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(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) Gber 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 Planetenrader (9) an einem ersten Pla-
netentrager (10) und ein mit den ersten Planetenradern (9)
im Zahneingriff stehendes erstes Hohlrad (11) aufweist und
wobei der erste Planetentrager (10) mit einem als Summen-
welle des Differenzials (5) ausgebildeten Gehause (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 Planetentrager (15), an dem ein Satz zweiter
Planetenrader (16) und ein Satz dritter Planetenrader (17)
drehbar gelagert ist,

angeordnet ist, wobei

die Wirkverbindung zwischen dem Elektromotor (2) und dem
Planetentrieb (4) ber 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 tber 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-
réder an einem ersten Planetentrédger und ein mit
den ersten Planetenradern im Zahneingriff stehendes
erstes Hohlrad aufweist und wobei der erste Plane-
tentrager mit einem als Summenwelle des Differenzi-
als ausgebildeten Gehause 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 iber den Pla-
netentrieb flie3t. 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 Planetenra-
dern des Planetentriebs. Die Planetenrader stitzen
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 Gehause der
Antriebseinheit abgestitzt. Die Planetenrader sind
auf Planetenbolzen gelagert. Die Planetenbolzen sit-
zen in einem Planetentrager, der gleichzeitig Diffe-
renzialkorb eines koaxial zu dem Antriebsmotor an-
geordneten Differenzials ist. Die Planetenrader 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 héchsten Drehmo-
mente anliegen, die im Differenzial auf zwei als Ab-
triebswellen bezeichnete Differenzwellen verteilt wer-
den. Alternativ werden Uber die Abtriebswellen ins
Differenzial eingebrachte Drehmomente an der Sum-
menwelle wieder zusammengefuhrt. 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
Gehduse ortsfest in dem Gehause gelagert. In dem
Differenzialkorb sind Ausgleichskegelrader drehbar
gelagert und stehen mit Achswellenradern im Eingriff.
Die Achswellenrader 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-
rader angetrieben. Die Planetenrader walzen und
stltzen sich im Zahneingriff mit der Verzahnung des
Hohlrades an dem Hohlrad ab, so dass der Planeten-
trager, 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 Zéhne der Elemen-
te Sonne, Planeten und Hohlrad des Planetentriebs,
kann in der beschriebenen Antriebseinheit nur ei-
ne Uber- bzw. Untersetzung geschaffen werden. Die
maximal moéglichen Drehzahlen des Elektromotors
berticksichtigend, 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 HO7-69 087 A beschreibt eine An-
triebseinheit mit einer Fliehkraftkupplung, die bei ei-
ner bestimmten Drehzahl Antriebsleistung nur auf die
Ausgangswelle Ubertragt.

[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-
gunstig herstellbar und kompakt ausgebildet ist. Dar-
Uber hinaus sind die Relativdrehzahlen der einzelnen
Elemente dieser Antriebseinheit so gering wie mdg-
lich zu halten.

[0010] Diese Aufgabe ist nach dem Gegenstand des
Anspruchs 1 gel6st.

[0011] Antriebseinheit ist mit einem Elektromotor,
mit einem Differenzial und mit einem Planetentrieb
versehen. In der Antriebseinheit ist eine Wirkverbin-
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dung, in der Leistung zwischen dem Elektromotor
und dem Differenzial und umgekehrt flieRen kann, er-
findungsgemaf uber wenigstens einen Ravigneaux-
Planetentrieb und Uber 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 Planetenrader
eines ersten Planetensatzes sind mit Abstand zur
Rotationsachse des ersten Sonnenrades angeordnet
und stehen mit dem ersten Sonnenrad im Zahnein-
griff. Die ersten Planetenrdder sind an einem ersten
Planetentrager drehbar gelagert und stehen mit ei-
nem ersten Hohlrad im Zahneingriff. Der erste Pla-
netentrager ist mit einem Gehause des Differenzi-
als gekoppelt und koaxial zu dessen Rotationsach-
se angeordnet. Das Gehdause 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 hdchsten Momen-
te aufweist, von der aus die Drehmomente im Ver-
teilergetriebe auf Differenzwellen verteilt werden oder
an der auf Differenzwellen verteilte Drehmomente
wieder zusammengefuhrt werden kdnnen. Differenz-
wellen sind beispielsweise die Abtriebswellen eines
Differenzial als Verbindung zwischen angetriebenen
Ré&dern und dem Differenzial.

[0012] Erfindungsgemal 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 Gber den Ravigneaux-Pla-
netentrieb herstellbar ist.

[0013] Der Ravigneaux-Planetentrieb weist ein
Hohlrad und zwei Planetensatze auf, von denen
der eine mit ,zweiter Planetensatz* und der andere
mit .dritter Planetensatz® bezeichnet ist. Die in den
Anspriichen gewahlten Ordnungszahlworter ,erster”,
.Zweiter” oder ,dritter” dienen nur der Unterscheidung
der in der Antriebseinheit enthaltenen Planetentrie-
be bzw. Satze und deren einzelnen Elemente glei-
cher Bezeichnung und geben weder einen Hinweis
auf eine eventuelle Rangfolge noch auf die tatsachli-
che Anzahl.

[0014] Auflerdem weist der Ravingneaux-Planeten-
trieb einen Planetentréger, ein zweites Sonnenrad
und ein drittes Sonnenrad auf. Die Sonnenrader sind
axial nebeneinander angeordnet und unterscheiden
sich in den Durchmessern voneinander. Jeder Plane-
tensatz ist aus mehreren Planetenradern 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 Planetentrdger um die eigene Rotati-
onsachse drehbar gelagert sind. Das zweite Sonnen-
rad kAmmt mit den zweiten Planetenradern des zwei-

ten Planetensatzes. Die Planetenrader des zweiten
Planetensatzes kdammen aullerdem mit dem Hohlrad
und mit den dritten Planetenradern des dritten Plane-
tensatzes. Jedes Planetenrad des dritten Planeten-
satzes kdmmt dementsprechend mit jeweils einem
Planetenrad des zweiten Planetensatzes.

[0015] Erfindungsgemald ist vorgesehen, dass ein
zweites Sonnenrad und ein drittes Sonnenrad des
Ravigneaux-Planetentriebs mit der Rotorwelle des
Elektromotors gekoppelt sind. Von den Sonnenra-
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 Sonnenrader 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 abgestiitzten Planeten-
rédern im Zahneingriff steht.

[0016] Erfindungsgemal ist vorgesehen, dass der
zweite Planetentrdger des Ravigneaux-Planetent-
riebs relativ zu der um ihre Rotationsachse drehba-
ren Rotorwelle drehfest feststellbar ist. Dies kann bei-
spielsweise gegeniber einem Gehause des Elektro-
motors oder einer Gehausehalfte der Antriebseinheit
sein. Der Planetentrager 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 Ausfiihrun-
gen von Reib- oder Klauenkupplungen, Bremsen und
anderen zum Verbinden und Bremsen und Feststel-
len geeignete Mittel. Beispiele dafiir sind Lamellen-
kupplungen in trockener oder nasser Ausfiihrung.

[0018] Die von weiteren Antrieben unabhéngige An-
triebseinheit ist beispielsweise flr 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 Gesamtiibersetzung aus den Ubersetzungen des
Ravigneaux-Planetentriebs und des einfachen Pla-
netentriebs ergibt und damit in den Planetentrieben
geringere hoéchste Drehzahlen an den einzelnen La-
gerstellen, wie an denen der Planetenrader 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 entféallt, kann das Differenzial mit der einfa-
chen Planetenstufe fir ein 1 Gang-Getriebe einge-
setzt werden.

Beschreibung der Zeichnungen

[0020] Die von weiteren Antrieben unabhangige An-
triebseinheit 1 ist beispielsweise flir 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 Ausfiih-
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 Planetenrader
9 auf.

[0023] Die ersten Planetenrader 9 sind an einem
ersten Planetentrager 10 drehbar gelagert. Weiterhin
weist der erste Planetentrieb 4 ein mit den ersten Pla-
netenradern 9 im Zahneingriff stehendes erstes Hohl-
rad 11 auf. Der erste Planetentrager 10 ist mit einem
als Summenwelle des Differenzials 5 ausgebildeten
Gehause 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 (iber 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 Uber 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 Planetentrager 15 ist ein Satz zweiter Planetenra-
der 16 und ein Satz dritter Planetenrader 17 des Ra-
vigneaux-Planetentriebs 3 drehbar auf Planetenbol-
zen 18 bzw. 19 gelagert.

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

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

[0026] Der Planetentrager 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 Gehause 21, Aus-
gleichskegelradern 23 und Achskegelradern 24 ge-
bildet ist.

[0028] Die Achskegelrader 24 sind mit Antriebswel-
len 25 und 26 fir nicht dargestellte Fahrzeugrader
verbunden.

[0029] Fig. 2: Im ersten Gang treibt die Rotorwel-
le 6 das dritte Sonnenrad 13 an. Das Sonnenrad 13
kammt mit den dritten Planetenradern 17, die sich um
ihre Rotationsachse 27 drehen. Der zweite Planeten-
trager 15 stutzt sich Gber die Freilaufkupplung 22 an
einem Gehause 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 Planetenrader 17 treiben die zweiten Pla-
netenrader 16 an, die sich am zweiten Planetentrager
15 abstiitzen und das zweite Hohlrad 20 antreiben.
Der Antrieb erfolgt somit Uber das dritte Sonnenrad
17 Ubers Hohlrad 20 zum ersten Sonnenrad 8. Das
erste Sonnenrad 8 kdmmt mit den ersten Planeten-
radern 9, die sich am gehausefesten ersten Hohlrad
11 abstitzen und den ersten Planetentrager 10 und
damit das Gehause 21 des Differenzials 5 antreiben.
Die Gesamtiibersetzung, beispielsweise von i = 12-
14 ergibt sich aus der Ubersetzung des Ravigneaux-
Planetentriebs 3 (z.B. i ca. 2,5) bzw. aus der Uberset-
zung des einfachen Planetentriebs 4 (i ca. 5).

[0030] Fig. 3: Damit im Schubbetrieb Energie zu-
rickgewonnen werden kann oder damit die Antriebs-
einheit 1 durch den Elektromotor 2 in eine andere
Drehrichtung (z.B. fir Rickwartsfahrt) angetrieben
werden kann, muss die Freilaufkupplung 22 mit der
Kupplung 29 iberbriickt werden. Diese Kupplung 29
kann z.B. als eine einfache Klauenkupplung ausge-
fihrt werden. Wahrend der Rekuperation ist die Ro-
torwelle 6 durch das dritte Sonnenrad 13 angetrieben.
Das Gehause 21 des Differenzials 5 treibt den ersten
Planetentrager 10 und damit die ersten Planetenra-
der 9 an, die sich am ersten Hohlrad 11 abstitzen.
Das erste Sonnenrad 8 kdmmt mit den ersten Pla-
netenrddern 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 Planetenrader 16
an. Die Verbindung zwischen dem zweiten Sonnen-
rad 12 und der Rotorwelle 6 ist durch die Kupplung
14 getrennt. Die zweiten Planetenrader 16 treiben die
dritten Planetenrader 17 an, die sich am zweiten Pla-
netentréger 15 drehend abstiitzen und das dritte Son-
nenrad 13 antreiben. Das dritte Sonnenrad 13 treibt
die Rotorwelle 6 an. Rekuperation heift in diesem
Fall die Energierlickgewinnung durch Leistungsfluss
vom Differenzial 5 zuriick zur Rotorwelle 6 und da-
mit Anderung 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 Gber beide Son-
nenrader 12 und 13. Dadurch wird der Ravigneaux-
Planetentrieb 3 blockiert und die Freilaufkupplung 22
Uberholt frei. Der erste Planetensatz 4 wird durch das
Hohlrad 20 iber das erste Sonnenrad 8 angetrieben.
Das erste Sonnenrad 8 kAmmt mit den ersten Plane-
tenradern 9, die sich am ersten Hohlrad 11 abstltzen
und den ersten Planetentrager 10 und damit das Ge-
hause 21 des Differenzials 5 antreiben. Die Gesamt-
Ubersetzung, beispielsweise von i ca. 5 ergibt sich
aus der Ubersetzung des einfachen ersten Planeten-
triebs 4.

Bezugszeichenliste

Antriebseinheit
Elektromotor
Ravigneaux-Planetentrieb
Planetentrieb

Differenzial

Rotorwelle
Rotationsachse

erstes Sonnenrad

erstes Planetenrad

= O 0 N o a0 A~ O N =

0 erster Planetentrager
1" erstes Hohlrad

12  zweites Sonnenrad

13  drittes Sonnenrad

14  Kupplung

15  zweiter Planetentrager
16  zweite Planetenrader
17  dritte Planetenréader
18  Planetenbolzen

19  Planetenbolzen

20 zweites Hohlrad
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21 Gehause

22 Freilaufkupplung
23  Ausgleichskegelrad
24  Achskegelrad

25 Achswelle

26  Achswelle

27 Rotationsachse

28 Gehéuse
29 Kupplung
Patentanspriiche

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) Uber 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 Planetenrader (9) an einem ers-
ten Planetentrager (10) und ein mit den ersten Plane-
tenradern (9) im Zahneingriff stehendes erstes Hohl-
rad (11) aufweist und wobei der erste Planetentra-
ger (10) mit einem als Summenwelle des Differenzi-
als (5) ausgebildeten Gehause (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 Planetentrager (15), an dem ein Satz
zweiter Planetenréder (16) und ein Satz dritter Plane-
tenréder (17) drehbar gelagert ist,
angeordnet ist, wobei
die Wirkverbindung zwischen dem Elektromotor (2)
und dem Planetentrieb (4) Gber 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-
rader (12, 13) Uber mindestens eine zwischen dem-
jenigen der Sonnenrader (12, 13) und der Rotorwel-
le (6) angeordnete schaltbare Kupplung (14) trennbar
gekoppelt sind,
die zweiten Planetenrader (16) mit den dritten Plane-
tenrédern (17) im Zahneingriff stehen,
die zweiten Planetenrader (16) mit dem zweiten Son-
nenrad (12) und die dritten Planetenrader (17) mit
dem dritten Sonnenrad (13) sowie mit einem zweiten
Hohlrad (20) im Zahneingriff stehen und
der zweite Planetentrager (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 Planetentrager (15) mittels
der Schaltkupplung (29) in beide Drehrichtungen fest-
stellbar ist.

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

Es folgen 4 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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