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(67) Resumo: SISTEMA DE CONTROLE INTEGRADO PARA UM
MOTOR DE COMBUSTAO INTERNA DE UMA MOTOCICLETA
FORNECIDO COM UM BOTAO DE ACELERAGCAO E SISTEMA DE
AQUISICAO PARA DETECTAR A POSICAO ANGULAR DE UM
BOTAO PARA O GAS DE UMA MOTOCICLETA. Um sistema de
aquisicdo (1) para detectar a posi¢do angular (¢) de um botdo de
aceleragcéo (2) de uma motocicleta; o sistema de aquisi¢ao (1) é
fornecido com: um corpo fixo de sustentagéo (3); um elemento moével,
que é montado mével no corpo de sustentagédo (3); um dispositivo de
transmisséo (6), mecanicamente conectado ao botéo de aceleragéo (2)
e ao elemento moével para transmitir o movimento a partir do botdo de
aceleragéo (2) ao proprio elemento moével; e um sensor de posigéo
principal (10), que é transportado pelo corpo de sustentacdo (3), é
acoplado ao elemento mével para determinar a posi¢ao angular (o) do
elemento mével, e ¢ projetado para fornecer duas medi¢des
mutuamente redundantes da posigéo angular («) do elemento mével.
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Sistema de controle integrado para um motor de combustio interna de uma
motocicleta fornecido com um botio de aceleragéo e sistema de aquisigao para
detectar a posi¢do angular de um botio para o gas de uma motocicleta.
CAMPO TECNICO

A presente invengdo refere-se a um sistema de controle
integrado para um motor de combust&o interna de uma motocicleta fornecido com um
botédo de aceleragéo e a um sistema de aquisicéo para detectar a posigdo angular de um
botédo para o gas de uma motocicleta.

HISTORICO DA TECNICA

Uma motocicleta tradicional compreende um botdo de
aceleragéo (convencionalmente o botao definido na direita do guidao), que é montado de
forma giratéria e € mecanicamente conectado a um controle do motor que regula a
geragéo do torque. Normalmente, o botdo de aceleragdo é conectado ao controle do
motor através de pelo menos um cabo de metal de um tipo Bowden, que é inserido
dentro de uma bainha externa para deslizar com relagéo & prépria bainha e é empurrado
por uma mola em diregdo a uma posicdo de repouso correspondendo a um torque zero.

Recentemente, com base na experiéncia acumulada no
setor automotivo, também nas motocicletas, foi proposta uma aplicagdo dos sistemas de
acelerador eletrénico (DBW), em que o botao de aceleragdo nao é mais mecanicamente
conectado ao controle do motor, porém é somente conectado com um sensor de posicdo
que detecta a posicdo do botio de aceleracdo e, conseqientemente, aciona um
acionador que atua mecanicgmente sobre o controle do motor.

Os maiores problemas que devem ser enfrentados no
design de um sistema de DBW adequado para ser usado em uma motocicleta é a
producdo de um sistema de aquisicdo para detectar a posigdo angular do botao de
aceleragdo. De fato, o referido sistema de aquisicdo deve ser capaz de interpretar
rapidamente e sem qualquer possibilidade de erro, a intencdo do motorista de
acelerar/desacelerar, deve fornecer uma redundéancia de informacéo, de modo a produzir
determinada interpretacao da intencéo do motorista por uma unidade de controle elétrico
para controlar o motor, e deve ser passivel de instalagdo no contexto de uma motocicleta,
considerando os problemas ligados a dificuldade, ao alto nivel de vibragdes que podem
ocorrer em uma motocicleta, e as condigcbes ambientais adversas ligadas a auséncia de
protegéo (impactos acidentais, temperatura muito baixa ou muito alta, espirros de agua,
etc.).

Além do mais, um sistema de aquisicdo adequado para ser
usado em uma motocicleta deve ser extremamente versatil com a finalidade de ser
prontamente integravel nas motocicletas que sdo ainda muito diferentes entre si, na
medida em que a produgdo de motocicletas & muito fragmentada e caracterizada por uma
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vasta producéo de modelos frequientemente com pequenos volumes.

No setor automotivo, existem diferentes solugdes para
produzir um sistema de aquisicdo para detectar a posicdo do pedal do acelerador.
Entretanto, as referidas solugdes para automéveis nio podem ser usadas para uma
motocicleta, ja que & muito incdmoda e nado suficientemente robusta. Além do mais, nas
aplicagées de motocicleta, a confiabilidade e rapidez na interpretagdo das intengées do
motorista s&o ainda mais importantes do que nas aplicagdes automobilisticas, na medida
em que um automoével em repouso sobre quatro rodas € intrinsecamente estavel e,
assim, ao dirigir um automével & toleravel (i.e., ndo é substancialmente perigoso) que
exista um breve desvio entre o torque fornecido a intengdo do motorista. Ao invés disso,
uma motocicleta, considerando que repousa somente sobre duas rodas, é
intrinsecamente instavel e com base em um equilibrio dindmico que pode ser
prontamente descontrolado também por um breve desvio entre o torque fornecido e a
intencdo do motorista (especificamente durante condi¢des de limite, tais como, em uma
curva).

EP1338500A1 revela um sensor para detectar uma rotacao
de punho de aceleragdo e compreendendo uma haste de deteccgado rotatdria sobre um
eixo em conjunto com um punho de acelerag&o, um par de terminais de rotagao rotatérios
junto com a haste de detecgao, pegas de contato dispostas em cada um dos terminais de
rotacéo, um circuito impresso incluindo por¢des de padrao condutor impressas ao longo
de locais deslizantes das pecas de contato e uma por¢do de resisténcia impressa em
uma faixa deslizante da peca de contato da porgao de padrdo condutor para gerar uma
resisténcia contra uma corrente fluindo na porgcéo de padrao condutor.

EP1600320A1 revela um mecanismo de detecgdo de grau
de abertura do acelerador para uma motocicleta; uma haste é sustentada de forma
giratéria em um membro fixo, um sensor de grau de abertura do acelerador é disposto em
uma extremidade da haste, um tambor de rotagéo & disposto na outra extremidade, o
tambor de rotagdo e um punho de acelerador sio acoplados por um membro de
acoplamento, e o punho de acelerador e o tambor de rotagcdo sado sincronicamente
girados.

RESUMO DA INVENCAO

O objetivo da presente invencao € o de fornecer um sistema
de controle integrado para um motor de combustao interna de uma motocicleta fornecido
com um botéo de aceleracdo e um sistema de aquisi¢éo para detectar a posigao angular
de um botdo para a aceleragdo de uma motocicleta que estara livre das desvantagens
acima descritas, e, especialmente, faceis e baratos para produzir.

De acordo com a presente invengdo, um sistema de
controle integrado para um motor de combustdo interna de uma motocicleta fornecido
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com um botéao de aceleragdo e um sistema de aquisigdo sdo fornecidos para detectar a
posicao angular de um botéo para a aceleracdo de uma motocicleta de acordo com o que
esta sendo reivindicado pelas reivindicagcdes anexas.

BREVE DESCRICAO DOS DESENHOS

A presente invengao sera agora descrita com referéncia as

folhas anexas de desenhos, que ilustram alguns exemplos n&o limitantes de sua
configuracao, em que:
- A Figura 1 é uma visdo esquematica de um sistema de aquisi¢do para detectar a
posicdo angular de um botdo para a aceleragdo de uma motocicleta construido em
conformidade com a presente invencgao;
- A Figura 2 é um grafico das duas saidas de um primeiro sensor da posi¢éo angular do
sistema de aquisigédo da Figura 1;
- A Figura 3 é um grafico das duas saidas de um segundo sensor da posi¢do angular do
sistema de aquisi¢do da Figura 1; e
- A Figura 4 é um grafico das duas saidas do segundo sensor da posigdo angular do
sistema de aquisicdo da Figura 1 de acordo com uma configuracao alternativa:
- A Figura 5 é uma visdo esquematica e em perspectiva de uma configuragdo adicional
de um sistema de aquisicdo para detectar a posicdo angular de um botdo para a
aceleragéo de uma motocicleta construido em conformidade com a presente invencao;
- As Figuras 6, 7 e 8 s3o visbes esquematicas e em perspectiva de pecas do sistema de
aquisicéo da Figura 5;
- A Figura 9 é uma vis&o esquematica e em perspectiva de uma variante do sistema de
aquisicao da Figura 5;
- A Figura 10 € uma visdo esquematica de uma variante adicional do sistema de
aquisicéo da Figura 5;
- A Figura 11 é uma visdo frontal esquematica com pecas removidas devido a clareza de
um sistema de controle integrado para um motor de combustio interna de uma
motocicleta fornecido com um sistema de aquisicdo para detectar a posigdo angular de
um botéo para a aceleragdo de uma motocicleta, construido em conformidade com a
presente invencao; e
- A Figura 12 é uma visdo em segdo cruzada de acordo com a linha XII-XiI e com pegas
removidas devido a clareza do sistema de controle integrado da Figura 1.
CONFIGURACOES PREFERIDAS DA INVENCAO

Na Figura 1, o nimero de referéncia 1 designa como um
todo um sistema de aquisicdo para detectar a posicdo angular a de um botdo de
aceleragéo 2 de uma motocicleta para um sistema de controle de um tipo de DBW.

O sistema de aquisicdo 1 compreende um corpo fixo de
sustentagéo 3, que é definido, é determinada distancia a partir do botao de aceleracao 2
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e tem o formato em C. Esta alojado no corpo de sustentagdo 3 um elemento movel
constituido por uma haste rotatéria 4, que & montado ocioso através de um par de
mancais 5 de modo a ser capaz de girar livremente em volta de um eixo central por si sé.
A haste rotatéria 4 sai a partir do corpo fixo de sustentagdo 3 em duas extremidades
opostas da prépria haste rotatéria 4 e & mecanicamente conectada ao botdo de
aceleracdo 2 através de um dispositivo de transmissdo 6 que transmite movimento a
partir do botdo de aceleragéo 2 a propria haste rotatéria 4.

De acordo com a configuragéo ilustrada na Figura 1, o
dispositivo de transmiss&o 6 é do tipo de cabo e compreende uma roldana 7 de um tipo
em tandem, fixa com relacédo a haste rotatéria 4 e um par de cabos 8 de um tipo Bowden
(i.e., alojada de uma forma deslizavel dentro das respectivas bainhas externas), cada um
dos quais possui uma extremidade confinada ao botdo de aceleragdo 2 e uma
extremidade oposta fixa com relagdo a roldana 7. A roldana 7 € definida em uma posicéao
de centro da prépria haste rotatéria 4 e, assim, é alojada em uma posicao protegida
dentro do corpo fixo de sustentagao 3.

De acordo com uma diferente configuragédo (nao ilustrada),
o dispositivo de transmiss&o 6 € do tipo de cabo e compreende uma roldana 7 fixa com
relacdo a haste rotatéria 4 e um Unico cabo 8 de um tipo Bowden, que possui uma
extremidade confinada ao botao de aceleracdo 2 e uma extremidade oposta fixa com
relagdo a roldana 7 de tal forma que o botao de aceleragdo 2 é apresentado fixo de forma
angular com relagéo a haste rotatéria 4.

De acordo com uma configuragcéo adicional (ndo ilustrada),
a haste rotatéria 4 é coaxial ao botso 2, e o dispositivo de transmissao 6 compreende
uma conexao mecanica direta para apresentar a haste rotatoria 4 fixa de forma angular
com relagdo ao botédo 2.

Normalmente, é fornecida uma mola de retorno 9 definida
em volta da haste rotatéria 4 para empurrar com determinada forga a prépria haste
rotatéria 4 em diregdo a uma posicéo de repouso correspondendo a um torque zero.

Estédo alojados no corpo fixo de sustentacdo 3 dois
sensores de posigao angular 10 e 11 (respectivamente, um sensor de posicao principal
10 e um sensor de posicéo de controle 10), que séo separados de e independentes entre
si e s&o acoplados a haste rotatéria 4 nas extremidades opostas da prépria haste
rotatéria 4 para determinar a posi¢cdo angular a da haste rotatoria 4 que corresponde
exatamente a posicéo angular a do botao de aceleragéo 2, na medida em que o botdo de
aceleragado 2 é fixo de forma angular com relagéo a haste rotatéria 4. Cada sensor de
posi¢éo 10 ou 11 possui uma parte fixa ou estator 12, fixo com relagéo ao corpo fixo de
sustentacéo 3, e uma parte mével ou cursor 13, fixo com relagéo a haste rotatéria 4. Além
do mais, cada sensor de posicdo 10 ou 11 & projetado para fornecer duas medigées
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mutuamente redundantes da posigcdo angular a da haste rotatéria 4: dessa forma, o
conjunto de quatro medigbes mutuamente redundantes da posicdo angular a da haste
rotatéria 4 & fornecido, e é possivel verificar a operagdo adequada dos sensores de
posicdo 10 e 11, desse modo, realizando o autodiagndstico dos préprios sensores de
posi¢do 10 e 11.

Finaimente, o sistema de aquisicdo 1 compreende uma
unidade de processamento 14, é conectada a ambos os sensores de posicdo 10 e 11 e
utiliza os sinais fornecidos pelos sensores de posicdo 10 e 11 para determinar, com um
alto grau de certeza a posig&o angular a da haste rotatéria 4 (i.e., do botdo de aceleragéo
2). Especialmente, a unidade de processamento 14 utiliza uma das quatro medigdes
disponiveis para determinar a posigdo angular a da haste rotatéria 4, enquanto utiliza
todas as quatro medigdes disponiveis para verificar a operacdo adequada dos sensores
de posicdo 10 e 11, i.e., para verificagdo e validagdo (i.e., confirmag&o) da posi¢cao
angular a da haste rotatéria 4. Em outras palavras, a unidade de processamento 14 utiliza
a comparagéo cruzada entre as quatro medi¢des disponiveis para diagnosticar qualquer
possivel defeito dos sensores de posicdo 10 e 11 e determinar a posi¢do angular a do
botéo de aceleragéo 2, utilizando pelo menos uma medicao fornecida por um sensor de
posicéo 10 ou 11 operando adequadamente.

Por exemplo, a unidade de processamento 14 utiliza os
sinais fornecidos pelo sensor de posicao principal 10 para determinar a posicao angular a
do botdo de aceleragdo 2, e utiliza os sinais fornecidos pelo sensor de posicdo de
controle 10 para verificar e validar os sinais fornecidos pelo sensor de posigao principal
10. Consequentemente, a posicdo angular a do botdo de aceleracdo 2 é determinada
usando os sinais fornecidos pelo sensor de posicdo principal 10, enquanto os sinais
fornecidos pelo sensor de posicdo de controle 10 sdo usados para verificar e validar os
sinais fornecidos pelo sensor de posigcdo principal 10, i.e., para diagnosticar qualquer
possivel defeito do sensor de posigao principal 10 que ndo & aparente a partir da
comparag&o entre as duas saidas redundantes do préprio sensor de posig¢éo principal 10.

No caso de defeito do sensor de posig¢ao principal 10, a
unidade de processamento 14 poderia descartar as medi¢bes fornecidas pelo sensor de
posigéo principal 10 e entdo utilizar as medicdes fornecidas pelo sensor de posicdo de
controle 10 para determinar a posi¢do angular a do botdo de aceleragcao 2 (nesse caso,
um procedimento de emergéncia ou recuperagao € ativado, o qual limita o desempenho
da motocicleta).

De acordo com uma configuragdo preferida, cada sensor de
posicéo 10 ou 11 é conectado a unidade de processamento 14 através de uma instalagao
elétrica 15 por si sé (compreendendo conectores e cabo 8) independente do outro sensor
de posigéo 11 ou 10. Além do mais, os conectores da instalagao elétrica 15 do sensor de
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posicéo 10 podem ser fisicamente diferentes (com relagio ao formato e/ou dimensodes) a
partir dos conectores da instalagao elétrica 15 do sensor de posicédo 11 de tal forma de
modo a impedir a instalagéo elétrica 15 dos dois sensores de posicédo 10 e 11 de
possivelmente ser erroneamente invertido durante a montagem (i.e., a inversdo da
instalagdo elétrica 15 dos dois sensores de posicdo 10 e 11 é considerada
mecanicamente impossivel). A inversio da instalacéo elétrica 15 dos dois sensores de
posicdo 10 e 11 & muito perigosa na medida em que a unidade de processamento 14
poderia interpretar uma posigdo de repouso (i.e., torque zero correspondendo a operacao
em execucdo reduzida ou ociosa) como uma posicdo da demanda maxima de
desempenho.

A unidade de processamento 14 comunica a posicao
angular a da haste rotatéria 4 (i.e., do botdo de aceleragéo 2) a uma unidade de controle
elétrico 16, que supervisiona a operagio de um motor da motocicleta e utiliza a posigao
angular a da haste rotatéria 4 para regular a geragao do torque.

De acordo com uma configuragdo preferida ilustrada nas
Figuras 2 e 3, cada sensor de posicdo 10 ou 11 é um potencidmetro duplo tendo duas
saidas radiométricas e lineares na faixa de 0-5 V e em que uma medicao Vg e Vp da
posicéo angular a da haste rotatéria 4 é igual & metade da outra medigcdo Va ou V¢ da
posicéo angular a da haste rotatéria 4. Como exemplo, as medicdes V, e Vj fornecidas
pelo sensor de posicdo 10 como uma funcéo da posigdo angular a da haste rotatéria 4
sao ilustradas na Figura 2 e as medigdes V¢ e Vp fornecidas pelo sensor de posi¢do 11
como uma fungéo da posigao angular a da haste rotatéria 4 s3o ilustradas na Figura 3.

Preferivelmente, as duas medigées Ve e Vp da posi¢ao
angular a da haste rotatéria 4 do sensor de posicdo 11 seguem uma lei diferente com
relagéo as duas medicdes Va e Vg da posicéo angular a da haste rotatéria 4 do sensor de
posicéo 10, de modo a ser capaz de realgar melhor quaisquer possiveis problemas (por
exemplo, uma falha elétrica que determina uma variagdo do potencial elétrico do
aterramento elétrico). A referida situagio & imediatamente evidente ao comparar o grafico
da Figura 2 para o sensor de posicdo 10 e o grafico da Figura 3 para o sensor de posig&o
11. Em outras palavras, as medigdes Va e Vg da posig¢éo angular a da haste rotatéria 4 do
sensor de posicdo 10 aumentam conforme a posicdo angular a da haste rotatéria 4
aumenta, enquanto as medigées V¢ e Vp da posicao angular a da haste rotatéria 4 do
sensor de posicdo 11 diminuem conforme a posicio angular a da haste rotatéria 4
aumenta, com uma taxa de variacio igual e oposta a taxa de variagéo das medigbes V, e
Vg da posigdo angular a da haste rotatéria 4 do sensor de posicdo 10. Dessa forma, a
soma de uma medigéo Va ou Vj da posigdo angular a da haste rotatéria 4 do sensor de
posicdo 10 permanece constante com uma medi¢c&o V¢ ou Vp da posigdo angular a da
haste rotatéria 4 do sensor de posigao 11.
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Conforme anteriormente mencionado, a unidade de
processamento 14 utiliza a comparagédo cruzada entre as quatro medi¢cdes Va, Vg, Ve e
Vp disponiveis para diagnosticar qualquer possivel defeito dos sensores de posicéo 10 e
11. A comparagdo cruzada entre as quatro medigdes VA, Vg, Ve e Vp disponiveis
considera, por exemplo, a realizagao das seguintes verificagbes:

[1] Va = 2 * Vg £ Tolerancia,

[2] Ve = 2 * Vp +Tolerancia,

[3] Va + V¢ = K, £ Tolerancia,

[4] Vg + Vp = K; * Tolerancia,

[5] 2* Vg + V¢ = K, * Tolerancia,
[6] 2* Vp + Vu = K4 + Tolerancia,

Nas equagdes [1]-[6] constantes acima, K, K,, K; e K, sdo
constantes de verificagdo ligadas as caracteristicas de construcio dos sensores de
posi¢éo 10 e 11, enquanto a Tolerancia, e Tolerancia, sdo valores de limite pré-definidos
que consideram os erros inevitaveis da medigcéo submetidas pelos sensores de posi¢cao
10 e 11.

De acordo com uma configuragao preferida, para ser capaz
de adequadamente compensar por todas as tolerancias de construcdo e montagem, os
valores das constantes de verificagao K,, K, K; e K, n3o s@o estabelecidos a priori,
porém sao determinados durante uma etapa inicial de calibragdo do sistema de aquisicao
1. Em outras palavras, a primeira vez que o sistema de aquisicdo 1 é definido em
operacao (i.e., a primeira vez que a chave de ignicdo da motocicleta que é equipada com
o sistema de aquisi¢cdo 1 é girada), o sistema de aquisi¢cdo 1 entra automaticamente em
uma etapa de calibragao ou auto-aprendizado, em que o verificador deve girar o botdo de
aceleragéo 2 para realizar algumas rotacées com o motor desligado. Durante essas
rotagdes, a unidade de processamento 14 determina os valores efetivos das constantes
de verificagdo Ky, K;, K3 e K, que utilizara subseqlentemente. Preferivelmente, a unidade
de processamento 14 determina um numero de valores para cada constante de
verificagéo K, K, K3 e K, para ser capaz de realizar uma média ponderada possivel (os
dltimos valores podem ser mais significativos do que os primeiros valores medidas até
entdo, durante as primeiras rotagdes do botio de aceleragdo 2 pode ocorrer menor
fixacdo mecanica).

Conforme anteriormente mencionado, a primeira vez que o
sistema de aquisicdo 1 & definido em operagéo (i.e., a primeira vez que a chave de
ignicdo da motocicleta que é equipada com o sistema de aquisicdo 1 é girada), o sistema
de aquisicdo 1 entra automaticamente em uma condicdo de calibragdo ou
autoaprendizado. No inicio da referida condigdo de calibragdo, antes do verificador
realizar algumas rotag¢des do botio de aceleragéo 2 com o motor desligado, a unidade de
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processamento 14 mede a posigédo angular efetiva a da haste rotatéria 4 (i.e., do botado de
aceleracdo 2) correspondendo a posicdo de repouso (i.e., torque zero). Em outras
palavras, assim que a chave de ignigdo & girada sem ligar o motor (em qualquer caso, a
ligagdo do motor & inibida até o final da condi¢do de calibragio), o verificador ndo deve
tocar no botéo de aceleragéo 2 para permitir que a unidade de processamento 14 meca a
posicdo angular efetiva a da haste rotatéria 4 (i,e., do botdo de aceleragio 2)
correspondendo a posigdo de repouso (i.e., torque zero). Dessa forma, é possivel
compensar todas as tolerancias de construgao e montagem e, além do mais, é possivel
verificar que a montagem do sistema de aquisicdo 1 foi realizada adequadamente. Se for
verificado que a montagem do sistema de aquisicdo 1 nao foi realizada adequadamente
(tipicamente como resultado de uma invers3o da instalagéo elétrica 15 dos sensores de
posicdo 10 e 11), & necessario limitar severamente o desempenho do motor, tipicamente
inibindo a ligagéo ou, permitindo somente a inatividade do motor.

De acordo com uma configuragéo diferente, sempre que a
chave de ignicdo é ligada, a unidade de processamento 14 mede a posigdo angular
efetiva a da haste rotatéria 4 (i.e., do botio de aceleragao 2) correspondendo a posigéo
de repouso (i.e., torque zero) e inibe a ignicdo do motor até a corregdo da referida
medicéo ser verificada, i.e., a correspondéncia da referida medicdo com um valor
esperado.

Conforme anteriormente mencionado, a unidade de
processamento 14 utiliza a comparagao cruzada entre as quatro medigdes Vj, Vg, Ve e
Vp disponiveis para diagnosticar qualquer possivel defeito dos sensores de posicdo 10 e
11. A comparagdo cruzada entre as quatro medigées Va, Vg, V¢ e Vp disponiveis
considera, por exemplo, a realizacdo das verificacbes descritas nas equacgdes [1]-[6]
fornecidas acima. Se todas as verificages forem positivas (i.e., se todas as equacgdes [1]-
[6] forem verificadas dentro das margens pré-definidas de tolerancia), entdo as quatro
medi¢Ses disponiveis da posicdo angular a da haste rotatéria 4 s3o todas corretas e
equivalentes. Nesse ponto, a unidade de processamento 14 utiliza uma dessas quatro
medic¢bes disponiveis da posigao angular a da haste rotatéria 4.

De acordo com uma configuragéo preferivel, o sensor de
posi¢cédo 10 é considerado como um principal e, nas condi¢cdes de operacao normal, uma
das medigées (sempre a mesma) fornecida pelo sensor de posi¢do principal 10 é
utilizada. Para limitar os custos, o sensor de posicao de controle ou auxiliar 11 poderia ter
uma precisédo menor do que a do sensor de posicéo principal 10. A referida escolha nao
limita o desempenho geral e confiabilidade do sistema de aquisicdo 1, porém somente
envolve um aumento dos valores de limite pré-definidos de Tolerancia; e Tolerancia,
presentes nas equagdes [1]-[6] fornecidas acima.

De acordo com uma configuragao diferente, para determinar
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a medigéo da posicdo angular a da haste rotatéria 4, a unidade de processamento 14
realiza uma média aritmética entre as duas medigdes V4 e Vp fornecidas pelo sensor de
posicdo principal 10 (se os dois sensores de posicdo 10 e 11 possuirem diferente
precis&o), ou de outro modo realiza uma média aritmética entre as quatro medigdes V,,
Vs, Vc e Vp fornecidas pelos sensores de posicao principais 10 e 11 (se os dois sensores
de posicédo 10 e 11 possuirem a mesma precisdo).

Se as \verificagbes realizadas pela unidade de
processamento 14 ndo forem todas positivas (i.e., se nao todas as equacgdes [1]-[6] forem
verificadas dentro das margens pré-definidas de tolerancia), entdo a unidade de
processamento 14 identifica o potencidmetro ou potenciémetros que falharam dos
sensores de posicdo 10 e 11 e exclui a medicéo (ou medigbes) Va, Vi, Ve e Vp
correspondendo ao potencidmetro ou potencidmetros que falharam dos sensores de
posicdo 10 e 11. Além do mais, no caso de falha nos sensores de posicédo 10 e 11, a
unidade de processamento 14 ativa uma condigéo de emergéncia (também mencionada
como condigdo de recuperagdo), em que o desempenho do motor é limitado de uma
forma crescente como uma fungdo do aumento no nimero de potencidémetros falhos dos
sensores de posicdo 10 e 11. No caso de falha de somente um potencidmetro dos
sensores de posicéo 10 e 11, o desempenho do motor & levemente limitado, permitindo a
percurso em uma velocidade levemente inferior do que o desempenho nominal (por
exemplo, ndo & possivel exceder 130 km/h). No caso de falha dos dois potencidmetros
dos sensores de posicdo 10 e 11, o desempenho do motor é limitado, permitindo a
percurso em uma velocidade muito inferior com relacdo ao desempenho nominal (por
exemplo, n&o é possivel exceder 50 km/h). No caso de falha de trés potencidémetros dos
sensores de posicdo 10 e 11, o desempenho do motor € marcadamente limitado,
somente permitindo a operagdo em um r.p.m. constante (por exemplo, ocioso ou em um
r.p.m. levemente superior ao ocioso), i.e., a motocicleta pode viajar em uma velocidade
muito contida. Deve ser enfatizado que, no caso de falha de trés potencidmetros dos
sensores de posigcdo 10 e 11, ndo é possivel determinar com certeza se trés ou quatro
potenciémetros falharam e qual potencidmetro nao falhou. Consequentemente, a escolha
e feita para ignorar o sinal fornecido pelo botdo de aceleragao 2 e manter o motor em um
r.p.m. constante.

Por exemplo, no caso de falha elétrica do potenciédmetro do
sensor de posicdo 10 que fornece a medicdo V,, as equagdes [1], [3] e [6] ndo sao
verificadas, enquanto as equagdes [2], [4] e [5] sdo verificadas. Consequientemente, se a
unidade de processamento 14 determinar que as equagdes [1], [3] e [6] ndo sao
verificadas, enquanto as equacgdes [2], [4] e [5] sdo verificadas, entdo a unidade de
processamento 14 diagnostica uma falha do potenciédmetro do sensor de posicdo 10 que
fornece a medigéo Va € de nenhum modo utiliza a medigc&o Va para determinar a posicéo
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angular a da haste rotatéria 4 (i.e., do bot&o de aceleragao 2).

Por exemplo, no caso de falha elétrica de ambos os
potencidmetros do sensor de posigdo 10 ou no caso de falha mecanica do sensor de
posicdo 10, as medigdes Va e Vg estdo erradas e, assim, as equagdes [1], [3]-[6] nao sao
verificadas, enquanto somente a equacio [2] é verificada. ConseqUentemente, se a
unidade de processamento 14 determinar que as equagbes [1], [3]-[6] ndo sao
verificadas, enquanto somente a equacio [2] & verificada, entdo a unidade de
processamento 14 diagnostica uma falha do sensor de posicdo 10 e de nenhum modo
utiliza as medigGes Va € Vg para determinar a posi¢éo angular a da haste rotatéria 4 (i.e.,
do botédo de aceleracgéo 2).

No caso de falha de pelo menos trés potenciémetros dos
sensores de posicdo 10 e 11, nenhuma das equagbes [l]-[6] é verificada;
consequentemente, se a unidade de processamento 14 determinar que as equacdes [13-
[6] ndo sao verificadas, entdo a unidade de processamento 14 diagnostica uma falha de
pelo menos trés potencidmetros dos sensores de posicdo 10 e 11. Deve ser observado
que, nesse caso, a unidade de processamento 14 nao é capaz de determinar com
certeza qual potencidmetro dos sensores de posicdo 10 e 11 esta funcionando e, em
qualquer caso, ndo possui henhuma possibilidade de controlar a correcido da medicéo
fornecida pelo potenciémetro que nao falhou.

Na configuragdo acima descrita, os sensores de posi¢do 10

- e 11 s&o potencidmetros duplos e, assim, nos referidos sensores de posicdo 10 e 11,

existe uma conexdo mecanica entre o estator 12 e o cursor 13. De acordo com uma
diferente configuracdo, os sensores de posicédo 10 e 11 sdo de um tipo sem contato: i.e.,
nenhum contato mecénico é fornecido entre o estator 12 € 0 cursor 13, que sao
eletromagneticamente acoplados juntos. Por exemplo, o cursor 13 poderia compreender
uma curva em formato (tipicamente fornecida com lobos) ou, de outro modo, um ima
permanente e o estator podem compreender um cursor duplo sensivel as variagdes do
campo eletromagnético, projetado para fornecer duas medigdes mutuamente
redundantes da posicao angular do cursor 13.

De acordo com uma configuragdo alternativa ilustrada na
Figura 4, o sensor de posicdo de controle 10 possui uma ou duas saidas mutuamente
redundantes de um tipo digital (i.e., do tipo 0 1), que indica se a haste rotatéria 4 esta ou
néo na adjacéncia de determinada posicgéo angular a. Como exemplo, as medicbes V¢ e
Vo fornecidas pelo sensor de posi¢do de controle 10 como uma fungcdo da posigdo
angular a da haste rotatéria 4 s3o ilustradas na Figura 4. Preferivelmente, as duas saidas
de um tipo digital do sensor de posicdo de controle 10 indicam se a haste rotatéria 4 (i.e.,
o botdo de aceleragédo 2) esta ou ndo na adjacéncia de uma posig¢éo angular de repouso
a correspondendo a um torque zero. A referida posicdo angular de repouso a é mais
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importante, na medida em que o maior perigo no caso de defeito de um sistema de DBW
nao esta realizando que o motorista exige o cancelamento da geragéao do torque, e assim
acelerando a motocicleta contra a intencdo do motorista. No caso em que o sensor de
posicéo de controle 10 possui uma ou duas saidas de um tipo digital, o sensor de posigao
de controle 10 poderia ser mecanicamente acoplado diretamente ao botio de aceleracao
2, ao invés de ser mecanicamente acoplado a haste rotatoria 4.

Obviamente, quando o sensor de posi¢cdo de controle 10
possui duas saidas de um tipo digital, a unidade de processamento 14 utiliza os sinais
fornecidos pelo sensor de posicéo principal 10 para determinar a posigao angular a do
botéo de aceleragdo 2, e utiliza os sinais fornecidos pelo sensor de posigdo de controle
10 para verificar e validar os sinais fornecidos pelo sensor de posigéo principal 10. Assim,
a posicéo angular a do botio de aceleragédo 2 é determinada usando os sinais fornecidos
pelo sensor de posi¢do principal 10, enquanto os sinais fornecidos pelo sensor de
posicéo de controle 10 sdo usados para verificar e validar os sinais fornecidos pelo
sensor de posigéo principal 10, i.e., para diagnosticar qualquer possivel defeito do sensor
de posigdo principal 10 que nao aparece a partir da comparacao entre as duas saidas
redundantes do préprio sensor de posicdo principal 10.

O sistema de aquisigdo 1 descrito acima apresenta diversas
vantagens na medida em que é simples e barato para produzir, é extremamente fiexivel
na medida em que pode ser faciimente instalado em qualquer tipo de motocicleta, e com
interface com um botdo de aceleragéo 2 de um tipo tradicional, assim reduzindo os
investimentos necessarios para sua implantacéo. Especialmente, o sistema de aquisicao
1 acima descrito permite a manutencdo de um botdo de aceleragédo 2 de um tipo
tradicional tendo uma conexido de cabo 8 (bem comprovada e confiavel).
Consequentemente, o corpo de sustentacéo 3 pode ser instalado em uma area muito
protegida, tanto com relagdo as quedas possiveis ou impactos acidentais e com relacao
aos agentes atmosféricos e ambientais. Além do mais, o sistema de aquisicdo 1 acima
descrito garante uma solugéo padrao para um sistema de motocicleta de DBW e integra
em um unico objeto todas as fungées da “demanda de aceleragdo” e todas as
redundancias exigidas por seguranca.

Além do mais, o sistema de aquisicdo 1 acima descrito
permite que uma realizagdo precisa e superior de toda a medicdo confiavel da posigdo
angular a da haste rotatéria 4 (i.e., do botao de aceleragéo 2) seja obtida, e ainda no caso
de falha limitada dos sensores de posi¢do 10 e 11 permite a percurso da motocicleta nas
condi¢cées de um alto nivel de segurancga.

Na configuragéo ilustrada na Figura 1, o sistema de
aquisicdo 1 compreende um elemento moével, que é constituido pela haste rotatéria 4 e &
mecanicamente conectado ao botdo de aceleragdo 2 através do dispositivo de
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transmissdo 6 que transmite o movimento a partir do botdo de aceleragdo 2 a propria
haste rotatéria 4. Na configuragao ilustrada nas Figuras 5-8, a haste rotatéria 4, que
constitui um elemento moével, & substituida por uma corredica 17, que € montada de
forma deslizante no corpo de sustentagdo 3. Nesse caso, os sensores de posi¢cdo 10 e 11
determinam a posicao linear da corredica 17 com relagdo ao corpo de sustentacao 3.

A corrediga 17 sustenta os dois rotores 13 dos sensores de
posicdo 10 e 11, enquanto os dois estatores 12 dos sensores de posigdo 10 e 11 sao
transportados pelo corpo de sustentacéo 3. Alternativamente, os sensores de posigdo 10
e 11 podem compartilham um Unico cursor comum 13; em outras palavras, os sensores
de posigdo 10 e 11, cada um possui um respectivo estator 12, que 1& a posicdo de um
unico cursor comum 13.

De acordo com o que esta ilustrado nas Figuras 5-8, o
corpo de sustentagdo 3 possui um assento 18, dentro do qual a corredica 17 desliza. A
fungdo do assento 18 (que pode ser fechada na parte superior por uma tampa 19,
ilustrado na Figura 5) é para conter a corredica 17, orientando o movimento da corredica
17, e para definir as posicdes de limite (i.e., o final do percurso) da corredica 17.

De acordo com a configuragdo ilustrada nas Figuras 5-8, o
sistema de aquisicdo 1 compreende uma Unica mola de retorno 9, que empurra a
corredica 17 com determinada forca em direcdo a uma posicdo de repouso
correspondendo a um torque zero. De acordo com uma variante (nao ilustrada), o
sistema de aquisicdo 1 compreende um par de molas de retorno 9, que sio definidas em
lados opostos da corredica 17 e s3o calibradas para empurrar como um todo com
determinada forga a corredica 17 em diregcdo a uma posicio de repouso correspondendo
a um torque zero.

De acordo com a configurac3o ilustrada nas Figuras 5-8, o
dispositivo de transmissdo 6 é do tipo de cabo e compreende um cabo 8 de um tipo
Bowden, que possui uma extremidade confinada ao botdo de aceleragcdo 2 e uma
extremidade oposta fixada a corredica 17. De acordo com a variante ilustrada na Figura
9, o dispositivo de transmissdo 6 é do tipo de cabo e compreende um par de cabos 8 de
um tipo Bowden, cada um dos quais possui uma extremidade confinada ao botao de
aceleragéo 2 e uma extremidade oposta fixa com relagdo a corredica 17.

De acordo com a configuragao ilustrada nas Figuras 5-8, a
corredica 17 desliza ao longo de um caminho linear. De acordo com a variante

‘esquematicamente ilustrada na Figura 10, a corredica 17 desliza ao longo de um caminho

circular. Nesse caso, a corredica 17 possui uma dimensé&o reduzida para ser capaz de
seguir um caminho circular definido pelo assento 18, que é feito no corpo de sustentacao
3 e tem o formato semelhante ao arco de um circulo.

O sistema de aquisicdo 1 acima descrito apresenta diversas
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vantagens, na medida em que é simples e barato para produzir, € extremamente flexivel
na medida em que pode ser facilmente instalado em qualquer tipo de motocicleta, e com
interface com um botdo de aceleragdo 2 de um tipo tradicional, assim reduzindo os
investimentos necessarios para sua implantagao. Especialmente, o sistema de aquisicao
1 acima descrito permite a manutencado de um botdo de aceleragdo 2 de um tipo
tradicional tendo uma conexdc de cabo (bem comprovada e confiavel).
Conseqiientemente, o corpo de sustentagcéo 3 pode ser instalado em uma area bem
protegida com relagdo as possiveis quedas ou impactos acidentais e com relagdo aos
agentes atmosféricos e ambientais. Além do mais, o sistema de aquisicdo 1 acima
descrito garante uma solugdo padrao para um sistema de motocicleta de DBW e integra
eém um unico objeto todas as fungbes da “demanda de aceleragao” e todas as
redundancias exigidas por seguranca.

Nas Figuras 11 e 12, o nimero 1 designa como um todo um
sistema de controle integrado 20 para um motor de combustdo interna de uma
motocicleta fornecido com um botio de aceleracdo 2. O sistema de controle integrado 20
compreende: uma valvula de regulagio 21 que regula a taxa de fluxo do ar captado pelo
motor; um sistema de aquisicdo 1 que detecta a posicdo angular a do botdo de
aceleragdo 2 do tipo acima descrito: e uma unidade de controle elétrico 16 que
supervisiona a operagdo do motor de combustio interna e controla a geragéo do torque
como uma fungéo da posigdo angular a do botao de aceleracdo 2 acionando a valvula de
regulacdo 21 e injegédo de combustivel.

A valvula de regulagio 21 compreende um corpo de valvula
22, definido em que é um duto tubular cilindrico que constitui um canal para a passagem
do ar captado pelo motor de combustdo interna. O corpo de valvula 22 aloja dentro do
mesmo um motor elétrico 23, um assento de valvula 24 feito ao longo do canal para
passagem do ar, e um elemento de abertura/fechamento constituido por uma tampa de
valvula de regulagéo 25 que encaixa o assento de valvula 24 e desloca entre uma
posicéo de abertura e uma posicdo de fechamento do proprio assento de valvula 24
como resultado da agdo do motor elétrico 23. Especiaimente, a tampa de valvula de
regulacdo 25 é ajustada em uma de uma haste 26, que é montada de forma giratéria
dentro do corpo de valvula 22 e é conectada mecanicamente ao motor elétrico 23 atraves
de uma transmissao por engrenagem 27.

A valvula de regulagéo 21, além do mais, compreende um
sensor de posigcdo indutivo 28 de um tipo sem contato, que € acoplado a haste 26 e é
projetado para detectar a posicdo angular da haste 26 e, assim, da tampa de valvula de
regulagéo 25 para permitir um controle de retroalimentagéo da posicédo da propria tampa
de valvula de regulacdo 25. O sensor de posi¢éo 28 é do tipo descrito na patente N°
US6236199B21 e compreende um estator 29 e um cursor 30, que é fixado com relagéo a
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haste 26 e é definido frente ao estator 29.

O corpo de vélvula 22 possui uma camara de alojamento
31, que é vedada através de uma tampa 32 que pode ser removida e aloja o motor
elétrico 23, a transmiss@o por engrenagem 27, o sensor de posicdo 28, a unidade de
controle elétrico 16, e parte do sistema de aquisigdo 1. Especialmente, definida dentro da
camara de alojamento 31 esta uma placa rigida 33, que é mecanicamente conectada ao
corpo de valvula 22 através de uma pluralidade de parafusos e sustenta a unidade de
controle elétrico 16 e os terminais elétricos 34 de um conector elétrico 35 para conexao
elétrica da unidade de controle elétrico 16 ao sistema elétrico do motor de combustio
interna. A unidade de controle elétrico 16 integra dentro dela o estator 29 do sensor de
posicéo 28 e é eletricamente conectada ao motor elétrico 23 para acionar o préprio motor
elétrico 23.

Além do mais, o sistema de aquisicdo 1 que detecta a
posicéo angular a do botao de aceleragéo 2 é integrado dentro do corpo de valvula 22 da
valvula de regulagdo 21. Especialmente, o corpo fixo de sustentagdo 3 do sistema de
aquisi¢do 1 forma uma parte integral do corpo de valvula 22 da valvula de regulacdo 21 e
a unidade de controle elétrico 16 integra dentro dela os estatores 13 dos sensores de
posicdo 10 e 11 e a unidade de processamento 14.

Na configuragéo ilustrada nas Figuras 11 e 12, o elemento
moével do sistema de aquisi¢cdo 1 é constituido por uma haste rotatéria 4, considerando a
configuracdo ilustrada na Figura 1. Obviamente, o elemento mével do sistema de
aquisicdo 1 poderia ser constituido por uma corredica 17, considerando a configuragao
ilustrada nas Figuras 5-10.

O sistema de controle integrado 20 apresenta diversas
vantagens na medida em que é extremamente econémico e compacto, gragas ao seu
alto nivel de integragéo, permite reducédo consideravel dos tempos de montagem do
motor de combustao interna e, ao mesmo tempo, também é muito robusto na medida em
que reduz a um minimo a instalagdo elétrica externa (a qual, em uma motocicleta, é
sempre potencialmente sujeita as falhas e defeitos, na medida em que nao é muito bem
protegida). Deve ser enfatizado que a compacidade extrema do sistema de controle
integrado 20 permite o uso de um sistema de acelerador eletrénico (DBW) também em
uma motocicleta existente, sem a necessidade de novo projeto para a disposicado dos
componentes. Essa caracteristica é extremamente importante na medida em que as
motocicletas nao possuem espacos livres que podem ser usados para novos
componentes e novo projeto da disposigdo dos componentes é sempre extremamente de
grande valor.
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Reivindicagdes

1. Sistema de controle integrado (20) para um motor de

combustéo interna de uma motocicleta fornecido com um botdo de aceleracao (2); o
sistema de controle integrado (20) compreende:
uma valvula de regulagéo (21) que regula a taxa de fluxo do ar captado pelo motor e
compreende um corpo de valvula (22) tendo uma camara de alojamento (31);
um sistema de aquisi¢do (1) que detecta a posicao angular (a) do botdo de aceleragao
(2); e
uma unidade de controle elétrico (16) que aciona a valvula de regulagao (21) como uma
fungéo da posigdo angular (a) do botzo de aceleracao (2);
caracterizado pelo fato de que o sistema de aquisi¢ao (1) compreende:
um corpo fixo de sustentagio (3) que forma uma parte integral do corpo de valvula (22)
da valvula de regulagio (21);
um elemento moével, que € montado mével no corpo de sustentagéo (3);
um dispositivo de transmissao (6), mecanicamente conectado ao botio de aceleracao (2)
e ao elemento modvel para transmitir movimento a partir do botdo de aceleracdo (2) ao
proprio elemento mével; e
um sensor de posig&o principal (10), que é transportado pelo corpo de sustentagdo (3), &
acoplado ao elemento mével para determinar a posicao angular (a) do elemento movel, e
€ projetado para fornecer duas medigées mutuamente redundantes da posicdo angular
(a) do elemento movel:
o sistema de controle integrado (20) & caracterizado pelo fato de que a unidade de
controle elétrico (16) & alojada dentro do corpo de valvula (22) da valvula de regulagdo
(21) e é sustentado por uma placa rigida (33) mecanicamente conectada ao corpo de
valvula (22).

2. Sistema de controle integrado (20) de acordo com a
reivindicag&o 1, caracterizado pelo fato de que a valvula de regulagao (21) compreende:
um duto tubular cilindrico feito dentro do corpo de valvula (22) e definido, em que & um
canal para a passagem do ar;
um assento de valvula (24), feito ao longo do canal para a passagem do ar do duto
tubular;
um sistema de acionamento, acionado pela unidade de controle elétrico (16); e
um elemento de abertura/fechamento, que encaixa o assento de valvula (24), e € movel
entre uma posigdo de abertura e uma posigao de fechamento do assento de valvula (24),
sob a propulséo do sistema de acionamento.

3. Sistema de controle integrado (20) de acordo com as
reivindicagbes 1 ou 2, caracterizado pelo fato de que o sistema de aquisicdo (1)
compreende uma unidade de processamento (14), que é conectada is ao sensor de
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posicao principal (10) e é integrada na unidade de controle elétrico (16).

4. Sistema de controle integrado (20) de acordo com
qualquer uma das reivindicagbes 1 a 3, caracterizado pelo fato de que o sensor de
posicao principal (10) compreende um cursor (13), fixado com relagdo ao elemento
movel, e um estator (12) integrado na unidade de controle elétrico (16).

5. Sistema de controle integrado (20) de acordo com
qualquer uma das reivindicagdes 1 a 4, caracterizado pelo fato de compreender um
sensor de posicdo de controle (11), que é separado de e independente do sensor de
posicao principal (10), é transportado pelo corpo de sustentagido (3), € acoplado ao
elemento mével para determinar a posicdo do elemento moével, e é projetado para
fornecer duas medigdes mutuamente redundantes da posi¢ao do elemento mével.

6. Sistema de controle integrado (20) de acordo com a
reivindicagédo 5, caracterizado pelo fato de que o sensor de posicéo de controle (11)
compreende um cursor (13), fixo com relagdo ao elemento moével, e um estator (12)
integrado na unidade de controle elétrico (16).

7. Sistema de aquisigdo (1) de acordo com a reivindicacdo 6
caracterizado pelo fato de compreender uma unidade de processamento (14), que é
conectada a ambos os sensores de posigdo (10, 11), utiliza os sinais fornecidos pelos
sensores de posigdo (10, 11) para realizar uma comparagao cruzada entre as quatro
medi¢Ses de modo a diagnosticar qualquer possivel defeito dos sensores de posi¢ao (10,
11), e determinar a posigcéo angular (a) do botao de aceleragéo (2), utilizando pelo menos
uma medic¢ao fornecida por um sensor de posicdo (10, 11) operando adequadamente.

8. Sistema de controle integrado (20) de acordo com a
reivindicagcdo 7, caracterizado pelo fato de que a unidade de processamento (14) é
integrada na unidade de controle elétrico (18).

9. Sistema de controle integrado (20) de acordo com
qualquer uma das reivindicagdes 1 a 8, caracterizado pelo fato de que a valvula de
regulagdo (21) compreende um sensor de posicédo do elemento de abertura/fechamento
para determinar a posigdo do elemento de abertura/fechamento e sendo conectado a
unidade de controle elétrico (16).

10. O sistema de controle integrado (20) de acordo com a
reivindicagcéo 9, caracterizado pelo fato de que o sensor de posicao (28) do elemento de
abertura/fechamento compreende um cursor (30) fixo com relacdo ao elemento de
abertura/fechamento e um estator (29) integrado na unidade de controle elétrico (16).

11. Sistema de controle integrado (20) de acordo com
qualquer uma das reivindicagdes 1 a 10, caracterizado pelo fato de que a placa rigida

(33) € mecanicamente conectada ao corpo de valvula (22) através de uma pluralidade de
parafusos.
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12. Sistema de controle integrado (20) de acordo com
qualquer uma das reivindicagées 1 a 11, caracterizado pelo fato de que a placa rigida
(33) sustenta os terminais elétricos (34) de um conector elétrico (35) para conexao
elétrica da unidade de controle elétrico (16) a um sistema elétrico do motor de combustéao
interna.

13. Sistema de aquisicdo (1) para detectar a posicao

angular (a) de um botédo de aceleragdo (2) de uma motocicleta; o sistema de aquisigdo (1)
compreende:
um corpo fixo de sustentagao (3);
um elemento mével, que é montado mével no corpo de sustentacao (3);
um dispositivo de transmiss&o (6), mecanicamente conectado ao botdo de aceleracao (2)
e ao elemento moével para transmitir o movimento a partir do botdo de aceleragéo (2) ao
préprio elemento mével; e
um sensor de posigéo principal (10), que é transportado pelo corpo de sustentagdo (3), é
acoplado ao elemento mével para determinar a posi¢éo angular (a) do elemento movel, e
€ projetado para fornecer duas medigdes mutuamente redundantes da posigdo angular
(a) do elemento moével;
o sistema de aquisicdo (1) & caracterizado pelo fato de que o elemento movel é
constituido por uma corrediga (17), que é montada de forma deslizante no corpo de
sustentacéo (3); o sensor de posigdo principal (10) determina a posigdo linear da
corredica (17) com relagéo ao corpo de sustentacgao (3).

14. Sistema de aquisi¢do (1) de acordo com a reivindicacao
13, caracterizado pelo fato de compreender um sensor de posi¢ao de controle (11), que
€ separado de e independente do sensor de posigéo principal (10), é transportado pelo
corpo de sustentagdo (3), é acoplado ao elemento movel para determinar a posicdo do
elemento moével, e é projetado para fornecer duas medi¢cées mutuamente redundantes da
posi¢cdo do elemento movel.

15. Sistema de aquisi¢do (1) de acordo com a reivindicagao
14, caracterizado pelo fato de compreender uma unidade de processamento (14), que é
conectada a ambos os sensores de posigdo (10, 11), utiliza os sinais fornecidos pelos
sensores de posigdo (10, 11) para realizar uma comparacéo cruzada entre quatro
medi¢Ses para diagnosticar qualquer possivel defeito dos sensores de posicéo (10, 11), e
determinar a posigdo angular (a) do botdo de aceleragéo (2), utilizando pelo menos uma
medic&o fornecida por um a sensor de posigao (10, 11) operando adequadamente.

16. Sistema de aquisig@o (1) de acordo com a reivindicacao
15, caracterizado pelo fato de que a unidade de processamento (14) utiliza os sinais
fornecidos pelo sensor de posicdo principal (10) para determinar a posigao angular (a) do
botdo de aceleragéo (2), e utiliza os sinais fornecidos pelo sensor de posigcéo de controle
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(11) para verificar e validar os sinais fornecidos pelo sensor de posigao principal (10).

17. Sistema de aquisigdo (1) acordo com qualquer uma das
reivindicagSes 14 a 16, caracterizado pelo fato de que o sensor de posi¢do de controle
(11) possui duas saidas de um tipo digital que indica se a haste rotatéria (4) esta ou nao
na adjacéncia de determinada posicéo.

18. Sistema de aquisigao (1) de acordo com a reivindicagéo
17, caracterizado p'elo fato de que o sensor de posicdo de controle (11) possui duas
saidas de um tipo digital que indica se a haste rotatéria (4) esta ou nao na adjacéncia de
uma posig¢éo de repouso correspondendo a um torque zero.

19. Sistema de aquisigdo (1) de acordo com qualquer uma
das reivindicagdes 14 a 18, caracterizado pelo fato de que as duas medigdes da posicéo
do elemento mével do sensor de posicdo de controle (11) seguem uma lei diferente com
relagéo as duas medigdes da posicdo do elemento mével do sensor de posi¢cao principal
(10).

20. Sistema de aquisigao (1) de acordo com qualquer uma
das reivindicagbes 13 a 19, caracterizado pelo fato de que pelo menos uma mola de
retorno (9) é fornecida, acoplada ao elemento moével para empurrar com determinada
forca o proprio elemento mével em direcdo a uma posigéo de repouso correspondendo a
um torque zero.

21. Sistema de aquisi¢do (1) de acordo com qualquer uma
das reivindicagées 13 a 20, caracterizado pelo fato de que o corpo de sustentagao (3)
possui um assento (18), dentro do qual a corredica (17) desliza.

22. Sistema de aquisi¢éo (1) de acordo com a reivindicacao
21, caracterizado pelo fato de que o dispositivo de transmissao (6) & do tipo de cabo e
compreende um par de cabos (8) de um tipo Bowden, cada um dos quais possui uma
extremidade confinada ao bot&o de aceleragéo (2) e uma extremidade oposta fixa com
relagdo a corredica (17).

23. Sistema de aquisigdo (1) de acordo com a reivindicagao
21, caracterizado pelo fato de que o dispositivo de transmiss&o (6) é do tipo de cabo e
compreende um cabo (8) de um tipo Bowden, que possui uma extremidade confinada ao
botéo de aceleragéo (2) e uma extremidade oposta fixa com relagéo a corrediga (17).

24. Sistema de aquisigcdo (1) de acordo com qualquer uma
das reivindicagdes 13 a 23, caracterizado pelo fato de que a corrediga (17) desliza ao
longo de um caminho linear.

25. Sistema de aquisigdo (1) de acordo com qualquer uma
das reivindicagdes 13 a 23, caracterizado pelo fato de que a corredica (17) desliza ao
longo de um caminho circular.

26. Sistema de aquisigdo (1) de acordo com qualquer uma
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das reivindicagdes 13 a 25, caracterizado pelo fato de que o corpo de sustentacéo (3)
forma uma parte integral de um corpo de valvula (22) de uma valvula de regulacdo (21)

que regula a taxa de fluxo do ar captado por um motor de combustio interna da
motocicleta.
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Resumo .
Sistema de controle integrado bara um motor' de
combustio interna de uma motocicleta fornecido com um botio de aceleragio e
sistema de aquisigéo para detectar a posicdo angular de um botéo para o gés de
uma motocicleta. } A ) '
Um sistema de aquisigdo (1) para de‘tectar a posigao
angular (a) de um botao de aceleragéo (2) de uma motocicleta: o sistema de aquisigao (1)

~ é fornecido com: um corpo fixo de sustentagao (3); um elemento moével, que € montado

movel.no corpo de sustentagdo (3); um dispositivo de transmissao (6), mecanicamente

" conectado ao botdo de aceleraqéo (2) e ao elemento movel para transmitir o movimento a

partir do botdo de aceleragao (2) ao proprio elemento mével; e um sensor de posigao

“principal (10), que & transportado pelo corpo de sustentaqao 3), e acoplado ao elemento

movel para determmar a posug:ao angular (a) do elemento mével e & projetado para

»fornecer duas medngoes mutuamente redundantes’ da posngao angular. (a) do elemento

movel.
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