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用于直流电机的转子位置传感器

(57)摘要

本发明涉及一种用于直流电机的转子位置

传感器 (RPS)以及具有这种转子位置传感器

(RPS)的ESP系统，所述转子位置传感器具有壳体

(7、7A)、传感器元件(2)和包围所述壳体(7、7A)

的屏蔽板(10)，其中，所述屏蔽板(10)封闭地构

造并且被推移到所述壳体(7、7A)上，其中，所述

屏蔽板(10)的两个端部(12A、12B)形成彼此啮合

的连接轮廓(14)。
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1.一种用于直流电机(3)的转子位置传感器(RPS)，所述转子位置传感器具有壳体(7、

7A)、传感器元件(2)和包围所述壳体(7、7A)的屏蔽板(10)，其中，所述屏蔽板(10)封闭地构

造并且被推移到所述壳体(7、7A)上，其中，所述屏蔽板(10)的两个端部(12A、12B)形成彼此

啮合的连接轮廓(14)，其特征在于，在所述屏蔽板(10)的第一上边缘(10.1)处在至少两个

对置的侧面上分别构造有具有压印(18)的弯曲舌片(16)，所述弯曲舌片施加预紧力(F)到

所述壳体(7、7A)上。

2.按照权利要求1所述的转子位置传感器(RPS)，其特征在于，所述壳体(7)是塑料壳体

(7A)。

3.按照权利要求1所述的转子位置传感器(RPS)，其特征在于，所述压印(18)作为压入

部(18A)嵌入到所述弯曲舌片(16)的朝向外的表面中，从而在所述弯曲舌片(16)的面向所

述壳体(7、7A)的表面上形成对应的压出部(18B)。

4.按照权利要求3所述的转子位置传感器(RPS)，其特征在于，通过所述压入部(18A)的

深度能够设定所述对应的压出部(18B)的高度进而设定预紧力(F)。

5.按照权利要求3或4所述的转子位置传感器(RPS)，其特征在于，所述压出部(18B)具

有尖锐的棱边(18.1)，所述尖锐的棱边阻止从所述壳体(7、7A)上取下所述屏蔽板(10)。

6.按照权利要求5所述的转子位置传感器(RPS)，其特征在于，所述压出部(18B)的尖锐

的棱边(18.1)产生作用到塑料壳体(7A)上的高的逐点张紧力，从而在所述压出部(18B)的

区域中经过一段时间在塑料壳体(7A)和所述压出部(18B)之间形成形状配合的连接部

(FS)。

7.按照权利要求1至4中任一项所述的转子位置传感器(RPS)，其特征在于，所述屏蔽板

(10)在第二下边缘(10.2)处与所述壳体(7、7A)连接。

8.按照权利要求7所述的转子位置传感器(RPS)，其特征在于，所述屏蔽板(10)在所述

第二下边缘(10.2)处与所述壳体(7、7A)粘接。

9.一种ESP系统(1)，其具有用于驱动至少一个压缩机的无刷直流电机(3)和转子位置

传感器(RPS)，所述转子位置传感器获得所述直流电机(3)的当前的转动位置，其中，按照权

利要求1至8中任一项所述构造所述转子位置传感器(RPS)。
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用于直流电机的转子位置传感器

技术领域

[0001] 本发明涉及一种用于直流电机的转子位置传感器。本发明的主题还包括具有这种

转子位置传感器的ESP系统(ESP：电子稳定程序)。

背景技术

[0002] 在改善的ESP系统中，替代于简单的直流电机应该使用无刷直流电机，其也称为无

刷EC电机(电子换向电机)。无刷直流电机在正确地操控的情况下实现较高的转速并且制动

压力由此能够在车辆中较快地建立，这最终引起制动距离的缩短。为了在正确的时间点操

控电机，使用转子位置传感器(RPS)，其识别电机的当前的转动位置并且将该位置传递到控

制器处。此外，例如在马达轴的自由的端部处布置有永磁体，其场线穿过装配到泵壳体上的

转子位置传感器。转子位置传感器包括塑料壳体和传感器元件，传感器元件例如基于TMR效

应(磁阻隧道效应)并且探测磁场线的角度。然而，在相同的泵壳体侧上通常也存在有许多

电磁阀，其通过有目的地对磁体线圈通电被接通。由此，围绕转子位置传感器产生电磁的干

扰场，其应该被屏蔽掉，因为否则马达轴的磁体的信号失真并且电机由于产生的角度误差

不再能够最佳地被操控。为了电磁的屏蔽，在转子位置传感器处设置有屏蔽板，其相对于传

感器元件安置在限定的位置中。屏蔽板通常在外部存在于塑料壳体上相对于传感器元件有

限定的间距。为了将屏蔽板持久地保持在位置中，屏蔽板能够以塑料壳体注塑包封。由此能

够生成形状连接，其持久地保证屏蔽板的位置。然而，这在注塑时导致提高的模具成本并且

也常常由设计引起地在工具中无法实现，或者仅仅利用提高的(成本)耗费实现。另一个可

行方案为，屏蔽板额外地装配到塑料壳体上。在此，应该确保，屏蔽板一方面在装配过程期

间在传感器生产中，而且也在车辆中所使用的状态下在所有环境影响(温度、湿度等)的情

况下不再改变所设定的位置。此外，例如能够应用“开槽的板”。屏蔽板的钣金板

(Blechplatine)根据塑料壳体的几何形状发生弯曲，两个板端部对接地彼此贴靠或者说形

成由误差引起的小的缝隙。如果现在装配屏蔽板，那么其会由于该敞开的板端部而发生弹

动(aufferdern)并且在塑料壳体的外部轮廓上又被张紧。为了进行长时间的固定，能够热

敛缝(heiβverstemmt)在屏蔽板中开槽的塑料接片。

发明内容

[0003] 根据本发明的用于直流电机的转子位置传感器具有如下优点，即通过封闭的屏蔽

板能够实现较高的屏蔽作用。在仿真和测量时能够确定角度误差的减半(Halbierung)。

[0004] 本发明的实施方式提供了一种用于直流电机的转子位置传感器，所述转子位置传

感器具有壳体、传感器元件和包围壳体的屏蔽板。屏蔽板封闭地构造并且被推移到壳体上，

其中，屏蔽板的两个端部形成彼此啮合的连接轮廓。

[0005] 此外，提出了一种具有用于驱动至少一个压缩机的无刷直流电机和这种转子位置

传感器的ESP系统，所述转子位置传感器获得直流电机的当前的转动位置。

[0006] 转子位置传感器接下来被理解为具有传感器元件的组件，其优选地基于TMR效应
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(magnetoresistiver  Tunneleffekt磁阻隧道效应)。当然，也能够使用基于其他磁阻效应、

如例如AMR效应(Anisotroper  magnetoresistiver  Effekt各向异性磁阻效应)、GMR效应

(Riesenmagnetowiderstandseffekt巨型磁阻效应)、CMR效应 (kolossaler 

magnetoresistiver  Effekt巨大磁阻效应)等的传感器元件。在此，由传感器元件探测的转

动位置信号能够通过电路板和压入到电路板中的汇流排传递至控制器。汇流排通过壳体保

持在位置中，所述壳体优选是塑料壳体。在此，壳体能够放置到电路板上，电路板固定在传

感器底座处。传感器底座能够固定在泵壳体处并且形成空腔，无刷直流电机的马达轴的端

部伸入到空腔中。在此，能够在马达轴的该端部处布置有永磁体作为用于传感器元件的信

号发出器。替代地，传感器元件能够在电路板的面向壳体的一侧上布置在壳体之内。屏蔽板

的钣金板相应于壳体的几何形状弯曲，其中，为了改善电磁的屏蔽作用，屏蔽板四周封闭。

在此，例如在两个板端部处冲制“拼图轮廓(Puzzleteilkontur)”，其在弯曲过程之后固定

地彼此啮合，用以产生尽可能封闭的电接触。完成的弯曲的屏蔽板而后如下地被推移到壳

体上，使得其处于至传感器元件确定的间距。

[0007] 根据本发明的用于直流电机的转子位置传感器的有利的改善方案通过以下列举

出的措施和改进方案实现。

[0008] 特别有利地，在屏蔽板的第一上边缘处，在至少两个彼此对置的侧面处能够分别

构造有具有压印的弯曲舌片，其能够将预紧力施加到壳体上。压印能够优选地作为压入部

嵌入到弯曲舌片的朝向外的表面中，从而在弯曲舌片的面向壳体的表面上能够形成对应的

压出部。通过压入部的深度能够设定对应的压出部的高度进而设定预紧力。通过弯曲舌片

也能够在封闭的屏蔽板的情况下产生相应的预紧力，所述封闭的屏蔽板不再能够在圆周上

弯边。因为弯曲舌片布置在屏蔽板的上边缘处，所以压印在装配屏蔽板时在屏蔽板的端部

位置之前不远处才触碰到壳体，由此弯曲舌片能够向外弯边进而张紧屏蔽板。由此相比于

“开槽的”张紧的板得出较小的结接合力，“开槽的”张紧的板在屏蔽板的整个高度上产生预

紧力。通过压印的形状和尺寸，能够预先规定弯曲舌片的预紧力以及在制造中用于操作构

件的允许的加速。

[0009] 在转子位置传感器的另外的有利的设计方案中，压出部能够具有尖锐的棱边，其

能够阻止从壳体上取下屏蔽板。在此，压出部的尖锐的棱边能够产生作用到塑料壳体上的

高的逐点张紧力，从而在压出部的区域中经过一段时间能够在塑料壳体和压出部之间形成

形状配合的连接。这意味着，在运行期间压出部的区域中的塑料例如由于高温而松弛并且

通过尖锐的棱边的高的逐点张紧开始以形状配合的方式将其包围。由此在运行中得出比直

接安装之后更高的保持力。

[0010] 在转子位置传感器的另外的有利的设计方案中，屏蔽板能够在第二下边缘处与壳

体连接。屏蔽板例如能够在第二下边缘处与壳体粘接。

附图说明

[0011] 本发明的实施例在附图中示出并且在接下来的描述中更详细地进行解释。在附图

中，相同的附图标记表示实施相同的或类似的功能的构件或者元件。

[0012] 图1示出了根据本发明的具有根据本发明的用于直流电机的转子位置传感器的

ESP系统的实施例的示意性的透视图；
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[0013] 图2示出了图1所示的根据本发明的用于直流电机的转子位置传感器的实施例的

示意性的透视图；

[0014] 图3示出了图1和图2所示的用于直流电机的转子位置传感器的屏蔽板的实施例的

示意性的透视图；。

[0015] 图4示出了图1和图2所示的根据本发明的转子位置传感器在装配屏蔽板之后的截

面示图；

[0016] 图5示出了图4所示的根据本发明的转子位置传感器的上部的区段在较长的运行

时间之后的截面示图。

具体实施方式

[0017] 如从图1可见的那样，根据本发明的ESP系统1的示出的实施例包括用于驱动至少

一个压缩机的无刷直流电机和根据本发明的转子位置传感器RPS，其获得直流电机3的当前

的转动位置。

[0018] 如从图1进一步可见的那样，ESP系统1在示出的实施例中包括透明地示出的泵壳

体5和多个无电流打开的电磁阀MV1、多个无电流关闭的电磁阀MV2和压力传感器DS，泵壳体

具有多个没有更详细地表示的流体泵、弹簧压力蓄能器(Federdruckspeicher)和流体通

道。

[0019] 如从图1至图5进一步可见的那样，根据本发明的用于直流电机的转子位置传感器

RPS的所示出的实施例包括壳体7、7A、传感器元件2和包围壳体7、7A的屏蔽板10。在此，屏蔽

板10构造为封闭的并且被推移到壳体7、7A上。屏蔽板10的两个端部12A、12B形成彼此啮合

的连接轮廓14。

[0020] 壳体7在示出的实施例中构造为塑料壳体7A。传感器元件2在所示出的实施例中基

于TMR效应(磁阻隧道效应)并且与布置在无刷直流电机3的马达轴3.1或者说转子的端部处

的永磁体4共同作用，用以检测无刷直流电机3的马达轴3.1或者说转子的当前的转动位置。

当然，也能够使用其他传感器元件2，其适合于检测无刷直流电机3的马达轴或者说转子的

当前的转动位置。在所示出的实施例中，由传感器元件2探测的转动位置信号通过电路板8

和汇流排9传递至未示出的控制器，所述汇流排压入到电路板8中并且通过壳体7、7A保持在

位置中。如从图2和4进一步可见的那样，转子位置传感器RPS包括具有多个固定销6.1的传

感器底座6。电路板8如下地放置到传感器底座6上，使得传感器底座6的固定销6.1穿过电路

板8的对应的开口。此外，传感器底座6在示出的实施例中固定在泵壳体5处并且形成空腔

6.2，无刷直流电机3的马达轴3.1的端部连同永磁体4伸入到空腔中。在所示出的实施例中，

传感器元件2在电路板8的面向马达轴3.1或者说永磁体4的一侧上布置在传感器底座6的凹

处中，传感器底座由电路板8遮盖。在替代的未示出的实施例中，传感器元件2在电路板8的

面向壳体7的一侧上布置在壳体7之内。控制器例如能够通过弹簧触点与转子位置传感器

RPS的汇流排接触。

[0021] 如从图1至图3进一步可见的那样，屏蔽板10的钣金板相应于壳体7、7A的几何形状

弯曲，其中，为了改善电磁的屏蔽作用，屏蔽板10四周封闭。在所示出的实施例中，在两个板

端部12A、12B处冲制“拼图轮廓”，其在弯曲过程之后彼此固定啮合，用以产生尽可能封闭的

电接触。
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[0022] 如从图2至图5进一步可见的那样，屏蔽板的上边缘10.1构造为冠部11，其中，在两

个对置的侧面处分别构造有具有压印 18的弯曲舌片16，其将预紧力F施加到壳体

7、7A上。在此，压印18分别作为压入部 18A嵌入到弯曲舌片16的朝向外的表面

中，从而在弯曲舌片16的面向壳体7、7A的表面处形成对应的压出部 18B。

此外，压出部18B在示出的实施例中具有尖锐的边缘18.1，其阻止从壳体7、7A上取下屏蔽板

10。压印18的这种实施方案在较小的预紧的情况下允许在制造中较高的加速，这最后积极

地作用于周期时间(Taktzeit)。压入部18A或者压出部构造为所谓的“细咬边(Nibbel)”，其

能够通过一种冲压产生。在此，弯曲舌片16的材料在一个部位处进行冲制并且在剩余的区

域中进行压制。由此，在冲制的区域中形成尖锐的边缘18.1，其阻止屏蔽板10的取下。通过

压入部18A的深度能够设定对应的压出部18B的高度进而设定预紧力F。完成弯曲的屏蔽板

10而后被推移到壳体7、7A上，从而使得其以限定的间距相对于传感器元件2布设。

[0023] 因为弯曲舌片16布置在屏蔽板10的上边缘处，所以压印18在装配屏蔽板10时在屏

蔽板的端部位置之前不远处才触碰到壳体7，由此弯曲舌片16能够向外弯边(aufbiegen)进

而张紧屏蔽板10。如从图2和图4进一步可见的那样，屏蔽板10在其第二下边缘10.2处与壳

体7、7A连接。在示出的实施例中，屏蔽板10在第二下边缘10.2处通过胶带(Kleberaupe)19

与壳体7、7A和电路板8粘接。此外，电路板8在示出的实施例中通过胶带19与传感器底座6的

固定销6.1粘接。

[0024] 如由图4和图5进一步可见的那样，压出部18B的尖锐的棱边18.1产生作用到塑料

壳体7A上的高的逐点张紧力，从而在压出部18B的区域中经过一段时间在塑料壳体7A和压

出部18B之间形成形状配合的连接部FS。由此在运行中得出比在装配屏蔽板10之后更高的

保持力。

[0025] 本发明的实施方式提供用于直流电机的转子位置传感器以及具有这种转子位置

传感器的ESP系统供使用，所述转子位置传感器通过封闭的屏蔽板以有利的方式产生较高

的屏蔽作用。
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