
(19) *DE102010032256B420181108*

(10) DE 10 2010 032 256 B4 2018.11.08

(12) Patentschrift

(21) Aktenzeichen: 10 2010 032 256.3
(22) Anmeldetag: 26.07.2010
(43) Offenlegungstag: 26.01.2012
(45) Veröffentlichungstag

der Patenterteilung: 08.11.2018

(51) Int Cl.: F16H 37/02 (2006.01)
F16H 3/66 (2006.01)

Innerhalb von neun Monaten nach Veröffentlichung der Patenterteilung kann nach § 59 Patentgesetz gegen das Patent
Einspruch erhoben werden. Der Einspruch ist schriftlich zu erklären und zu begründen. Innerhalb der Einspruchsfrist ist
eine Einspruchsgebühr in Höhe von 200 Euro zu entrichten (§ 6 Patentkostengesetz in Verbindung mit der Anlage zu §
2 Abs. 1 Patentkostengesetz).

(73) Patentinhaber:
Schaeffler Technologies AG & Co. KG, 91074
Herzogenaurach, DE

(72) Erfinder:
Smetana, Tomas, Dr., 91074 Herzogenaurach, DE;
Biermann, Thorsten, 96193 Wachenroth, DE

(56) Ermittelter Stand der Technik:
DE 100 43 510 A1
DE 198 41 159 A1
JP H07- 69 087 A

(54) Bezeichnung: Antriebseinheit

(57) Hauptanspruch: Antriebseinheit (1) mit einem Elektro-
motor (2), mit einem Differenzial (5) und mit einem Planeten-
trieb (4), in der eine Wirkverbindung zwischen dem Elektro-
motor (2) zum Differenzial (5) über den Planetentrieb (4) her-
stellbar ist, wobei der Planetentrieb (4) aus einem konzen-
trisch mit der Rotationsachse (7) der Rotorwelle (6) des Elek-
tromotors (2) ausgerichteten erstes Sonnenrad (8), mit Ab-
stand zur Rotationsachse (7) des ersten Sonnenrades (12)
angeordnete und mit dem ersten Sonnenrad (8) im Zahnein-
griff stehende erste Planetenräder (9) an einem ersten Pla-
netenträger (10) und ein mit den ersten Planetenrädern (9)
im Zahneingriff stehendes erstes Hohlrad (11) aufweist und
wobei der erste Planetenträger (10) mit einem als Summen-
welle des Differenzials (5) ausgebildeten Gehäuse (21) des
Differenzials (5) gekoppelt und koaxial zu dessen Rotations-
achse (7) angeordnet ist, dadurch gekennzeichnet, dass zwi-
schen der Rotorwelle (6) und dem Planetentrieb (4) wenigs-
tens ein Ravigneaux-Planetentrieb (3) mit
einem zweiten Sonnenrad (12) und einem dritten Sonnenrad
(13),
einem zweiten Planetenträger (15), an dem ein Satz zweiter
Planetenräder (16) und ein Satz dritter Planetenräder (17)
drehbar gelagert ist,
angeordnet ist, wobei
die Wirkverbindung zwischen dem Elektromotor (2) und dem
Planetentrieb (4) über den Ravigneaux-Planetentrieb (3)
herstellbar ist,
das zweite Sonnenrad (12) und das dritte Sonnenrad (13)
mit der Rotorwelle des Elektromotors (2) gekoppelt sind,
die ...
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Beschreibung

Gebiet der Erfindung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Antriebseinheit mit
einem Elektromotor, mit einem Differenzial und mit
einem Planetentrieb, in der eine Wirkverbindung zwi-
schen dem Elektromotor zum Differenzial über den
Planetentrieb herstellbar ist, wobei der Planetentrieb
aus einem konzentrisch mit der Rotationsachse der
Rotorwelle des Elektromotors ausgerichteten erstes
Sonnenrad, mit Abstand zur Rotationsachse des ers-
ten Sonnenrades angeordnete und mit dem ersten
Sonnenrad im Zahneingriff stehende erste Planeten-
räder an einem ersten Planetenträger und ein mit
den ersten Planetenrädern im Zahneingriff stehendes
erstes Hohlrad aufweist und wobei der erste Plane-
tenträger mit einem als Summenwelle des Differenzi-
als ausgebildeten Gehäuse des Differenzials gekop-
pelt und koaxial zu dessen Rotationsachse angeord-
net ist.

Hintergrund der Erfindung

[0002] DE 198 41 159 A1 zeigt eine Antriebseinheit
mit einem Elektromotor und mit einem Differenzial.
Mit dem Differenzial sind Drehmomente und Dreh-
zahlen auf zwei durch den Elektromotor angetriebe-
ne Abtriebswellen verteilbar. Ein Planetentrieb zwi-
schen der als Rotorwelle bezeichneten Antriebswel-
le und dem Differenzial geschaltet, so dass die Leis-
tung vom Elektromotor zum Differenzial über den Pla-
netentrieb fließt. Dazu ist die Antriebswelle endsei-
tig mit einer Verzahnung versehen. Die Verzahnung
ist an einem Sonnenrad des Planetentriebs ausgebil-
det. Das Sonnenrad steht im Eingriff mit Planetenrä-
dern des Planetentriebs. Die Planetenräder stützen
sich gegen eine Verzahnung eines Hohlrads ab. Die
Verzahnung des Hohlrads ist ortsfest und nicht um
die Antriebsrotationsachse der Sonne bzw. der Ro-
torwelle des Elektromotors drehbar am Gehäuse der
Antriebseinheit abgestützt. Die Planetenräder sind
auf Planetenbolzen gelagert. Die Planetenbolzen sit-
zen in einem Planetenträger, der gleichzeitig Diffe-
renzialkorb eines koaxial zu dem Antriebsmotor an-
geordneten Differenzials ist. Die Planetenräder lau-
fen auf einer Kreisbahn mit radialen Abstand zur An-
triebsrotationsachse um die Antriebsrotationsachse
um.

[0003] Das Differenzial ist ein klassisches Kegelrad-
differenzial, Der Differenzialkorb ist die Summenwel-
le des Differenzials, an der die höchsten Drehmo-
mente anliegen, die im Differenzial auf zwei als Ab-
triebswellen bezeichnete Differenzwellen verteilt wer-
den. Alternativ werden über die Abtriebswellen ins
Differenzial eingebrachte Drehmomente an der Sum-
menwelle wieder zusammengeführt. Der Differenzial-
korb ist relativ zu der Rotorwelle um die Antriebsrota-
tionsachse und konzentrisch zu den Rotationsachsen

der Abtriebswellen drehbar und dazu relativ zu dem
Gehäuse ortsfest in dem Gehäuse gelagert. In dem
Differenzialkorb sind Ausgleichskegelräder drehbar
gelagert und stehen mit Achswellenrädern im Eingriff.
Die Achswellenräder sind drehmomentfest mit den
Abtriebswellen verbunden.

[0004] Zum Antrieb der Abtriebswellen wird das Son-
nenrad mittels der Antriebswelle in Drehung um die
Antriebsrotationsachse versetzt. Damit werden die
mit dem Sonnenrad im Eingriff stehenden Planeten-
räder angetrieben. Die Planetenräder wälzen und
stützen sich im Zahneingriff mit der Verzahnung des
Hohlrades an dem Hohlrad ab, so dass der Planeten-
träger, also der Korb des Differenzials, in Bewegung
versetzt wird, wobei durch das Differenzial in bekann-
ter Weise Drehmomente bzw. Drehzahlen auf die Ab-
triebswellen aufgeteilt werden.

[0005] Durch die Auslegung des Planetengetriebes,
also Festlegung von Anzahl der Zähne der Elemen-
te Sonne, Planeten und Hohlrad des Planetentriebs,
kann in der beschriebenen Antriebseinheit nur ei-
ne Über- bzw. Untersetzung geschaffen werden. Die
maximal möglichen Drehzahlen des Elektromotors
berücksichtigend, sind die einzelnen Elemente des
Planetentriebs hohen Beschleunigungen oder Dreh-
zahlen ausgesetzt.

[0006] Die DE 198 41 159 A1 beschreibt eine An-
triebsanordnung mit einem Ausgleichsgetriebe und
einem diesem vorgeschalteten Getriebe mit einem
Axialdurchgriff, durch den eine der Antriebswellen
des Ausgleichsgetriebes auf das Getriebe durch-
greift.

[0007] Die JP H07-69 087 A beschreibt eine An-
triebseinheit mit einer Fliehkraftkupplung, die bei ei-
ner bestimmten Drehzahl Antriebsleistung nur auf die
Ausgangswelle überträgt.

[0008] Die DE 100 43 510 A1 beschreibt ein stufen-
loses Automatikgetriebe mit einem Ravignauxgetrie-
be und einem Planetengetriebe.

Beschreibung der Erfindung

[0009] Die Aufgabe der Erfindung ist es, eine An-
triebseinheit zu schaffen, die einfach und kosten-
günstig herstellbar und kompakt ausgebildet ist. Dar-
über hinaus sind die Relativdrehzahlen der einzelnen
Elemente dieser Antriebseinheit so gering wie mög-
lich zu halten.

[0010] Diese Aufgabe ist nach dem Gegenstand des
Anspruchs 1 gelöst.

[0011] Antriebseinheit ist mit einem Elektromotor,
mit einem Differenzial und mit einem Planetentrieb
versehen. In der Antriebseinheit ist eine Wirkverbin-



DE 10 2010 032 256 B4    2018.11.08

3/10

dung, in der Leistung zwischen dem Elektromotor
und dem Differenzial und umgekehrt fließen kann, er-
findungsgemäß über wenigstens einen Ravigneaux-
Planetentrieb und über den Planetentrieb und in um-
gekehrte Richtung und Reihenfolge herstellbar. Der
Planetentrieb weist ein konzentrisch mit der Rotati-
onsachse der Rotorwelle des Elektromotors ausge-
richteten erstes Sonnenrad auf. Erste Planetenräder
eines ersten Planetensatzes sind mit Abstand zur
Rotationsachse des ersten Sonnenrades angeordnet
und stehen mit dem ersten Sonnenrad im Zahnein-
griff. Die ersten Planetenräder sind an einem ersten
Planetenträger drehbar gelagert und stehen mit ei-
nem ersten Hohlrad im Zahneingriff. Der erste Pla-
netenträger ist mit einem Gehäuse des Differenzi-
als gekoppelt und koaxial zu dessen Rotationsach-
se angeordnet. Das Gehäuse ist als Summenwelle
des Differenzials ausgebildet. Eine Summenwelle ist
die Welle des Verteilergetriebes/Differenzials, an der
die Summe aller im Differenzial verteilten Drehmo-
mente anliegt, die demzufolge die höchsten Momen-
te aufweist, von der aus die Drehmomente im Ver-
teilergetriebe auf Differenzwellen verteilt werden oder
an der auf Differenzwellen verteilte Drehmomente
wieder zusammengeführt werden können. Differenz-
wellen sind beispielsweise die Abtriebswellen eines
Differenzial als Verbindung zwischen angetriebenen
Rädern und dem Differenzial.

[0012] Erfindungsgemäß ist vorgesehen, dass zwi-
schen der Rotorwelle und dem Planetentrieb wenigs-
tens ein Ravigneaux-Planetentrieb angeordnet ist,
wobei die Wirkverbindung zwischen dem Elektromo-
tor und dem Planetentrieb über den Ravigneaux-Pla-
netentrieb herstellbar ist.

[0013] Der Ravigneaux-Planetentrieb weist ein
Hohlrad und zwei Planetensätze auf, von denen
der eine mit „zweiter Planetensatz“ und der andere
mit „dritter Planetensatz“ bezeichnet ist. Die in den
Ansprüchen gewählten Ordnungszahlwörter „erster“,
„zweiter“ oder „dritter“ dienen nur der Unterscheidung
der in der Antriebseinheit enthaltenen Planetentrie-
be bzw. Sätze und deren einzelnen Elemente glei-
cher Bezeichnung und geben weder einen Hinweis
auf eine eventuelle Rangfolge noch auf die tatsächli-
che Anzahl.

[0014] Außerdem weist der Ravingneaux-Planeten-
trieb einen Planetenträger, ein zweites Sonnenrad
und ein drittes Sonnenrad auf. Die Sonnenräder sind
axial nebeneinander angeordnet und unterscheiden
sich in den Durchmessern voneinander. Jeder Plane-
tensatz ist aus mehreren Planetenrädern gebildet, die
jeweils auf einer gemeinsamen Umlaufbahn um die
Rotationsachse jeweils des Sonnenrades umlaufen,
mit dem sie im Zahneingriff stehen und die an einem
gemeinsamen Planetenträger um die eigene Rotati-
onsachse drehbar gelagert sind. Das zweite Sonnen-
rad kämmt mit den zweiten Planetenrädern des zwei-

ten Planetensatzes. Die Planetenräder des zweiten
Planetensatzes kämmen außerdem mit dem Hohlrad
und mit den dritten Planetenrädern des dritten Plane-
tensatzes. Jedes Planetenrad des dritten Planeten-
satzes kämmt dementsprechend mit jeweils einem
Planetenrad des zweiten Planetensatzes.

[0015] Erfindungsgemäß ist vorgesehen, dass ein
zweites Sonnenrad und ein drittes Sonnenrad des
Ravigneaux-Planetentriebs mit der Rotorwelle des
Elektromotors gekoppelt sind. Von den Sonnenrä-
dern ist entweder eines mit der Rotorwelle dreh-
fest verbunden und das andere durch eine Kupp-
lung trennbar mit der Rotorwelle gekoppelt oder bei-
de Sonnenräder sind mittels einer doppelt wirkenden
oder mittels zwei einzelner Kupplungen mit der Ro-
torwelle verbindbar und von dieser trennbar. Dreh-
feste Verbindungen zwischen der Rotorwelle und
dem jeweiligen Sonnenrad sind entweder in beide
Drehrichtungen oder mittels Freilaufkupplungen auch
nur in eine Drehrichtung herstellbar. Vorzugsweise
ist dasjenige Sonnenrad des Ravigneaux-Planetent-
riebs mittels Kupplung mit der Rotorwelle verbindbar,
welches mit den am Hohlrad abgestützten Planeten-
rädern im Zahneingriff steht.

[0016] Erfindungsgemäß ist vorgesehen, dass der
zweite Planetenträger des Ravigneaux-Planetent-
riebs relativ zu der um ihre Rotationsachse drehba-
ren Rotorwelle drehfest feststellbar ist. Dies kann bei-
spielsweise gegenüber einem Gehäuse des Elektro-
motors oder einer Gehäusehälfte der Antriebseinheit
sein. Der Planetenträger ist dabei entweder wahlwei-
se durch eine Schaltkupplung in beide Drehrichtun-
gen um die Rotationsachse oder nur in eine Dreh-
richtung feststellbar. Im zuerst genannten Fall kann
dies durch eine Kupplung geschehen, im zweiten Fall
durch einen Freilauf.

[0017] Kupplungen sind alle denkbaren Ausführun-
gen von Reib- oder Klauenkupplungen, Bremsen und
anderen zum Verbinden und Bremsen und Feststel-
len geeignete Mittel. Beispiele dafür sind Lamellen-
kupplungen in trockener oder nasser Ausführung.

[0018] Die von weiteren Antrieben unabhängige An-
triebseinheit ist beispielsweise für den Antrieb einer
Achse eines Elektrofahrzeugs geeignet. Das Diffe-
renzial kann entweder ein Kegelraddifferenzial, vor-
zugsweise ein Stirnraddifferenzial sein.

[0019] Der Vorteil dieser Einheit liegt darin, dass sich
die Gesamtübersetzung aus den Übersetzungen des
Ravigneaux-Planetentriebs und des einfachen Pla-
netentriebs ergibt und damit in den Planetentrieben
geringere höchste Drehzahlen an den einzelnen La-
gerstellen, wie an denen der Planetenräder auf den
Planetenbolzen, ergeben. Die Bauweise erlaubt auch
die die Zusammensetzung nach dem Baukastenprin-
zip. Falls der Ravigneaux-Satz mit den gedoppelten
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Sonnen entfällt, kann das Differenzial mit der einfa-
chen Planetenstufe für ein 1 Gang-Getriebe einge-
setzt werden.

Beschreibung der Zeichnungen

[0020] Die von weiteren Antrieben unabhängige An-
triebseinheit 1 ist beispielsweise für den Antrieb einer
Achse eines Elektrofahrzeugs geeignet und setzt sich
aus einem Elektromotor 2, aus einem Ravigneaux-
Planetentrieb 3 und aus einem einfachen Planetent-
rieb 4 sowie aus einem Differenzial 5 zusammen, wie
mit einer schematischen Darstellung eines Ausfüh-
rungsbeispiels in den Fig. 1, Fig. 2, Fig. 3 und Fig. 4
dargestellt ist.

[0021] Fig. 2 zeigt einen Leistungsfluss zwischen
Elektromotor 2 und Differenzial 5 in einem ersten
Gang. Fig. 3 zeigt einen Leistungsfluss vom Differen-
zial 5 zum Elektromotor 2 im Schubbetrieb. Fig. 4
zeigt einen Leistungsfluss zwischen Elektromotor 2
und Differenzial 5 in einem zweiten Gang.

[0022] Der erste Planetentrieb 4 weist ein konzen-
trisch mit der Rotationsachse 7 der Rotorwelle 6 des
Elektromotors 2 ausgerichtetes erstes Sonnenrad 8,
mit Abstand zur Rotationsachse 7 des ersten Son-
nenrades 8 angeordnete und mit dem ersten Sonnen-
rad 8 im Zahneingriff stehende erste Planetenräder
9 auf.

[0023] Die ersten Planetenräder 9 sind an einem
ersten Planetenträger 10 drehbar gelagert. Weiterhin
weist der erste Planetentrieb 4 ein mit den ersten Pla-
netenrädern 9 im Zahneingriff stehendes erstes Hohl-
rad 11 auf. Der erste Planetenträger 10 ist mit einem
als Summenwelle des Differenzials 5 ausgebildeten
Gehäuse 21 des Differenzials 5 gekoppelt und koaxi-
al zu dessen Rotationsachse 7 angeordnet.

[0024] Zwischen der Rotorwelle 6 und dem Plane-
tentrieb 4 ist der Ravigneaux-Planetentrieb 3 ange-
ordnet, so dass die Wirkverbindung zwischen dem
Elektromotor 2 und dem Planetentrieb 4 über den Ra-
vigneaux-Planetentrieb 3 herstellbar ist. Ein zweites
Sonnenrad 12 und ein drittes Sonnenrad 13 des Ra-
vigneaux-Planetentriebs 3 sind mit der Rotorwelle 6
des Elektromotors 2 gekoppelt. Die Rotorwelle 6 und
das zweite Sonnenrad 12 sind über eine zwischen
dem Sonnenrad 12 und der Rotorwelle 6 angeordne-
te schaltbare Kupplung 14 trennbar gekoppelt. Das
dritte Sonnenrad 13 und die Rotorwelle 6 sind direkt
untrennbar miteinander verbunden. An einem zwei-
ten Planetenträger 15 ist ein Satz zweiter Planetenrä-
der 16 und ein Satz dritter Planetenräder 17 des Ra-
vigneaux-Planetentriebs 3 drehbar auf Planetenbol-
zen 18 bzw. 19 gelagert.

[0025] Jeweils eines der zweiten Planetenräder 16
steht mit einem dritten Planetenrad 17 im Zahnein-

griff. Die zweiten Planetenräder 16 stehen mit der
zweiten Sonne 12 sowie einem zweiten Hohlrad 20
und die dritten Planetenräder 17 mit der dritten Son-
ne 13 und den zweiten Planetenrädern 16 im Zahn-
eingriff.

[0026] Der Planetenträger 15 sind mittels wenigs-
tens einer Freilaufkupplung 22 in eine Drehrichtung
feststellbar und mittels der Schaltkupplung 29 in bei-
de Drehrichtungen trennbar-feststellbar.

[0027] Das Differenzial 5 kann entweder ein Kegel-
raddifferenzial 5 oder ein Stirnraddifferenzial sein.
Das nicht dargestellte Stirnraddifferenzial ist ein wei-
terer Planetentrieb. In Fig. 1 ist ein Kegelraddifferen-
zial 5 dargestellt, das aus dem Gehäuse 21, Aus-
gleichskegelrädern 23 und Achskegelrädern 24 ge-
bildet ist.

[0028] Die Achskegelräder 24 sind mit Antriebswel-
len 25 und 26 für nicht dargestellte Fahrzeugräder
verbunden.

[0029] Fig. 2: Im ersten Gang treibt die Rotorwel-
le 6 das dritte Sonnenrad 13 an. Das Sonnenrad 13
kämmt mit den dritten Planetenrädern 17, die sich um
ihre Rotationsachse 27 drehen. Der zweite Planeten-
träger 15 stützt sich über die Freilaufkupplung 22 an
einem Gehäuse 18 der Antriebseinheit 1 ab. Die Ver-
bindung zwischen dem zweiten Sonnenrad 12 und
der Rotorwelle 6 ist durch die Kupplung 14 getrennt.
Die dritten Planetenräder 17 treiben die zweiten Pla-
netenräder 16 an, die sich am zweiten Planetenträger
15 abstützen und das zweite Hohlrad 20 antreiben.
Der Antrieb erfolgt somit über das dritte Sonnenrad
17 übers Hohlrad 20 zum ersten Sonnenrad 8. Das
erste Sonnenrad 8 kämmt mit den ersten Planeten-
rädern 9, die sich am gehäusefesten ersten Hohlrad
11 abstützen und den ersten Planetenträger 10 und
damit das Gehäuse 21 des Differenzials 5 antreiben.
Die Gesamtübersetzung, beispielsweise von i = 12-
14 ergibt sich aus der Übersetzung des Ravigneaux-
Planetentriebs 3 (z.B. i ca. 2,5) bzw. aus der Überset-
zung des einfachen Planetentriebs 4 (i ca. 5).

[0030] Fig. 3: Damit im Schubbetrieb Energie zu-
rückgewonnen werden kann oder damit die Antriebs-
einheit 1 durch den Elektromotor 2 in eine andere
Drehrichtung (z.B. für Rückwärtsfahrt) angetrieben
werden kann, muss die Freilaufkupplung 22 mit der
Kupplung 29 überbrückt werden. Diese Kupplung 29
kann z.B. als eine einfache Klauenkupplung ausge-
führt werden. Während der Rekuperation ist die Ro-
torwelle 6 durch das dritte Sonnenrad 13 angetrieben.
Das Gehäuse 21 des Differenzials 5 treibt den ersten
Planetenträger 10 und damit die ersten Planetenrä-
der 9 an, die sich am ersten Hohlrad 11 abstützen.
Das erste Sonnenrad 8 kämmt mit den ersten Pla-
netenrädern 9 und ist durch diese angetrieben. Das
zweite Hohlrad 20 wird durch das erste Sonnenrad 8
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angetrieben und treibt die zweiten Planetenräder 16
an. Die Verbindung zwischen dem zweiten Sonnen-
rad 12 und der Rotorwelle 6 ist durch die Kupplung
14 getrennt. Die zweiten Planetenräder 16 treiben die
dritten Planetenräder 17 an, die sich am zweiten Pla-
netenträger 15 drehend abstützen und das dritte Son-
nenrad 13 antreiben. Das dritte Sonnenrad 13 treibt
die Rotorwelle 6 an. Rekuperation heißt in diesem
Fall die Energierückgewinnung durch Leistungsfluss
vom Differenzial 5 zurück zur Rotorwelle 6 und da-
mit Änderung der Drehrichtung der Rotorwelle 6 und
Umschaltung des Elektromotors 2 zum Generator.

[0031] Fig. 4: Im 2 Gang ist die Kupplung 14 ge-
schlossen. Die Rotorwelle 6 ist mit dem zweiten Son-
nenrad 12 und dem dritten Sonnenrad 13 verbun-
den. Der Antrieb erfolgt gleichzeitig über beide Son-
nenräder 12 und 13. Dadurch wird der Ravigneaux-
Planetentrieb 3 blockiert und die Freilaufkupplung 22
überholt frei. Der erste Planetensatz 4 wird durch das
Hohlrad 20 über das erste Sonnenrad 8 angetrieben.
Das erste Sonnenrad 8 kämmt mit den ersten Plane-
tenrädern 9, die sich am ersten Hohlrad 11 abstützen
und den ersten Planetenträger 10 und damit das Ge-
häuse 21 des Differenzials 5 antreiben. Die Gesamt-
übersetzung, beispielsweise von i ca. 5 ergibt sich
aus der Übersetzung des einfachen ersten Planeten-
triebs 4.

Bezugszeichenliste

1 Antriebseinheit

2 Elektromotor

3 Ravigneaux-Planetentrieb

4 Planetentrieb

5 Differenzial

6 Rotorwelle

7 Rotationsachse

8 erstes Sonnenrad

9 erstes Planetenrad

10 erster Planetenträger

11 erstes Hohlrad

12 zweites Sonnenrad

13 drittes Sonnenrad

14 Kupplung

15 zweiter Planetenträger

16 zweite Planetenräder

17 dritte Planetenräder

18 Planetenbolzen

19 Planetenbolzen

20 zweites Hohlrad

21 Gehäuse

22 Freilaufkupplung

23 Ausgleichskegelrad

24 Achskegelrad

25 Achswelle

26 Achswelle

27 Rotationsachse

28 Gehäuse

29 Kupplung

Patentansprüche

1.  Antriebseinheit (1) mit einem Elektromotor (2),
mit einem Differenzial (5) und mit einem Planetent-
rieb (4), in der eine Wirkverbindung zwischen dem
Elektromotor (2) zum Differenzial (5) über den Plane-
tentrieb (4) herstellbar ist, wobei der Planetentrieb (4)
aus einem konzentrisch mit der Rotationsachse (7)
der Rotorwelle (6) des Elektromotors (2) ausgerich-
teten erstes Sonnenrad (8), mit Abstand zur Rotati-
onsachse (7) des ersten Sonnenrades (12) angeord-
nete und mit dem ersten Sonnenrad (8) im Zahnein-
griff stehende erste Planetenräder (9) an einem ers-
ten Planetenträger (10) und ein mit den ersten Plane-
tenrädern (9) im Zahneingriff stehendes erstes Hohl-
rad (11) aufweist und wobei der erste Planetenträ-
ger (10) mit einem als Summenwelle des Differenzi-
als (5) ausgebildeten Gehäuse (21) des Differenzials
(5) gekoppelt und koaxial zu dessen Rotationsachse
(7) angeordnet ist, dadurch gekennzeichnet, dass
zwischen der Rotorwelle (6) und dem Planetentrieb
(4) wenigstens ein Ravigneaux-Planetentrieb (3) mit
einem zweiten Sonnenrad (12) und einem dritten
Sonnenrad (13),
einem zweiten Planetenträger (15), an dem ein Satz
zweiter Planetenräder (16) und ein Satz dritter Plane-
tenräder (17) drehbar gelagert ist,
angeordnet ist, wobei
die Wirkverbindung zwischen dem Elektromotor (2)
und dem Planetentrieb (4) über den Ravigneaux-Pla-
netentrieb (3) herstellbar ist,
das zweite Sonnenrad (12) und das dritte Sonnenrad
(13) mit der Rotorwelle des Elektromotors (2) gekop-
pelt sind,
die Rotorwelle (6) und wenigstens eines der Sonnen-
räder (12, 13) über mindestens eine zwischen dem-
jenigen der Sonnenräder (12, 13) und der Rotorwel-
le (6) angeordnete schaltbare Kupplung (14) trennbar
gekoppelt sind,
die zweiten Planetenräder (16) mit den dritten Plane-
tenrädern (17) im Zahneingriff stehen,
die zweiten Planetenräder (16) mit dem zweiten Son-
nenrad (12) und die dritten Planetenräder (17) mit
dem dritten Sonnenrad (13) sowie mit einem zweiten
Hohlrad (20) im Zahneingriff stehen und
der zweite Planetenträger (15)
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- relativ zu der um ihre Rotationsachse (7) drehbaren
Rotorwelle (6) drehfest feststellbar ist
- mittels wenigstens einer Freilaufkupplung (22) in ei-
ne Drehrichtung feststellbar ist und
- mittels wenigstens einer schaltbaren Kupplung (29)
relativ zu der Rotorwelle (6) feststellbar ist.

2.  Antriebseinheit nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das zweite Sonnenrad (12) und
die Rotorwelle mittels der Kupplung (14) gekoppelt
sind.

3.  Antriebseinheit nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Planetenträger (15) mittels
der Schaltkupplung (29) in beide Drehrichtungen fest-
stellbar ist.

4.    Antriebseinheit nach Anspruch 1 oder 2, da-
durch gekennzeichnet, dass
die zweiten Planetenräder (16) mit dem zweiten Son-
nenrad (12) sowie einem zweiten Hohlrad (20) und
die dritten Planetenräder (17) mit einem dritten Son-
nenrad (13) im Zahneingriff stehen,
wobei der erste Planetentrieb (4) und der Ravi-
gneaux-Planetentrieb (3) über das Hohlrad (20) und
das erste Sonnenrad (8) miteinander wirkverbunden
sind.

Es folgen 4 Seiten Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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