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Magneti. Introducere

Materialele magnetice sunt substanţe care deformează câmpul magnetic, 
concentrând un număr mare de linii de câmp în spaţiul ocupat de ele.

Materialele magnetice dure sunt caracterizate prin reţinerea stării de 
magnetizare şi după întreruperea câmpului magnetic exterior. Din materialele 
magnetice dure se produc magneţii permanenţi.

 ∫Σ =⋅ 0AdB Legea fluxului 
magnetic

Teorema 
potenţialului 
magnetostatic

∫Γ =⋅ 0rdH

( )MHB 0 ⋅χ+⋅μ=
Legea legăturii dintre 
inducţie, intensitate şi 

polarizaţie
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Această energie variază de la zero la o 
valoare maximă corespunzătoare 
punctului P de pe caracteristică.

[B]SI = T  (Tesla)

[H]SI = A / m 
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Utilizarea magnetilor permanenti
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In figura a, b se prezintă două sisteme de prindere cu magneţi 
permanenţi din aliaj Alnico. 

Comparativ în figura c, d, e sunt prezentate variante de sisteme de 
prindere cu magneţi din ferită de bariu. Forţele magnetomotoare sunt 
mai mici decât în primele cazuri (magneţi pe bază de Alnico) şi cresc de 
la varianta “c” spre “e”. 
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Variante ale sistemelor de prindere cu utilizarea de 
magneţi permanenţi pe bază de ferită de bariu (1-
magnet, 2- piesă polară). 

Varianta din fig. b, c sugerează posibilitatea fixării în 
bune condiţii a unei piese de dimensiune transversală 
redusă
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Modalitatea de fixare a unei piese cu un 
dispozitiv de prehensiune magnetic.

Magnetul permanent 1 este de 
construcţie plată, dintr-un material cu 
remanenţă magnetică mare şi este fixat 
prin lipire în corpul suport 2 din alamă. 

Ansamblul este fixat la rândul său în 
suportul 3 al dispozitivului de 
prehensiune ataşat dispozitivului de 
ghidare DG. 

Operaţia de prindere poate fi considerată de  productivitate medie. 

Desprinderea piesei 4 se poate face prin smulgere sau tragere, necesitând 
adaptarea unor măsuri constructive speciale pentru corpuri de formă complexă. 

Tragerea orizontală necesită o forţă mai redusă (aprox. 25 %) decât smulgerea 
normală.

 Dezavantajul constă în fixarea pe magnet a aşchiilor şi piliturilor metalice. În 
cazul unui extractor de tip pârghie, smulgerea este realizată cu ajutorul unui 
motor liniar pneumatic.
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Platourile magnetice 
prezintă o altă aplicaţie a 
magneţilor permanenţi. 
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Calculul unui circuit cu MP

Aplicând legea circuitului magnetic pe curba  ( Γ )
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Utilizarea electromagnetilor

Introducerea unei substanţe feromagnetice într-un solenoid, parcurs de un curent 
electric, duce la întărirea intensităţii câmpului magnetic creat de către acesta. 
Ansamblul solenoid cu substanţa feromagnetică formează un electromagnet.

Electromagneţii sunt utilizaţi pentru a transforma energia electrică în energie 
mecanică, pentru a crea forţe de atracţie sau repulsie etc

Electromagneţii sunt aparate electrice utilizate pentru acţionarea unor 
contactoare, relee, mecanisme cu mişcare intermitentă

Clasificarea electromagnetilor:
• modul de lucru: atragere şi elevator;
• curentul de alimentare: de curent continuu şi curent alternativ;
• modul de conectare în circuit: serie şi paralel;
• regimul de funcţionare: de durată, intermitent şi de scurtă durată;
• rapiditatea în acţionare: 

rapizi (0.003 s - 0.004 s), normali, cu temporizare (> 0.3 s)
• mişcarea armăturii: de translaţie şi de rotaţie.
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Forta electromagnetica
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Componenta variabilă a forţei generează vibraţia nedorită a componentei 
mobile a electromagnetului. 

Aceste vibraţii dacă persistă pot provoca o ieşire rapidă  din uz a 
electromagnetului. 

Pentru eliminarea vibraţiilor se recomandă următoarele metode:
•mărirea masei armăturii mobile pentru a se obţine un moment de inerţie mai 
mare, astfel ca mişcarea armăturii să nu poată urmări variaţia forţei de atracţie;

•producerea a două forţe defazate în timp, astfel ca atunci când una se anulează 
cealaltă să fie diferită de zero. Cea mai răspândită metodă este cea de ecranare 
a unei părţi din suprafaţa polară a miezului cu o spiră în scurtcircuit.
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Regimul dinamic al electromagnetilor de 
c.c.
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Verificarea la incalzire a 
electromagnetului de c.c

θ⋅⋅⋅α⋅=θ⋅⋅α=⋅= lL2AIRP m
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- A este aria celor două suprafeţe de cedare a căldurii;  este încălzirea suprafeţei 
de cedare în raport cu mediul ambiant;  este transmitivitatea globală a căldurii 
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