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(54) Bezeichnung: Vorrichtung zur Erzeugung und Überlagerung von dreidimensionalen mechanischen
Schwingungen mit dynamischen Magnetfeldern auf eine Auflagenfläche und den darüber liegenden Raum

(57) Hauptanspruch: Vorrichtung zur Erzeugung, Überlage-
rung und Übertragung von dreidimensionalen mechanischen
Schwingungen und dynamischen Magnetfeldern, dadurch
gekennzeichnet, dass unter einer als Steh-Sitz- oder Lie-
gemöbel ausgebildeten magnetfelddurchlässigen Auflage-
fläche (Schwingplatte (A)) Resonatormagnete (B) befestigt
sind, unter denen Permanentmagnete (Rotormagnete D) auf
einer oder mehreren Antriebseinheiten rotieren, wobei jede
Antriebseinheit aus einem Generatorantrieb (F) besteht, der
über eine Welle (I) eine Rotorscheibe (E) mit den darauf be-
festigten Rotormagneten (D) antreibt und die Magnete (B)
und (D) so gepolt sind, dass sich die Magnete (B) unter der
Schwingplatte (A) und die Magnete (D) auf den Rotorplat-
ten (E) abstoßen, so dass die Schwingplatte (A) durch die
sich abstoßenden Magnetfelder bei Belastung frei schweben
kann und durch weitere auf der Gehäuseoberseite (H) der
Antriebseinheit (F, I u. E) und an der Unterseite der Schwing-
platte (A) versetzt eingebaute Magnete (C) zentriert wird, wo-
bei
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Vorrichtungen zur
Erzeugung und Überlagerung von dreidimensionalen
mechanischen Schwingungen mit dynamischen Ma-
gnetfeldern auf eine magnetfelddurchlässige Aufla-
gefläche und den darüber liegenden Raum vorzugs-
weise zur Übertragung auf Mensch oder Tier, wo-
bei die mechanischen Schwingungen und dynami-
schen Magnetfelder in ihrer Amplitude und Frequenz
jeweils definiert sowohl synchron als auch unabhän-
gig, jedoch in einer bestimmten Beziehung zueinan-
der, steuer- und regelbar sind und keine mechani-
sche Kopplung zwischen den schwingungserzeugen-
den Systemen und der mechanisch schwingenden
Auflagefläche bestehen muss.

1. Stand der Technik

[0002] Aus der Literatur und auf dem Markt sind seit
langem Verfahren und Vorrichtungen bekannt, mit
deren Hilfe z. B. Menschen und Tiere mittels mecha-
nischer Schwingungen über Vibrationsplatten oder
mittels magnetischer Felder behandelt werden. So-
wohl die mechanischen Schwingungen als auch die
magnetischen Felder lassen sich bei den bekannten
Vorrichtungen in Frequenz und Stärke (Amplitude)
einzeln jeweils für sich auch teilweise steuern.

[0003] Allen bekannten Vorrichtungen zur Erzeu-
gung und Übertragung von mechanischen Schwin-
gungen ist gemeinsam, dass eine Auflagefläche, i.
d. R. eine Schwingplatte (Vibrationsplatte), durch
direkte mechanische Kraftübertragung zu Schwin-
gungen angeregt wird. Dabei kommen zur Schwin-
gungserzeugung herkömmlicher Vibrationsvorrich-
tungen (zum Teil in Amplitude und Frequenz steu-
erbare) elektromotorische, elektromagnetische und/
oder hydraulische oder pneumatische Antriebe zum
Einsatz, die eine Auflageplatte durch mechanische
Kraftübertragung in Schwingungen versetzen. Dem-
zufolge werden auch nur mechanische Schwingun-
gen auf Objekte übertragen, die sich auf der Platte
befinden.

[0004] Eine gleichzeitige gezielte Beeinflussung der
Objekte auf der Vibrationsplatte mit magnetischen
Feldern durch Überlagerung der mechanischen
Schwingungen mit Magnetfeldern erfolgt bei die-
sen Verfahren und Vorrichtungen nicht (vgl. z. B.
DE 103 04 494 B4; DE 30 08 939 C2; CA 2621063 A1;
AT 11 121 U1;).

[0005] Zwar besteht grundsätzlich die Möglichkeit ei-
ner Kombination von mechanischen Schwingungen
und magnetischen Feldern. Trotz der seit langem be-
kannten Möglichkeit der Therapie von Mensch und
Tier mit Hilfe magnetischer Felder einerseits und me-
chanischer Schwingungen andererseits erfolgt eine
Beaufschlagung sowohl mit mechanischen Schwin-

gungen als auch mit dynamischen Magnetfeldern –
wenn überhaupt – stets nur zeitlich verschoben oder
in getrennten, voneinander unabhängigen Vorrich-
tungen. Demzufolge erlaubt der Einsatz der für derar-
tige Anwendungen geeigneten technischen Vorrich-
tungen entweder nur die isolierte Erzeugung mecha-
nischer Schwingungen und ihre Übertragung auf ei-
ne mechanische Kontaktfläche (vorzugsweise auf ei-
ne Vibrationsplatte) oder nur isoliert die Erzeugung
magnetischer Felder und deren Beaufschlagung auf
Mensch oder Tier oder nur die Kombination von 2 sin-
gulären Vorrichtungen. Allen diesen Vorrichtungen ist
gemeinsam, dass sie weder in Frequenz noch Ampli-
tude zueinander in definierter Beziehung stehen oder
miteinander einheitlich erzeugt werden. Denn selbst
in allen Fällen, in denen zur mechanischen Schwin-
gungserzeugung von Vibrationsplatten elektromoto-
rische und/oder elektromagnetische Antriebe einge-
setzt werden, dienen sie ausschließlich der Erzeu-
gung von mechanischen Schwingungen zur Übertra-
gung auf eine Vibrationsplatte und nicht auch gleich-
zeitig der Erzeugung und Überlagerung räumlicher
dynamischer Magnetfelder in einer bestimmten Be-
ziehung zu den mechanischen Schwingungen.

[0006] Eine technische Vorrichtung zur Erzeugung
und Überlagerung von dynamischen Magnetfeldern,
die direkt mit bestimmten regel- und steuerbaren
mechanischen Schwingungen gekoppelt werden und
sich zum therapeutischen Einsatz bei Mensch und
Tier eignen, ist nicht bekannt.

2. Aufgabenstellung

[0007] Die Erfahrung bei entsprechenden Versu-
chen hat gezeigt, dass die therapeutische Wirkung
von mechanischen Schwingungen, die in der Re-
gel mit Hilfe von Vibrationsplatten erzeugt und auf
Mensch und Tier übertragen werden, durch die
gleichzeitige Überlagerung mit vorzugsweise dyna-
mischen Magnetfeldern gesteigert werden kann. Ins-
besondere wurde dieser Effekt beobachtet, wenn dy-
namische Magnetfelder in Resonanz zu den mecha-
nischen Feldern gebracht wurden. Offenbar verbes-
sert die Kombination von mechanischen Schwingun-
gen mit in magnetischer Resonanz befindlichen Ma-
gnetfeldern in besonderem Maß die Durchblutung
und regt die Muskelkontraktionen an, die wiederum
den Körper zur verstärkten Produktion von Cytokines
(Myokines) IL-6 veranlassen. IL-6 hat entzündungs-
hemmende Effekte und bremst die Funktion von TNL-
Alpha und IL-1.

[0008] Der Erfindung liegt daher die technische Auf-
gabe zugrunde, mit Hilfe einer Vorrichtung mecha-
nische Schwingungen und Magnetfelder in geeigne-
ter Weise zu erzeugen und zu verknüpfen und sie
in überlagerter Form mechanisch auf eine Vibrations-
platte und gleichzeitig magnetisch auf den darüber
liegenden Raum zu übertragen.
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3. Realisierung

[0009] Die erfindungsgemäße Aufgabenstellung
kann dadurch gelöst werden, dass der Antrieb einer
mechanischen Schwingplatte so gestaltet wird, dass
er gleichzeitig ein Magnetfeld erzeugt, das auf den
darüber liegenden Raum einwirkt (siehe unten Rea-
lisierungsvariante 1). Eine beispielhafte Realisierung
des Verfahrens zeigt Fig. 1 und Fig. 2.

[0010] Die Vorrichtung besteht aus einer magnet-
felddurchlässigen Schwingplatte (A), die als Steh-,
Sitz- oder Liegefläche ausgebildet sein kann und frei-
schwebend über einer mechanisch getrennten An-
triebseinheit (bestehend aus den Antriebseinheiten F
bis E im Gehäuse H) positioniert ist. Die Antriebsein-
heit (F bis E) erzeugt ohne mechanische Verbindung
mit der darüberlegenden Vibrationsplatte (A) darun-
ter pulsierende oder umlaufende Magnetfelder mit-
tels der Magnete (D) gem. Fig. 1 u. Fig. 2 bzw. (De)
gem. Fig. (3), welche die Platte (A), die an ihrer Un-
terseite ebenfalls mit Magneten (B) bestückt ist, in 3-
dimensionale Schwingungen versetzt. Neben dieser
magnetischen Kraftübertragung zur mechanischen
Anregung der Schwingplatte durchdringen die pulsie-
renden oder umlaufenden Magnetfelder die magnet-
felddurchlässige Schwingplatte und wirken entspre-
chend räumlich dynamisch auf den Raum über der
Platte und damit auf darauf befindliche Objekte (z. B.
Mensch oder Tier). Durch die Art des Antriebs oder
durch gesonderte Steuerung und Regelung der Ma-
gnetfelder mittels herkömmlicher Steuer- und Regel-
elektronik (G) lassen sich die mechanischen Schwin-
gungen mit den magnetischen Schwingungen in ih-
rer Amplitude und Frequenz definiert einstellen und
in definierte Resonanzverhältnisse bringen.

[0011] Die erfindungsgemäße Überlagerung von
mechanischen Schwingungen und magnetischen
Feldern kann auch durch eine Vorrichtung realisiert
werden, bei der keine Magnete direkt auf der Unter-
seite der Vibrationsplatte, sondern auf einer eigenen
(bei Permanentmagneten rotierenden oder bei elek-
tromagnetisch erzeugten Magnetfeldern statischen)
Befestigungsgrundlage zwischen der Vibrationsplat-
te und der magnetischen Antriebseinheit montiert
werden und dass die Schwingplatte nicht durch ma-
gnetische Kraftübertragung, sondern durch ein be-
kanntes Verfahren zur mechanischen Schwingungs-
erzeugung zu Vibrationen angeregt wird und dass
die pulsierenden oder umlaufenden Magnetfelder un-
abhängig von der mechanischen Schwingungserzeu-
gung, aber in einer bestimmten Resonanzbeziehung
zur mechanischen Schwingung stehend, gesteuert
bzw. geregelt werden. Die folgenden Darstellungen
zeigen beispielhaft konkrete Vorrichtungen zur Rea-
lisierung des Verfahrens.

Fig. 1 zeigt die Realisierungsvariante 1

[0012] Bei dieser Ausführungsform wird die Erfin-
dung durch eine Vorrichtung realisiert, bei der an
der Unterseite einer Schwingplatte (A) Permanent-
magnete (B) angeordnet werden, unter denen wie-
derum Permanentmagnete (Rotormagnete (D)) auf
einer oder mehreren Antriebseinheiten, bestehend
aus Generatorantrieb (F), Welle (I) und Rotations-
scheibe (E) mit den darauf befestigten Rotormagne-
ten (D) rotieren. Die Magnete auf der/n Rotorscheibe/
n (E) und die an der Unterseite der Schwingplatte be-
festigten Magnete (B) sind in ihrer Polarität so befes-
tigt, dass sie sich gegenseitig abstoßen.

[0013] Die Schwingplatte (A) schwebt frei über der/
den Rotorscheibe/n (E), weil sich die Magnetfel-
der der auf den Rotorscheiben einerseits und der
Schwingplatte andererseits gegenüberliegenden Ma-
gnete (D) und (B) abstoßen. Im Ruhezustand wird
die Auslenkung der unbelasteten Schwingungsplatte
nach oben mechanisch begrenzt. Die Permanentma-
gnete (B) und (D) werden hinsichtlich ihrer Magnet-
feldstärke so gewählt, dass sich die Platte (A) bei Be-
lastung von der darüber liegenden Begrenzung löst,
aber noch frei über den Antriebselementen schwebt.
Auf der Oberseite des Gehäuses (H) der Antriebs-
einheit sind vorzugsweise im Randbereich zusätzli-
che Permanentmagnete (C) versetzt zu den Magne-
ten (C) unter der Schwingplatte aufgebracht, die der
Zentrierung der Schwingplatte dienen, d. h. ein seit-
liches Auswandern der frei schwebenden Platte (A)
verhindern (Selbstzentrierung).

[0014] Da sich die Magnete (D) auf den Rotorschei-
ben (E) und die Magnete (B) unter der Schwing-
platte (A) gegenseitig abstoßen, ändert sich durch
die sich drehenden Rotorscheiben (E) mit den dar-
auf befestigten Rotormagneten (D) unter den fest-
sitzenden Resonatormagneten (B) an der Unterseite
der Schwingplatte (A) kontinuierlich der Abstand zwi-
schen diesen Magneten auf den Rotorscheiben (E)
und denjenigen unter der Schwingplatte (A). Damit
ändert sich auch die senkrechte Komponente der Ab-
stoßungskraft zwischen den Magneten (B) und (D)
wegen der zwischen ihnen schwankenden Entfer-
nung. Zugleich ändert sich mit der Drehbewegung
(Auslenkung der Magnete) die Querkraft durch die
seitliche Auslenkung der Rotormagnete (D) gegen-
über den festsitzenden Magneten (B). Durch die Än-
derungen beider Kraftkomponenten gerät die Platte
in dreidimensionale Schwingungen. Durch die Dreh-
zahl der Rotorscheiben (E) lässt sich die Schwin-
gungsfrequenz der Platte (A) synchron zur Rotation
(Frequenz) des Magnetfeldes steuern. Zugleich wird
die Amplitude der Plattenschwingung abhängig von
der Rotationsgeschwindigkeit und der gewichtsab-
hängigen Trägheit der Platte (A) gezielt beeinflusst.
Durch unterschiedliche Drehzahlen der Rotorschei-
ben (E) wird somit gezielt eine mit Hilfe der Steuer-
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und Regeleinheit (G) dreidimensional steuer- und re-
gelbare Schwingungskurve synchron zum umlaufen-
den Magnetfeld erzeugt.

[0015] Durch eine im Abstand zum Drehzentrum ver-
änderbare/wählbare Anordnung der Rotormagnete
(D) kann darüber hinaus auch bei konstanter Dreh-
zahl die Amplitude der mechanischen Schwingung
verändert werden.

[0016] Eine direkte Steuerung sowohl der Amplitude
der Schwingung als auch der Magnetfeldstärke ist un-
abhängig von der Drehzahl dadurch erreichbar, dass
die Permanentmagnete teilweise (z. B. (B) an der Un-
terseite der Schwingplatte (E)) oder ganz (d. h. auch
(D) auf den Rotorscheiben (E)) durch Elektromagne-
te ersetzt werden, sodass in Amplitude und Frequenz
auf einfache Weise programmgesteuert veränderba-
re Magnetfelder erzeugt werden können.

Fig. 2 zeigt die Realisierungsvariante 2

[0017] Eine alternative Realisierung lässt sich auch
dadurch erreichen, dass anstelle der Generatoran-
triebe (F, I und E mit Magneten (D)) unter der
Schwingplatte (A) mit den Resonatormagneten (B)
handelsübliche Elektromagnete (De) umlaufend ent-
sprechend der Schwingplattenform stationär ange-
ordnet werden und ein umlaufend oder pulsierend in
der Amplitude und Frequenz durch die Steuer- und
Regeleinheit (G) steuer- und regelbares elektroma-
gnetisches Feld mit Hilfe der Elektromagnete (De) er-
zeugt und mittels handelsüblicher Elektronik gesteu-
ert und geregelt wird.

Inhaltsverzeichnis Zeichnungen

[0018] Fig. 1 Vorderansicht einer Vorrichtung zur
Realisierung des erfindungsgemäßen Verfahrens mit
hochgeklappter Vibrationsplatte

[0019] Fig. 2 Draufsicht auf beispielhaft 2 Antriebs-
einheiten einer Vorrichtung zur Realisierung des er-
findungsgemäßen Verfahrens

[0020] Fig. 3 Draufsicht auf eine Vorrichtung mit
Elektromagneten für die Erzeugung umlaufender
oder pulsierender Magnetfelder
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Schutzansprüche

1.  Vorrichtung zur Erzeugung, Überlagerung und
Übertragung von dreidimensionalen mechanischen
Schwingungen und dynamischen Magnetfeldern, da-
durch gekennzeichnet, dass unter einer als Steh-
Sitz- oder Liegemöbel ausgebildeten magnetfeld-
durchlässigen Auflagefläche (Schwingplatte (A)) Re-
sonatormagnete (B) befestigt sind, unter denen Per-
manentmagnete (Rotormagnete D) auf einer oder
mehreren Antriebseinheiten rotieren, wobei jede An-
triebseinheit aus einem Generatorantrieb (F) besteht,
der über eine Welle (I) eine Rotorscheibe (E) mit den
darauf befestigten Rotormagneten (D) antreibt und
die Magnete (B) und (D) so gepolt sind, dass sich
die Magnete (B) unter der Schwingplatte (A) und die
Magnete (D) auf den Rotorplatten (E) abstoßen, so
dass die Schwingplatte (A) durch die sich abstoßen-
den Magnetfelder bei Belastung frei schweben kann
und durch weitere auf der Gehäuseoberseite (H) der
Antriebseinheit (F, I u. E) und an der Unterseite der
Schwingplatte (A) versetzt eingebaute Magnete (C)
zentriert wird, wobei

2.  Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Magnetfelder anstatt mit Perma-
nentmagneten teilweise oder ganz durch Elektroma-
gnete erzeugt werden.

3.  Vorrichtung nach Anspruch 1 und 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die elektrisch erzeugten Magnet-
felder in Amplitude und Frequenz variabel steuer- und
regelbar ausgeführt werden.

4.  Vorrichtung nach Anspruch 1 bis 3, dadurch ge-
kennzeichnet, dass anstelle der rotierenden Genera-
torantriebe unter der Schwingplatte (A) mit den Re-
sonatormagneten (B) eine stationäre Befestigungs-
ebene eingefügt wird, auf der handelsübliche Elektro-
magnete (De) umlaufend entsprechend der Schwing-
plattenform stationär angeordnet werden und mit de-
ren Hilfe ein in der Amplitude und Frequenz steuer-
und regelbares umlaufendes oder pulsierendes elek-
tromagnetisches Feld mit Hilfe handelsüblicher Elek-
tronik erzeugt wird (vgl. Fig. 3).

5.    Vorrichtung nach Anspruch 1 und 3, dadurch
gekennzeichnet, dass bei Verwendung von mehr als
einer Rotorscheibe die Drehzahl der Rotorscheiben
voneinander unabhängig steuer- und regelbar ist.

6.  Vorrichtung nach Anspruch 1 bis 5, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Position der Magnete varia-
bel ist, d. h. dass die Magnete verschiebbar befestigt
werden.

Es folgt ein Blatt Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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