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Beschreibung

[QUERVERWEIS AUF
ZUGEHORIGE ANMELDUNGEN]

[0001] Die vorliegende Anmeldung beansprucht die
Prioritat der japanischen Patentanmeldung Nr. 2017-
117171, eingereicht am 14. Juni 2017. Die gesam-
ten Offenbarungen aller vorstehenden Anmeldungen
werden hiermit durch Bezugnahme aufgenommen.

[TECHNISCHES GEBIET]

[0002] Die vorliegende Offenbarung betrifft einen
Positionssensor, der ein Signal ausgibt, das einer Po-
sition eines Erfassungsziels entspricht.

STAND DER TECHNIK

[0003] Eine Vorrichtung, die die Position eines Er-
fassungsziels erfasst, ist beispielsweise herkémmli-
cherweise in Patentdokument 1 vorgeschlagen wor-
den. Die Vorrichtung beinhaltet mehrere Schalter, die
abhangig von der Position des Erfassungszieles an-
oder ausgeschaltet werden. Wenn das Erfassungs-
ziel zu einer spezifischen Position bewegt wird, gibt
jeder Schalter ein Ein-Signal oder ein Aus-Signal ge-
mal dieser Position aus. Zusatzlich ist es mdglich,
einen Fehler jedes Schalters basierend auf einem Si-
gnal von dem Schalter zu bestimmen.

LITERATUR DES STANDES DER TECHNIK
PATENTLITERATUR
[0004] Patentdokument 1: JP 2009-133459 A
UBERBLICK UBER DIE ERFINDUNG

[0005] Es ist bekannt, dass ein Erfassungsabschnitt
ein duales System aufweist, um die Zuverlassigkeit
einer Vorrichtung zu verbessern. Da diese Konfigu-
ration zwei Ausgabeanschlisse erfordert, beinhaltet
die Vorrichtung vier Anschlisse, das heif3t, die zwei
Ausgabeanschlisse, einen Energieversorgungsan-
schluss und einen Masseanschluss.

[0006] Da mehrere Schalter, die den Erfassungsab-
schnitt beinhalten, in der herkémmlichen Konfigurati-
on das duale System aufweisen, ist es erforderlich,
die gleiche Anzahl von Ausgabeanschliissen wie die
Anzahl der Schalter zu haben. Urspriinglich war es
notwendig, die gleiche Anzahl von Ausgabeanschlis-
sen wie von Schaltern zu haben. Wenn sich die An-
zahl der Schalter verdoppelt, verdoppelt sich auch
die Anzahl der Ausgabeanschlusse. Folglich wird der
Erfassungsabschnitt kompliziert und die Anzahl von
Drahten, die mit den Ausgabeanschliissen verbun-
den sind, nimmt zu. Auf3erdem muss ein Programm
zum Bestimmen eines Fehlers in einer Vorrichtung

konfiguriert werden, die ein Signal von jedem Schal-
ter empfangt.

[0007] Es ist eine Aufgabe der vorliegenden Offen-
barung, einen Positionssensor bereitzustellen, der in
der Lage ist, die Zuverlassigkeit eines Erfassungs-
abschnitts zu verbessern, der die Position eines Er-
fassungsziels erfasst, wahrend eine Konfiguration
von drei Anschlissen beibehalten wird, das heif3t
einem Energieversorgungsanschluss, einem Mas-
seanschluss und einem Ausgabeanschluss, selbst
wenn der Erfassungsabschnitt ein duales System
aufweist.

[0008] Gemal einem Aspekt der vorliegenden Of-
fenbarung beinhaltet ein Positionssensor einen En-
ergieversorgungsanschluss, an den eine Energie-
versorgungsspannung angelegt ist, einen Massean-
schluss, an den eine Massespannung angelegt ist,
einen Ausgabeanschluss zum Ausgeben eines Si-
gnals, einen Erfassungsabschnitt, der basierend auf
der Energieversorgungsspannung und der Masse-
spannung operiert und eine Position eines Erfas-
sungsziels erfasst; und einen Signalverarbeitungsab-
schnitt, der basierend auf der Energieversorgungs-
spannung und der Massespannung operiert und ein
von dem Erfassungsabschnitt eingegebenes Signal
verarbeitet.

[0009] Der Erfassungsabschnitt beinhaltet ein ers-
tes Erfassungselement, das ein erstes Erfassungs-
signal entsprechend einer Position des Erfassungs-
ziels ausgibt, und ein zweites Erfassungselement,
das ein zweites Erfassungssignal entsprechend einer
Position des Erfassungsziels ausgibt.

[0010] Der Signalverarbeitungsabschnitt beinhaltet
einen ersten Verarbeitungsabschnitt, der das ers-
te Erfassungssignal von dem ersten Erfassungsele-
ment eingibt und eine Position des Erfassungsziels
basierend auf dem ersten Erfassungssignal spezifi-
ziert, und einen zweiten Verarbeitungsabschnitt, der
das zweite Erfassungssignal von dem zweiten Erfas-
sungselement eingibt und eine Position des Erfas-
sungsziels basierend auf dem zweiten Erfassungssi-
gnal spezifiziert, einen Fehlerbestimmungsabschnitt,
der bestimmt, ob die durch den ersten Verarbeitungs-
abschnitt spezifizierte Position mit der durch den
zweiten Verarbeitungsabschnitt spezifizierten Positi-
on ubereinstimmt, und eine Ausgabeschaltung, die,
wenn die Bestimmungen durch den Fehlerbestim-
mungsabschnitt Gbereinstimmen ein Positionssignal,
das einer Ubereinstimmungsposition bzw. einer iber-
einstimmenden Position entspricht, an den Ausga-
beanschluss ausgibt, und wenn die Bestimmungen
durch den Fehlerbestimmungsabschnitt nicht Uber-
einstimmen, ein Fehlersignal, das einem Fehler ent-
spricht, an den Ausgabeanschluss ausgibt.
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[0011] Bei dieser Konfiguration wird, wenn der Er-
fassungsabschnitt ein duales System aufweist, ei-
ne Fehlerbestimmung in dem Signalverarbeitungsab-
schnitt innerhalb des Positionssensors getétigt und
ein Bestimmungsergebnis wird von einem Ausga-
beanschluss als Positionsinformationen des Erfas-
sungsziels oder Fehlerinformationen ausgegeben.
Selbst wenn der Erfassungsabschnitt das duale Sys-
tem aufweist, ist es folglich moglich, die Zuverlassig-
keit des Erfassungsabschnitts zu verbessern, wéh-
rend eine Konfiguration von drei Anschllssen beibe-
halten wird, das heil3t, dem Energieversorgungsan-
schluss, dem Masseanschluss und dem Ausgabean-
schluss.

Figurenliste

[0012] Die vorstehenden und weitere Aufgaben,
Merkmale und Vorteile der vorliegenden Offenbarung
werden aus der folgenden detaillierten Beschreibung
in Zusammenschau mit den Zeichnungen deutlicher.
Es zeigen:

Fig. 1 eine Erscheinungsansicht eines Positi-
onssensors gemal einer ersten Ausfiihrungs-
form der vorliegenden Offenbarung;

Fig. 2 eine perspektivische Explosionsansicht
von Komponenten, die ein magnetisches Erfas-
sungssystem, das ein Magnetwiderstandsele-
ment verwendet, konfigurieren;

Fig. 3 eine Draufsicht auf die jeweiligen Kompo-
nenten, die in Fig. 2 gezeigt sind;

Fig. 4 eine Querschnittsansicht entlang einer Li-
nie IV-IV von Fig. 3;

Fig. 5A ein Erfassungssignal von dem Magnet-
widerstandselement;

Fig. 5B das Erfassungssignal von dem Magnet-
widerstandselement;

Fig. 6 eine Draufsicht auf Komponenten, die ein
magnetisches Erfassungssystem, das ein Hall-
Element verwendet, konfigurieren;

Fig. 7 eine Querschnittsansicht entlang einer Li-
nie VII-VII von Fig. 6;

Fig. 8A ein Erfassungssignal von dem Hall-Ele-
ment;

Fig. 8B das Erfassungssignal von dem Hall-Ele-
ment;

Fig. 9 ein Diagramm, das eine Schaltungskonfi-
guration des Positionssensors zeigt;

Fig. 10 ein Diagramm, das ein Erfassungssignal
und eine Zustandsbestimmung zeigt, wenn drei
Zustande erfasst werden;

Fig. 11 ein Diagramm, das den Inhalt einer Feh-
lerbestimmung zeigt;

Fig. 12 ein Diagramm, das einen diskreten
Spannungswert in jedem Zustand zeigt;

Fig. 13 ein Diagramm, das ein Erfassungssignal
und eine Zustandsbestimmung zeigt, wenn vier
Zustande erfasst werden;

Fig. 14 ein Diagramm, das diskrete Spannungs-
werte in vier Zustanden zeigt;

Fig. 15 ein Diagramm, das eine Ausgabespan-
nung zeigt, die sich in Abhangigkeit von einem
Bewegungsbetrag eines Erfassungsziels linear
andert;

Fig. 16 ein Diagramm, das eine diskrete Impuls-
breite in jedem Zustand zeigt; und

Fig. 17 ein Diagramm, das diskrete Impulsbrei-
ten in vier Zustéanden zeigt.

BESCHREIBUNG VON AUSFUHRUNGSFORMEN

[0013] Ausfiihrungsformen der vorliegenden Offen-
barung werden nachfolgend unter Bezugnahme auf
die Zeichnungen beschrieben. In den folgenden Aus-
fuhrungsformen werden die gleichen oder dquivalen-
ten Teile in den Zeichnungen mit den gleichen Be-
zugszeichen versehen.

(Erstes Ausfliihrungsbeispiel)

[0014] Eine erste Ausflihrungsform der vorliegen-
den Offenbarung wird nachfolgend unter Bezugnah-
me auf die Zeichnungen beschrieben. Ein Positions-
sensor gemal der vorliegenden Ausfiihrungsform er-
fasst einen Bereich (Zustand), der die Position eines
Erfassungsziels abdeckt, und gibt ein Signal geman
diesem Bereich aus.

[0015] Wie in Fig. 1 gezeigt ist, erfasst ein Positi-
onssensor 100 die Position einer Welle 200 in Ver-
bindung mit einer Operation einer Schaltposition ei-
nes Fahrzeugs als ein Erfassungsziel. Insbesonde-
re erfasst der Positionssensor 100 ein Signal basie-
rend auf der Position eines Vorsprungteils 201 auf der
Welle 200, um den Zustand der Welle 200 zu erfas-
sen.

[0016] Der Zustand der Welle 200 bedeutet die Po-
sition der Welle 200, wenn die Schaltposition von ei-
nem Benutzer operiert wird. Beispielsweise wird die
Welle 200 in Verbindung mit einer Parkposition der
Schaltposition bewegt. Wie in Fig. 1 gezeigt ist, wird
die Welle 200 axial bewegt, wenn die Schaltpositi-
on so operiert wird, dass sie die Parkposition ist. Die
Welle 200 reflektiert somit den Zustand der Parkposi-
tion. Der Positionssensor 100 erfasst die Position der
Welle 200 unmittelbar vor dem Vorsprungteil 201.

[0017] Wenn die Schaltposition operiert wird, um ei-
ne andere Position als die Parkposition zu sein, re-
flektiert die Welle 200 den Zustand dieser Schaltpo-
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sition, die nicht die Parkposition ist. In diesem Fall er-
fasst der Positionssensor 100 die Position des Vor-
sprungteils 201 oder die Position der Welle 200 direkt
nach dem Vorsprungteil 201. Die Welle 200 kann in
Verbindung mit einer anderen Position als der Park-
position bewegt werden.

[0018] Die Welle 200 besteht beispielsweise voll-
stédndig aus einem magnetischen Material. In der
Welle 200 kann eine Oberflache des Vorsprungteils
201, die dem Positionssensor 100 gegentberliegt,
aus einem magnetischen Material hergestellt sein
und andere Abschnitte kénnen aus anderen Metall-
materialien hergestellt sein.

[0019] Der Positionssensor 100 beinhaltet einen Be-
halter 101, der durch Formen eines Harzmaterials wie
Polyphenylensulfid (PPS) gebildet wird. Der Behalter
101 beinhaltet einen distalen Endteil 102 auf einer
Seite der Welle 200, einen Flansch 103, der an einem
peripheren Mechanismus fixiert ist, und einen Verbin-
der 104, mit dem ein Kabelbaum verbunden ist. Ein
Messabschnitt ist innerhalb des distalen Endteils 102
angeordnet.

[0020] Der Positionssensor 100 ist Giber den Flansch
103 an dem peripheren Mechanismus fixiert, so dass
der distale Endteil 102 eine vorbestimmte Licke zu
dem Vorsprungteil 201 der Welle 200 aufweist. Folg-
lich bewegt sich die Welle 200 in Bezug auf den Po-
sitionssensor 100.

[0021] Obwohl nicht dargestellt, kann der Positions-
sensor 100 an dem peripheren Mechanismus fixiert
sein, um die Position eines Ventils zu erfassen, das
in Verbindung mit der Welle 200 operiert. Die Bewe-
gungsrichtung der Welle 200 ist nicht auf eine gera-
de Richtung und eine reziproke Richtung beschrankt.
Die Welle 200 kann sich in einem bestimmten Winkel
drehen oder hin-und herbewegen. Wie vorstehend
beschrieben ist, kann der Positionssensor 100 ver-
wendet werden, um den Zustand einer beweglichen
Komponente zu erfassen, die sich in Verbindung mit
der Operation der Fahrzeugschaltposition wie Bewe-
gung und Drehung bewegt.

[0022] Der Positionssensor 100 kann ein magneti-
sches, das ein Magnetwiderstandselement verwen-
det, oder ein magnetisches, das ein Hall-Element ver-
wendet, verwenden. Wie in Fig. 2 gezeigt ist, beinhal-
tet der Positionssensor 100 im Fall des magnetischen
Erfassungssystems, das ein Magnetwiderstandsele-
ment verwendet, einen Form-IC 105, einen Magne-
ten 106 und einen Halter 107. Diese Komponenten
sind im distalen Endteil 102 des Behalters 101 unter-
gebracht. Der Form-IC 105 ist in den Magneten 106
eingesetzt, der in einer hohlzylindrischen Form aus-
gebildet ist. Der Magnet 106 ist in den Halter 107 ein-
gesetzt, derin einer zylindrischen Form mit einem Bo-
den ausgebildet ist.

[0023] Wie in einer schematischen Draufsicht von
Fig. 3 und einer schematischen Querschnittsansicht
von Fig. 4 gezeigt ist, sind der Form-IC 105, der Ma-
gnet 106 und der Halter 107 miteinander integriert.
Der Hauptteil des Form-IC 105 ist in einem hohlen
Teil des Magneten 106 angeordnet. Der Halter 107
fixiert die Positionen des Form-IC 105 und des Ma-
gneten 106.

[0024] Der Form-IC 105 beinhaltet einen Leiterrah-
men 108, einen Verarbeitungsschaltungschip 109, ei-
nen Sensorchip 110 und ein Formharz 111. Der Lei-
terrahmen 108 beinhaltet eine plattenartige Insel 112
und mehrere Leiter 113 bis 115. Die Insel 112 ist so
angeordnet, dass ihre flache Oberflache senkrecht
zur Bewegungsrichtung eines Erfassungsziels ist.

[0025] Die Leitungen 113 bis 115 beinhalten ei-
nen Energieversorgungsanschluss 113, an den eine
Energieversorgungsspannung angelegt wird, einen
Masseanschluss 114, an den eine Massespannung
angelegt wird, und einen Ausgabeanschluss 115 zum
Ausgeben eines Signals. Das heilt, die Leitungen
113 bis 115 sind drei Leitungen fiir Energieversor-
gung, Masse bzw. ein Signal. Ein Anschluss 116 ist
mit einem distalen Ende jeder der Leitungen 113 bis
115 verbunden. Der Anschluss 116 ist in dem Ver-
binder 104 des Behalters 101 angeordnet. Der An-
schluss 116 ist auch mit einem Kabelbaum verbun-
den.

[0026] In der vorliegenden Ausflihrungsform ist die
Masseleitung 114 der Leitungen 113 bis 115 mit der
Insel 112 integriert. Die Insel 112 kann vollstandig von
allen Leitungen 113 bis 115 getrennt sein.

[0027] Der Verarbeitungsschaltungschip 109 und
der Sensorchip 110 sind durch einen Klebstoff oder
dergleichen auf der Insel 112 montiert. Der Verarbei-
tungsschaltungschip 109 beinhaltet eine Schaltung,
die Signale von dem Sensorchip 110 verarbeitet. Der
Sensorchip 110 beinhaltet ein Magnetwiderstands-
element, dessen Widerstandswert sich andert, wenn
er von aulen durch ein Magnetfeld beeinflusst wird.
Beispiele des Magnetwiderstandselements beinhal-
ten einen anisotropen Magnetwiderstand (AMR), ei-
nen Riesenmagnetowiderstand (GMR) und einen
magnetischen Tunnelwiderstand (TMR). Die Leitun-
gen 113 bis 115 sind Gber Drahte 117 mit dem Verar-
beitungsschaltungs-Chip 109 elektrisch verbunden.
Der Verarbeitungsschaltungschip 109 ist Gber Drahte
118 mit dem Sensorchip 110 elektrisch verbunden.

[0028] Das Formharz 111 dichtet die Insel 112, Teile
der Leitungen 113 bis 115, den Verarbeitungsschal-
tungs-Chip 109 und den Sensor-Chip 110 ab. Das
Formharz 111 ist in einer Form geformt, die in dem
hohlen Teil des Magneten 106 fixiert ist.

4/22



DE 11 2018 003 070 TS 2020.02.27

[0029] Ein von dem magnetischen Erfassungssys-
tem, das ein Magnetwiderstandselement verwendet,
erzeugtes Erfassungssignal wird beschrieben. Wie in
Fig. 5A und Fig. 5B gezeigt ist, ist der Halter 107 mit
einer vorbestimmten Luicke zu dem Vorsprungteil 201
angeordnet, der ein Erfassungsziel ist. Wenn sich der
Vorsprungteil 201 relativ zu dem Halter 107 bewegt,
wird ein Erfassungssignal in der Mitte in der Bewe-
gungsrichtung des Vorsprungteils 201 maximiert. Mit
zunehmender Licke nimmt die Amplitude des Erfas-
sungssignals ab. Wenn andererseits die Licke ab-
nimmt, nimmt die Amplitude des Erfassungssignals
zu. Es ist moéglich, die Position des Vorsprungteils
201 durch Festlegen eines Schwellenwerts des Er-
fassungssignals zu erfassen.

[0030] Fig. 5A zeigt nur die Beziehung zwischen der
Bewegung des Vorsprungteils 201 und einem Erfas-
sungssignal von einem magnetischen Erfassungs-
element. Das Erfassungssignal wird durch Ausga-
ben mehrerer magnetischer Widerstandelemente er-
zeugt, die spater beschrieben werden.

[0031] Wenn das magnetische Erfassungssystem,
das ein Hall-Element verwendet, verwendet wird,
wird der Form-IC 105 in den Halter 107 eingesetzt
und fixiert, wie dies in einer schematischen Draufsicht
von Fig. 6 und einer schematischen Querschnittsan-
sicht von Fig. 7 gezeigt ist. Der Form-IC 105 beinhal-
tet den Leiterrahmen 108, einen IC-Chip 119, einen
Magneten 120 und das Formharz 111.

[0032] Die Insel 112 des Leiterrahmens 108 ist so
angeordnet, dass ihre flache Oberflache parallel zur
Bewegungsrichtung eines Erfassungsziels ist. Die
Leitungen 113 bis 115 sind jeweils senkrecht zur Be-
wegungsrichtung des Erfassungsziels angeordnet.
Die Masseleitung 114 ist mit der Insel 112 integriert,
um mit der Insel 112 einen rechten Winkel zu bilden.
Der Anschluss 116 ist mit einem distalen Ende jeder
der Leitungen 113 bis 115 verbunden.

[0033] Der IC-Chip 119 beinhaltet mehrere Hall-Ele-
mente und eine Signalverarbeitungsschaltung. Das
heil’t, das magnetische Erfassungssystem, das ein
Hall-Element verwendet, setzt eine Ein-Chip-Konfi-
guration ein. Der Magnet 120 ist auf einer Oberfla-
che der Insel 112 gegeniber einer Oberflache fixiert,
auf der der IC-Chip 119 angeordnet ist. Die Leitun-
gen 113 bis 115 sind jeweils tber Drahte 121 mit dem
IC-Chip 119 elektrisch verbunden. Das Formharz 111
ist in einer Form geformt, die in dem hohlen Teil des
Halters 107 fixiert ist.

[0034] Ein Erfassungssignal, das von dem magneti-
schen Erfassungssystem, das ein Hall-Element ver-
wendet, erzeugt wird, wird beschrieben. Wie in
Fig. 8A und Fig. 8B gezeigt ist, wird in einem Fall,
in dem zwei Hall-Elemente (X, Y) auf dem Magne-
ten 120 angeordnet sind, wenn sich beispielsweise

der Vorsprungteil 201 relativ zu dem Halter 107 be-
wegt, jedes Erfassungssignal gemanR der Position je-
de Hallelements (X, Y) maximiert. Die Beziehung zwi-
schen einer Licke und der Amplitude eines Erfas-
sungssignals ist ahnlich zu der des magnetischen
Erfassungssystems, das ein Magnetwiderstandsele-
ment verwendet. Es ist mdglich, die Position des Vor-
sprungteils 201 zu erfassen, indem ein Schwellen-
wert fiir jedes Erfassungssignal festgelegt wird.

[0035] Die vorliegende Ausfihrungsform setzt das
magnetische Erfassungssystem ein, das ein Magnet-
widerstandselement verwendet. Das Magnetwider-
standselement, das einen Magnetvektor erfasst, hat
den Vorteil, dass es in der Lage ist, einen Prazisions-
fehler aufgrund einer Variation der Licke aufzuhe-
ben. Zusétzlich hat das Magnetwiderstandselement
auch den Vorteil, dass es den Effekt der in dem Sens-
orchip 110 erzeugten Spannung verringern oder auf-
heben kann. Folglich ist es mdglich, eine Erfassung
mit hoher Prazision zu erreichen.

[0036] Als nachstes wird eine Schaltungskonfigura-
tion in dem Sensorchip 110 und dem Verarbeitungs-
schaltungschip 109 beschrieben. Wie in Fig. 9 ge-
zeigt ist, ist der Positionssensor 100 lber einen Ka-
belbaum 400 mit einem Kontroller 300 elektrisch ver-
bunden. Da der Form-IC 105 wie vorstehend be-
schrieben drei Leitungen 113 bis 115 aufweist, be-
steht der Kabelbaum 400 aus drei Drahten.

[0037] Der Kontroller 300 ist zum Beispiel ein Uber-
tragungkontroller (TCU). Der Kontroller 300 beinhal-
tet einen Energieversorgungsabschnitt 301, einen
Steuerabschnitt 302 und einen Masseabschnitt 303.
Der Energieversorgungsabschnitt 301 ist eine Schal-
tung, die dem Positionssensor 100 eine Energiever-
sorgungsspannung bereitstellt. Der Steuerabschnitt
302 ist eine Schaltung, die eine vorbestimmte Steue-
rung gemaf einem von dem Positionssensor 100 ein-
gegebenen Ausgabesignal ausfiihrt. Der Masseab-
schnitt 303 ist eine Schaltung, die eine Massespan-
nung des Positionssensors 100 festlegt. Der Kontrol-
ler 300 kann als elektronischer Kontroller (ECU) kon-
figuriert sein.

[0038] Der Positionssensor 100 beinhaltet einen
Erfassungsabschnitt 122 und einen Signalverarbei-
tungsabschnitt 123. Der Erfassungsabschnitt 122 ist
in dem Sensorchip 110 angeordnet. Der Signalverar-
beitungsabschnitt 123 ist in dem Verarbeitungsschal-
tungschip 109 angeordnet. Der Erfassungsabschnitt
122 und der Signalverarbeitungsabschnitt 123 ope-
rieren basierend auf einer Energieversorgungsspan-
nung und einer Massespannung, die von dem Kon-
troller 300 bereitgestellt werden.

[0039] Der Erfassungsabschnitt 122 beinhaltet ein
erstes Erfassungselement 124 und ein zweites Er-
fassungselement 125. Das erste Erfassungselement
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124 ist konfiguriert, um ein erstes Erfassungssignal
gemal der Position des Vorsprungteils 201 auszuge-
ben. Das zweite Erfassungselement 125 ist konfigu-
riert, um ein zweites Erfassungssignal gemaf der Po-
sition des Vorsprungteils 201 auszugeben. Die Erfas-
sungselemente 124, 125 haben die gleiche Konfigu-
ration und geben das gleiche Erfassungssignal aus.

[0040] Wie in Fig. 10 illustriert ist, beinhaltet jedes
der Erfassungselemente 124, 125 drei Elementpaa-
re, das heil}t, ein erstes Magnetwiderstandselement-
paar 126, ein zweites Magnetwiderstandselement-
paar 127 und ein drittes Magnetwiderstandselement-
paar 128, deren Widerstandswerte sich in Abhangig-
keit von der Bewegung des Vorsprungteils 201 an-
dern. Fig. 10 zeigt ein Erfassungselement.

[0041] Das erste Magnetwiderstandselementpaar
126, das zweite Magnetwiderstandselementpaar 127
und das dritte Magnetwiderstandselementpaar 128
sind so angeordnet, dass das zweite Magnetwi-
derstandselementpaar 127 zwischen dem ersten
Magnetwiderstandselementpaar 126 und dem drit-
ten Magnetwiderstandselementpaar 128 in der Be-
wegungsrichtung des Vorsprungteils 201 angeord-
net ist. Das heilt, das zweite Magnetwiderstands-
elementpaar 127 ist so angeordnet, dass es zwi-
schen dem ersten Magnetwiderstandselementpaar
126 und dem dritten Magnetwiderstandselementpaar
128 sandwichartig angeordnet ist. Ein Vormagneti-
sierungsfeld wird an das zweite Magnetwiderstands-
elementpaar 127 entlang der Mittelachse des Magne-
ten 106 angelegt. Wahrenddessen wird ein Vorma-
gnetisierungsfeld an das erste Magnetwiderstands-
elementpaar 126 und das dritte Magnetwiderstands-
elementpaar 128 angelegt, um die Enden des Ma-
gneten 106 zu umgeben.

[0042] Jedes der Magnetwiderstandselementpaare
126 bis 128 ist als eine Halbbriickenschaltung kon-
figuriert, in der zwei Magnetwiderstandselemente in
Reihe zwischen einer Energieversorgung und ei-
ner Masse verbunden sind. Jedes der Magnetwider-
standselementpaare 126 bis 128 erfasst eine An-
derung des Widerstandswerts, wenn die zwei Ma-
gnetwiderstandselemente durch ein Magnetfeld ge-
maf der Bewegung des Vorsprungteils 201 beein-
flusst werden. Zuséatzlich gibt jedes der Magnetwider-
standselementpaare 126 bis 128 eine Spannung am
Zwischenpunkt der zwei Magnetwiderstandselemen-
te als ein Wellenformsignal basierend auf der Ande-
rung des Widerstandswerts aus.

[0043] Der Erfassungsabschnitt 122 beinhaltet zu-
satzlich zu den Magnetwiderstandselementpaaren
126 bis 128 auch erste bis vierte Operationsverstar-
ker. Es wird angenommen, dass das Mittelpunktpo-
tential am Zwischenpunkt des ersten Magnetwider-
standselementpaares 126 als V1 definiert ist und das
Mittelpunktpotential am Zwischenpunkt des zweiten

Magnetwiderstandselementpaares 127 als V2 defi-
niert ist. Der erste Operationsverstarker ist ein Dif-
ferenzverstarker, der konfiguriert ist, um (V1-V2) zu
berechnen und das Ergebnis als R1 auszugeben.
Es wird angenommen, dass das Mittelpunktpotenti-
al am Zwischenpunkt des dritten Magnetwiderstands-
elementpaares 128 als V3 definiert ist. Der zweite
Operationsverstarker ist ein Differenzverstarker, der
konfiguriert ist, um (V2-V3) zu berechnen und das Er-
gebnis als R2 auszugeben.

[0044] Der dritte Operationsverstarker ist ein Dif-
ferenzverstarker, der konfiguriert ist, um das Mit-
telpunktpotential V1 vom Zwischenpunkt des ers-
ten Magnetwiderstandselementpaars 126 einzuge-
ben, das Mittelpunktpotential V3 vom Zwischenpunkt
des dritten Magnetwiderstandselementpaars 128 ein-
zugeben, (V1-V3) zu berechnen und das Ergebnis als
S1 auszugeben. Beispielsweise weist das Signal $1
eine Wellenform auf, deren Amplitude in der Mitte in
der Bewegungsrichtung des Vorsprungteils 201 auf
der Welle 200 maximiert ist und minimiert ist, wenn
sie von dem Vorsprungteil 201 entfernt ist.

[0045] Der vierte Operationsverstarker ist ein Diffe-
renzverstarker, der so konfiguriert ist, dass er R1 (=
V1-V2) vom ersten Operationsverstarker eingibt, R2
(=V2-V3) vom zweiten Operationsverstarker eingibt,
R2-R1 berechnet und das Ergebnis als S2 (= (V2-V3)
-(V1-V2)) ausgibt. Das Signal S2 hat eine Wellenform
gemal einer Vertiefungs-und Vorsprungsstruktur des
Vorsprungteils 201 auf der Welle 200. Beispielswei-
se hat das Signal S2 eine Wellenform, deren Amplitu-
de an einem Kantenabschnitt des Vorsprungteils 201
auf der Welle 200 maximiert ist, wo sich eine Ausspa-
rung in einen Vorsprung andert, und an dem ande-
ren Kantenabschnitt des Vorsprungteils 201 auf der
Welle 200 minimiert ist, wo sich der Vorsprung in die
Aussparung &ndert. Das Signal S2 hat eine Wellen-
form mit einer Phasendifferenz zum Signal S1.

[0046] Wie vorstehend beschrieben ist, sind die Er-
fassungselemente 124, 125 jeweils konfiguriert, um
das Signal S1 (=V1-V3) und das Signal S2 (=(V2-
V3)-(V1-V2)) von den Ausgangen der Magnetwider-
standselementpaare 126 bis 128 zu erzeugen und zu
erfassen. Die Erfassungselemente 124, 125 geben
jeweils die Signale $1 und S2 als Erfassungssignale
an den Signalverarbeitungsabschnitt 123 aus.

[0047] Der Signalverarbeitungsabschnitt 123, der in
Fig. 9 gezeigt ist, ist eine Schaltung, die vom Er-
fassungsabschnitt 122 eingegebene Signale verar-
beitet. Der Signalverarbeitungsabschnitt 123 beinhal-
tet einen ersten Verarbeitungsabschnitt 129, einen
zweiten Verarbeitungsabschnitt 130, einen Fehlerbe-
stimmungsabschnitt 131 und eine Ausgabeschaltung
132.
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[0048] Der erste Verarbeitungsabschnitt 129 gibt ein
erstes Erfassungssignal von dem ersten Erfassungs-
element 124 ein und spezifiziert die Position des
Vorsprungteils 201 basierend auf dem ersten Erfas-
sungssignal. Der zweite Verarbeitungsabschnitt 130
gibt ein zweites Erfassungssignal von dem zweiten
Erfassungselement 125 ein und spezifiziert die Positi-
on des Vorsprungteils 201 basierend auf dem zweiten
Erfassungssignal. Aus diesem Grund haben die Ver-
arbeitungsabschnitte 129, 130 jeweils einen Schwel-
lenwert fir ein Erfassungssignal.

[0049] Die Verarbeitungsabschnitte 129, 130 ver-
gleichen die Signale S1 und S$2, die Erfassungssigna-
le sind, mit dem Schwellenwert. Wenn die Signale S1
und S2 gréRer als der Schwellenwert sind, bestim-
men die Verarbeitungsabschnitte 129, 130 einen sol-
chen Zustand als hoch (high). Wenn andererseits die
Signale S1 und S2 kleiner als der Schwellenwert sind,
bestimmen die Verarbeitungsabschnitte 129, 130 ei-
nen solchen Zustand als niedrig (low). Zusatzlich be-
stimmen die Verarbeitungsabschnitte 129, 130 den
Bereich der Welle 200, der von den Erfassungsele-
menten 124, 125 erfasst wird, basierend auf einer
Hoch-/Niedrig-Kombination der Signale S1 und S2.

[0050] Insbesondere wenn das Signal S1 niedrig ist
und das Signal S2 hoch ist, wie in Fig. 10 darge-
stellt ist, erfassen die Erfassungselemente 124, 125
die Welle 200 auf der linken Seite des Vorsprung-
teils 201 in der Zeichnung. Das heil3t, die Verarbei-
tungsabschnitte 129, 130 spezifizieren die Position
der Welle 200. Der Zustand der Welle 200, wenn ei-
ne Position in einem solchen Bereich spezifiziert ist,
wird als ,Zustand A* bezeichnet.

[0051] In &hnlicher Weise erfassen, wenn das Signal
S$1 hoch ist, die Erfassungselemente 124, 125 den
Vorsprungteil 201 auf der Welle 200. In diesem Fall
spielt es keine Rolle, ob das Signal S2 hoch oder
niedrig ist. Der Zustand der Welle 200, wenn eine Po-
sition in einem solchen Bereich spezifiziert ist, wird
als ,Zustand B* bezeichnet.

[0052] Wenn das Signal $1 niedrigist und das Signal
S$2 auch niedrig ist, erfassen die Erfassungselemen-
te 124, 125 die Welle 200 auf der rechten Seite des
Vorsprungteils 201 in der Zeichnung. Der Zustand der
Welle 200, wenn eine Position in einem solchen Be-
reich spezifiziert ist, wird als ,Zustand C*“ bezeichnet.

[0053] Wie vorstehend beschrieben ist, spezifizieren
die Verarbeitungsabschnitte 129, 130 die Position der
Welle 200 als eine Position in einem der Bereiche in
der Bewegungsrichtung der Welle 200.

[0054] Das erste Erfassungselement 124 und der
erste Verarbeitungsabschnitt 129 bilden ein erstes
System. Das zweite Erfassungselement 125 und der
zweite Verarbeitungsabschnitt 130 bilden ein zweites

System. Das heil}t, die Erfassungselemente 124, 125
und die Verarbeitungsabschnitte 129, 130 bilden ein
duales System.

[0055] Der Fehlerbestimmungsabschnitt 131 ist ei-
ne Schaltung, die bestimmt, ob die Position, die
durch den ersten Verarbeitungsabschnitt 129 spezi-
fiziert wird, mit der Position Gbereinstimmt, die durch
den zweiten Verarbeitungsabschnitt 130 spezifiziert
wird. Die durch die Verarbeitungsabschnitte 129,
130 spezifizierten Positionen befinden sich in einem
der vorstehend beschriebenen Zustande A bis C.
Der Fehlerbestimmungsabschnitt 131 bestimmt so-
mit, ob die durch die jeweiligen Verarbeitungsab-
schnitte 129, 130 spezifizierten Zustdnde Uberein-
stimmen. Der Fehlerbestimmungsabschnitt 131 gibt
ein Ergebnis der Fehlerbestimmung an die Ausgabe-
schaltung 132 aus.

[0056] Die Ausgabeschaltung 132 steuert ein an
der Kontroller 300 auszugebendes Signal basie-
rend auf einem Bestimmungsergebnis des Fehlerbe-
stimmungsabschnitts 131. Wenn der Fehlerbestim-
mungsabschnitt 131 bestimmt, dass die Positionen
Ubereinstimmen, gibt die Ausgabeschaltung 132 ein
Positionssignal entsprechend der Position aus, die
mit dem Ausgabeanschluss 115 Ubereinstimmt, bzw.
auf diesen abgestimmt ist. Wenn andererseits der
Fehlerbestimmungsabschnitt 131 bestimmt, dass die
Positionen nicht Ubereinstimmen, gibt die Ausgabe-
schaltung 132 ein Fehlersignal entsprechend einem
Fehler an den Ausgabeanschluss 115 aus. Die Kon-
figuration des Positionssensors 100 gemaf} der vor-
liegenden Ausfihrungsform wurde vorstehend be-
schrieben.

[0057] Als nachstes wird eine Operation einer Feh-
lerbestimmung des Positionssensors 100 beschrie-
ben. Wie vorstehend beschrieben ist, erfassen die
Verarbeitungsabschnitte 129, 130 die Zusténde A bis
C basierend auf einem Erfassungssignal. Die Verar-
beitungsabschnitte 129, 130 geben ein Signal mit ei-
nem Wert entsprechend einem Bereich, der eine spe-
zifizierte Position unter diskreten Werten abdeckt, die
in mehreren Bereichen festgelegt sind, an den Feh-
lerbestimmungsabschnitt 131 aus.

[0058] In der vorliegenden Ausfiihrungsform sind Si-
gnale mit diskreten Werten Spannungssignale mit un-
terschiedlichen Spannungswerten. Die Spannungs-
werte, die jeweils die Zustdnde A bis C darstellen,
sind auf diskrete Werte festgelegt, um sich nicht zu
Uberlappen. Beispielsweise ist der Zustand A auf 4 V
festgelegt, der Zustand B ist auf 3 V festgelegt und
der Zustand C ist auf 2 V festgelegt. Es ist nur erfor-
derlich, dass sich die diskreten Werte zwischen den
Zustanden A bis C nicht Giberlappen. Folglich kénnen
die diskreten Werte als ein beliebiger Spannungswert
in einem vorbestimmten Spannungsbereich festge-
legt werden und beispielsweise wird der Zustand A
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auf 4,5V bis 4 V festgelegt, der Zustand B wird auf
3,5V bis 2,5V festgelegt und der Zustand C wird auf
2V bis 1V festgelegt. Der vorbestimmte Spannungs-
bereich kann zwischen den Zustanden A bis C wie
beispielsweise innerhalb von 1V identisch sein. Alter-
nativ kann der vorbestimmte Spannungsbereich zwi-
schen den Zustanden A bis C unterschiedlich sein,
so dass der Zustand A innerhalb von 1V liegt und der
Zustand B innerhalb von 2 V liegt.

[0059] Der Fehlerbestimmungsabschnitt 131 be-
stimmt, ob ein Signal mit einem von dem ersten
Verarbeitungsabschnitt 129 erfassten diskreten Wert
mit einem von dem zweiten Verarbeitungsabschnitt
130 erfassten diskreten Wert Ubereinstimmt. Wie in
Fig. 11 gezeigt ist, bestimmt der Fehlerbestimmungs-
abschnitt 131, ob ein Erfassungsergebnis des Zu-
stands des ersten Systems, das aus dem ersten Er-
fassungselement 124 und dem ersten Verarbeitungs-
abschnitt 129 besteht, mit einem Erfassungsergeb-
nis des Zustands des zweiten Systems, das aus dem
zweiten Erfassungselement 125 und dem zweiten
Verarbeitungsabschnitt 130 besteht, Ubereinstimmt
oder nicht (Fehler).

[0060] Wenn beispielsweise der erste Verarbei-
tungsabschnitt 129 den Zustand A spezifiziert,
gibt der Fehlerbestimmungsabschnitt 131 ein Span-
nungssignal von 4 V von dem ersten Verarbeitungs-
abschnitt 129 ein. In &hnlicher Weise gibt der Feh-
lerbestimmungsabschnitt 131, wenn der zweite Ver-
arbeitungsabschnitt 130 den Zustand A spezifiziert,
ein Spannungssignal von 4 V von dem zweiten Verar-
beitungsabschnitt 130 ein. Der Fehlerbestimmungs-
abschnitt 131 bestimmt dann, dass die Signale von
den Verarbeitungsabschnitten 129, 130 Ubereinstim-
men. Das heillt, die Zustandserfassungsergebnis-
se der jeweiligen Systeme stimmen als der Zustand
A Uberein. Wenn die Zustandserfassungsergebnis-
se der jeweiligen Systeme Ubereinstimmen, bestimmt
der Fehlerbestimmungsabschnitt 131, dass in den je-
weiligen Systemen kein Fehler gefunden wurde, und
gibt das Spannungssignal von 4 V an die Ausgabe-
schaltung 132 aus.

[0061] Wenn beispielsweise der erste Verarbei-
tungsabschnitt 129 den Zustand B spezifiziert und
der zweite Verarbeitungsabschnitt 130 den Zustand
C spezifiziert, gibt der Fehlerbestimmungsabschnitt
131 indessen ein Spannungssignal von 3V von dem
ersten Verarbeitungsabschnitt 129 und ein Span-
nungssignal von 2V von dem zweiten Verarbeitungs-
abschnitt 130 ein. Der Fehlerbestimmungsabschnitt
131 bestimmt dann, dass die Signale von den Verar-
beitungsabschnitten 129, 130 nicht Gbereinstimmen.
Wenn die Zustandserfassungsergebnisse der jewei-
ligen Systeme nicht Gbereinstimmen, bestimmt der
Fehlerbestimmungsabschnitt 131, dass in einem der
jeweiligen Systeme ein Fehler auftritt, und gibt Feh-
lerinformationen an die Ausgabeschaltung 132 aus.

[0062] Die Ausgabeschaltung 132 gibt ein Signal
entsprechend dem Fehlerbestimmungsergebnis des
Fehlerbestimmungsabschnitts 131 an den Ausgabe-
anschluss 115 aus. Wenn die Zustandserfassungs-
ergebnisse durch den Fehlerbestimmungsabschnitt
131 Ubereinstimmen, gibt die Ausgabeschaltung 132
das Spannungssignal an den Ausgabeanschluss 115
als ein Positionssignal aus. Wenn beispielsweise die
Zustande mit dem Zustand A Ubereinstimmen, ist das
Positionssignal ein Spannungssignal von 4 V.

[0063] Wenn die Zustandserfassungsergebnisse
durch den Fehlerbestimmungsabschnitt 131 nicht
Ubereinstimmen, gibt die Ausgabeschaltung 132 ein
Signal mit einem Wert, der sich von diskreten Werten
unterscheidet, die in den jeweiligen Bereichen festge-
legt sind, an den Ausgabeanschluss 115 als ein Feh-
lersignal aus. Das Signal mit einem Wert, der sich von
diskreten Werten unterscheidet, ist ein Spannungs-
wert aullerhalb vorbestimmter Spannungsbereiche,
die jeweils in den Zustanden A bis C festgelegt sind.
Der Spannungswert betragt beispielsweise 0V oder
5V. Der Spannungswert in einem nicht zugewiesenen
Spannungsbereich, der nicht den in den Zustanden
A bis C festgelegten Spannungsbereichen entspricht,
kann verwendet werden.

[0064] Das Fehlersignal kann in dem Fehlerbestim-
mungsabschnitt 131 erzeugt werden. In diesem Fall
gibt die Ausgabeschaltung 132 ein von dem Fehler-
bestimmungsabschnitt 131 eingegebenes Fehlersi-
gnal an den Ausgabeanschluss 115 aus.

[0065] Wiein Fig. 12illustriertist, hat ein Positionssi-
gnal einen diskreten Spannungswert, der sich schritt-
weise andert, wenn sich der Vorsprungteil 201 in
der Bewegungsrichtung der Welle 200 bewegt. Wenn
der Spannungswert des Positionssignals aufgrund ei-
nes Rauschens momentan zunimmt oder abnimmt,
kann das Positionssignal einen Spannungswert errei-
chen, der andere Zustande angibt. Wenn der Steuer-
abschnitt 302 des Kontrollers 300 einen Spannungs-
wert Uber eine vorbestimmte Zeit liest, kann der Ein-
fluss des Rauschens im Wesentlichen beseitigt wer-
den. Das heil¥t, der Positionssensor 100 kann ein Si-
gnal mit hoher Rauschresistenz ausgeben.

[0066] Als Modifikation kénnen vier Zustande aus
Erfassungssignalen bestimmt werden, wie in Fig. 13
gezeigt ist. Ein Fall, in dem das Signal $1 niedrig ist
und das Signal S2 hoch ist, wird als ,Zustand A* be-
zeichnet. Ein Fall, in dem die Signale S1 und S$2 hoch
sind, wird als ,Zustand B“ bezeichnet. Ein Fall, in
dem das Signal S1 hoch ist und das Signal S$2 nied-
rig ist, wird als ,Zustand C*“ bezeichnet. Ein Fall, in
dem das Signal S1 und S2 niedrig sind, wird als ,Zu-
stand D“ bezeichnet. In diesem Fall werden in diesen
vier Zustanden jeweils vier diskrete Spannungswerte
festgelegt, wie in Fig. 14 dargestellt.
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[0067] Der Steuerabschnitt 302 des Kontrollers 300
gibt ein Positionssignal oder ein Fehlersignal von
dem Positionssensor 100 ein und verwendet das Si-
gnal fir die gewlinschte Steuerung. Beispiele der ge-
wilnschten Steuerung beinhalten Steuern des Ein-
und Ausschaltens einer Parkleuchte in einer Instru-
mentenvorrichtung eines Fahrzeugs, Steuern des
Zulassens oder Verhinderns einer anderen Steue-
rung in Abhangigkeit davon, ob eine Schaltposition
eine Parkposition ist, Steuern des Nichtverwendens
des Positionssensors 100 im Fehlerfall und Steuern
des Einschaltens einer Fehlerlampe.

[0068] In einigen Fallen gibt der Steuerabschnitt 302
ein anderes Signal als das Positionssignal und das
Fehlersignal ein. Dieses Signal ist urspriinglich als
eine Ausgabe des Positionssensors 100 unmdglich.
In diesem Fall wird angenommen, dass das Signal
durch einen anderen Fehler als einen Fehler des Po-
sitionssensors 100 erzeugt wird. Beispielsweise wird
angenommen, dass der Fehler ein Fehler einer Kom-
munikationsvorrichtung wie des Kabelbaums 400 ist.
Der Kontroller 300 ist somit in der Lage, nicht nur den
Fehler des Positionssensors 100, sondern auch den
Fehler der Kommunikationsvorrichtung zu erfassen.

[0069] Als ein Vergleichsbeispiel des Positionssen-
sors 100 erfolgt eine Beschreibung eines Sensors,
der eine Ausgabespannung ausgibt, die sich linear in
Bezug auf den Bewegungsbetrag eines Erfassungs-
ziels andert, wie in Fig. 15 dargestellt ist. Der Kon-
troller 300 liest die sich linear andernde Ausgabe-
spannung, um den Zustand des Erfassungsziels aus
dem festgelegten Spannungsbereich der Ausgabe-
spannung zu bestimmen. Bei diesem Verfahren kann
jedoch ein Spannungspegel durch ein elektrisches
Rauschen oder einen Kontaktfehler eines Verbinders
an seinem Schnittstellenteil, wie z. B. Drahten, vari-
ieren, oder es kann ein Fehler bei der AD-Wandlung
erzeugt werden, nachdem der Kontroller 300 einen
Spannungspegel gelesen hat. Infolgedessen fiihren
diese Fehler zu einem Lese-Positionsfehler.

[0070] In der vorliegenden Ausflihrungsform ist das
duale System in dem Erfassungsabschnitt 122 und
dem Signalverarbeitungsabschnitt 123 konfiguriert,
um die Position des Vorsprungteils 201, die ein Er-
fassungsziel ist, als den Zustand der Welle 200 zu
erfassen. Zusatzlich ist konfiguriert, dass jeder Zu-
stand als ein diskreter Spannungswert ausgegeben
wird. In dem Kontroller 300 ist ein Lesespielraum vor-
gesehen, und somit werden die Zustande A bis C bei
Uberlagertem Rauschen nicht falsch bestimmt, und
es wird eine hohe Rauschresistenz erreicht. Es ist so-
mit moglich, die Genauigkeit der Ausgabe des Posi-
tionssensors 100 sicherzustellen.

[0071] Wenn der Positionssensor 100 den erfass-
ten Bereich der Welle 200 auf einer Sensorseite be-
stimmt und dann mit dem Kontroller 300 kommuni-

ziert, kdnnen verschiedene Fehlerfaktoren eliminiert
werden. Infolgedessen wird die Zuverlassigkeit von
Signalen verbessert. Die Signalkommunikation wird
als Pegel einer einzelnen Leitungsspannung ausge-
geben, und somit verringern sich die Kosten einer
Kommunikationsschnittstelle.

[0072] Obwohl die Erfassungselemente 124, 125
und die Verarbeitungsabschnitte 129, 130 jeweils
das duale System aufweisen, wird eine Fehlerbestim-
mung in dem Fehlerbestimmungsabschnitt 131 inner-
halb des Positionssensors 100 durchgefihrt und ein
Bestimmungsergebnis wird von einem Ausgabean-
schluss 115 ausgegeben. Da die Entwurfsanforde-
rungen an die Systemsicherheit aufgrund der Ver-
breitung der funktionalen Sicherheit hoch sind, wur-
de ein Dualsystemsensor mit hoher Zuverlassigkeit
gefordert. Selbst wenn der Erfassungsabschnitt 122
das duale System aufweist, wird die Zuverlassigkeit
einer internen Schaltung verbessert, ohne die Anzahl
der Ausgabeanschliisse 115 zu erhéhen.

[0073] Folglich ist es mdglich, die Zuverlassigkeit
des Erfassungsabschnitts 122 zu verbessern, wah-
rend eine Konfiguration mit drei Anschliissen bei-
behalten wird, das heil3t, dem Energieversorgungs-
anschluss 113, dem Masseanschluss 114 und dem
Ausgabeanschluss 115. Da das Ausgabesystem ein
diskretes Spannungssystem ist, kdnnen Fehler, ein-
schlieBlich eines Kontaktfehlers und einer Trennung
des Ausgabeanschlusses 115, durch den Kontroller
300 erfasst werden. Die Zuverlassigkeit des Positi-
onssensors 100 wird somit erreicht.

[0074] Die Welle 200 ist ein Beispiel des Erfassungs-
ziels der vorliegenden Offenbarung.

(Zweites Ausfiihrungsbeispiel)

[0075] Die vorliegende Ausfiihrungsform beschreibt
Abschnitte, die sich von der ersten Ausfiihrungsform
unterscheiden. In der vorliegenden Ausfihrungsform
geben die Verarbeitungsabschnitte 129, 130 Impuls-
signale mit unterschiedlichen Impulsbreiten an den
Fehlerbestimmungsabschnitt 131 als Signale mit dis-
kreten Werten aus. Das heil3t, das Signal mit einem
diskreten Wert ist ein Pulsbreitenmodulationssignal
(PWM-Signal). Der diskrete Wert ist ein Impulsbrei-
tenwert, eine Signalperiode, ein Tastverhaltnis oder
dergleichen.

[0076] Wie in Fig. 16 gezeigt ist, ist die Impulsbreite
eines Signals im Zustand A am engsten und die Im-
pulsbreite eines Signals im Zustand C am breitesten
festgelegt. Die Impulsbreite eines Signals im Zustand
B wird so festgelegt, dass sie zwischen der Impuls-
breite eines Signals im Zustand A und der Impulsbrei-
te eines Signals im Zustand C liegt. Es ist mdglich,
die Rauschresistenz wie bei der ersten Ausfiihrungs-
form zu verbessern.
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[0077] Wenn der Fehlerbestimmungsabschnitt 131
einen Fehler bestimmt, gibt die Ausgabeschaltung
132 ein Signal mit einem Wert, der sich von diskre-
ten Werten unterscheidet, die in den jeweiligen Berei-
chen festgelegt sind, an den Ausgabeanschluss 115
als ein Fehlersignal aus. Das Signal mit einem Wert,
der sich von den diskreten Werten unterscheidet, ist
ein Signal, das auf hoch oder niedrig fixiert ist. Alter-
nativ kann ein Signal mit einer anderen Impulsbreite
als den jeweiligen in den Zustanden A bis C festge-
legten Impulsbreiten verwendet werden.

[0078] Gemal einer Modifikation, wie sie in Fig. 17
gezeigt ist, werden, wenn vier Zustidnde aus einem
Erfassungssignal bestimmt werden, die vier Zustan-
de so festgelegt, dass sie jeweils vier diskrete Impuls-
breiten haben.

(Weitere Ausflihrungsformen)

[0079] Die in jeder Ausfiihrungsform beschriebene
Konfiguration des Positionssensors 100 ist ein Bei-
spiel. Die Konfiguration des Positionssensors 100 ist
nicht auf die vorstehend beschriebenen Konfigura-
tionen beschrankt und kann irgendeine andere Kon-
figuration sein, die die vorliegende Offenbarung er-
reicht. Beispielsweise wird der Positionssensor 100
nicht nur fir Fahrzeuge, sondern auch fiir Industrie-
roboter und Fertigungsanlagen als Sensor verwen-
det, der die Positionen von beweglichen Komponen-
ten erfasst.

[0080] Vorstehend sind die Ausfiihrungsform, die
Konfiguration und ein Aspekt des Positionssensors
gemal der vorliegenden Offenbarung beispielhaft
dargestellt. Die vorliegende Offenbarung ist jedoch
nicht auf jede Ausfiihrungsform, jede Konfiguration
und jeden Aspekt beschrankt, di sich auf die vorlie-
gende Offenbarung beziehen und beispielhaft darge-
stellt sind. Beispielsweise sind Ausflihrungsformen,
Konfigurationen und Aspekte, die aus einer geeig-
neten Kombination von technischen Elementen er-
halten werden, die in verschiedenen Ausflihrungsfor-
men, Konfigurationen und Aspekten offenbart sind,
ebenfalls im Umfang der Ausfiihrungsformen, Kon-
figurationen und Aspekte der vorliegenden Offenba-
rung beinhaltet.
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Patentanspriiche

1. Positionssensor, aufweisend:
einen Energieversorgungsanschluss (113), an den
eine Energieversorgungsspannung angelegt wird;
einen Masseanschluss (114), an den eine Masse-
spannung angelegt wird;
einen Ausgabeanschluss (115), der ein Signal aus-
gibt;
einen Erfassungsabschnitt (122), der basierend auf
der Energieversorgungsspannung und der Masse-
spannung operiert und eine Position eines Erfas-
sungsziels (200) erfasst; und
einen Signalverarbeitungsabschnitt (123), der basie-
rend auf der Versorgungsspannung und der Mas-
sespannung operiert und ein Signal verarbeitet, das
vom Erfassungsabschnitt eingegeben wird,
wobei:
der Erfassungsabschnitt beinhaltet
ein erstes Erfassungselement (124), das ein erstes
Erfassungssignal entsprechend einer Position des
Erfassungsziels ausgibt, und
ein zweites Erfassungselement (125), das ein zwei-
tes Erfassungssignal entsprechend einer Position
des Erfassungsziels ausgibt; und
der Signalverarbeitungsabschnitt beinhaltet
einen ersten Verarbeitungsabschnitt (129), der das
erste Erfassungssignal von dem ersten Erfassungs-
element empfangt und die Position des Erfassungs-
ziels basierend auf dem ersten Erfassungssignal spe-
zifiziert,
einen zweiten Verarbeitungsabschnitt (130), der das
zweite Erfassungssignal von dem zweiten Erfas-
sungselement empféngt und die Position des Erfas-
sungsziels basierend auf dem zweiten Erfassungssi-
gnal spezifiziert,
einen Fehlerbestimmungsabschnitt (131), der be-
stimmt, ob die Position, die durch den ersten Verar-
beitungsabschnitt spezifiziert wird, mit der Position
Ubereinstimmt, die durch den zweiten Verarbeitungs-
abschnitt spezifiziert wird, und
eine Ausgabeschaltung (132), die in Antwort darauf,
dass Bestimmungen durch den Fehlerbestimmungs-
abschnitt Ubereinstimmen, ein Positionssignal ent-
sprechend einer libereinstimmenden Position an den
Ausgabeanschluss ausgibt, und die in Antwort dar-
auf, dass die Bestimmungen durch den Fehlerbestim-
mungsabschnitt nicht tGbereinstimmen, ein Fehlersi-
gnal entsprechend einem Fehler an den Ausgabean-
schluss ausgibt.

2. Positionssensor nach Anspruch 1, wobei:
der erste Verarbeitungsabschnitt und der zweite Ver-
arbeitungsabschnitt jeweils eine Position des Erfas-
sungsziels als eine Position in einem von mehreren
Bereichen entlang einer Bewegungsrichtung des Er-
fassungsziels spezifizieren und ein Signal mit einem
diskreten Wert entsprechend einem Bereich, der die
Position abdeckt, die unter diskreten Werten spe-
zifiziert ist, die jeweils in den mehreren Bereichen

festgelegt sind, an den Fehlerbestimmungsabschnitt
ausgeben;

der Fehlerbestimmungsabschnitt bestimmt, ob ein Si-
gnal mit einem diskreten Wert, der von dem ersten
Verarbeitungsabschnitt erlangt wird, mit einem Signal
mit einem diskreten Wert Uibereinstimmt, der von dem
zweiten Verarbeitungsabschnitt erlangt wird;

in Antwort darauf, dass Bestimmungen durch den
Fehlerbestimmungsabschnitt Ubereinstimmen, die
Ausgabeschaltung ein tbereinstimmendes Signal an
den Ausgabeanschluss als das Positionssignal aus-
gibt; und

in Antwort darauf, dass die Bestimmungen durch den
Fehlerbestimmungsabschnitt nicht Gbereinstimmen,
die Ausgabeschaltung als das Fehlersignal ein Signal
mit einem Wert, der sich von den diskreten Werten
unterscheidet, die jeweils in den mehreren Bereichen
festgelegt sind, ausgibt.

3. Positionssensor nach Anspruch 2, wobei:
das Signal mit den diskreten Werten Spannungssi-
gnale mit unterschiedlichen Spannungswerten sind.

4. Positionssensor nach Anspruch 2, wobei:
die Signale mit den diskreten Werten Impulssignale
mit unterschiedlichen Impulsbreiten sind.

5. Positionssensor nach einem der Anspriiche 1
bis 4, wobei:
das Erfassungsziel ist eine bewegliche Komponen-
te, die sich in Verbindung mit einer Operation einer
Schaltposition eines Fahrzeugs bewegt.

Es folgen 10 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen

FIG. 1
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FIG. 15
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