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(57) Abstract: Disclosed is a
drive unit (1) for an industrial
truck, comprising a driving motor
(2), at the periphery of which
the electronic controller (3) is
disposed, thus making the drive
unit (1) easier to assemble and
safer to operate by reducing the
number of wires required.

(57) Zusammenfassung: Ein
Antrieb (1) fiir ein Flurférderzeug
weist einen Antriebsmotor
(2) auf, an dessen Umfang
die  elektronische  Steuerung
(3) angeordnet ist.  Somit ist
es moglich, den Antrieb (1)
durch geringere Verkabelungen
montagefreundlicher und
betriebssicherer zu gestalten.
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Antrieb fir ein Flurférderzeug

Die Erfindung bezieht sich auf einen Antrieb, insbesondere fir ein Flur-

fdrderzeug, nach der im Oberbegriff von Anspruch 1 néher definierten Art.

GattungsgemaRe Antriebe bestehen aus einem elekirischen Antriebs-
motor, welcher Uiber ein Untersetzungsgetriebe ein Antriebsrad antreibt, um

das Fahrzeug in einer Fahrbewegung anzutreiben.

Die DE 102 41 420 A1 offenbart einen Anrieb fur ein Flurférderzeug, bei
welchem ein horizontal angeordneter Antriebsmotor iber ein Untersetzungsge-
triebe ein Antriebsrad antreibt, wobei ein Umrichter innerhalb des Motorgehéu-
ses angeordnet ist. Dadurch verléngert sich der Motor in vertikaler Richtung,
wodurch der Motor nur in Fahrzeugen mit gréBerem Platzangebot eingebaut

werden kann.

Die DE 102004006722.8 der Anmelderin offenbart einen Antrieb fiir ein
Flurférderzeug, bei welchem der Antriebsmotor mit einem Lenkmotor koaxial

angeordnet ist und die Motore vertikal im Fahrzeug angeordnet sind.

Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, einen Antrieb,
insbesondere fiir Flurforderzeuge, zu schaffen, welcher auf einfache Weise im
Fahrzeug montiert werden kann und sich durch eine hohe Betriebssicherheit

auszeichnet.

Die Aufgabe wird mit einem, die kennzeichnenden Merkmale des Haupt-

anspruchs aufweisenden, gattunggemafen Antrieb geldst.
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ErfindungsgemaR weist der Antrieb eine elektronische Steuerung auf,
welche am oder im Gehéduse des Antriebsmotors und bei horizontal angeordne-

ten Antriebsmotoren auch im Getriebegeh&use angeordnet sind.

Dadurch ist es mdglich, ein Antriebssystem zu schaffen, welches sich
durch geringere Verkabelungen und einfache Steckverbindungen durch eine
hohe Betriebssicherheit auszeichnet und die Montage des Systems vereinfacht
wird; da ausschlieBlich Leitungen zur Spannungsversorgung und Signalleitun-
gen zum Antrieb benétigt werden. Durch die Anordnung der elektronischen
Steuerung bei vertikalem Motor an dessem Umfang und bei horizontalem Motor
im Getriebegehause wird die Baulange des Gesamtfahrzeugs, insbesondere
die Bauldnge hinter den Gabeln, nicht vergréert. Der Antrieb kann fir elek-
trisch angetriebene Fahrzeuge, wie beispielsweise der Lagertechnik oder Drei-
rad-Gegengewichtsstapler oder fahrerlose Transportsysteme, wie beispielswei-
se selbstfahrende Reinigungsmaschinen und Flurférderzeuge, verwendet wer-

den.

In einer weiteren Ausgestaltungsform der Erfindung besteht die elektro-
nische Steuerung aus einem Wechselrichter, welcher sich aus einer Leis-
tungselektronik und einer Signalelektronik zusammensetzt. Die Leistungselek-
tronik und Signalelektronik kénnen, je nach Bauraumverhaltnissen im Fahr-
zeug, in einem gemeinsamen Gehduse am Antriebsmotor angebracht oder im
Gehause des Antriebsmotors integriert sein oder raumlich getrennt am oder im

“Antriebsmotor angeordnet sein. Besteht der Antrieb zusétzlich aus einem An-
triebsmotor als Fahrmotor und einem Antriebsmotor als Lenkmotor, so besteht
die Mdglichkeit, die Leistungselektronik des Lenkmotors und die Leistungs-
elektronik des Antriebsmotors réaumlich getrennt am Antriebsmotor anzuordnen
und die Signalelektronik des Lenkmotors und die Signalelektronik des An-
triebsmotors raumlich zusammenzufassen und ebenfalls am Antriebsmotor

anzuordnen.
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Ausfiihrungsbeispiele sind der Figuren-Beschreibung zu entnehmen.

Es zeigen:

Fig. 1 _ eine schematische Darstellung eines Flurférderzeugs mit
mittig angeordnetem Fahrzeugmotor;

Fig. 2 eine schematische Darstellung eines Flurforderzeugs mit
seitlich angeordnetem Fahrzeugmotor;

Fig. 3 eine schematische Darstellung eines vertikal angeordneten
Fahrzeugmotors;

Fig. 4 eine schematische Darstellung eines vertikal angeordneten
Fahrzeugmotors;

Fig. 5 eine Ansicht eines Antriebs mit horizontal angeordnetem
Fahrzeugmotor und

Fig. 6 eine Ansicht eines im Fahrzeugrad horizontal angeordne-
ten Fahrzeugmotors.

Fig. 1:

Der Bauraum fiir den Antrieb 1 ist insbesondere in Fahrzeuglangsrich-
tung sehr beschrankt. Durch Verlangerung der Baulénge des Fahrzeugs wiirde
sich die Wendigkeit auf kleinstem Raum, welche beispielsweise in schmalen
Gangen, zwischen Regalen oder auf Lkws bendtigt wird, verschlechtern. Da die
Lange des Batterietanks nicht verandert werden kann, wird die Lange des
Fahrzeugs durch den benétigten Bauraum des Antriebssystems bestimmt.
Zusitzlich sind im Fahrzeug noch weitere Komponenten, wie beispielsweise
die Hubhydraulik oder der Oltank, anzuordnen. Der Antriebsmotor 2, welcher
beispielsweise als Drehstrom-Motor ausgebildet werden kann, ist vertikal im
Fahrzeug angeordnet. Bei Fahrzeugen, bei welchen der Antriebsmotor 2 dreh-
fest mit dem Fahrzeug verbunden ist und sich somit bei einer Lenkbewegung
nicht mitdreht, ist die elektronische Steuerung 3 an der Seite des Antriebsmo-

tors anzubringen, welche zur Fahrzeugseite des Fahrzeugs weist und somit
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von den Seiten in Fahrzeugléngsrichtung abgewandt ist. Dadurch wird das
Fahrzeug in Langsrichtung nicht verlangert. Die elektronische Steuerung 3
kann mit dem Gehéuse des Antriebsmotors 2 verbunden sein, es besteht je-
doch auch die Moglichkeit, die elektronische Steuerung 3 in das Gehéause des
Antriebsmotors 2 zu integrieren. Bei mittiger Anordnung des Antriebsmotors 2
besteht die Mdglichkeit, die elekironische Steuerung auf der rechien oder lin-
ken Seite anzuordnen, je nachdem, an welcher Stelle hydraulische Komponen-
ten im Fahrzeug angeordnet sind, und dadurch dieser Bauraum nicht zur Ver-
fugung steht. Die elekironische Steuerung 3 kann somit auf der gegentiberlie-
genden Seite der hydraulischen Komponenten, jedoch in Richtung Fahrzeug-
seite und nicht in Langsrichtung des Fahrzeugs, angeordnet sein. Es besteht
auch die Mdglichkeit, die elektronische Steuerung 3 in mehrere Komponenten
aufzuteilen und diese an gegenuberliegenden Seiten des Antriebsmotors, je-
doch in Richtung Fahrzeugseite, anzuordnen. Die Steuerungen kénnen dabei
in ihrer Erstreckung unterschiedlich ausgepragt sein und sind somit, je nach

Bauraum, breiter und kirzer oder schmaler und langer auszufiihren.

Fig. 2:

Be;i Fahrzeugen, an welchem der Antrieb 1 auf einer Fahrzeugseite
angeordnet und der Antriebsmotor als nicht mitdrehender Motor im Sinne einer
Lenkbewegung ausgebildet ist, ist die elektronische Steuerung 3 einseitig am
Antriebsmotor 2, in Richtung Fahrzeugmitte hin, anzuordnen. Dadurch wird
eine maximale Spurweite gewahrleistet, wodurch eine groRtmégliche Standsi-

cherheit des Fahrzeugs erreicht wird.

Fig. 3:

Bei Fahrzeugen, bei welchen sich der Antriebsmotor 2 bei einer Lenk-
bewegung mitdreht, wie beispielsweise bei deichselgeflihrten Geraten, ist die
Steuerung so um das Motorgehduse zu verteilen, dass die Steuerung gleich-

maBig den Radius des Motors 2 vergréert, wodurch bei einer Drehung des
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Motors 2 die Steuerung 3 nicht mit anderen Bauteilen des Fahrzeugs kollidiert.
In der Ausgestaltungsform der Fig. 3 ist die Steuerung 3 in drei Baugruppen
aufgeteilt, welche gleichmaRig um die Drehachse des Antriebsmotors 2 verteilt
‘angeordnet sind. Auch hier besteht die Maglichkeit, die Steuerung 3 mit dem
Gehéuse des Antriebsmotors 2 zu verbinden oder das Geh&use des Antriebs-
motors 2 so auszubilden, dass die Steuerung 3 darin integriert ist. Eine Auftei-

lung in Leistungselekironik und Steuerelektronik ist ebenfalls méglich.

Fig. 4:

Der Antriebsmotor 2 ist, wie der Antriebsmotor in Fig. 3, als mitdrehen-
der Motor bei Lenkbewegungen ausgebildet, die Steuerung 3 ist jedoch in ihren
Abmessungen so ausgebildet, dass sie innerhalb des Hullkreises des Fahr-
zeugrades angeordnet werden kann, wodurch es ermdglicht wird, die elektroni-
sche Steuerung 3 in zwei Baugruppen aufzuteilen, welche sich gegeniiberlie-
gend am Umfang des Antriebsmotors 2 befinden. Ebenso besteht die Méglich-
keit, bei Antrieben mit mitdrehenden Motoren die elektronische Steuerung so
auszubilden, dass sie vollstéandig den Umfang des Antriebsmotors 2 umgibt.
Indem die elektronische Steuerung 3 am Umfang des Antriebsmotors 2 ange-
ordnet ist, wird der Antriebsmotor 2 nicht in vertikaler Richtung verlangert, was
bei Antriebssystemen mit mitdrehenden Motoren aufgrund des geringen Bau-
raums in vertikaler Richtung durch eine vertikal tiber dem Motor angeordnete

Steuerung nicht moglich ist.

Fig. 5:

Bei Antrieben mit horizontalen Motoren 2 ist die elektronische Steuerung
im oder am Getriebegehaduse 4 des Untersetzungsgetriebes 5 angeordnet.
Dadurch ist es moglich, die elektronische Steuerung innerhalb des Hullkreises
der Motor-Getriebe-Einheit unterzubringen. Ebenso besteht die Moglichkeit,

durch die Integration der elektronischen Steuerung in das Getriebegehause 4
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oder in den Gehédusedeckel, die elektronisc;he Steuerung durch das Schmier-

mittel des Untersetzungsgetriebes 5 zu kiihlen.

Fig. 6:

Bei Antrieben mit horizontalen Antriebsmotoren 2, welche innerhalb des
Antriebsrades 6 angeordnet sind, ist die elektronische Steuerung 3 nicht inner-
halb des Getriebegehauses unterzubringen. Bei diesen Antrieben besteht die
Moglichkeit, die elektronische Steuerung innerhalb oder oberhalb der Lage-
rung 7 des Antriebs im Fahrzeug unterzubringen. Die elekironische Steuerung
ist in jedem Fall an dieser Stelle so unterzubringen, dass der Hullkreis, welcher

durch das Antriebsrad bestimmt wird, nicht vergrofiert wird.

In einer weiteren Ausgestaltungsform der Fig. 1 bis 6 wird die elektroni-
sche Steuerung durch das Schmier- und Kihlmittel des Antriebsmotors oder
des Untersetzungsgetriebes gekihlt. Hierbei wird die gesamte Oberflache des
Getriebegehaues zur Wérmeabfuhr benutzt, wodurch das Kihlschmiermitte!
gekthlt wird und wieder zur Warmeaufnahme fiir die elektronische Steuerung
bereit steht. Indem die elektronische Steuerung das Kuhlschmiermittel erwarmt,
wird auch das Untersetzungsgetriebe bzw. das Kuhl- und Schmiermittel, wel-
ches das Untersetzungsgetriebe schmiert, schneller erwarmt, was zu einem
besseren Wirkungsgrad, insbeondere in der Inbetriebnahmephase des Fahr-

zeugs, fuhrt.

In einer weiteren Ausgestaltungsform der Erfindung besteht die Méglich-
keit, das Gehause der elektronischen Steuerung bzw. das Gehduse im Bereich
der elektronischen Steuerung durch Kuhlrippen zusétzlich zu kithlen. Ebenso
. besteht die Méglichkeit, Kanale in das Gehause einzubringen, durch welche

Kohimittel oder Kuhlluft strémt, um die elekironische Steuerung zu kihlen.
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Erfindungsgeman wird ein Antrieb fiir Flurforderzeuge geschaffen, wel-
cher sich durch eine geringere Verkabelung, verringerte Fehleranfailigkeit,
insbesondere durch die Verringerung der Steck- und Schraubkontakte, sowie

eine einfacherere Montage auszeichnet.
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Bezugszeichen

Antrieb

Antriebsmotor
elektronische Steuerung
Getriebegehduse
Untersetzungsgetriebe
Antriebsrad

Lagerung

~N o0 OB W
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Patentanspriche

1. Antrieb fur ein Flurférderzeug, bei welchem ein Antriebsmotor (2) mit
einer um eine Drehachse drehende Welle Uiber ein Untersetzungsgetriebe (5)
ein Antriebsrad (6) antreibt, wobei der Antriebsmotor (2) im eingebauten Zu-
stand im Fahrzeug vertikal angeordnet ist, und das Antriebsrad (6) im Sinne
einer Lenkbewegung drehbar ausgefiihrt ist, wobei der Antriebsmotor (2) wih-
rend der Lenkbewegung drehfest mit dem Fahrzeug verbunden bleibt, dadurch
gekennzeichnet, dasseine elekironische Steuerung (3) parallel zur
Drehachse der Welle am oder im Gehé&use des Antriebsmotors (2) angeordnet

ist.

2. Antrieb nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass
die elektronische Steuerung in Langsrichtung des Fahrzeugs innerhalb des

Hillkreises des Antriebsrades (6) angeordnet ist.

3. Antrieb nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass
die elektronische Steuerung in Richtung Fahrzeugmitte angeordnet ist, wenn

der Antrieb im Fahrzeug an der Fahrzeugseite angeordnet ist.

4. Antrieb nach Anspruch 1, dadurch geke nnzeichnet , dass
die elektronische Steuerung (3) in mindestens zwei Einzelsteuerungen aufge-
teilt ist, welche jeweils in Richtung der Fahrzeugseiten am Umfang des An-
triebsmotors (2) verteilt angeordnet sind.

5. Antrieb nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass
die elektronische Steuerung (3) raumlich in die Einzelsteuerungen Leistungs-

elektronik und Signalelektronik teilbar ist.
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6. Antrieb fir ein Flurférderzeug, bei welchem ein Antriebsmotor (2) mit
einer um eine Drehachse drehende Welle Uber ein Untersetzungsgetriebe (5)
ein Antriebsrad (6) antreibt, wobei der Antriebsmotor (2) im eingebauten Zu-
stand im Fahrzeug vertikal angeordnet ist, und das Antriebsrad (6) im Sinne
einer Lenkbewegung drehbar ausgefiihrt ist, wobei der Antriebsmotor (2) wah-
rend der Lenkbewegung der Drehbewegung des Fahrzeugrades (6) folgt, da-
durch gekennzeichnet, dasseine elekironische Steuerung (3) paral-
lel zur Drehachse der Welle am oder im Gehduse des Antriebsmotors (2) an-
geordnet ist, wobei die Steuerung (3) verteilt um die Motorachse angeordnet

ist.

7. Antrieb fiir ein Flurférderzeug, bei welchem ein Antriebsmotor (2) mit
einer um eine Drehachse drehende Welle Uber ein Untersetzungsgetriebe (5)
ein Antriebsrad (6) antreibt, wobei der Antriebsmotor (2) im eingebauten Zu-
stand im Fahrzeug horizontal angeordnet ist, dadurch gekennzeich-
net, dass eine elekironische Steuerung(3) parallel im Gehduse (4) des Un-

tersetzungsgetriebes (5) angeordnet ist.

8. Antrieb nach einem der obigen Anspriche, dadurch gekenn -
zeichnet, dassdie elektronische Steuerung (3) durch das Kithlschmier-
mittel des Antriebes (1) kihlbar ist.

9. Antrieb nach einem der obigen Anspriiche, dadurch gekenn-
zeichnet, dassdie elektronische Steuerung (3) ein Gehause aufweist, an

welchem Kuihlrippen angeordnet sind.

10. Antrieb nach einem der obigen Anspriiche, dadurch gekenn-
zeichnet, dassdas Gehduse des Antriebes (1) Kanéle in Langsrichtung
des Motors (2) aufweist, durch welche ein Kihlstrom in Form von Kiihimittel

oder Luft leitbar ist.

10
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11. Antrieb nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dass
die elektronische Steuerung (3) parallel zur Motordrehachse am oder im Mo-

torgehduse angeordnet ist.
12. Antrieb nach einem der obigen Anspriiche, dadurch gekenn-

zeichnet, dass die Motore und die Steuerung (3) bei FremdkUhlung mit

dem gleichen Medium gleichzeitig gekthlt werden.

11
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