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“gISTEMA MOTRIZ POR CORREIA DE RAZAO DUPLA”

Campo da Invengao

A invencdo estd relacionada a um sistema motriz ou
de acionamento por correias de razdo ou velocidade dupla pa-
ra acionamento de acessdrios de motores de veiculos em uma

primeira razdo de velocidade e em uma segunda razdo de velo-

cidade.

Embasamento da Invengao

Os motores de veiculos compreendem de um modo ge-
ral acessdérios que sdo usados na operagdo do motor e do vei-
culo. Tais acessdrios podem incluir uma bomba para a diregéo
assistida, um compressor para condicionamento de ar, um al-
ternador, uma bomba de &leo, uma bomba de combustivel e as-
sim por diante. Tais acessérios sdo de um modo geral aciona-
dos por uma cinta ou correia continua. A correila continua se
acopla a uma polia em cada acessdrio, bem como sobre um eixo
de manivela do motor. O eixo de manivela do motor prové o
torque para acionar os acessdrios.

A medida que a correia é acionada pelo eixo de ma-
nivela ela é necessariamente sujeita a variagdes de veloci-
dade do motor durante a aceleragdo e desaceleragdo do veicu-
lo. Dito de outra forma, a velocidade de operagdo dos aces-
sérios & diretamente proporcional & velocidade do motor.

As variacdes de velocidade do motor, particular-
mente em velocidades do motor maiores que a velocidade de
marcha lenta, resultam em uma operac¢do ineficiente dos aces-
sbrios pols tais acessérios devem ser projetados para operar

satisfatoriamente dentro de toda a faixa de operagaoc do mo-
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tor. Isto significa necessariamente que a eficiéncia é menor
do gue a ideal para a maior parte da faixa de velocidades do
motor. Além disso, em velocidades do motor mais elevadas,
maior poténcia é necessdria para acionar os acessdrios, re-
sultando em menor eficiéncia de combustdo e reducdo do tor-
que disponivel. Portanto, & desejavel desacoplar alguns ou
todos os acessdérios do eixo de manivela do motor de forma a
que eles possam ser acionados em uma faixa de velocidade
mais baixa e mais restrita.

O estado da técnica é representado pela Patente
U.S. No 5 700 121 (1997) de Meckstroch, a qual descreve um
sistema para alimentar varios acessdérios rotativos de veicu-
los.

A técnica anterior demanda que oOs acessdrios sejam
desacoplados do motor quando da partida do motor com o pPro-
pésito de “ajudar” um motor de partida minimamente dimensio-
nado. Além disso, a técnica anterior ndo menciona uma unida-
de de embreagem combinada com um amortecedor de eixo de ma-
nivela para reduzir a aplicacdo de vibracdes do motor.

O que se necessita é um sistema de acionamento por
correia ou cinta de razio dupla possuindo uma unidade de em-
breagem com uma embreagem eletromagnética que €& acoplada
quando da partida do motor. O dgue se necessita é um sistema
de acionamento por correia de razio dupla compreendendo tam-
bém uma unidade de embreagem possuindo um amortecedor de ei-
X0 de manivela. A presente invenc¢do atende a tais demandas.

Resumo da Invenc3o

O aspecto principal da invengdo é o de prover um
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sistema de acionamento por correia de razao dupla possuindo
uma unidade de embreagem com uma embreagem eletromagnética
que é acoplada guando da partida do motor.

Outro aspecto da invengao consiste em prover um
sistema de acionamento por correia de razdo dupla compreen-
dendo também uma unidade de embreagem possuindo um amortece-
dor de eixo de manivela.

Outros aspectos da invencdo serao descritos ou
tornados &bvios pela descrigdo gue se segue da invengdo e
pelos desenhos anexos.

A invencdo compreende um sistema de acionamento
por correia de razd3o dupla para acionar acessOrios rotati-
vos. O sistema compreende uma unidade de embreagem rotativa-
mente conectada a um eixo de rotagdo e uma embreagem sobre-
posta montada diretamente no eixo de rotagdo. O sistema com-
preende também uma pluralidade de acessdrios rotativos rota-
tivamente conectados & unidade de embreagem e rotativamente
conectados ao eixo de rotagdo através da embreagem sobrepos-
ta de tal forma que os acessdrios sdo acionados pela unidade
de embreagem em uma primeira razdo de velocidade e aciona-
dos diretamente pelo eixo em rotagdo em uma segunda razdo de
velocidade, com a unidade de embreagem operando em um valor
predeterminado de uma condicdo de opera¢do do motor, defi-
nindo desse modo a transig¢do entre as primeira e segunda ra-
z&es de velocidade, com a unidade de embreagem sendo acopla-
da quando da partida do motor.

Breve Descrigdo dos Desenhos

Os desenhos anexos, o0s guais sdo incorporados ao,
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formam parte integral do, relatério descritivo ilustram mo-

dalidades preferidas da presente invencdo e, em conjunto com
uma descricdo, servem para explanar 0S8 principios da inven-
cao.

A Figura 1 é um esquema de um sistema de aciona-
mento por correia de razdo dupla.

A Figura 2 é uma vista esquematica em projeg¢ao de
um sistema de acionamento por correia de razdo dupla

A Figura 3 & uma vista em meio corte de uma unida-
de de embreagem.

A Figura 4 é uma vista em meio corte de uma polia
dupla.

A Figura 4A é uma vista em meio corte de uma moda-
lidade alternativa da polia dupla.

A Figura 5 é uma vista esquemdtica de uma primeira
modalidade alternativa do sistema de acionamento por correia
de razdo dupla.

A Figura 6 é uma vista esquemdtica em projecdo de
uma primeira modalidade alternativa do sistema de acionamen-
to por correia de razdo dupla.

A Figura 7 é uma vista esquemdtica de uma segunda
modalidade alternativa do sistema de acionamento por correia
de razdo dupla.

A Figura 8 é uma vista esquemdtica em projegdo de
uma segunda modalidade alternativa do sistema de acionamento
por correia de razao dupla.

A Figura 9 & uma vista em meio corte de uma segun-

da modalidade alternativa da unidade de embreagem do sistema



10

15

20

25

LX) LX) v ces
.

10 wee oo .
. e . .
[ LK L] L
s oo ce o0 (24

evssse
L)
[}
ow
ve0 80
2000

de acionamento por correia de razdo dupla.

A Figura 9A é uma modalidade alternativa da unida-
de de embreagem na Figura 9.

A Figura 10 é uma vista em meio corte de uma polia
dupla para a segunda modalidade alternativa da unidade de
embreagem do sistema de acionamento por correia de razdo du-
pla.

A Figura 10A é uma vista em meio corte de uma mo-
dalidade alternativa da polia dupla na Figura 10.

A Figura 11 é& um esgquema de uma disposigdo alter-
nativa, incluindo um moto-gerador em um sistema de aciona-
mento por correia de razdo dupla.

A Figura 12 é uma vista esquemdtica em projecdo da
modalidade alternativa incluindo um moto-gerador na Figura
11.

Descrigdo Detalhada da Modalidade Preferida

Um sistema de acionamento por correia de razdo du-
pla & apresentado na Figura 1. O sistema da inveng¢do opera
com uma razdo de acionamento de primeira ou segunda polia
que € selecionado através de uma unidade de embreagem 11. Em
uma primeira velocidade do motor é usada uma primeira razdo
de polia. Em uma segunda velocidade de motor & utilizada uma
segunda razdo de polia.

O sistema compreende duas correias / cintas. A
correlia usada para transmiss3o de torque é determinada pelo
estado da unidade de embreagem. A primeira razdo de polia ou
a segunda razdo de polia é selecionada por acoplamento ou

desacoplamento da unidade de embreagem eletromagnética 11.
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O acoplamento da unidade de embreagem aciona o sistema por
meio de uma correia acoplada com uma primeira polia na uni-
dade de embreagem.

No primeiro modo (velocidade do motor prdxima a
marcha lenta) a segunda correia no sistema ndo estad transmi-
tindo torque diretamente a partir do eixo de manivela do mo-
tor, porém estd transmitindo torque para OS acessdrios do
motor a partir de uma polia dupla que estd também acoplada
com a primeira correia.

Em um segundo modo (velocidades de motor maiores
do que a marcha lenta), a embreagem €& desacoplada, o que le-
va a primeira polia e a primeira correia a serem desacopla-
das do sistema. Os acessdrios estdo sendo entdo acionados
pela segunda correia, a gual estd acoplada com uma embreagem
de sentido tnico ou “one-way” ao eixo de manivela. No segun-
do modo, os acessdrios s3o acionados em uma velocidade rela-
tivamente mais lenta do que a que seria obtida com a primei-
ra correia pois a razdo da segunda polia de acionamento é
menor do que a razdo da primeira polia de acionamento. Isto
se deve ao fato de gue a segunda polia do segundo modo pos-
sui um dilmetro menor do que a primeira polia do primeiro
modo.

O sistema compreende uma unidade de embreagem 11
montada em um eixo rotativo de acionamento, tal como um eixo
de manivela (CRK) de um motor.

A unidade de embreagem 11 compreende uma primeira
e segunda polias, bem como um amortecedor de eixo de manive-

la, um isolador, ou ambos, e a embreagem eletromagnética. A

Ly
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unidade 11 compreende também uma embreagem de sentido UGnico.

A unidade de embreagem 11 est& conectada em acio-
namento aos acessdrios de motor: bomba de agua W_P (polia
17), bomba da diregdo servo assistida P_S (polia 13), alter-
nador ALT (polia 15), polia esticadora IDL (polia 18) e com-
pressor de condicionador de ar A _C (polia 19), por meio de
uma correia continua com miltiplas aletas ou multidentada
16. O tensionador TEM (pclia 14) estd posicionado apds a po-
lia dupla 13 da bomba da dire¢do servo assistida com base no
movimento hordrio do eixo de manivela. A correia 16 é uma
correia dentada conhecida pelos técnicos na area.

Uma segunda correia dentada 12 conecta a unidade
de embreagem 11 com uma polia dupla 13 conectada & bomba da
diregdo servo assistida P_S. Nesta modalidade, a correia 12
esta instalada em um acionamento de dois pontos. Tal como
apresentado na Figura 2, a correia 16 estd fisicamente dis-
posta entre o motor e a correia 12.

A unidade de embreagem 11, tal como mostrado na
Figura 3, compreende o cubo 40 e a embreagem de sentido Uni-
co 42 montada sobre o mesmo. A Figura 3 apresenta a metade
superior de uma vista em corte, a metade inferior sendo uma
imagem especular e simétrica da metade superior. Em tal mo-
dalidade, o cubo 40 estd diretamente conectado ac eixo de
manivela do motor (CRK). A polia 66 compreende um cubo in-
terno 44, uma porgac externa 660 suportando a correia e um
membro amortecedor 68, o gual estd disposto entre o cubo 44
e a porgdo externa 660. O cubo interno 44 estd acoplado com

a embreagem de sentido Unico 42. O membro amortecedor 68

~
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compreende um material elastomérico conhecido na area de a-
mortecedores de eixos de manivela. A porgdo 660 possuil um
perfil com miltiplas aletas ou dentes, porém inclui também
qualquer perfil conhecido na &area das polias.

A segunda polia 62 estd& conectada ao rotor 48 da
embreagem eletromagnética 60. O rotor 48 e, através dele, a
polia 62, est3o rotativamente acoplados com O cubo 40 por
meio de rolamentos 46. Os rolamentos 46 sdo conhecidos pelos
técnicos na area e compreendem os de tipo de esferas, mango-
te, agulha, ou qualquer outro tipo adequado para o servigo.
A bobina 50 da embreagem eletromagnética 60 esta ligada a um
bloco de motor por meio de uma placa posterior 64.

O cubo 40 estd conectado & placa 56 da embreagem
eletromagnética 56 através de uma extensdo de cubo 52 e pla-
cas de mola 54. A unidade de embreagem 11 é coberta pela co-
bertura 58, a qual impede que poeira e detritos penetrem na
unidade. A placa de embreagem 56 & acoplada com o rotor 48,
dependendo do estado de energizacido da bobina 50. A bobina
50 estd conectada ao sistema elétrico de um motor. Pode-se
notar o tamanho compacto da embreagem, uma vez que a bobina
50 estd contida no interior de uma largura da polia 62.

Fazendo referéncia a Figura 2, a polia 66 da uni-
dade de embreagem 11 estd conectada a uma primeira polia 49
da polia dupla 13 da bomba da direc¢do servo assistida por
meio da correia 16. A Figura 4 & uma vista em corte da polia
dupla 13. A Figura 4 apresenta a metade superior de uma vis-
ta em corte, a metade inferior sendo uma imagem especular e

simétrica da metade superior. A polia dupla 13 compreende a
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polia 45 e a polia 49, cada uma estando conectada pela malha

41. A polia 62 da unidade de embreagem 11 estd conectada a
polia 45 da polia dupla 13 por meio da correia 12.

O sistema da invencdo em cada uma das modalidades
a seguir opera em dois modos. O modo um sServe a velocidades
de motor relativamente baixas, incluindo a marcha lenta. O
modo dois serve a todas as velocidades de operagdo restan-
tes, ou seja acima da marcha lenta.

No modo um, a bobina 50 da embreagem eletromagné-
tica 60 estd energizada e, portanto, a embreagem & travada
quando da partida do motor para permitir a partida dos aces-
sérios juntamente com o motor por meio da correia 12. tal
método evita o problema de uma queda na velocidade do motor
caso os acessérios fossem levados até a velocidade de opera-
c3o0 apds a partida do motor gquando a embreagem é acoplada.
No modo um, a polia 62 e o cubo 40 giram juntos, pois a pla-
ca eletromagnética 56 estd acoplada & embreagem 60, desse
modo fixando em rotacdo a polia 62 ao cubo 40. A placa 56
estd diretamente conectada ao cubo 40 através da extensdo de
cubo 52 e, através da mesma, a eixo de manivela CRK.

A polia 62 transmite torque do eixo de manivela
através da correia 12 para a polia 45 montada sobre a bomba
da diregdo servo assistida P_S. A Figura 4 é uma vista em
corte de uma polia dupla. A polia 49 gira com a mesma velo-
cidade gue a polia 45. A polia 49 transmite torgue para to-
dos o©s outros acegsdrios através da correia 16.

No modo um, a polia 66 é acionada pela correia 16

em uma velocidade de rotagdo mais alta do gue a velocidade

M
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de rotagdo da polia 62, portanto a embreagem de sentido Gni-

co 42 estad desacoplada. No modo um, todos os acessdrios, ex-

ceto a bomba da direcdo servo assistida, sdao acionados em
série pelas correias 12 e 16, apesar de nenhum torque ser
transmitido da polia 66 para o cubo 40.

Como exemplo, no caso de um motor V8 de 5,3 1li-

tros, os diémetros exemplares das polias do sistema da in-
vengdo, em mm, sdo como se segue:
Tabela 1
Eixo de Manivela |Direcdo Assisti- | ALT W P A C
da
Primeira | Segunda | Primeira | Segunda
(66) (62) (49) (45)
128 165 163 140 59 150 112
Diémetros de polias do sistema de polias de razdo
dupla

As razdes de polias do eixo de manivela / direcdo
assistida no sistema da Tabela 1 s3o como se segue:

165/140

1,17 (razdo do (primeiro) modo um)

128/163

0,78 (razdo do (segundo) modo)

No modo um, os acessdrios giram relativamente com
a mesma velocidade que eles girariam no caso de um sistema
de acionamento de acessdrio de acoplamento direto.

Com o propdésito de comparacdo, sdo apresentados a

seguir dildmetros de polias da técnica anterior, em mm:
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Tabela 2
Eixo de | Diregao ALT W P A C
Manivela Assistida
A_‘
193 163 59 150 112 ]

Didmetros de polias da técnica anterior
A razdo das polias de eixo de manivela / diregéo

assistida no sistema da técnica anterior na Tabela 2 é a se-

guinte:
193/163 = 1,18
Tal raz3oc é substancialmente a mesma que a (pri-

meira) razdo do modo um, tal como calculada para a Tabela 1

acima. Isto ilustra que as razdes de acionamento de acessé-
rios sdo substancialmente as mesmas entre os sistemas nas
Tabelas 1 e 2. No entanto, os difmetros relativos de polias
de acessdrios podem ser diferentes no sistema da invencgao,
velocidade e outras

dependendo do peso, custos de produgédo,

exigéncias do sistema.

Uma comparagdo entre o didmetro do eixo de manive-
la na Tabela 2 com o didmetro da polia de eixo de manivela
(66) na Tabela 1 é:

193/128 = 1,5
Isto ilustra uma redugdo geral de velocidade de
acessdrio obtida pelo sistema da invencdo em relac¢do ao sis-
tema da técnica anterior com velocidades de motor acima da

marcha lenta.

A polia 62 pode ter um didmetro no sistema da téc-

#

)
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nica anterior de 193 mm em lugar de 163 mm. O didmetro da

polia 62 pode ser reduzido para 165 mm no sistema da inven-

cio devido ao menor didmetro da polia 45, qual seja de 140

mm em lugar de 163 mm. No modo um a raz3o entre o eixo de
manivela e a bomba da diregdo assistida permanece a mesma:
163/163 = 165/140 = 1,17.

No modo dois, a embreagem eletromagnética 60 é de-
sacoplada e a embreagem 42 acoplada. Durante a transigdo do
modo um para o modo dois, a embreagem pode ser desacoplada
durante um periodo de tempo, por exemplo de trés segundos,
para reduzir o choque para as correias e o sistema. A bobina
50 estid eletricamente conectada a uma fonte de energia, tal
como uma bateria de veiculo ou alternador e é controlada por
uma cpu do motor. A CPU compreende um computador, memdria e
o barramento e fiacdo de conex3o. A CPU detecta condigdes
predeterminadas de operacdo do motor e a CPU calcula um va-
lor predeterminado para acoplamento e desacoplamento da uni-
dade de embreagem com base em pelo menos uma dentre uma plu-
ralidade de condicgdes de operacdo sensoriadas; com tais con-
dicdes sensoriadas compreendendo a carga do acessdrio, a ve-
locidade do motor, a carga da bateria, a posigdo da borbole-
ta de admiss3o, a temperatura do liguido de refrigeragao do
motor, a selecdo de marcha do veiculo, a velocidade do veil-
culo, a pressido absoluta do manifold ou coletor de admissao,
a temperatura ambiente do ar, a vazdo ponderal de ar e a po-
sic3o do acelerador. A medida que uma condigdo de operagdo €
alcancada ou ultrapassada, seja por aceleragdo ou desacele-

racdo do motor, a embreagem & energizada ou desenergizada
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apropriadamente.

No modo dois, a segunda polia 62 fica livre ou
“louca” com o rotor 48 sobre rolamentos de esferas 46, por-
tanto nenhum torgue é transmitido entre o cubo 40 e a polia
62. Nenhum torque é transmitido entre a polia 45 e a polia
62 pela correia 12. os acessdrios s3o acionados apenas pela
correia 16 pois a embreagem 42 esté desacoplada. A embreagem
42 leva a polia 66 a ser acionada pelo cubo 40. O motor
transmite torque através da polia 66 para os acessdrios.

No caso de répida desaceleracdo do motor, quando
Os acessdrios, devido i sua inércia, podem transmitir torque
para o motor, a embreagem 42 & desacoplada permitindo que os
acessérios reducdo sua rotagdo em uma taxa menor do que a
taxa de desacelerac3o do motor. Isto reduz o desgaste da
correia 16.

O didmetro da polia 66 & relativamente menor do
que o didmetro da polia 62. Como exemplo, o didmetro da po-
lia 66 &€ de 128 mm em lugar de 165 mm. Tal menor razdo de
polias reduz a velocidade relativa de todos os acessdédrios
acionados por um fator de 1,5.

A primeira modalidade aqui descrita requer um es-
pago axial minimo para o sistema de acionamento por correi-
as. No entanto, a unidade 11 requer algum espaco axial extra
para a embreagem eletromagnética 50. tal espago totaliza a-
proximadamente 20 a 25 mm.

A Figura 4A é uma vista em corte de uma modalidade
alternativa de polia dupla. A Figura 4A apresenta a metade

superior de uma vista em corte, a metade inferior sendo uma
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imagem especular e simétrica com relacdo a metade superior.
Em tal modalidade, um membro elastomérico 226 €& disposto en-
tre a malha 41 e a polia 45. A polia dupla 13 €& conectada a
um acessdrio, neste caso a bomba da diregdo assistida P_S. O
membro elastomérico 226 atua como um isolador de vibragdo
para reduzir a amplitude das vibracdes do motor gque iriam de
outra forma ser transmitidas para o acessdrio através da
correia 12 proveniente do eixo de manivela. O isolador fun-
ciona principalmente na marcha lenta do veiculo uma vez que
em velocidades maiores do que a marcha lenta, a embreagem 11
desconecta a polia 45 da recepgdoc de torque proveniente do
eixo de manivela. O membro elastomérico pode compreender
gualquer borracha natural ou sintética, ou uma combinac¢do de
borrachas natural e sintética, todas conhecidas pelos técni-
cos na area.

As Figuras 5 e 6 apresentam uma primeira modalida-
de alternativa em que o acionamento da unidade de embreagem
11 compreende um conjunto de polias 26 conectado aoc compres-
sor de ar condicionado.

Em tal caso o didmetro para cada polia & como se

segue:
Tabela 3

Eixo de Manivela (A C ALT W_P P_S

Primeira | Segunda | Primeira | Segunda

(66) (62) | ]
|
|

128 193 112 112 1 59 150 163
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Didmetros de polias do sistema de polias de razao

dupla

As razdes de polias do eixo de manivela / A _C no

sistema da Tabela 3 sdo como se segue:

193/112 1,72 (razdo do (primeiro) modo um)

1

128/112 1,14 (razdo do (segundo) modo)

It

A operacgido do sistema € a mesma que aquela descri-
ta para a modalidade nas Figuras 1 e 2. uma vantagem de mon-
tar a polia dupla sobre o compressor de ar condicionado é a
de utilizar o espaco disponivel pois a embreagem eletromag-
nética é usualmente integrada & polia do compressor de ar
condicionado.

Uma preocupacdo operacional é a de substituigao
das correias. No entanto, considerando-se que a correia 12 €
utilizada durante 5 a 10 % do tempo e gue a correia 16 &€ u-
tilizada todo o tempo, a substituic¢d@o provavelmente serd ne-
cessé&ria mais amilGde para a correia 16, que € a correia dis-
posta mais internamente com relacdo ao motor. Nas modalida-
des descritas, ambas as correias deverdo ser retiradas mesmo
gue seja necessdria a substituig¢do de apenas uma.

Para atender a tails problemas é apresentada outra
modalidade.

As Figuras 7 e 8 apresentam uma segunda modalidade
alternativa. A correia de acionamento de dois pontos 32 &
disposta de forma relativamente mais prdxima aoc motor do que
a correia continua 36. A correia 36 é posicionada afastada

do motor por fora da correia 32.

Apesar de gue o conceito e funcgdo de todos os ele-
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mentos desta modalidade serem similares as modalidades aci-
ma, o projeto e posicionamento dos componentes sdo algo di-
ferentes. A diferenca principal em tal segunda modalidade
alternativa é a de que a unidade de embreagem eletromagnéti-
ca 33 esta montada sobre a unidade de diregdo assistida P_S,
ver na Figura 9, em lugar de sobre o eixo de manivela. Em
tal modalidade, a unidade de polia dupla 31 esta montada no
eixo de manivela, ver na Figura 10.

Fazendo novamente referéncia & Figura 9, a unidade
de embreagem 33 compreende uma embreagem eletromagnética com
bobina 57. A Figura 9 apresenta a metade superior de uma
vista em corte, a metade inferior sendo uma imagem especular
e simétrica da metade superior. A bobina 57 estd ligada a um
alojamento ou estojo estaciondrio 77 através da placa poste-
rior 75. O alojamento 77 ndo gira e é usado para montar a
embreagem a uma superficie, por exemplo, uma superficie de
um motor. O rotor 73 com a polia 71 é instalado de forma ro-
tativa sobre o rolamento de esferas 55 sobre o alojamento
77. O rolamento 55 consiste de um rolamento de esferas, po-
rém pode também consistir de qualgquer rolamento adequado co-
nhecido pelos técnicos na area. A placa de embreagem 61 estéa
ligada de forma mdvel & segunda polia 69 por meio de eixos
67, por exemplo, trés eixos 67 simetricamente espagados em
torno da polia 69. Coxins de borracha empurram a placa 61
afastando-a do 73 quando a bobina 57 ndo esté& energizada.
Tal método de ligacdo permite a placa 61 se movimentar axi-
almente a partir da polia 69 em diregdo ao rotor 73 gquando a

bobina 57 é energizada e a embreagem € desse modo acoplada.
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A polia 69 tampém compreende O cubo 53 pelo qual a polia 69
estd diretamente conectada a um acessédrio, tal como O eixo
de uma bomba da direcdo assistida. Pode-se constatar o tama-
nho compacto da embreagem, uma vez dJue a bobina 57 esta con-
tida no interior de uma largura da polia 71 e a placa 61 es-
t4 contida dentro de uma largura da polia 69.

Fazendo novamente referéncia & Figura 8, nesta se-
gunda modalidade alternativa, no modo um, a embreagem ele-
tromagnética 57 estad acoplada. A placa 61 possui um acopla-
mento por fricgdo com o rotor 73, levando desse modo as po-
lias 71 e 69 girar em sincronia. A polia 90, estando rigida-
mente conectada ao eixo de manivela, transmite torque para a
polia 71. A correia 32 estd sob carga. A polia 69 esté
transmitindo torque para todos os acessdrios, incluindo a
polia 86. No entanto, a embreagem de sentido uGnico 82 esté
desacoplada e portanto nenhum torque é transmitido da polia
86 para o cubo 80. em tal modo, a embreagem de sentido unico
82 estd desacoplada. Todo o torque estd sendo transmitido a
partir da polia 90 através da correia 32.

No modo dois, qguando a bobina 57 ndo estd energi-
zada, a polia 71 gira livremente e ndo transmite torque, uma
vez que a correia 32 estd desacoplada do sistema. A embrea-
gem 82 estid acoplada e transmite torque para os acessOrios.
A polia 69 transmite torgue, uma vez gque ela estd conectada
ao cubo 53, o gual estd diretamente conectado a um e€ixo de
acessdrio.

Os didmetros de todas as polias acima descritas,

em mm, Sa0 Ccomo sSe segue:
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Tabela 1

Eixo de Manivela |Direcdo Assisti- | ALT W P A C

da

Primeira | Segunda | Primeira | Segunda

(86) (90) (69) (71)

128 165 163 140 59 150 112

Didmetros de polias do sistema de polias de razdo
dupla

As razdes de polias do eixo de manivela / direcgédo
assistida no sistema da Tabela 4 sdo como se segue:

165/140 1,18 (razdo do (primeiro) modo um)

128/163 = 0,78 (razdo do (segundo) modo)

O didmetro da primeira polia 86 é determinado da
mesma maneira acima descrita na primeira modalidade. A velo-
cidade de todos os acessbérios neste modo é de aproximadamen-
te 1,5 vezes mais lenta do que um sistema da técnica anteri-
or acoplado diretamente.

Nesta modalidade, o espago axial requerido pela
embreagem eletromagnética 33 é alocado entre a bomba de di-
recdo assistida e seu conjunto de polia dupla. Para acomodar
este comprimento extra pode ser necessadrio que a bomba de
direcdo assistida seja movida ao longo do eixo longitudinal
em direcdao ao volante do motor.

Os componentes em todas as modalidades descritas
sdo componentes conhecidos pelos técnicos na area. Como e-

xemplo, as embreagens de sentido Unico podem ser obtidas a-

4y
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través da Formsprag. As embreagens eletromagnéticas podem
ser obtidas através da Ogura. Como exemplo, as Figuras 3 € 9
mostram embreagens padrdo, do tipo 6 557162, com capacidade
de torque de 128 N.m (Figura 3) e do tipo 10 515376, capaci-
dade de torque de 120 N.m.

A Figura 9A é uma modalidade alternativa da unida-
de de embreagem na Figura 9. A Figura SA apresenta a metade
superior de uma vista em corte, a metade inferior sendo uma
imagem especular e simétrica da metade superior. Em tal mo-
dalidade, o membro elastomérico 246 é disposto entre a polia
71 e o rotor 73. O membro elastomérico 246 compreende um a-
mortecedor quando a unidade 33 estd conectada diretamente ao
eixo de manivela. Em tal modalidade, o membro 246 compreende
um isolador de vibrag¢3o quando a unidade de embreagem 33 es-
td diretamente conectada a um eixo de acessdério, tal como
mostrado na Figura 8. O membro elastomérico 246 pode compre-
ender qualquer borracha natural ou sintética ou uma combina-
cdo de borrachas natural e sintéticas, todas conhecidas pe-
los técnicos na area.

A Figura 10 é uma vista em corte da polia dupla
para a segunda modalidade alternativa da unidade de embrea-
gem do sistema motriz de correia de dupla razdo. A Figura 10
apresenta a metade superior de uma vista em corte, a metade
inferior sendo uma imagem especular e simétrica da metade
superior. A polia dupla 31 é apresentada em um sistema na
Figura 8. A polia 90 estd conectada ao cubo 80. A polia 86 €&
rotativamente acoplada aoc cubo 80 através de uma embreagem

de sentido dnico 82. o membro de amortecimento elastomérico
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330 estd disposto entre a polia 86 e o rotor 84. O membro
330 amortece as vibragdes de torgdo do eixo de manivela. O
membro de amortecimento elastomérico pode compreender qual-
quer borracha natural ou sintética, ou uma combinagao de
borrachas natural e sintéticas, todas conhecidas pelos téc-
nicos na area. O rotor 84 estd acoplado com a embreagem de
sentido Unico 82. A polia 86 compreende tampbém o membro 1i-
nercial 88 que ajuda a reduzir a velocidade e transientes de
torgdo causados pela partida do motor. Ela também se apro-
veita da inércia dos acessdrios quando a embreagem 82 esté
sendo bypassada. O membro inercial 88 compreende uma massa
cujo porte é selecionado de acordo com as caracteristicas de
vibragdo e inerciais do eixo de manivela do motor e com as
exigéncias de amortecimento do sistema.

A Figura 10A é uma vista em corte de uma modalida-
de alternativa da polia dupla na Figura 10. A Figura 10A a-
presenta a metade superior de uma vista em corte, a metade
inferior sendo uma imagem especular e simétrica da metade
superior. Em tal modalidade, um membro de amortecimento e-
lastomérico 302 estéd disposto entre a polia 90 e o cubo 80.
Em tal modalidade, a polia dupla 31 estd conectada ao eixo
de manivela do motor. O membro 302 atua como um amortecedor
para isolar vibragdes do eixo de manivela que s3oc de outra
forma transmitidas através da correia 16 para um acessdério.
A contribuigdo do amortecedor 302 é maior em velocidades a-
cima da marcha lenta do motor, em que o amortecedor 302 ab-

sorve cargas 1inerciais e ndo cargas de torgue uma vez que a

embreagem 60 estd desacoplada em velocidades do motor maio-

ul



10

15

20

25

res do que a marcha lenta. O membro elastomérico podem com-

preender gqualquer borracha natural ou sintética ou uma Com-

binag¢do de borrachas natural e sintéticas, todas conhecidas
pelos técnicos na area.

Em guaisguer das modalidades acima, ou a correia
12 ou a correia 16, ou ambas, podem compreender uma correia
de baixo mdédulo conhecida pelos técnicos na area. A correia
de baixo médulo compreende uma correia possuindo um cordonel
elastico compreendendo Nylon 4.6 ou Nylon 6.6, ou uma combi -
nacdo dos dois. Um mdédulo eléastico da correia fica na faixa
de aproximadamente 1500 N/mm até aproximadamente 3000 N/mm.
Uma caracteristica da correia de baixo médulo &€ a de que ela
pode ser instalada sobre um sistema de acionamento por coOr-
reia sem um tensionador ou acessério de eixo mbvel. A cor-
reia de baixo médulo é simplesmente instalada usando-se uma
ferramenta de instalagdo de correia conhecida pelos técnicos
na area. A ferramenta €é usada para fazer rolar ou empurrar
lateralmente a correia por sobre uma borda de uma polia de
transmissdo ou polia de acessdrio sem a necessidade de se
ajustar de outra forma a localizacgdo central do eixo da po-
lia. A correia de baixo médulo é particularmente adequada
para a correia de dois pontos, isto &, as correias 12 e 32,
uma vez que equipar a transmissdo de tal maneira que ela se-
ria de outra forma mével para permitir a instalagdo e ajuste
da correia 12, 32, poderia ser mails custoso do gque simples-
mente projetar a transmissdo para ser conectada diretamente
a uma superficie de montagem do motor tal como um bloco de

motor. Ademais, ajustar a localizagdo do eixo de transmissao
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em relagdo ao eixo de manivela iria também consumir mais
tempo de montagem.

Em uma modalidade alternativa, o sistema da inven-
¢ado compreende um moto gerador em combinag¢do com os acessd-

5 rios. A Figura 11 é um esquema de uma modalidade alternativa
incluindo um moto gerador. O moto gerador M/G estd acoplado
com a correla 16 através da polia 150 gue estd acoplada com

| a correia 16. Uma vez que o moto gerador M/G inclui um gera-
| dor, o alternador incluido na modalidade apresentada na Fi-
10 gura 1 é omitido. Além disso, um tensionador Ten (polia 20)
€ incluido em tal modalidade alternativa para assegurar ten-
sdo apropriada da correia. O tensionador TEN é conhecido pe-
los técnicos na &area. Exceto como descrito na Figura 12, o
sistema apresentado na Figura 11 é tal como aquele descrito
15 na Figura 1.

A Figura 12 é uma vista esquemdtica em projegao da
modalidade alternativa que inclui um moto gerador. O sistema
alternativo opera em dois modos.

Inicialmente, em um primeiro modo o moto gerador

20 M/G é operado como um motor quando o motor estd desligado.
Quando operado como um motor o M/G opera o aciona os acessd-
rios, por exemplo a bomba da direcdo assistida (P_S) e o
compressor do condicionamento de ar (A_C), quando o motor
esta desligado. Neste modo o M/G & usado para dar partida no

25 motor conforme necessirio. Apds dar partida no motor, o M/G
atua em um segundo modo como um gerador de energia para ali-
mentar acessdrios do veiculo e para prover energia elétrica

para carregar a bateria 800.
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Quando o motor €& ligado a partir de um estado em

que o veiculo estd parado, © M/G no modo motor da partida no

motor. A embreagem 60 é ligada (ON) desse modo acoplando a
correia 12 e a polia 62, dessa forma transmitindo torque do
M/G através da correia 16 para a polia 13 para a correia 12
para o polia 62 e através dessa para O eixo de manivela.

Durante o processo de partida do motor, O contro-
lador 500 detecta a velocidade do M/G. O controlador 500 le-
va o inversor 400 a efetuar uma operagdo de comutagdo tal
gue um torque e uma velocidade necessarios para dar partida
ao motor sejam obtidos. Como exemplo, caso um sinal para 1i-
gar o condicionador de ar A/C tenha sido ligado quando da
partida do motor, um torgue mais elevado seréa necessario em
comparac¢do ao estado OFF do A/C. Portanto, o controlador 500
aplica ao inversor 400 um sinal de controle de comutagdo pa-
ra permitir ao M/G girar em um torque mais elevado com maior
velocidade.

O sinal de controle de comutagdo pode ser determi-
nado por uma variedade de sinais de estado do motor e do ve-
iculo que s3o providos para o controlador 500 e pelo mesmo
organizados por meio de uma memdria de mapeamento armazenada
na memdria. Alternativamente, o sinal de controle de comuta-
cdo pode ser determinado por cadlculos efetuados pela unidade
de processamento (CPU) disposta no controlador 500.

Uma vez que o motor esteja operando, o M/G opera
como um gerador e os modosgs de operagdo da polia de razdo du-
pla acima descritos no presente relatdrio descritivo sdo e-

fetuados; qual seja, a embreagem 60 estd ON para partida do
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motor e uma primeira faixa de velocidade de operagdo , apro-

ximadamente a marcha lenta, e a embreagem 60 est&d OFF, ou
desacoplada, para uma segunda faixa de velocidade de opera-
cdo maior do gque aproximadamente a marcha lenta, tal como
descrito no presente relatdrio descritivo. Os acessérios es-
t3o conectados a unidade de embreagem e a embreagem de sen-
tido Gnico de tal forma gque gquando o motor estd operando OS
acessérios sio acionados pela unidade de embreagem em uma
primeira razdo de velocidade e acionados pela embreagem de
sentido Unico em uma segunda razdoc de velocidade, a primeira
razdo de velocidade e a segunda razdo de velocidade sendo
selecionadas por uma condigdo de operagdaoc do motor.

O uso do M/G no sistema permite a realizacgdo de
uma dupla melhoria de economia de combustivel. No primeiro
caso é obtida uma melhoria de economia de combustivel pela
operacdo dos acessdérios em uma razdo de velocidade reduzida
para velocidades acima da marcha lenta. No segundo caso, €
obtida uma melhoria de economia de combustivel pela operagao
do moto gerador por permitir a parada do motor para situa-
¢Bes predeterminadas de operagdo do veiculo, tal como em um
semdforo de transito.

Mais particularmente, gquando o M/G é usado como um
gerador e o motor estd operando aproximadamente em marcha
lenta, a embreagem 60 é ligada tal como descrito para a Fi-
gura 1. Em velocidades do motor acima da marcha lenta, a em-
breagem 60 é desligada e a embreagem de sentido UGnico 42 es-
t& em um estado acoplado, desse modo transmitindo torgue ao

eixo de manivela através da polia 66, através da correila 16,
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para os acessdérios.

Quando os acessdrios sao operados pelo M/G no modo
de motor, enquanto o motor e o eixo de manivela estdo para-
dos, a embreagem 60 é desligada. Uma vez dJue a empbreagem 60
estd desligada, na realidade tal configuragdo atua como se a
unidade de embreagem 11 estd em uma marcha neutra ou em
“ponto morto”, impedindo desse modo a transmissdo de torque
da polia 150 e da correia 12 para O eixo de manivela. Além
disso, neste modo a embreagem de sentido UGnico 42 esta no
modo de sobre operagdo ou over-running de forma que nenhum
torque é transmitido da correia 16 para © eixo de manivela.
Portanto os acessérios sdo acionados pelo M/G sem girar o
eixo de manivela. Neste caso o controlador 500 aplica ao in-
versor 400 um sinal de controle de comutagdo para girar O
M/G na velocidade e torque correspondentes as cargas dos a-
cessérios necessarios. Naturalmente, a embreagem 60 também €&
desacoplada para velocidades do motor acima da marcha lenta,
tal como descrito nas Figuras 1 e 2.

Quando é& recebido um sinal de parada de motor, O
controlador 500 para o motor através da transmissdo de um
sinal para interromper o fornecimento de combugtivel para o
motor, por exemplo para uma bomba elétrica de combustivel
(ndo é mostrada). A operacdo de parada de motor pode ser e-
fetuada sob uma condicdo em que, por exemplo, a velocidade
do veiculo é zero, os freios sdo parcial ou completamente
aplicados e a alavanca de cambio esté& na posigdo “D” ou "N”.
O sinal que para o motor é usado para desacoplar a embreagem

60, desacoplando desse modo a correia 12 do eixo de manive-
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As descrigdes acima ndo tencionam limitar as apli-
cagdes do sistema da invencdo. Em cada uma das modalidades
acima, o didmetro de cada polia no sistema pode ser selecio-
nado para provera razdo de acionamento desejada.

Apesar de terem sido aqui descritas formas da in-
vengao, ficard claro para os técnicos na Area que variagodes
podem ser efetuadas na estrutura e relagdo das pegas sem
constituir um afastamento do espirito e escopo da invencgdo

aqui descrita.



REIVINDICACOES

1. Sistema motriz por correia de razado dupla,
CARACTERIZADO pelo fato de gque compreende:
um membro acionador;

5 o membro acionador conectado de forma rotativa a
um primeiro membro acionado por um primeiro elemento sem
fim;

um segundo membro sem fim conectado de forma rota-
tiva entre o membro acionador e um segundo membro acionado;

10 uma primeira embreagem disposta entre o primeiro
membro sem fim e o segundo membro sem fim para transmitir de
forma seletiva o torque do primeiro membro sem fim para o
segundo membro sem fim; e

uma segunda embreagem disposta entre o segundo

15 membro sem fim e o membro acionador para desacoplar de forma
seletiva o segundo membro sem fim do membro acionador.

2. Sistema, de acordo com a reivindicacgédo 1,
CARACTERIZADO pelo fato de que a primeira razao de velocida-
de é maior do que a segunda razdo de velocidade.

20 3. Sistema, de acordo <com a reivindicacadao 1,
CARACTERIZADO pelo fato de que a unidade de embreagem com-
preende uma embreagem eletromagnética.

4. Sistema, de acordo com a reivindicacédo 1,
CARACTERIZADO pelo fato de que compreende também um contro-

25 lador para levar a unidade de embreagem a operar no valor
predeterminado.

5. Sistema, de acordo <com a reivindicagao 4,

CARACTERIZADO pelo fato de que o controlador recebe alimen-
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tagbes provenientes de uma pluralidade de sensores.
6. Sistema, de acordo <com a reivindicacado 5,
CARACTERIZADO pelo fato de que o controlador calcula o valor
predeterminado com base pelo menos em uma dentre uma plura-
5 lidade de condigbes de operacao sensoriadas, com as condi-
cbes sensoriadas compreendendo a carga de acessdérios, a ve-
locidade do motor, a carga da bateria, a posicdo da borbole-
ta da alimentacdo, a temperatura do liquido de refrigeracéo
do motor, a selecdo de marcha do veiculo, a velocidade do
10 veiculo, a pressao absoluta do coletor de admissdo, a tempe-
ratura ambiente do ar, a vazao ponderal de ar, ou a posicao
do acelerador, ou uma combinacdo de duas ou mais das condi-
cdes acima.
7. Sistema, de acordo <com a reivindicacado 6,
15 CARACTERIZADO pelo fato de que o controlador leva a unidade
de embreagem a iniciar o desacoplamento no valor predetermi-
nado até que a unidade de embreagem esteja completamente de-—
sacoplada, definindo desse modo um periodo de desacoplamen-
to, com o periodo de desacoplamento sendo de cerca de 3 se-—
20 gundos.
8. Sistema, de acordo <com a reivindicacado 6,
CARACTERIZADO pelo fato de que o controlador leva a unidade
de embreagem a iniciar o acoplamento no momento predetermi-
nado apds a partida do motor, até que a unidade de embreagem
25 esteja completamente acoplada, definindo desse modo um peri-
odo de acoplamento, com o periodo de acoplamento sendo de
cerca de 3 segundos.

9. Sistema motriz por correia de razao dupla,
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CARACTERIZADO pelo fato de gque compreende:

uma unidade de embreagem montada diretamente em um
eixo rotativo;

uma embreagem de sentido Unico compreendendo um

5 amortecedor, a embreagem de sentido uUnico estando montada

diretamente no eixo rotativo;

pelo menos um acessdério rotativamente conectado a
unidade de embreagem e a embreagem de sentido Unico, de tal
forma que o acessdério seja acionado pela unidade de embrea-

10 gem em uma primeira razdo de velocidade e acionado pela em-—
breagem de sentido uUnico em uma segunda razdo de velocidade;

a primeira razdo de velocidade e a segunda razao
de velocidade sendo selecionadas por uma condigcao de opera-—
cao do motor; e

15 a unidade de embreagem sendo acoplada gquando da
partida do motor.

10. Sistema, de acordo com a reivindicacdo 9,
CARACTERIZADO pelo fato de gque a unidade de embreagem com-—
preende uma embreagem eletromagnética.

20 11. Sistema, de acordo com a reivindicacdo 9,
CARACTERIZADO pelo fato de gque o amortecedor de embreagem de
sentido Gnico compreende também um material elastomérico.

12. Sistema, de acordo com a reivindicacdo 9,
CARACTERIZADO pelo fato de que a primeira razao de velocida-

25 de é maior do que a segunda razdo de velocidade.

13. Sistema motriz por correia de razao dupla,
CARACTERIZADO pelo fato de que compreende:

uma unidade de embreagem conectada diretamente a
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um eixo rotativo de acessérios;
uma embreagem de sentido Unico diretamente conec-
tada a um segundo eixo rotativo;
0 eixo rotativo de acessdérios estando rotativamen-
5 te conectado a embreagem de sentido uUnico de tal forma que o
acessdério seja acionado pela unidade de embreagem em uma
primeira razdo de velocidade e seja acionado pela embreagem
de sentido Unico em uma segunda razdo de velocidade;
a primeira razdo de velocidade e a segunda razao

10 de velocidade sendo determinadas por uma condigcao de opera-—
cao do motor; e

a unidade de embreagem sendo acoplada gquando da
partida do motor.
14. O sistema, de acordo com a reivindicacao 13,

15 CARACTERIZADO pelo fato de que a embreagem de sentido unico
compreende também uma polia e um membro inercial.

15. O sistema, de acordo com a reivindicacao 13,
CARACTERIZADO pelo fato de que a embreagem de sentido unico
compreende um membro de amortecimento.

20 16. O sistema, de acordo com a reivindicacao 13,
CARACTERIZADO pelo fato de que a embreagem compreende uma
embreagem eletromagnética.

17. O sistema, de acordo com a reivindicacao 15,
CARACTERIZADO pelo fato de que o amortecimento compreende um

25 material elastomérico.

18. O sistema, de acordo com a reivindicacao 13,
CARACTERIZADO pelo fato de que a primeira razao de velocida-

de é maior do gque a segunda razdo de velocidade.
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19. Sistema motriz por correia de razao dupla,
CARACTERIZADO pelo fato de gque compreende:

um motor;

um moto—-gerador;

5 um acessdédrio possuindo um eixo de acessdrio acio-

nado pelo moto—gerador ou pelo motor;

uma unidade de embreagem operacionalmente disposta
entre o moto—-gerador e o motor, a embreagem sendo acoplada
pelo que o moto—-gerador d& partida ao motor;

10 uma embreagem de sentido Unico operacionalmente
disposta entre o motor e o moto-gerador, a embreagem de sen-—
tido Unico acoplada de modo a gque o motor acione o moto-
gerador;

0 acessdério estando conectado a unidade de embrea-

15 gem e a embreagem de sentido tGnico, de tal forma que, quando
o motor estd operando, o acessdério é acionado pela unidade
de embreagem em uma primeira razdo de velocidade e é aciona-
do pela embreagem de sentido Unico em uma segunda razao de
velocidade, a primeira razdo de velocidade e a segunda razao

20 de velocidade sendo selecionadas por uma condigcao de opera-—
cao do motor; e

a unidade de embreagem sendo desacoplada para a
operacao da segunda razao de velocidade.
20. Sistema, de acordo com a reivindicacdo 19,

25 CARACTERIZADO pelo fato de que a unidade de embreagem com-
preende também uma embreagem eletromagnética.

21. Sistema, de acordo com a reivindicacdo 19,

CARACTERIZADO pelo fato de que a unidade de embreagem esta
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disposta sobre o eixo de manivela de um motor.

22. Sistema, de acordo com a reivindicacdo 19,
CARACTERIZADO pelo fato de que a unidade de embreagem esta
disposta sobre o eixo de acessérios.

5 23. Sistema, de acordo com a reivindicacdo 19,
CARACTERIZADO pelo fato de qgue compreende também uma polia
dupla disposta sobre o eixo de acessdrios.

24. Sistema, de acordo com a reivindicacdo 19,
CARACTERIZADO pelo fato de qgque compreende também um membro
10 de amortecimento de vibracdo disposto entre o acessdério e o
motor.
25. Sistema, de acordo com a reivindicacdo 21,
CARACTERIZADO pelo fato de qgque compreende também um membro
de amortecimento de vibracao disposto entre a embreagem de
15 sentido Unico e o acessério.
26. Sistema, de acordo com a reivindicacdo 22,
CARACTERIZADO pelo fato de qgque compreende também um membro
de amortecimento disposto entre a embreagem de sentido Unico
e o moto—gerador.
20 27. Embreagem de razao dupla, CARACTERIZADA pelo
fato de que compreende:
um cubo;
uma primeira polia rotativamente conectada ao cubo
através de uma embreagem de sentido Unico;

25 uma segunda polia rotativamente conectada ao cubo;

um membro de freio conectado ao cubo, o membro de

freio sendo acopldvel a segunda polia, o membro de freio,
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10

15

20

25

gquando energizado, trava a rotacdo da segunda polia a rota-
cao do cubo.

28. Embreagem, de acordo com a reivindicacao 27,
CARACTERIZADA pelo fato de gque o membro de freio compreende
uma bobina eletromagnética.

29. Embreagem, de acordo com a reivindicacao 27,
CARACTERIZADA pelo fato de qgque compreende também um membro
de amortecimento disposto entre o cubo e a primeira polia.

30. Embreagem, de acordo com a reivindicacao 27,
CARACTERIZADA pelo fato de que compreende também um rolamen-
to disposto entre a segunda polia e o cubo.

31. Polia dupla, CARACTERIZADA pelo fato de que
compreende:

um cubo;

uma primeira polia rotativamente conectada ao cubo
através de uma embreagem de sentido Unico;

uma segunda polia conectada ao cubo; e

um membro de amortecimento disposto entre a segun-—
da polia e o cubo.

32. Polia dupla, de acordo com a reivindicacao 31,
CARACTERIZADA pelo fato de que a primeira polia compreende
um perfil dentado.

33. Embreagem de razao dupla, CARACTERIZADA pelo
fato de que compreende:

um alojamento;

uma primeira polia rotativamente acoplada com o
alojamento;

uma segunda polia rotativamente acoplada com o
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alojamento;

um freio compreendendo uma bobina e placa eletro-
magnéticas, estando a placa disposta entre a primeira polia
e a segunda polia;

5 o freio, quando acoplado, sincronizando a rotacgao

da primeira polia com a da segunda polia; e

a segunda polia podendo ser conectada a um eixo de
rotacdo, o eixo de rotacdo sendo concéntrico com a segunda
polia.

10 34. Embreagem, de acordo com a reivindicacao 33,
CARACTERIZADA pelo fato de qgque compreende também um membro
deslocador disposto entre a placa e a segunda polia, o mem-—
bro deslocador afastando a placa do acoplamento com a pri-
meira polia quando a bobina eletromagnética ndo estd energi-

15 zada.

35. Embreagem, de acordo com a reivindicagao 34,
CARACTERIZADA pelo fato de que a bobina eletromagnética esta
diretamente conectada ao alojamento e contida dentro de uma
largura da primeira polia.

20 36. Embreagem, de acordo com a reivindicacao 34,
CARACTERIZADA pelo fato de que a placa possui um acoplamento
de friccdo com a primeira polia.

37. Embreagem, de acordo com a reivindicacao 33,
CARACTERIZADA pelo fato de que a primeira polia compreende

25 também um membro de amortecimento.

38. Polia dupla, CARACTERIZADA pelo fato de que
compreende:

um cubo;
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uma primeira polia rotativamente conectada ao cubo
através de uma embreagem de sentido UGnico;
uma segunda polia conectada ao cubo; e
um membro de amortecimento disposto entre a pri-
5 meira polia e a embreagem de sentido unico.
39. Polia dupla, de acordo com a reivindicacao 38,
CARACTERIZADA pelo fato de que a primeira polia compreende
um perfil dentado.
40. Polia dupla, de acordo com a reivindicacgao 38,
10 CARACTERIZADA pelo fato de que a primeira polia compreende

também um membro inercial.
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