufen wird, zu addieren. Die
sich hierbel ergebende Gesantpotentialverteilung als Funktion
des Abstandes von der Nullage 40 entspricht der Kurve ES.
Diese Kurve zeigt in lhrem Verlauf eine Senke mit dem tief-
sten Punkt P1 und eine Schwelle mit dem Gipfelpunkt P2. Die
durch das Gesamtpotential gemdf Rurve ES in Fig., 9 bedingten
Krifte ergeben sich durch Ableitung dieser Rurve. Die Kridfte-
verteilung in Abhingigkeit vom Abstand ist in Fig. 11 gezeigt.

GE 978 O23E
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Dabei bezeichnet der Punkt 40 die ausgerichtete Position (ii
Fig. 3 gestrichelt) des Magneten 3-2 bezogen auf die Magnet:
3-1 und 3-2. Diese Position ist in der Darstellung nach Fig.
10 durch den Punkt P2 gekennzeichnet. Der dem tiefsten Punki
P1 in der Darstellung ES gemiB Fig. 9 entsprechende Punkt
ist in Fig. 10 ebenfalls mit P1 gekennzeilchnet. Dieser Punki
P1 ist im Gegensatz zum Punkt P2 relativ stabil, d.h. gerinc
fiigige Verschiebungen des Magneten 3-2 innerhalb eines nichi
iber P2 hinausreichenden Bereiches bedingen AbstoBungskrdfte
welche den beweglichen Magneten 3-2 immer wieder in eine den
Punkt P1 entsprechende Position zurlicktreiben. Befidnde sich
die Anordnung gemdB Fig. 3 jedoch in einer unmittelbar
rechts neben dem Punkt P2 (Fig. 9) liegenden Zustand, so
wirden auf den beweglichen Magneten 3-2 gemdBf Fig. 10 Ab-
stofungskrifte in Richtung W ausgelibt. Diese AbstoBungs-
kr&dfte wirden beschleunigend auf'diesen Magneten wirken und
ihm die gewiinschte Vorgeschwindigkeit erteilen. Somit stellt
der Punkt P1 eine relativ stabile Halteposition filr den
Magneten 3-2 dar, widhrend der Punkt P2 eilne labile Position
kennzeichnet, von der ab der Magnet in Richtung W einer
Anfangsbeschleunigung unterliegt.

Es wurde bereits erwdhnt, daB im Zusammenhang-mit'Fig. 9 die
Kurve EM durch den Magneten 3-4 bedingt ist. Die Konfigurati
der Magnete 3-1, 3-2, 3-3 und 3-4 in Fig. 3 ist so zu wihlen
daB es in jedem Fall zu der Ausbildung einer Senke in der
Kurve ES gemdf Fig. 9 kommt. Andernfalls k&me es nicht zur
Ausbildung elner kontaktlosen, durch den Punkt P1 gekenn-
zeichneten Halteposition filr den Magneten 3-2.

Zur Ausbildung der fiir diese Halteposition erforderlichen
Senke in der Kurve ES gemdf Fig. 9 kann es jedoch auch da-
durch kommen, daB der Magnet 3-2 eine entsprechende Feder-
vorspannung erhdlt. Die Potentialdarstellung filr diese
Federvorspannung in Richtung W so0ll im wesentlichen dem
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Verlauf der RKurve EM in Fig. 9 entsprechen. Die Uberlagerung
einer solchen Federkennlinie mit der Kurve EH aus Fig, 9
s0ll zu einem Verlauf des Gesamtpotentials £{ihren, der dem
der Rurve ES mit einer Senke entspricht. Flir eine Anordnung,
bei welcher der Magnet 3-2 durch eine mechanische Fedex
vorgespannt widre (diese Feder ist nicht dargestellt) kdnnte
der Magnet 3-4 entfallen. Die Wirkung einer solchen Anordung
wdre dle gleiche wie die der Anordnung nach Fig. 3.

In den Figuren 8A und 8B sind symmetrische Doppelmagnet-
schneiden flr parallele Magnetisierung gezeigt.

Nach Filg. 8A wird zwischen den Mégneten 8A1 und 8A3 der Mag-
net 8A2 in Richtung W hindurchbewegt. Die Magnetisierungs-
richtung in allen Magneten ist parallel zur Bewegungsrich-
tung W; jedoch verlduft die Magnetisierung im beweglichen
Magneten BA2 entgegengesetzt zu der in den ortsfesten Mag-
neten 8A1 und 8A2. In Analogie zur dem im Zusammenhang

mit Fig. 5B Gesagten handelt es sich bei der Anordnung

nach Fig. BA um eine anziehbare RKonfiquration fiir den
Nahbereich.

Analog zu der Anordnung nach Fig. 5 handelt es sich bel der
Konfiguration gemd8 Fig. 8B im Nahbereich um abstoBSende

Schneidenkrifte. Bel dieser RKonfiguration wird ein in Rich~
tung W beweglicher Magnet 8B2 zwischen zwel ortsfest an-

geordneten Magneten 8B1 und 8B3 hindurchbewegt. Die Magne-
tisierung in allen Magneten verl8uft gleichsinnig und paral- .
lel zur Bewegqungsrichtung W.

Es wurde bereits der Hinwels gegeben, da8 sich die Darstel-
lung gemd8 Fig. 6 ndherungsweise flir den Nahbereich fiir

die Anordnungen nach Fig. 5A und Fig. 5B anwenden l§8t. Dies
gilt somit auch fi{ir die in Fig. 8A und Fig. 8B gezeigten
Konfigurationen. Ebenso lassen sich die Darstellungen nach
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Fig. 9 und Fig. 10 auch flir die im Nahbereich abstoBende
Konfiguration nach Fig. 8B niherungswelise anwenden.

In Fig. 2 -findet sich die Prinzipdarstellung eines Magnet-
schneidenhaltesystems bestehend aus einer symmetrischen
Doppelmagnetschneide flir Schneidenkr&fte bel paralleler _
Magnetisierung und aus einem eine Potentlalsenke bewirkenden
Magneten. Die die symmetrische Doppelmagnetschneiden bilden-
den Magnete sind mit 2-1, 2-2 und 2-3 gekennzeichnet. Die
beiden Magnetschneiden bilden sich zwischen den Magneten 2-1
und 2-2 zum einen und zwischen den Magneten 2-2 und 2-3 zum
anderen aus. Die Magnetisierung in diesen Magneten 2-1,

2-2 und 2-3 soll parallel zur Bewegungsrichtung W des Mag-
neten 2-2 verlaufen. Wie aus der Abbildung in Fig. 2 zu
erkennen ist, soll die Magnetisierung in allen drei Magneten
2-1, 2-2 und 2-3 die gleiche Richtung aufweisen. Auf die
Wirkungswelse der zundchst aus diesen dreil Magneten be-
stehenden Anordnung wurde bereits im Zusammenhang mit Fig.
8B hingewiesen. Ein flir die Ronfiguration gends Fig. BB
vorliegender Rrdfteverlauf als Funktlon des Abstandes des
beweglichen Magneten zu seiner beziiglich der fest ange~
ordneten Magnete ausgerichteten Position dO entspricht im
vesentlichen der Darstellung nach Fig. 6. D.h., auch bei
dieser Konfiguration wirkt auf den Magneten 8B2 in der
Position 40 keine Kraft in Richtung W; jedoch ist diese
Position nicht stabil, da bei geringsten Ausweichungen in
Richtung W oder entgegengesetzt dazu abstoBehde Rrifte
auftreten, welche ihn aus dieser Position heraustreiben. Aus
diesem Grunde muff diesem Magneten 8B2 in Fig. BB 2 2-2 in
Fig. 2 in Analogie zu der Anordnung nach Fig. 3 durch Hin-
zufligen eines weiteren Magneten 2-4 eine stabile Position
verliehen werden. Dieser zusdtzliche Magnet 2-4 ist rdumlich
fest angeordnet, seine Magnetislerung verlduft entgegenge-
setzt zu der des Magneten 2-2. Durch Uberlagerung der
Potentiale des Magneten 2-4 und der aus den Magneten 2-1,
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2-2 und 2-3 bestehenden Anordnung ergibt sich wieder ein

der Rurve ES in Fig. 9 entsprechender Verlauf des Gesamt-
potentials, welcher eine Senke aufwelst, deren Scheitelpunkt
die relativ stabile Position (in Fig. 2 stark ausgezogen)
des beweglichen Magneten 2-2 darstellt. Diese stabile
Position des Magneten 2-2 liegt links des gestrichelt dar-
gestellten Poéition, in welcher der Magnet 2-2 bezliglich der
Magnete 2-1 und 2-3 ausgerichtet wire. ber Krdfteverlauf

fiir die Anordnung gemdf Fig. 2 entspricht im wesentlichen
der Darstellung nach Fig. 10, so daB in diesem Zusammenhang
wiederholende Bemerkungen zu der relativ stabilen Position
des Punktes P1 und der labilen Position des Punktes P2
entfallen kdnnen. Es sel jedoch auch hier bemerkt, das die
Ausbildung einer Potentialsenke anstelle durch den Magneten
2-4 auch durch eine entsprechende mechanische Federvor-
spannung bewirkt werden kann, wie dies im Zusammenhang mit
der Anordnung nach Fig. 3 bereits erw&hnt wurde. Flr die
Ausbildung des erfindungsgem&fien Tauchspulendruckhammer-
antriebes mit einem Magnetschneldenhaltesystem ist eine

20 Magnetkonfiguration gemdB8 Fig. 2 besonders vorteilhaft. Die

25

30

35

Griinde hierfir liegen in der Addition der AbstoBungskrdfte
wihrend der Beschleunigungsphase nach Uberwindung des

‘Punktes P2 (ad0) (Fig. 10, Fig. 11) in Bewegungsrichtung W.

Hier addieren sich dlie abstoSenden Schneidenkridfte, die sich
zwischen den Magneten 2-1/2-2 und 2-2/2-3 ausbilden, mit
den abstofenden Krdften zwischen den Magneten 2-4 und 2-2.

Diesen Vorteil haben die Anordnungen nach Fig. 2 und Fig. 3@
gemeinsam. Jedoch ergibt die Xonfiguration nach Fig. 2 einen
zus8tzlichen Vorteil, der in der besseren Ausnutzung des
Magnetmaterial liegt: es ergibt sich eine bessere lokali-
sierte Schneidenwirkung, da die aufeinander einwirkenden
magnetischen Polflichen der Magnete 2-1/2-2/2-3 und der
Magnete 2-4/2-2 gr¥Ber als in Fig. 3 sind und senkrecht

zur Bewegungsrichtung W verlaufen.
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Eine schematische Darstellung eines erfindungsgem&gen
Tauchspulendruckhammerantriebes mit einem Magnetschneiden-
haltesystem 1st in Fig. 1 gezeigt. Zwischen zwei Magneten 6
und 7 befindet sich ein in Richtung P beweglicher Tauch-
spulenkdrper. Dieser Tauchspulenkdrper wird durch das Mag-
netfeld M, welches sich zwischen den Magneten 6 und 7_aus-
bildet, durchsetzt. Innerhalb des Tauchspulenkdrpers 1 ist
eine Spule 2 spiralfdrmig verlaufend eingegossen. Der
Tauchspulenkrper 1 wird von zwel Blattfedern 3 und 4,
welche auf einem Grundkdrper 8 befestigt sind, getragen.
Diese Blattfedern ermtiglichen eine Bewegung de§ Tauchspu-
lenkSrpers in Richtung P. Andere geeignete Befestigqungs-
mdglichkeiten des Tauchspulenkdrpers auf dem Grundk¥rper 8
kdnnen vorgesehen sein. Der Tauchspulenkdrper 1 trigt an
seinem oberen Tell den Druckhammer 5. Die elektrischen
Anschlfisse der Tauchspule 2 k&nnen f{iber die Haltefedern 3
und 4 erfolgen. Erfihrt die Tauchspule eine elektrische
Errequng, so wird auf den Tauchspulenkdrper 1 in Druck-
richtung P eine Kraft ausgefibt. Wie einleitend bereits
bemerkt wurde, soll allerdings der Tauchspulenkdrper einer
solchen Druckpulserregung erst dann ausgesetzt werden, wenn
er bereits auf eine bestimmte Vorgeschwindigkeit gebracht
wurde. Diese Vorgeschwindigkeit wird dem Druckspulenkdrper
dadurch erteilt, das er von einem Magnetschneidenhalte-
system, z. B. gem&B Fig. 2, in einer Halteposition gehalten
wird, aus dieser Halteposition durch Aufwendung einer ge-
ringen Kraft (in Richtung P) herausgebracht, folgend be-
schleunigt wird und erst dann die eigentliche Druckpuls-
erregung erfidhrt. An der schmalen Rlickseite des Tauchspu-
lenkdrpers 1 ist ein Magnet 10 angeordnet, welcher dem
Magneten 2-2 in Fig. 2 entspricht. Zur Ausbildung zweler
Magnetschneiden sind die Magnete 9 und 11, welche fest mit
dem Grundkdrper 8 verbunden sind, vorgesehen. Diese Magnete
9 und 11 entsprechen den Magneten 2-3 und 2-1 in Fig. 2, In
entsprechendem Abstand zum Magneten 10 ist ein Magnet 12 auf
deim Grundkdrper 8 vorgesehen. Dieser Magnet 12 entspricht in’
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seiner Funktion dem Magneten 2-4 in Fig. 2. Beziiglich der
Magnetisierungsrichtungen der Magnete 9, 10, 11 und 12 sei
auf die Darstellung in Fig. 2 verwiesen. Die Funktions-

welse dleser Magnetschneidenhaltevorrichtung geht aus

dem im Zusammenhang mit den Figuren 2 und 3 Gesagten her-
vor. Zundchst nimmt der Magnet 10 eine dem Punkt P1 (siche
Fig. 9 und 10) entsprechende relativ stabile Position ein.
Durch Aufwendung einer geringen Auslbsekraft - welche min-
destens so groB8 sein muB, daB sie imstande ist, das System
{fiber die dem Punkt P2 (Fig. 9 und 10) entsprechende Posi-
tion hinauszubringen - wird bewirkt, da8 der mit dem Mag-
neten 10 starr verbundene Tauchspulenkdrper 1 einer frei-
werdend wirkenden Kraft gem#B8 Flg. 10 in Druckrichtung
ausgesetzt wird. Durch diese Rraft erfdhrt der Tauchspulen-
k&rper 1 eine Beschleunigung und die erwiinschte Vorgeschwin-
digkeit. Die Ausl8sekraft fiir das Magnetschneidenhaltesystem |
kann durch eine geringe Tauchspulenerregung aufgebracht
werden. Es sel jedoch an dieser Stelle ausdriicklich darauf
hingewiesen, daB diese Vorerregung der Tauchspule zur Frei-
gabe des Tauchspulenklrpers aus der relativ stabilen Position
nichts mit der eigentlichen Tauchspulenerregung fiir den Druck-
vorgang zu tun hat. Die eigentliche Tauchspulenerregung
erfolgt erst dann, wenn dexr Tauchspulenkdrper 1 schon eine
bestimmte Vorgeschwindigkeit erreicht hat. Sind nur relativ
geringe Druckkrdfte erforderlich, so kdnnte die Vorerregung
der Tauchspule ohne nachfolgende Haupterregung fiir einen
Druckvorgang ausreichen. Es wurde herausgefunden, dag flr eine
optimale Druckerregung dexr zeitliche Verlauf der Tauchspulen-
steuergrfe (fir den eigentlichen Druckvorgang) mit dem
zeitlichen Geschwindigkeltsverlauf der bewegten Tauchspule
korrespondiert. Bei Betrachtung der Energleverhdltnisse in
der Darstellung nach Fig. 9 ist zu erkennen, daB ein ver-
hdltnismdBig geringer Energiebetrag aufzuwenden ist, um das
Systom aus smainor relativ stabilen Position P1 in eine iiber
den Punkt P2 hinausgehende Position zu bringen. Die darauf-

GE 978 023E



10

0008660

- 19 -~

folgend selbsttdtig freiwerdende Energle, welche fiir die
Vorbeschleunigung des Tauchspulenkdrpers 1 in Druckrichtung
wirksam wird, kann bel entsprechender Wegliinge ungleich
gr8Ber sein als die Ausl8seenergie. Mit anderen Worten: die
Kraft, die zur Ausldsung des Magnetschneidenhaltesystems
iber den Punkt P2 hinaus aufzuwenden ist, kann ungleich
kleiner sein als die sich nach der Freigabe selbsttdtig
auswirkende Kraft in Druckrichtung.

Soll der Magnet 12 in Fig. 1 durch eine entsprechend wir-
kende Feder funktionell ersetzt werden, so milBte diese Feder
in folgender Weise angeordnet sein, daB8 die abstofenden

- Schneidenkrdfte in der relativ stabilen Halteposition von der
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Gegenkraft der Feder kompensiert werden. Diese Feder kdnnte
z. B. als Druckfeder ausgebildet sein, welche die Tauchspule
in Richtung P drlickt und dabei in der relativ stabilen
Halteposition hdlt. Sie mliRte so ausgelegt werden, daB sie
sich beim eigentlichen Druckvorgang entspannt und keine Zug-'
funktion ausilbt. In Fig. 11 ist ein symmetrisches Doppel-
magnetschneidensystem schematisch dargestellt, welches in
seiner Wirkung der Anordnung gemd8 Fig. 2 #dhnelt. Wdhrend
jedbch bel der Anordnung gemdB8 Fig. 2 noch insgesamt vier
Einzelmagnete erforderlich sind, kann diese Anzahl gemiB der
Anordnung nach Fig. 11 minimiert werden. Dazu ist jedoch
eine besondere Ausbildung der Magnete 11-1, 11-2 und 11-3
erforderlich. Der in Richtung W bewegliche Magnet 11-2 weist
keinen rechteckigen, sondern einen dreileckigen Querschnitt
auf, wobei die feststehenden Magnete 11-1 und 11-3 eine .
dieser Dreiecksform angepaBte Schrédge aufweisen. Die Magne-
tisierung der drei Magnete 11-1, 11-2 und 11-3 entspricht
den angegebenen Pfellrichtungen. Die Funktionsweise der
Anordnung nach Fig. 11 ist so .zu erkldren, daB die abge-
schridgten Stirnflichen der festen Magnete 11-1 und 11-3 mit
der abgeschrdgten Flidche des beweglichen Magneten 11-2 eine
abstoBende Kraftwechselwirkung eréeben (welche der abstoBenden
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Wirkung der Magnete 2-4/2-2 in Fig. 2 entspricht). Die Wethsel=-

wirkung der Polflichen 11-1-0, 11-2-0 und 11-1-0 ergiht da~-
gegen eine anziehende Schneidenkraft (8hnlich der Anordnung
nach Fig. B8A) im Nahbereich. Durch das Zusammenwirken beider °
Komponenten ergibt sich beil geeigneter geometrischer Gestal-
tung hinsichtlich Winkel und Dicke des Magneten 11-2 die ge-~
wiinschte relativ stabile Halteposition.

Es seil darauf hingewiesen, daB die Magnete 11-1 und 11-3

auch zu einem einzigen Magneten mit einer entsprechenden
keilfdrmigen Aussparung zur Aufnahme des Magneten 11-2-0 ver-
einigt werden k&nnen.

In Fig. 12 ist eine schematische Schnittdarstellung eines
Magnetschneidenhaltesystems filr allgemeine Anwendungen ge-
zeigt, bel dem unter Aufwendung einer relativ geringen Aus-
l6sekraft eine hohe Aktionskraft erzielt wird. Bei dieser
Anordnung sind zugleich mehrere Magnetschneidenhaltesysteme
vorgesehen, von denen jedes beispielsweise einer der Anord-
nungen nach Fig. 2 entspricht. Jedoch asind hierbei die Mag-
nete ringfdrmig ausgebildet. Die Magnetisierungen in den
einzelnen Magnetén entsprechen den angegebenen Pfeilrichtun-
gen. Auf einer Welle 13 gitzt fest mit ihr verbunden der
Magnetring 15 (bzw. 19). Die Welle 13 ist in angegebener
Pfeilrichtung gegenliber dem sie umgebenden festangeordneten
Grundkdrper 18 beweglich. In diesem Grundkdrper ist ein
Magnetring 16 (bzw. 20) so eingelassen, daf zwischen ihm und
dem auf der Welle befindlichen Magnetring 15 (bzw. 19) mag-. =
netische Schneldenkrifte wirksam werden. Auf einem in Rich-
tung zur Wellenachse hin ringfSrmig ausgebildeten Vorsprung
des Grundkdrpers 18 ist ein weiterer Magnetring 17 (bzw. 21)
derart angeordnet, daB8 er den mit der Welle 13 wverbundenen
Magnetring 15 (bzw. 19) in einer relativ stabilen Position
hdlt. Bei einer verhdltnisméBig geringen Ausldsekraft F1
gegen den Wellenknauf 14 werden die Magnete 15 (bzw. 19)
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aus ihrer relativ stabilen Balteposition herausgedriickt, bis
von einem bestimmten Punkt ab, der dem Punkt P2 in Kurﬁe i0
entspricht, eine hohe Aktionskraft F2 frei wird, welche die
welle in Pfeilrichtung F2 beschleunigt. Die Ausl8sekraft F1
kann durch manuelle oder andere Einwirkung aufgebracht
werden. Die Anwendungsmbglichkeiten dieses in Fig. 12 darge-
stellten Magnetschneidenhaltesystems sind vielfdltig. So ist
es z. B. denkbar, daf in bestimmten Schaltern ein Schalter-
glied schnell und mit groBSer Kraft F2 beﬁﬁtigt werden mufl.
Dabeil ist es natiirlich von grofiem Vorteil, wenn zur Auslb&sung
eines solchen Schalters mit einem Magnetschneidenhaltesystem
nur eine geringe Kraft F1 aufgewendet werden mu8, die dann
zu einer selbsttdtig freiwerdenden, viel grdBeren Aktions-
kraft F2 transformiert wird.

In Fig. 13 ist ein symmetrisches Doppelmagnetschneidenhalte-
system dargestellt, welches nur aus einem einzigen Magneten
innerhalb eines Weichelsenmagnetenkreises besteht. Der Magnet
22 ist zwischen zwel Jochteilen 23 aus Weichelsen angeordnet.
Der magnetische Kreis schliefit sich Uber die beiden Luft-
spalte 26 und einem zwischen diesen in Pfeilrichtung beweg-
lichen angeordneten Welcheisenkern 24, welcher auf einer
Welle 27 befestigt ist. Da mit Weicheisen nur anziehende
Magnetkrdfte realisiert werden k&nnen, entspricht diese
Konfiguration der Anordnung gemdB Fig. 7A. Wegen der mit |
welchmagnetischen Materialien erreichbaren hohen magnetischen
Induktion lassen sich bel der Anordnung nach Fig. 13 hohe
Haltekrifte bel sehr dilnnen Magnetschnelden erreichen. Diese
Anordnung erfordert zur Ausbildung einer ARusl8seschwelle

das Vorhandensein einer auf das Bewegungselement einwirkenden
Feder {(nicht dargestellt).

Die relativ stabile Halteposition wird gegen die Kraft der

Feder durch die anziehenden Magnetschneidenkrifte bewirkt
(Fig. 14). Durch Aufwenden einer duBeren Kraft kann das Be-
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wegungselement 27 in eine solche Position P3 gebracht-werden,
in der die Federkraft gr88er als die anziehenden Schneiden~
krdfte ist. Zur detaillierten Betrachtung sei auf Fig. 14

verwiesen.

In dieser Fig. 14 ist wie auch in Fig. 6 der Absolutbetrag
der Kraft F als Funktion des Abstandes d (fiir die anziehende
Konfiguration gemd Fig. 13) dargestellt (ausgezogene Kurve).
Eine Erlduterung des Zustandekommens dieser Kurve kann mit
Verwels auf Fig. 6 unterbleiben. Die Federkennlinie (ge-
stichelte Kurve) soll sich in den Punkten P2 und P3 mit der
Magnetschneidenkennlinie schneiden. Das bedeutet, der Punkt
P2 stellt die relativ stablle Position dar (Federkraft =
anziehende Schneidenkraft). Wird durch eine HuBere Kraft

das System von P2 in den Punkt P3 gebracht, so sind von hier
ab mit stelgender Entfernung d die Federkrdfte grdBer als
die anziehenden Schneidenkrédfte, und das Bewegungselement
wird durch aus der Feder stammende Energie beschleunigt.
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PATENTANSPRUCHE

Verfahren zum Betrieb eines Haltesystemes filr Ausl8se—
vorrichtungen mit einem Bewegungselement,

dadurch gekennzeichnet,

daB das ausgel8ste Bewegungselement durch Wirkung
magnetischer Krdfte oder durch Wirkung einer Feder in
Wirkrichtung eine Beschleunigung erfdhrt,

und daB flir den Haltezustand durch Uberlagerung des
Potentialfeldes (EH) einer oder mehrerer Magnetschneiden
mit einem weiteren Potentialfeld (EM), basierend auf
einer mechanischen Vorspannung des Bewegungselementes

durch die Feder und/oder auf einem Magneten, eine

Gesamtpotentialverteilung (ES) mit einer relativ stabilen

Halteposition (P1) hoher potentieller Energie flir das
Bewegungselement erzeugt wird, aus der heraus das
Bewegungselement durch Aﬁfwendung einer die Halteposi-
tion (P1) Uiberwindenden Ausl¥sekraft ausgel8st wird.

Anordnung zur Durchfiilhrung des Verfahrens nach An-
spruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

da8 ein mit einem ersten Magneten (15; 2-2) vergehenes
Beweghngselement (13; 1) vorgesehen ist,

welcher (15; 2-2) an einem (16) oder mehreren (2-1,
2-3) Magneten vorbelfbewegbar ist,

und daB ein weiterer die relativ stabile Halteposition
(P1) bedingender Magnet (17; 2-4) vorgesehen ist.

Anordnung nach Anspruch 2,

dadurch gekennzeichnet, ,

daB8 die Magnetisierungsrichtung der die Schneiden-
krdfte bedingenden Magnete (15, 16; 2-1, 2-2, 2-3)
parallel und gleichsinnig zur Wirkrichtung des
Bewegunéselementes verliuft,
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wihrend die Magnetisierungsrichtung des die relativ
stabile Halteposition (P1) bedingenden weiteren Mag-
neten (17; 2-4) entgegengesetzt zur Wirkrichtung des
Bewegungselementes verlduft.

4, Anordnung nach Anspruch 3,
dadurch gekennzeichnet,
da die Magnete ringf&rmig (15, 16, 17) oder rechteck-
f8rmig (2-1, 2-2, 2-3, 2-4) ausgebildet sind. ‘

5. Anordnung zur Durchfilhrung des Verfahrens nach An-
spruch 1, ] |
dadurch gekennzeichnet,
daB8 ein mit einem ersten Magneten (11-2) versehenes
Bewegungselement vorgesehen ist,
welcher zwischen einem zweiten (11-1) und dritten
(11-3) Magneten vorbeibewegbar ist,
daB die Magnetschneiden schrdg zur Wirkrichtung W
des Bewegungselementes verlaufen
und da8 die Magnetlsierungsrichtung des ersten Mag-
neten (11-2) entgegengesetzt zur Wirkrichtung W des
Bewegungselementes und
die des zweiten (11-1) und dritten (11-3) Magneten
gleichsinnig zur Wirkrichtung W des Bewegungselementes
verliuft.

6. Anordnung zur Durchflihrung des Verfahrens nach An-
spruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
daB in einem Weichelsenkreis (23, 24) ein Magnet (22)
vorgesehen ist, und
das8 ein Weicheisenglied (24), welches mit einem federvor-
gespannten Bewegungselement (27) verbunden ist, aus dem
Bereich zwischen Jochteilen (23) des Weicheisenkreises
herausbewegbar ist.
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7. Anordnung nach einem der Anspriiche 2 bis 6,
dadurch gekennzeichnet,
da8 das Bewegungselement eine magnetfelddurchsetzte
Tauchspule (1) ist,

5 daB durch einen Tauchspulensteuerpuls die Tauchspule
aus der relativ stabilen Halteposition (P1) heraus-
steuerbar

und durch Wirkung magnetischer Krdfte in Wirkrichtung p
antreibbar ist.
10
8. Anordnung nach einem der Anspriiche 2 bis 7,
dadurch gekennzeichnet,
da8 als Magnete Magneﬁe aus seltenen Erden verwendbar
sind.
15
9. Anordnung nach Anspruch 7 und 8,
gekennzeichnet durch die Verwendung in Druckern mit
tauchspulengetriebenen H&mmern.

20 10. Verfahren zum Betrieb eines Druckhammers nach Anspruch 9,
dadurch gekennzeichnet,
daB die ausgeldste Tauchspule (1) erst nach einer Be-
schleunigung durch die magnetischen Krdfte mit der
{iblichen flir den Druck erforderlichen Tauchspulener-

25 regung beaufschlagt wird.

11. Verfahren zum Betrieb eines tauchspulengetriebenen
Druckhammers,
dadurch gekennzeichnet,
30 daB die Tauchspule (1) auf eine Vorgeschwindigkeit ge-
bracht wird, bevor die {ibliche flir den Druck erforder-
liche Tauchspulenerrequng einsetzt.
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12. Verfahren nach Anspruch 11,
dadurch gekennzeichnet,
daB der zeitliche Verlauf der SteuergrdBie fiir die iib-
liche fiir den Druck erforderliche Tauchspulenerregung
mit dem zeitlichen Geschwindigkeitsverlauf der Tauch-
spule korrespondiert.
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FIG. 1

FIG. 2

FIG. 3
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