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(57) Abstract: The invention relates to an electric drive system (10) for a motor vehicle, comprising a first electric machine (16) which
has a first rotor (20), a second electric machine (24) which has a second rotor (28), and a planetary transmission (30) which has a first
planetary gear set (32), a second planetary gear set (34), a first input shaft (36), a second input shaft (38), a first output shaft (40), and a
second output shaft (42), wherein the first input shaft (36) is designed to introduce first torques coming from the first electric machine
(16) into the planetary transmission (30), and the second input shaft (38) is designed to introduce second torques coming from the
second electric machine (24) into the planetary transmission (30). The first output shaft (40) is designed to output third torques from the
planetary transmission (30), and the second output shaft (42) is designed to output fourth torques from the planetary transmission (30).

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Elektrisches Antriebssystem (10) fiir ein Kraftfahrzeug, mit einer ersten elektri-
schen Maschine (16) mit einem ersten Rotor (20), mit einer zweiten elektrischen Maschine (24) mit einem zweiten Rotor (28), und mit
cinem Planetengetriebe (30), welches einen ersten Planetenradsatz (32), einen zweiten Planetenradsatz (34), eine erste Eingangswelle
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(36), eine zweite Eingangswelle (38), eine erste Ausgangswelle (40) und eine zweite Ausgangswelle (42) aufweist, wobei die erste
Eingangswelle (36) dazu ausgebildet ist, von der ersten elektrischen Maschine (16) ausgehende, erste Drehmomente in das Planeten-
getriebe (30) einzuleiten. Die zweite Eingangswelle (38) ist dazu ausgebildet, von der zweiten elektrischen Maschine (24) ausgehende,
zweite Drehmomente in das Planetengetriebe (30) einzuleiten. Die erste Ausgangswelle (40) ist dazu ausgebildet, dritte Drehmomente
aus dem Planetengetriebe (30) auszuleiten. Die zweite Ausgangswelle (42) ist dazu ausgebildet, vierte Drehmomente aus dem Plane-
tengetriebe (30) auszuleiten.
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Mercedes-Benz Group AG

Elektrisches Antriebssystem flr ein Kraftfahrzeug mit zwei Elektromotoren und
schaltbarer Torque-Vectoring-Funktion

Die Erfindung betrifft ein elektrisches Antriebssystem fur ein Kraftfahrzeug mit zwei
Elektromotoren und schaltbarer Torque-Vectoring-Funktion gemaR dem Oberbegriff von
Patentanspruch 1.

Der US 2015/ 0 065 282 A1 ist eine Antriebsmaschine zum Antreiben zweier rotierender
Wellen als bekannt zu entnehmen.

Aus der KR 10 2019 069 157 A ist ein elektrisches Antriebssystem mit einer elektrischen
Maschine und einem Planetengetriebe bekannt.

Aus der US 8 012 057 B2 sowie der gattungsgemaRen US 2021 /0 207 697 A1 sind
elektrische Antriebsmaschinen mit jeweils zwei Elektromotoren und einem
Planetengetriebe, das eine Torque-Vectoring-Funktion erméglicht, bekannt.

Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, ein elektrisches Antriebssystem flur ein
Kraftfahrzeug zu schaffen, sodass eine besonders vorteilhafte Fahrbarkeit und auch
eine hohe Energieeffizienz realisiert werden kénnen.

Diese Aufgabe wird durch ein elektrisches Antriebssystem mit den Merkmalen des
Patentanspruchs 1 gelést. Vorteilhafte Ausgestaltungen mit zweckmagigen
Weiterbildungen der Erfindung sind in den Ubrigen Anspriichen angegeben.

Die Erfindung betrifft ein auch als elektrische Antriebsvorrichtung bezeichnetes oder als
elektrische Antriebsvorrichtung ausgebildetes elektrisches Antriebssystem flr ein
Kraftfahrzeug, insbesondere fur einen Kraftwagen. Dies bedeutet, dass das
Kraftfahrzeug in seinem vollstdndig hergestellten Zustand das elektrische
Antriebssystem aufweist und mittels des elektrischen Antriebssystems, insbesondere
rein, elektrisch angetrieben werden kann. Insbesondere weist das Kraftfahrzeug
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beispielsweise in seinem vollstdndig hergestellten Zustand wenigstens oder genau zwei
Achsen auf, welche in Fahrzeugléngsrichtung aufeinanderfolgend und somit
hintereinander angeordnet sind. Die jeweilige Achse weist beispielsweise wenigstens
oder genau zwei auch als Fahrzeugrader bezeichnete Rader auf, wobei vorzugsweise
die R&der der jeweiligen Achse auf in Fahrzeugquerrichtung einander
gegenuberliegenden Seiten angeordnet sind. Die Rader sind Bodenkontaktelemente,
Uber welche das Kraftfahrzeug in Fahrzeughochrichtung nach unten hin an einem Boden
abstltzbar oder abgestltzt ist. Beispielsweise ist das elektrische Antriebssystem
wenigstens einer der Achsen oder genau einer der Achsen zugeordnet, sodass
beispielsweise die Rader zumindest oder genau einer der Achsen mittels des
elektrischen Antriebssystems angetrieben werden kédnnen. Die mittels des elektrischen
Antriebssystems antreibbaren Ré&der werden auch als Antriebsrader bezeichnet. Werden
mittels des elektrischen Antriebssystems die Antriebsrader und somit das Kraftfahrzeug
angetrieben, wahrend das Kraftfahrzeug in Fahrzeughochrichtung nach unten hin tber
die Rader an dem Boden abgestutzt ist, so wird das Kraftfahrzeug entlang des Bodens
gefahren, und die Rader rollen an dem Boden ab.

Das elektrische Antriebssystem weist eine erste elektrische Maschine mit einem ersten
Rotor auf. Beispielsweise weist die erste elektrische Maschine einen ersten Stator auf,
mittels welchem der erste Rotor antreibbar und dadurch um eine erste
Maschinendrehachse relativ zu dem ersten Stator drehbar ist. Das elektrische
Antriebssystem weist auRerdem eine zweite elektrische Maschine auf, welche einen
zweiten Rotor aufweist. Beispielsweise weist die zweite elektrische Maschine einen
zweiten Stator auf, mittels welchem der zweite Rotor antreibbar und dadurch um eine
zweite Maschinendrehachse relativ zu dem zweiten Stator drehbar ist. Beispielsweise
dann, wenn die elektrischen Maschinen vorzugsweise koaxial zueinander angeordnet
sind, fallen die Maschinendrehachsen zusammen. Das elektrische Antriebssystem weist
auRerdem wenigstens oder genau ein Planetengetriebe auf, welches einen ersten
Planetenradsatz, einen zweiten Planetenradsatz, eine erste Eingangswelle, eine zweite
Eingangswelle, eine erste Ausgangswelle und eine zweite Ausgangswelle aufweist. Die
erste Eingangswelle ist dazu ausgebildet, von der ersten elektrischen Maschine,
insbesondere von dem ersten Rotor, ausgehende, erste Drehnmomente in das
Planetengetriebe einzuleiten. Hierunter kann insbesondere verstanden werden, dass die
erste elektrische Maschine, insbesondere Uber ihren ersten Rotor, die ersten
Drehmomente bereitstellen kann, die Uber die erste Eingangswelle in das
Planetengetriebe eingeleitet werden kénnen. Hierdurch kann insbesondere das
Planetengetriebe angetrieben werden. Die zweite Eingangswelle ist dazu ausgebildet,
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von der zweiten elektrischen Maschine, insbesondere von dem zweiten Rotor,
ausgehende, zweite Drehmomente in das Planetengetriebe einzuleiten. Hierunter kann
insbesondere verstanden werden, dass die zweite elektrische Maschine, insbesondere
Uber ihren zweiten Rotor, die zweiten Drehmomente bereitstellen kann, die Uber die
zweite Eingangswelle in das Planetengetriebe eingeleitet werden kénnen, insbesondere
unter Umgehung der ersten Eingangswelle. Hierdurch kann beispielsweise das
Planetengetriebe angetrieben werden. Ferner ist es denkbar, dass die ersten
Drehmomente Uber die erste Eingangswelle unter Umgehung der zweiten Eingangswelle
in das Planetengetriebe eingeleitet werden. Hierunter kann insbesondere Folgendes
verstanden werden: Die von der ersten elektrischen Maschine, insbesondere von dem
ersten Rotor, bereitstellbaren oder bereitgestellten, ersten Drehmomente verlaufen oder
flieRen beispielsweise auf ihrem Weg von der ersten elektrischen Maschine,
insbesondere von dem ersten Rotor, in das Planetengetriebe nicht Uber die zweite
Eingangswelle, mithin umgehen die ersten Drehmomente die zweite Eingangswelle,
sodass beispielsweise die zweite Eingangswelle bezogen auf einen ersten
Drehmomententbertragungspfad, Uber welchen die von der ersten elektrischen
Maschine, insbesondere von dem ersten Rotor, bereitgestellten, ersten Drehmomente
von der ersten elektrischen Maschine, insbesondere von dem ersten Rotor, auf die erste
Eingangswelle Ubertragen und Uber die erste Eingangswelle in das Planetengetriebe
eingeleitet werden kénnen, nicht in dem ersten Drehmomentenibertragungspfad oder
zumindest nicht in dem ersten Drehmomentenibertragungspfad zwischen der ersten
elektrischen Maschine und dem Planetengetriebe angeordnet ist. Entsprechendes gilt flr
die zweite elektrische Maschine und die zweiten Drehmomente. Die von der zweiten
elektrischen Maschine, insbesondere von dem zweiten Rotor, bereitstellbaren oder
bereitgestellten, zweiten Drehmomente verlaufen oder flieRen beispielsweise auf ihrem
Weg von der zweiten elektrischen Maschine, insbesondere von dem zweiten Rotor, in
das Planetengetriebe nicht Uber die erste Eingangswelle, mithin umgehen die zweiten
Drehmomente die erste Eingangswelle, sodass beispielsweise die erste Eingangswelle
bezogen auf einen zweiten Drehmomentenubertragungspfad, Uber welchen die von der
zweiten elektrischen Maschine, insbesondere von dem zweiten Rotor, bereitgestellten,
zweite Drehmomente von der zweiten elektrischen Maschine, insbesondere von dem
zweiten Rotor, auf die zweite Eingangswelle Ubertragen und Uber die zweite
Eingangswelle in das Planetengetriebe eingeleitet werden kénnen, nicht in dem zweiten
Drehmomentenibertragungspfad oder zumindest nicht in dem zweiten
Drehmomentenibertragungspfad zwischen der zweiten elektrischen Maschine und dem
Planetengetriebe angeordnet ist.
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Der erste Planetenradsatz weist eine erste Summenwelle, eine erste Differenzwelle und
eine zweite Differenzwelle auf. Insbesondere sind somit beispielsweise die erste
Summenwelle, die erste Differenzwelle und die zweite Differenzwelle erste
Getriebeelemente des ersten Planetenradsatzes. Der zweite Planetenradsatz weist eine
zweite Summenwelle, eine dritte Differenzwelle und eine vierte Differenzwelle auf.
Insbesondere sind beispielsweise die zweite Summenwelle, die dritte Differenzwelle und
die vierte Differenzwelle zweite Getriebeelemente des zweiten Planetenradsatzes. Der
jeweilige Planetenradsatz wird auch als Planetensatz bezeichnet.

Summenwelle und Differenzwellen eines Planetenradsatzes, also zum Beispiel des
ersten Planetenradsatzes, zeichnen sich dadurch aus, dass Drehmomente der
Summenwelle und Drehmomente einer der Differenzwellen unterschiedliche Vorzeichen
haben, wobei Drehmomente der einen Differenzwelle gleiche Vorzeichen haben wie
Drehmomente der anderen Differenzwelle.

Bei dem elektrischen Antriebssystem ist die zweite Eingangswelle, insbesondere
permanent, drehfest mit der ersten Differenzwelle verbunden. Die erste Ausgangswelle
ist, insbesondere permanent, drehfest mit der ersten Summenwelle verbunden. Des
Weiteren ist es vorgesehen, dass die zweite Ausgangswelle, insbesondere permanent,
drehfest mit der zweiten Differenzwelle verbunden ist.

Im Rahmen der vorliegenden Offenbarung ist unter dem Merkmal, dass zwei Elemente
wie beispielsweise die zweite Eingangswelle und die erste Differenzwelle drehfest
miteinander verbunden sind, zu verstehen, dass die beiden Elemente koaxial zueinander
angeordnet sind und derart miteinander verbunden sind, dass sie sich, insbesondere um
eine gemeinsame Elementdrehachse und/oder relativ zu einem Geh&useelement des
Antriebssystems, mit gleicher Winkelgeschwindigkeit drehen, insbesondere wenn die
Elemente beziehungsweise eines der Elemente und Uber das eine Element das andere
Element angetrieben werden beziehungsweise wird. Mit anderen Worten sind im
Rahmen der vorliegenden Offenbarung mit dem Begriff oder Ausdruck einer drehfesten
Verbindung zweier drehbar gelagerter Elemente gemeint, dass die beiden Elemente
koaxial zueinander angeordnet und derart miteinander verbunden sind, dass sie mit
gleicher Winkelgeschwindigkeit drehen. Ferner ist im Rahmen der vorliegenden
Offenbarung unter dem Merkmal, dass zwei Elemente permanent drehfest miteinander
verbunden sind, zu verstehen, dass diesen Elementen nicht etwa ein Schaltelement
zugeordnet ist, welches zwischen einem Koppelzustand, in welchem die Elemente
drehfest miteinander verbunden sind, und einem Entkoppelzustand umschaltbar ist, in
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welchem das Schaltelement eine insbesondere um die zuvor genannte
Elementdrehachse erfolgende Relativdrehung zwischen den Elementen zulasst, sondern
die Elemente sind immer beziehungsweise stets, das heil3t permanent, drehfest
miteinander verbunden.

Insbesondere dann, wenn das jeweilige, erste Getriebeelement nicht drehfest mit einer
Gehé&useeinrichtung wie beispielsweise dem zuvor genannten Gehduseelement des
Antriebssystems verbunden ist, kann beispielsweise das jeweilige, erste
Getriebeelement um eine erste Planetenradsatzdrehachse des ersten Planetenradsatzes
relativ zu der Geh&useeinrichtung, die beispielsweise das zuvor genannte
Gehéuseelement ist, gedreht werden. Dementsprechend kann beispielsweise das
jeweilige, zweite Getriebeelement insbesondere dann, wenn das jeweilige, zweite
Getriebeelement nicht drehfest mit der Gehduseeinrichtung verbunden ist, um eine
zweite Planetenradsatzdrehachse relativ zu der Geh&useeinrichtung gedreht werden.
Insbesondere dann, wenn die Planetenradsatze koaxial zueinander angeordnet sind,
fallen die Planetenradsatzdrehachsen zusammen.

Um nun eine besonders vorteilhafte Fahrbarkeit des Kraftfahrzeugs realisieren zu
kénnen, ist es auf an sich bekannte Weise vorgesehen, dass das Planetengetriebe
einen dritten Planetenradsatz aufweist, welcher eine dritte Summenwelle, eine flinfte
Differenzwelle und eine sechste Differenzwelle aufweist. Dabei kénnen die vorigen und
folgenden Ausflihrungen zu dem ersten Planetenradsatz und zu dem zweiten
Planetenradsatz Ubertragen werden und umgekehrt. Somit sind beispielsweise die dritte
Summenwelle, die flinfte Differenzwelle und die sechste Differenzwelle dritte
Getriebeelemente des dritten Planetenradsatzes. Dabei kénnen die folgenden und
vorigen Ausfihrungen zu den ersten Getriebeelementen des ersten Planetenradsatzes
und zu den zweiten Getriebeelementen des zweiten Planetenradsatzes ohne Weiteres
auch auf die dritten Getriebeelemente des dritten Planetenradsatzes tUbertragen werden
und umgekehrt, sodass beispielsweise dann, wenn das jeweilige, dritte Getriebeelement
nicht drehfest mit der Gehauseeinrichtung verbunden ist, das jeweilige, dritte
Getriebeelement um eine dritte Planetenradsatzdrehachse relativ zu der
Gehéauseeinrichtung drehbar ist. Ist der dritte Planetenradsatz koaxial zu dem ersten
Planetenradsatz und/oder koaxial zu dem zweiten Planetenradsatz angeordnet, so fallt
die dritte Planetenradsatzdrehachse mit der ersten Planetenradsatzdrehachse und/oder
mit der dritten Planetenradsatzdrenhachse zusammen.

Des Weiteren ist es auf an sich bekannte Weise vorgesehen, dass die erste
Eingangswelle, insbesondere permanent, drehfest mit der dritten Summenwelle
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verbunden ist. Weiterhin ist es auf an sich bekannte Weise vorgesehen, dass die dritte
Differenzwelle, insbesondere permanent, drehfest mit der funften Differenzwelle
verbunden ist. Das erfindungsgemalfe, elektrische Antriebssystem ermdglicht es, das
Kraftfahrzeug besonders vorteilhaft und dabei insbesondere besonders energieeffizient

anzutreiben.

Erfindungsgemal ist die erste Ausgangswelle, insbesondere permanent, drehfest mit der
vierten Differenzwelle verbunden.

Ferner ist erfindungsgemaRg ein erstes Schaltelement vorgesehen, welches dazu
ausgebildet ist, die vierte Differenzwelle drehfest mit der sechsten Differenzwelle zu
verbinden. Hierdurch kann die vierte Differenzwelle bedarfsgerecht mit der sechsten
Differenzwelle verbunden oder von der sechsten Differenzwelle entkoppelt werden,
sodass eine besonders vorteilhafte Fahrbarkeit darstellbar ist. Insbesondere kann das
erste Schaltelement zwischen einem ersten Koppelzustand und einem ersten
Entkoppelzustand umgeschaltet werden. In dem ersten Koppelzustand ist mittels des
ersten Schaltelements die vierte Differenzwelle drehfest mit der sechsten Differenzwelle
verbunden, sodass beispielsweise die vierte Differenzwelle und die sechste
Differenzwelle gemeinsam, insbesondere um die zweite beziehungsweise dritte
Planetenraddrehachse, relativ zu der Gehauseeinrichtung drehbar sind. In dem ersten
Entkoppelzustand jedoch lasst das erste Schaltelement insbesondere um die zweite
beziehungsweise dritte Planetenradsatzdrehachse erfolgende Relativdrehungen
zwischen der vierten Differenzwelle und der sechsten Differenzwelle zu.

Um eine besonders vorteilhafte Fahrbarkeit sowie einen besonders effizienten Antrieb
des Kraftfahrzeugs realisieren zu kdnnen, ist ferner erfindungsgemarn ein zweites
Schaltelement vorgesehen, welches dazu ausgebildet ist, die dritte Differenzwelle
drehfest mit der sechsten Differenzwelle zu verbinden. Insbesondere ist das zweite
Schaltelement zwischen einem zweiten Koppelzustand und einem zweiten
Entkoppelzustand umschaltbar. In dem zweiten Koppelzustand ist mittels des zweiten
Schaltelements die dritte Differenzwelle drehfest mit der sechsten Differenzwelle
verbunden, sodass beispielsweise die dritte Differenzwelle und die sechste
Differenzwelle gemeinsam beziehungsweise gleichzeitig, insbesondere um die zweite
beziehungsweise dritte Planetenradsatzdrehachse, relativ zu der Gehduseeinrichtung
drehbar sind. In dem zweiten Entkoppelzustand jedoch Iasst das zweite Schaltelement
insbesondere um die zweite beziehungsweise dritte Planetenradsatzdrehachse
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erfolgende Relativdrehungen zwischen der dritten Differenzwelle und der sechsten

Differenzwelle zu.

Das jeweilige Schaltelement kann ein formschlissiges Schaltelement sein, sodass das
jeweilige Schaltelement beispielsweise als eine Formschlusskupplung oder eine
Klauenkupplung ausgebildet sein kann. Ferner ist es denkbar, dass das jeweilige
Schaltelement ein reibschllssiges Schaltelement ist, sodass beispielsweise das jeweilige
Schaltelement als eine Reibkupplung oder Lamellenkupplung ausgebildet ist.

Ferner ist es denkbar, dass das erste Schaltelement, insbesondere relativ zu der
Gehé&useeinrichtung, zwischen wenigstens einer den ersten Koppelzustand
bewirkenden, ersten Koppelstellung und wenigstens einer den ersten Entkoppelzustand
bewirkenden, ersten Entkoppelstellung bewegbar ist. Beispielsweise kann das erste
Schaltelement rotatorisch zwischen der ersten Koppelstellung und der ersten
Entkoppelstellung bewegt werden. Ferner ist es denkbar, dass das zweite
Schaltelement, insbesondere relativ zu der Gehduseeinrichtung, zwischen wenigstens
einer den zweiten Koppelzustand bewirkenden, zweiten Koppelstellung und wenigstens
einer den zweiten Entkoppelzustand bewirkenden, zweiten Entkoppelstellung bewegbar
ist. Beispielsweise kann das zweite Schaltelement rotatorisch oder translatorisch
zwischen der zweiten Koppelstellung und der zweiten Entkoppelstellung bewegt werden.
AuRerdem kann beispielsweise unter dem jeweiligen Schaltelement ein Bauteil
verstanden werden, mittels welchem die vierte Differenzwelle drehfest mit der sechsten
Differenzwelle beziehungsweise die dritte Differenzwelle drehfest mit der sechsten
Differenzwelle verbunden werden kann.

Durch Verwendung des dritten Planetenradsatzes als weiterer Planetensatz, welcher
zusatzlich zu dem ersten Planetenradsatz und dem zweiten Planetenradsatz vorgesehen
ist, und insbesondere durch Verwendung der Schaltelemente kénnen wenigstens oder
genau zwei Zusténde, insbesondere des elektrischen Antriebssystems, erreicht, das
heil3t eingestellt werden. Ein erster der Zustande ist beispielsweise ein sogenannter
Torque-Vectoring-Zustand, welcher auch als Drehmomentenverteilungszustand
bezeichnet wird. In dem Torque-Vectoring-Zustand kédnnen mittels der elektrischen
Maschinen besonders vorteilhaft Drehmomente auf die Antriebsrader verteilt werden, um
eine vorteilhafte Fahrbarkeit zu realisieren. Ein zweiter der Zustande ist beispielsweise
ein sogenannter Einzelantriebszustand, in welchem beispielsweise die Antriebsréder
bezogen auf die elektrischen Maschinen mittels lediglich beziehungsweise genau einer
der elektrischen Maschinen antreibbar sind oder angetrieben werden, wahrend ein
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Antreiben der Antriebsréder durch die andere elektrische Maschine unterbleibt.
Hierdurch kann ein besonders energieeffizienter Antrieb dargestellt werden.

Um eine besonders gute Fahrbarkeit realisieren zu kénnen, ist es in einer
Ausfuhrungsform der Erfindung vorgesehen, dass die zweite Differenzwelle,
insbesondere permanent, drehfest mit der zweiten Summenwelle verbunden ist.

Um eine besonders vorteilhafte Fahrbarkeit auf besonders kompakte Bauweise
realisieren zu kdnnen, ist es in weiterer Ausgestaltung der Erfindung vorgesehen, dass
die erste Differenzwelle als ein erstes Sonnenrad, die erste Summenwelle als ein erster
Planetentrager, welcher auch als erster Steg bezeichnet wird, und die zweite
Differenzwelle als ein erstes Hohlrad ausgebildet ist.

Im Rahmen der vorliegenden Offenbarung geben auch als Ordinalia bezeichnete
Ordnungszahlworter wie beispielsweise ,erster, jerstes”, ,zweiter” und ,zweites" etc.
nicht notwendigerweise eine Anzahl oder Menge von Teilen, auf die sich die
Ordnungszahlwoérter beziehen, an, sondern im Rahmen der vorliegenden Offenbarung
werden die Ordnungszahlwérter vielmehr dazu verwendet, um mithilfe der
Ordnungszahlwoérter auf Begriffe, auf die sich die Ordnungszahlwérter beziehen,
eindeutig Bezug nehmen zu kénnen.

Bei einer weiteren, besonders vorteilhaften Ausfuhrungsform der Erfindung ist die dritte
Differenzwelle als ein zweites Sonnenrad, die vierte Differenzwelle als ein zweiter
Planetentréger, welcher auch als zweiter Steg bezeichnet wird, und die zweite
Summenwelle als ein zweites Hohlrad ausgebildet. Dadurch kann der Bauraumbedarf
besonders gering gehalten werden, wobei gleichzeitig eine besonders vorteilhafte
Fahrbarkeit darstellbar ist.

Um auf besonders bauraumgunstige Weise eine besonders vorteilhafte Fahrbarkeit
realisieren zu kdnnen, ist es in weiterer Ausgestaltung der Erfindung vorgesehen, dass
der erste Planetentréger als ein Einfachplanetentrager mit ersten Planetenrédern
ausgebildet ist. Hierunter ist insbesondere zu verstehen, dass die ersten Planetenréder
drehbar an dem ersten Planetentrager gelagert sind, insbesondere derart, dass das
jeweilige, erste Planetenrad um eine jeweilige, erste Planetenraddrehachse relativ zu
dem ersten Planetentrager drehbar ist. Dabei ist es insbesondere vorgesehen, dass die
ersten Planetenraddrehachsen parallel zueinander verlaufen und voneinander
beabstandet sind. Insbesondere sind die ersten Planetenraddrehachsen in insbesondere
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um die erste Planetenradsatzdrehachse verlaufender, erster Umfangsrichtung des ersten
Planetenradsatzes paarweise gleichméRig beziehungsweise gleich voneinander
beabstandet. Dabei ist es vorzugsweise vorgesehen, dass die ersten Planetenréder
untereinander baugleich ausgebildet sind und insbesondere in axialer Richtung des
ersten Planetenradsatzes auf der gleichen H6he angeordnet sind und dabei
insbesondere auf der gleichen, ersten Héhe beginnen und auf der gleichen, zweiten
Hbéhe enden, insbesondere in axialer Richtung des ersten Planetenradsatzes betrachtet.

Dabei hat es sich als besonders vorteilhaft gezeigt, wenn der zweite Planetentrager als
ein Doppelplanetentréger mit zweiten Planetenrédern und dritten Planetenrédern
ausgebildet ist. Hierunter ist insbesondere zu verstehen, dass die zweiten Planetenréder
und die dritten Planetenrader drehbar an dem zweiten Planetentréger gelagert sind,
insbesondere derart, dass das jeweilige, zweite Planetenrad um eine jeweilige, zweite
Planetenraddrehachse relativ zu dem zweiten Planetentréger drehbar ist, und dass das
jeweilige, dritte Planetenrad um eine jeweilige, dritte Planetenraddrehachse relativ zu
dem zweiten Planetentrager drehbar ist. Dabei ist es insbesondere denkbar, dass die
zweiten Planetenraddrehachsen parallel zueinander verlaufen und voneinander
beabstandet sind, insbesondere in insbesondere um die zweite
Planetenradsatzdrehachse verlaufender, zweiter Umfangsrichtung des zweiten
Planetenradsatzes, wobei es insbesondere denkbar ist, dass die zweiten
Planetenradsatzdrehachsen in zweiter Umfangsrichtung des zweiten Planetenradsatzes
paarweise gleichméRig beziehungsweise gleich voneinander beabstandet sind. Ferner
ist es denkbar, dass die dritten Planetenraddrehachsen parallel zueinander verlaufen
und voneinander beabstandet sind, insbesondere in zweiter Umfangsrichtung des
zweiten Planetenradsatzes. Vorzugsweise sind die dritten Planetenraddrehachsen in
zweiter Umfangsrichtung des zweiten Planetenradsatzes paarweise gleichmagig
beziehungsweise gleich voneinander beabstandet. Beispielsweise kbénnen die zweiten
Planetenrader baugleich sein. Ferner ist es denkbar, dass die dritten Planetenrader
baugleich sind. Beispielsweise verlaufen die dritten Planetenraddrehachsen parallel zu
den zweiten Planetenraddrehachsen.

Somit sind beispielsweise die zweiten Planetenréder in axialer Richtung des zweiten
Planetenradsatzes auf gleicher Héhe angeordnet, mithin beginnen und enden die
zweiten Planetenrader in axialer Richtung des zweiten Planetenradsatzes betrachtet auf
jeweiligen, gleichen Héhen. Alternativ oder zuséatzlich sind beispielsweise die dritten
Planetenrader in axialer Richtung des zweiten Planetenradsatzes auf gleiche Hoéhe
angeordnet, sodass vorzugsweise die dritten Planetenréder in axialer Richtung des
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zweiten Planetenradsatzes betrachtet auf jeweiligen, gleichen Héhen beginnen und
enden. Insbesondere ist es denkbar, dass die zweiten Planetenréder baugleich, das
heil3t hinsichtlich ihrer Konstruktion identisch, sind. Alternativ oder zuséatzlich kénnen die
dritten Planetenréder baugleich, das heif3t hinsichtlich ihrer Konstruktion identisch sein.
Dabei ist es insbesondere denkbar, dass sich das jeweilige, zweite Planetenrad und das
jeweilige, dritte Planetenrad hinsichtlich ihrer Konstruktion voneinander unterscheiden.
Alternativ oder zusatzlich ist es denkbar, dass das jeweilige, zweite Planetenrad und das
jeweilige, dritte Planetenrad in axialer Richtung des zweiten Planetenradsatzes
betrachtet auf gleichen oder unterschiedlichen Héhen angeordnet sind, mithin auf der
gleichen Hdhe oder auf einer anderen Héhe beginnen und/oder auf der gleichen Héhe
oder auf einer anderen Héhe enden.

AuBerdem ist es vorzugsweise vorgesehen, dass die ersten Planetenréder getrennt von
den zweiten Planetenradern und getrennt von den dritten Planetenréddern ausgebildet
sind.

Beispielsweise stehen die zweiten Planetenréder in Eingriff mit dem zweiten Sonnenrad,
wobei es denkbar ist, dass das jeweilige, zweite Planetenrad mit einem der dritten
Planetenrader und nicht mit dem zweiten Hohlrad in Eingriff steht. Beispielsweise stehen
die dritten Planetenrader in Eingriff mit dem zweiten Hohlrad, wobei es denkbar ist, dass
das jeweilige, dritte Planetenrad mit keinem der zweiten Planetenrader und nicht mit dem
zweiten Sonnenrad in Eingriff steht.

In einem einfachen Planetenradsatz mit Einfachplanetentrager, das heil3t beispielsweise
dann, wenn der jeweilige Planetentrager als Einfachplanetentrager ausgebildet ist, ist
beispielsweise der Planetentrager beziehungsweise ein mit dem Planetentrager,
insbesondere permanent, drehfest verbundene Stegwelle die Summenwelle, sodass das
Hohlrad und das Sonnenrad die Differenzwellen sind. Kinematisch &quivalent hierzu
ware ein Planetenradsatz mit Doppelplanetentréger, das hei3t dann, wenn der
Planetentrager als ein Doppelplanetentréger ausgebildet ist: Hier ist dann aber
beispielsweise das Hohlrad die Summenwelle, wobei der Planetentrager, das hei3t der
Doppelplanetentréger, und das Sonnenrad die Differenzwellen sind. Somit gilt
insbesondere fur jeden der Planetenradséatze: Ein Einfachplanetentréger kann durch
einen Doppelplanetentrager ersetzt werden, wenn insbesondere zugleich Steg- und
Hohlradanbindung getauscht werden und umgekehrt insbesondere im Sinne einer
kinematischen Aquivalenz.



WO 2023/110290 PCT/EP2022/082500
11

Eine weitere Ausfuhrungsform zeichnet sich dadurch aus, dass die flunfte Differenzwelle
als ein drittes Sonnenrad, die dritte Summenwelle als ein dritter Planetentrager und die
sechste Differenzwelle als ein drittes Hohlrad ausgebildet ist. Dadurch kann auf
besonders bauraumginstige Weise ein besonders vorteilhaftes Antreiben realisiert
werden.

Insbesondere kann die Erfindung ein aktives und bedarfsgerechtes Ubertragen von
Drehmomenten realisieren, sodass insbesondere auf einer Radachse beziehungsweise
auf eines der Antriebsrader das auch als Summenmoment bezeichnete
Gesamtdrehmoment beider elektrischer Maschinen Ubertragen werden kann. Dabei wird
eine Stellung eines Momentenverhaltnisses ohne zuséatzliche Aktorik und lediglich unter
Verwendung der zwei elektrischen Maschinen erreicht.

Eine weitere Ausfuhrungsform zeichnet sich dadurch aus, dass das Planetengetriebe,
der erste Rotor und der zweite Rotor allesamt koaxial zueinander angeordnet sind,
sodass beispielsweise die Planetenradsatzdrehachsen, die erste Maschinendrehachse
und die zweite Maschinendrehachse allesamt zusammenfallen. Hierdurch kann eine
kompakte Bauweise sowie eine vorteilhafte Fahrbarkeit realisiert werden.

SchlieB3lich hat es sich als besonders vorteilhaft gezeigt, wenn der erste Planetenradsatz
fur eine Standibersetzung von -1,6 ausgebildet ist. Mit anderen Worten ist es
vorzugsweise vorgesehen, dass der erste Planetenradsatz eine Standlbersetzung von -
1,6 aufweist.

Als weiterhin besonders vorteilhaft hat es sich gezeigt, wenn der zweite Planetenradsatz
fur eine Standibersetzung von -2,6 ausgebildet ist, mithin eine Standibersetzung von
+2.6 aufweist.

SchlieB3lich hat es sich als besonders vorteilhaft gezeigt, wenn der dritte Planetenradsatz
fur eine Standibersetzung von -4,2 ausgebildet ist, mithin eine Standibersetzung von -
4,2 aufweist. Dadurch kénnen eine besonders kompakte Bauweise und eine besonders
vorteilhafte Fahrbarkeit dargestellt werden.

Vorzugsweise ist das Planetengetriebe als ein Planetendifferentialgetriebe,
insbesondere mit einer Torque-Vectoring-Funktion, ausgebildet. Die Torque-Vectoring-
Funktion wird auch als Drehnmomentverteilungsfunktion bezeichnet. Insbesondere kann
hierunter Folgendes verstanden werden: Das elektrische Antriebssystem und somit das
Planetengetriebe sind, insbesondere genau, einer der Achsen und somit den Radern der
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einen Achse zugeordnet, sodass die Antriebsrader mittels der elektrischen Maschine
Uber das Planetengetriebe angetrieben werden kénnen. Da das Planetengetriebe
vorzugsweise als Planetendifferentialgetriebe fungiert oder ausgebildet ist, lasst das
Planetengetriebe beispielsweise bei einer Kurvenfahrt des Kraftfahrzeugs
unterschiedliche Drehzahlen der Antriebsrader zu, insbesondere derart, dass sich das
kurvendulere Antriebsrad mit einer gréReren Drehzahl dreht oder drehen kann als das
kurveninnere Antriebsrad.

Offenbart sei auch ein vorzugsweise als Kraftwagen ausgebildetes Kraftfahrzeug,
insbesondere das zuvor genannte Kraftfahrzeug, wobei das Kraftfahrzeug ein
erfindungsgemanes, elektrisches Antriebssystem aufweist. Vorteile und vorteilhafte
Ausgestaltungen des elektrischen Antriebssystems sind als Vorteile und vorteilhafte
Ausgestaltungen des Kraftfahrzeugs anzusehen und umgekehrt.

In einer vorteilhaften Ausgestaltung der Erfindung kann das elektrische Antriebssystem
eine erste Ubersetzungsstufe aufweisen, welche auch als erster Final Drive bezeichnet
wird. Bezogen auf einen ersten Drehmomentenfluss, entlang welchem die dritten
Drehmomente Uber die erste Ausgangswelle aus dem Planetengetriebe ausgeleitet
werden kénnen, ist die erste Ubersetzungsstufe beispielsweise in dem ersten
Drehmomentenfluss und dabei stromab der ersten Ausgangswelle angeordnet, mithin
der ersten Ausgangswelle nachgeschaltet oder nachgelagert. Umgekehrt ausgedrickt ist
die erste Ausgangswelle in dem ersten Drehmomentenfluss und dabei stromauf der
ersten Ubersetzungsstufe angeordnet.

Dabei hat es sich als besonders vorteilhaft gezeigt, wenn das elektrische Antriebssystem
eine zweite Ubersetzungsstufe aufweist, welche auch als zweiter Final Drive bezeichnet
wird. Bezogen auf einen zweiten Drehmomentenfluss, entlang welchem die vierten
Drehmomente Uber die zweite Ausgangswelle aus dem Planetengetriebe ausgeleitet
werden kénnen, ist die zweite Ubersetzungsstufe in dem zweiten Drehmomentenfluss
und dabei stromab der zweiten Ausgangswelle angeordnet. Mit anderen Worten ist die
zweite Ubersetzungsstufe in dem zweiten Drehmomentenfluss angeordnet und dabei der
zweiten Ausgangswelle nachgeschaltet. Umgekehrt ausgedriickt ist die zweite
Ausgangswelle nachgeschaltet. Umgekehrt ausgedrtickt ist die zweite Ausgangswelle in
dem zweiten Drehmomentenfluss angeordnet und dabei stromauf der zweiten
Ubersetzungsstufe angeordnet. Insbesondere ist es denkbar, dass ein erstes der
Antriebsrader Uber die erste Ubersetzungsstufe von der ersten Ausgangswelle
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antreibbar ist. Ferner ist es denkbar, dass das zweite Antriebsrad Uber die zweite
Ubersetzungsstufe von der zweiten Ausgangswelle antreibbar ist.

Dabei hat es sich als besonders vorteilhaft gezeigt, wenn die erste Ubersetzungsstufe,
die zweite Ubersetzungsstufe, die Planetenradsatze und die Rotoren in einem
gemeinsamen Gehause des elektrischen Antriebssystems angeordnet sind.
Insbesondere kann es sich bei dem Gehduse um das zuvor genannte Gehduseelement
und/oder die zuvor genannte Gehauseeinrichtung handeln. Die jeweilige
Ubersetzungsstufe weist beispielsweise wenigstens oder genau zwei jeweilige
Zahnrader auf, welche insbesondere als Stirnrédder ausgebildet sein kénnen.
Beispielsweise stehen die jeweiligen Zahnréader der jeweiligen Ubersetzungsstufe in,
insbesondere direktem, Eingriff miteinander, sodass beispielsweise die jeweiligen
Zahnrader der jeweiligen Ubersetzungsstufe eine jeweilige Stirnradstufe oder
Stirnradpaarung bilden. Durch Verwendung der Ubersetzungsstufen kann auf besonders
bauraumgunstige Weise eine besonders vorteilhafte und insbesondere besonders
vorteilhaft groRe Ubersetzung und somit eine besonders vorteilhafte Fahrbarkeit
dargestellt werden.

Um den Bauraumbedarf des elektrischen Antriebssystems in einem besonders geringen
Rahmen halten zu kénnen, ist es in weiterer Ausgestaltung der Erfindung vorgesehen,
dass das Planetengetriebe, die beiden Rotoren und die beiden Ubersetzungsstufen
koaxial zueinander angeordnet sind. Vorzugsweise ist es vorgesehen, dass die
Planetenradsatze koaxial zueinander angeordnet sind, sodass die
Planetenradsatzdrehachsen zusammenfallen. Unter einer koaxialen Anordnung der
Rotoren, das heif3t darunter, dass die Rotoren vorzugsweise koaxial zueinander
angeordnet sind, kann insbesondere verstanden werden, dass die
Maschinendrehachsen zusammenfallen. Sind somit beispielsweise die Rotoren koaxial
zueinander und koaxial zu den Planetenradsétzen und somit koaxial zu dem
Planetengetriebe angeordnet, so fallen die Maschinendrehachsen zusammen, die
Planetenradsatzdrehachsen fallen zusammen und die jeweilige
Planetenradsatzdrehachse féllt mit der jeweiligen Maschinendrehachse zusammen.
Ferner ist es beispielsweise denkbar, dass die jeweilige Ubersetzungsstufe wenigstens
ein Ubersetzungselement aufweist, welches beispielsweise als ein Zahnrad,
insbesondere als ein Stirnrad, ausgebildet sein kann. Das jeweilige
Ubersetzungselement der jeweiligen Ubersetzungsstufe kann, insbesondere um eine
Ubersetzungselementdrehachse, relativ zu dem Gehéuse gedreht werden. Sind die
Ubersetzungsstufen koaxial zueinander angeordnet, so sind die Ubersetzungselemente
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der Ubersetzungsstufen koaxial zueinander angeordnet, sodass die
Ubersetzungselementdrehachsen zusammenfallen. Sind nun beispielsweise die
Ubersetzungsstufen koaxial zueinander, koaxial zu dem Planetengetriebe und koaxial zu
den Rotoren angeordnet, so fallen die Planetenradsatzdrehachsen, die
Maschinendrehachsen und die Ubersetzungselementdrehachsen allesamt zusammen,
wodurch eine besonders bauraumgunstige Bauweise dargestellt werden kann.

Um die Teileanzahl und somit das Gewicht, die Kosten und den Bauraumbedarf in einem
besonders geringen Rahmen halten sowie eine vorteilhafte Fahrbarkeit realisieren zu
kénnen, ist es in weiterer Ausgestaltung der Erfindung vorgesehen, dass die jeweilige
Ubersetzungsstufe als ein jeweiliger, weiterer Planetenradsatz ausgebildet ist. Somit ist
es denkbar, dass die erste Ubersetzungsstufe als ein vierter Planetenradsatz und die
zweite Ubersetzungsstufe als ein fiinfter Planetenradsatz ausgebildet ist, wobei der
vierte Planetenradsatz zusatzlich zu dem ersten, zweiten, dritten und flnften
Planetenradsatz vorgesehen ist. Somit ist beispielsweise das jeweilige, zuvor genannte
Ubersetzungselement der jeweiligen Ubersetzungsstufe ein jeweiliges Sonnenrad oder
ein jeweiliges Hohlrad oder ein jeweiliger Planetentrager des jeweiligen, vierten
beziehungsweise funften Planetenradsatzes. Ferner ist es vorzugsweise vorgesehen,
dass ein jeweiliger Eingang des jeweiligen, weiteren Planetenradsatzes, mithin der
jeweiligen Ubersetzungsstufe, ein jeweiliges, weiteres Sonnenrad des jeweiligen,
weiteren Planetenradsatzes ist. Somit kbnnen beispielsweise die Uber die erste
Ausgangswelle aus dem Planetengetriebe ausgeleiteten und insbesondere von der
ersten Ausgangswelle bereitgestellten, dritten Drehmomente Uber den Eingang, mithin
Uber das Sonnenrad, der als der vierte Planetenradsatz ausgebildeten, ersten
Ubersetzungsstufe in die erste Ubersetzungsstufe eingeleitet werden. Ferner kénnen
beispielsweise die Uber die zweite Ausgangswelle aus dem Planetengetriebe
ausgeleiteten und insbesondere von der zweiten Ausgangswelle bereitgestellten, vierten
Drehmomente Uber den Eingang, mithin Gber das Sonnenrad, der als der flnfte
Planetenradsatz ausgebildeten, zweiten Ubersetzungsstufe in die zweite
Ubersetzungsstufe eingeleitet werden. Als weiterhin vorteilhaft hat es sich gezeigt, wenn
der jeweilige, weitere Planetentrager des jeweiligen, weiteren Planetenradsatzes, mithin
der jeweiligen Ubersetzungsstufe, ein jeweiliger Ausgang oder Abtrieb der jeweiligen
Ubersetzungsstufe ist. Somit kann beispielsweise die als der vierte Planetenradsatz
ausgebildete, erste Ubersetzungsstufe tber ihren weiteren Planetentréager fiinfte
Drehmomente bereitstellen, mithin funfte Drehmomente aus sich herausleiten
beziehungsweise abflhren, wobei beispielsweise die finften Drehmomente aus den
dritten Drehmomenten resultieren, die, insbesondere Uber das weitere Sonnenrad der
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ersten Ubersetzungsstufe, in die erste Ubersetzungsstufe eingeleitet werden oder
wurden. Ferner kann somit beispielsweise die als der funfte Planetenradsatz
ausgebildete, zweite Ubersetzungsstufe Uber ihren weiteren Planetentradger sechste
Drehmomente bereitstellen, mithin aus sich abfUhren beziehungsweise herausleiten,
wobei beispielsweise die sechsten Drehmomente aus den vierten Drehmomenten
resultieren, die, insbesondere Uiber das weitere Sonnenrad der zweiten
Ubersetzungsstufe, in die zweite Ubersetzungsstufe eingeleitet werden oder wurden. Als
ferner besonders vorteilhaft hat es sich gezeigt, wenn das jeweilige, weitere Hohlrad der
jeweiligen, als der vierte beziehungsweise flnfte Planetenradsatz ausgebildeten
Ubersetzungsstufe gehausefest ist, mithin, insbesondere permanent, drehfest mit dem
Gehé&use verbunden ist, wobei das Gehause beispielsweise das Gehduseelement
und/oder die Gehduseeinrichtung ist.

Weitere Vorteile, Merkmale und Einzelheiten der Erfindung ergeben sich aus der
nachfolgenden Beschreibung eines bevorzugten Ausfihrungsbeispiels sowie anhand
der Zeichnung.

Die Zeichnung zeigt in:

Fig. 1 eine schematische Darstellung eines elektrischen Antriebssystems in

einem ersten Zustand; und

Fig. 2 eine schematische Darstellung des elektrischen Antriebssystems in einem

zweiten Zustand.

In den Fig. sind gleiche oder funktionsgleiche Elemente mit gleichen Bezugszeichen
versehen.

Fig. 1 zeigt in einer schematischen Darstellung ein elektrisches Antriebssystem 10 flr ein
Kraftfahrzeug, insbesondere fir einen Kraftwagen. Somit weist das Kraftfahrzeug in
seinem vollstandig hergestellten Zustand das elektrische Antriebssystem 10 auf, mittels
welchem das Kraftfahrzeug, insbesondere rein, elektrisch angetrieben werden kann. Das
Kraftfahrzeug weist wenigstens oder genau zwei in Fahrzeuglangsrichtung
aufeinanderfolgend und somit hintereinander angeordnete Achsen auf. Die jeweilige
Achse weist wenigstens oder genau zwei auch als Fahrzeugréder bezeichnete Rader
auf, wobei die jeweiligen Réder der jeweiligen Achse auf in Fahrzeugquerrichtung
einander gegenuberliegenden Seiten des Kraftfahrzeugs angeordnet sind.
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Beispielsweise ist das Antriebssystem 10 wenigstens oder genau einer der Achsen
zugeordnet, sodass mittels des elektrischen Antriebssystems 10 wenigstens oder nur die
Rader der Achse angetrieben werden kénnen, der das elektrische Antriebssystem 10
zugeordnet ist. Die mittels des elektrischen Antriebssystems 10 antreibbaren Rader
werden auch als Antriebsrader bezeichnet. Die Antriebsréder sind in Fig. 1 besonders
schematisch dargestellt und mit 12 und 14 bezeichnet. Durch, insbesondere rein,
elektrisches Antreiben der Antriebsrader 12 und 14 mittels des Antriebssystems 10 kann
das Kraftfahrzeug, insbesondere rein, elektrisch angetrieben werden.

Das Antriebssystem 10 weist eine erste elektrische Maschine 16 auf, welche einen
ersten Stator 18 und einen ersten Rotor 20 aufweist. Mittels des Stators 18 kann der
Rotor 20 angetrieben und dadurch um eine erste Maschinendrehachse relativ zu dem
Stator 18 gedreht werden. Das Antriebssystem 10 weist ein in Fig. 1 besonders
schematisch dargestelltes Gehause 22 auf, welches auch als Geh&useeinrichtung oder
Gehéuseelement bezeichnet wird. Dabei ist der Rotor 20 um die erste
Maschinendrehachse relativ zu dem Stator 18 und relativ zu dem Geh&use 22 drehbar.
Das Antriebssystem 10 umfasst auRerdem eine zweite elektrische Maschine 24, welche
einen zweiten Stator 26 und einen zweiten Rotor 28 aufweist. Mittels des Stators 26
kann der Rotor 28 angetrieben und dadurch um eine zweite Maschinendrehachse relativ
zu dem Stator 26 und relativ zu dem Gehause 22 gedreht werden. Vorzugsweise sind
die elektrischen Maschinen 16 und 24 und somit ihre Rotoren 20 und 28 koaxial
zueinander angeordnet, auch wenn dies aus Platzgrinden in Fig. 1 anders dargestellt
sein sollte. Da die elektrischen Maschinen 16 und 24 und somit ihre Rotoren 20 und 28
vorzugsweise koaxial zueinander angeordnet sind, fallen die Maschinendrehachsen
zusammen. Die elektrische Maschine 16 kann Uber ihren Rotor 20 erste Drehmomente
bereitstellen, welche durch einen Pfeil 21 veranschaulicht sind. Die zweite elektrische
Maschine 24 kann Uber ihren zweiten Rotor 28 zweite Drehmomente bereitstellen,
welche in Fig. 1 durch einen Pfeil 29 veranschaulicht sind.

Das Antriebssystem 10 weist ein Planetengetriebe 30 auf, welches einen ersten
Planetenradsatz 32 und einen zweiten Planetenradsatz 34 aufweist. Die
Planetenradsétze 32 und 34 werden auch einfach als Planetenséatze bezeichnet. Des
Weiteren weist das Planetengetriebe 30 eine erste Eingangswelle 36 und eine zweite
Eingangswelle 38 auf. Des Weiteren weist das Planetengetriebe 30 eine erste
Ausgangswelle 40 und eine zweite Ausgangswelle 42 auf. Die erste Eingangswelle 36 ist
dazu ausgebildet, die von der ersten elektrischen Maschine 16 ausgehenden, das heil’t
die von der elektrischen Maschine 16 tUber den Rotor 20 und somit von dem Rotor 20
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bereitgestellten, ersten Drehmomente in das Planetengetriebe 30 einzuleiten. Die zweite
Eingangswelle 38 ist dazu ausgebildet, die von der zweiten elektrischen Maschine 24
ausgehenden, zweiten Drehmomente, das heil3t die von der elektrischen Maschine 24
Uber den Rotor 28 und somit von dem Rotor 28 bereitgestellten, zweiten Drehmomente
in das Planetengetriebe 30 einzuleiten. Die erste Ausgangswelle 40 ist dazu ausgebildet,
dritte Drehmomente, die beispielsweise aus den in das Planetengetriebe 30
eingeleiteten, ersten Drehmomenten und/oder zweite Drehmomenten resultieren, aus
dem Planetengetriebe 30 auszuleiten, wobei die dritten Drehmomente in Fig. 1 durch
einen Pfeil 41 dargestellt sind. Die zweite Ausgangswelle 42 ist dazu ausgebildet, vierte
Drehmomente, die beispielsweise aus den in das Planetengetriebe 30 eingeleiteten,
ersten Drehmomenten und/oder zweiten Drehmomenten resultieren, aus dem
Planetengetriebe 30 auszuleiten, wobei die vierten Drehmomente in Fig. 1 durch einen
Pfeil 43 dargestellt sind.

Der erste Planetenradsatz 32 weist eine erste Summenwelle S1, eine erste
Differenzwelle D1 und eine zweite Differenzwelle D2 auf. Der zweite Planetenradsatz 34
weist eine zweite Summenwelle S2, eine dritte Differenzwelle D3 und eine vierte
Differenzwelle D4 auf. Dabei ist die zweite Eingangswelle 38, insbesondere permanent,
drehfest mit der ersten Differenzwelle D1 verbunden. Die erste Ausgangswelle 40 ist,
insbesondere permanent, drehfest mit der ersten Summenwelle S1 verbunden.
AuBerdem ist die erste Ausgangswelle 40, insbesondere permanent, drehfest mit der
vierten Differenzwelle D4 verbunden. Die zweite Ausgangswelle 42 ist, insbesondere
permanent, drehfest mit der zweiten Differenzwelle D2 verbunden. Des Weiteren ist es
bei dem in Fig. 1 gezeigten Ausflhrungsbeispiel vorgesehen, dass die zweite
Ausgangswelle 42, insbesondere permanent, drehfest mit der zweiten Summenwelle S2
verbunden ist, sodass bei dem in Fig. 1 gezeigten Ausflhrungsbeispiel die zweite
Differenzwelle D2 mit der zweiten Summenwelle S2, insbesondere permanent, drehfest
verbunden ist.

Um nun auf besonders bauraumgiinstige Weise eine besonders vorteilhafte Fahrbarkeit
des Kraftfahrzeugs realisieren zu kénnen, weist das Planetengetriebe 30 einen dritten
Planetenradsatz 44 auf, welcher auch als dritter Planetensatz bezeichnet wird. Der dritte
Planetenradsatz 44 weist eine dritte Summenwelle S3, eine flnfte Differenzwelle D5 und
eine sechste Differenzwelle D6 auf. Dabei ist die erste Eingangswelle 36, insbesondere
permanent, drehfest mit der dritten Summenwelle S3 verbunden. AuRerdem ist die dritte
Differenzwelle D3, insbhesondere permanent, drehfest mit der flnften Differenzwelle D5
verbunden. Bei dem in Fig. 1 gezeigten Ausflhrungsbeispiel ist die Eingangswelle 36,



WO 2023/110290 PCT/EP2022/082500
18

insbesondere permanent, drehfest mit dem Rotor 20 verbunden. AuRerdem ist es bei
dem in Fig. 1 gezeigten Ausfuhrungsbeispiel vorgesehen, dass die Eingangswelle 38,
insbesondere permanent, drehfest mit dem Rotor 28 verbunden ist.

Das elektrische Antriebssystem 10, insbesondere das Planetengetriebe 30, weist ein
erstes Schaltelement SE1 auf, welches dazu ausgebildet ist, die vierte Differenzwelle D4
drehfest mit der sechsten Differenzwelle D6 zu verbinden. Des Weiteren weist das
elektrische Antriebssystem 10, insbesondere das Planetengetriebe 30, ein zweites
Schaltelement SE2 auf, welches dazu ausgebildet ist, die dritte Differenzwelle D3 und
somit bei dem in Fig. 1 gezeigten Ausfuhrungsbeispiel die funfte Differenzwelle D5
drehfest mit der sechsten Differenzwelle D6 zu verbinden.

Fig. 1 zeigt einen ersten Zustand des elektrischen Antriebssystems 10, insbesondere
des Planetengetriebes 30, wobei der erste Zustand beispielsweise ein erster
Schaltzustand ist. In dem ersten Zustand ist das Schaltelement SE1 geschlossen,
wahrend das Schaltelement SE2 gedffnet ist, sodass in dem ersten Zustand mittels des
ersten Schaltelements SE1 die vierte Differenzwelle D4 drehfest mit der sechsten
Differenzwelle D6 verbunden ist, wahrend die dritte Differenzwelle D3 nicht drehfest mit
der sechsten Differenzwelle D6 verbunden ist, sodass sich beispielsweise die dritte
Differenzwelle D3 und die sechste Differenzwelle D6 relativ zueinander drehen kénnen,
insbesondere um eine erste Planetenradsatzdrehachse des Planetenradsatzes 32
und/oder um eine zweite Planetenradsatzdrehachse des zweiten Planetenradsatzes 34
und/oder um eine dritten Planetenradsatzdrehachse des dritten Planetenradsatzes 44.
Bei dem in Fig. 1 gezeigten Ausflhrungsbeispiel sind die Planetenradséatze 32, 34 und
44 koaxial zueinander angeordnet, sodass die genannten Planetenradsatzdrehachsen
zusammenfallen. AuRerdem ist es denkbar, dass die Planetenradsatze 32, 34 und 44
und somit das Planetengetriebe 30 koaxial zu den Rotoren 20 und 28 angeordnet sind,
sodass die Planetenradsatzdrehachsen zusammenfallen und sodass die
Planetenradsatzdrehachsen mit den Maschinendrehachsen zusammenfallen, welche
ebenfalls zusammenfallen.

Fig. 2 zeigt einen zweiten Zustand des elektrischen Antriebssystems 10, insbesondere
des Planetengetriebes 30. Der zweite Zustand wird auch als zweiter Schaltzustand
bezeichnet. In dem zweiten Zustand ist das Schaltelement SE1 gedffnet, wahrend das
zweite Schaltelement SE2 geschlossen ist. Somit sind in dem zweiten Zustand mittels
des zweiten Schaltelements SE2 die dritte Differenzwelle D3 und die sechste
Differenzwelle D6 drehfest miteinander verbunden, wéhrend die vierte Differenzwelle D4
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und die sechste Differenzwelle D6 nicht drehfest miteinander verbunden sind, sondern
sich relativ zueinander um die jeweilige Planetenraddrehachse drehen kénnen.

Bei dem in den Fig. gezeigten Ausfuhrungsbeispiel ist die erste Differenzwelle D1 als ein
erstes Sonnenrad des ersten Planetenradsatzes 32 ausgebildet. Die erste Summenwelle
S1 ist als ein erster Planetentréger des ersten Planetenradsatzes 32 ausgebildet, wobei
der erste Planetentréger auch als erster Steg bezeichnet wird. AuBerdem ist die zweite
Differenzwelle D2 als ein erstes Hohlrad des ersten Planetenradsatzes 32 ausgebildet.
Des Weiteren ist es bei dem in den Fig. gezeigten Ausfilhrungsbeispiel vorgesehen,
dass die dritte Differenzwelle D3 als ein zweites Sonnenrad des zweiten
Planetenradsatzes 34 ausgebildet ist. Die vierte Differenzwelle D4 ist als ein zweiter
Planetentrager des zweiten Planetenradsatzes 34 ausgebildet, wobei der zweite
Planetentréger auch als zweiter Steg bezeichnet wird. Die zweite Summenwelle S2 ist
als ein zweites Hohlrad des zweiten Planetenradsatzes 34 ausgebildet.

Bei dem in den Fig. gezeigten Ausfuhrungsbeispiel ist der erste Planetentrager als ein
Einfachplanetentrager mit ersten Planetenradern 46 ausgebildet. Das jeweilige, erste
Planetenrad 46 ist drehbar an dem ersten Planetentrager gelagert, wobei das jeweilige,
erste Planetenrad 46, insbesondere gleichzeitig, mit dem ersten Sonnenrad und mit dem
ersten Hohlrad kdmmt.

Der zweite Planetentréger ist beispielsweise als ein Doppelplanetentrager mit zweiten
Planetenradern 48 und dritten Planetenrédern 50 ausgebildet, wobei vorzugsweise die
zweiten Planetenrédder 48 und die dritten Planetenrader 50 drehbar an dem zweiten
Planetentrager, mithin an dem Doppelplanetentrager, gelagert sind. Dabei ist es
denkbar, dass beispielsweise die zweiten Planetenrader 48 in Eingriff mit dem zweiten
Sonnenrad, jedoch nicht in Eingriff mit dem zweiten Hohlrad und auch nicht in Eingriff mit
den dritten Planetenradern 50 stehen, wobei es denkbar ist, dass die dritten
Planetenrader 50 in Eingriff mit dem zweiten Hohlrad, jedoch nicht in Eingriff mit dem
zweiten Sonnenrad und nicht in Eingriff mit den zweiten Planetenrddern 48 stehen.
Somit kdmmt beispielsweise das zweite Sonnenrad mit den zweiten Planetenrédern 48,
und die dritten Planetenrdder 50 kAmmen mit dem zweiten Hohlrad, wobei
beispielsweise die Planetenrader 48 und 50 miteinander kdAmmen oder die Planetenrader
48 und 50 k&mmen nicht miteinander. Ferner kdmmen die zweiten Planetenrader 48
nicht mit dem zweiten Hohlrad, und die dritten Planetenrdder 50 kAmmen nicht mit dem
zweiten Sonnenrad. AuRerdem sind die erste Planetenrader 46 getrennt von den
zweiten Planetenrédern 48 und getrennt von den dritten Planetenrédern 50 ausgebildet.
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Bei dem in den Fig. gezeigten Ausfihrungsbeispiel ist die funfte Differenzwelle D5 als
ein drittes Sonnenrad des dritten Planetenradsatzes 44 ausgebildet. Des Weiteren ist die
dritte Summenwelle S3 als ein dritter Planetentréger des dritten Planetenradsatzes 44
ausgebildet, und die sechste Differenzwelle D6 ist als ein drittes Hohlrad des dritten
Planetenradsatzes 44 ausgebildet. Dabei ist vorzugsweise der dritte Planetentrager als
ein Einfachplanetentréger mit vierten Planetenradern 52 ausgebildet, welche drehbar an
dem dritten Planetentrager gelagert sind. Dabei ist es vorzugsweise vorgesehen, dass
das jeweilige, dritte Planetenrad 52, insbesondere gleichzeitig, mit dem dritten Hohlrad
und mit dem dritten Sonnenrad des dritten Planetenradsatzes 44 kdmmt, mithin in
Eingriff steht.

Die jeweilige Ausgangswelle 40 beziehungsweise 42 wird auch als Abtriebswelle
bezeichnet. Dabei ist das jeweilige Antriebsrad 12 beziehungsweise 14 von der
jeweiligen Abtriebswelle, das hei3t von der Ausgangswelle 40 beziehungsweise 42,
antreibbar.

Vorzugsweise weist das elektrische Antriebssystem 10 eine in den Fig. nicht dargestellite,
erste Ubersetzungsstufe auf, welche bezogen auf einen ersten Drenmomentenfluss,
entlang welchem die dritten Drehmomente Uber die erste Ausgangswelle 40 aus dem
Planetengetriebe 30 ausgeleitet werden kénnen, in dem ersten Drehmomentenfluss und
dabei stromab der ersten Ausgangswelle 40 angeordnet ist. In dem ersten
Drehmomentenfluss ist beispielsweise eine in den Fig. nicht dargestellte, erste
Seitenwelle angeordnet, welche in dem ersten Drehmomentenfluss und dabei stromab
der ersten Ubersetzungsstufe angeordnet ist. Die erste Seitenwelle kann Uber die erste
Ubersetzungsstufe von der ersten Ausgangswelle 40 angetrieben werden, wobei das
Antriebsrad 12 von der ersten Seitenwelle und somit Uber die erste Seitenwelle von der
ersten Ubersetzungsstufe angetrieben werden kann. Das Antriebssystem 10 kann ferner
eine in den Fig. nicht dargestellte, zweite Ubersetzungsstufe aufweisen, welche bezogen
auf einen zweiten Drehmomentenfluss, entlang welchem die vierten Drehmomente Uber
die zweite Ausgangswelle 42 aus dem Planetengetriebe 30 ausgeleitet werden kénnen,
in dem zweiten Drehmomentenfluss und dabei stromab der zweiten Ausgangswelle 42
angeordnet ist. Dabei ist in dem zweiten Drehmomentenfluss stromab der zweiten
Ubersetzungsstufe eine in den Fig. nicht dargestellte, zweite Seitenwelle angeordnet,
wobei das Antriebsrad 14 Uber die zweite Seitenwelle von der zweiten
Ubersetzungsstufe antreibbar ist. AuBerdem ist die zweite Seitenwelle Uber die zweite
Ubersetzungsstufe von der zweiten Ausgangswelle 42 antreibbar. Demzufolge ist die
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erste Seitenwelle Gber die erste Ubersetzungsstufe von der Ausgangswelle 40
antreibbar. Die jeweilige Ubersetzungsstufe wird auch als Final Drive (FD) bezeichnet.
Vorzugsweise ist die erste Ubersetzungsstufe ein vierter Planetenradsatz, wobei es
denkbar ist, dass die zweite Ubersetzungsstufe ein flnfter Planetenradsatz ist.
Vorzugsweise sind der vierte Planetenradsatz und der fUnfte Planetenradsatz baugleich,
das heif3t identisch oder gleich hinsichtlich ihrer Konstruktion und somit insbesondere
hinsichtlich inrer Ubersetzung.

Als weiterhin besonders vorteilhaft hat es sich gezeigt, wenn die Ubersetzungsstufen,
die Planetenradsatze 32, 34 und 44 und die Rotoren 20 und 28 koaxial zueinander
angeordnet sind. Ferner ist es vorzugsweise vorgesehen, dass die Ubersetzungsstufen
in dem Gehé&use 22 angeordnet sind. Somit ist es ganz vorzugsweise vorgesehen, dass
die Planetenradsatze 32, 34 und 44 sowie die Rotoren 20 und 28 und auch die
Ubersetzungsstufen in dem gemeinsamen Gehéuse 22 angeordnet sind.

In dem oder durch den ersten Zustand kann beispielsweise ein reiner Differentialbetrieb
realisiert werden, wobei das Schaltelement SE1 geschlossen und das Schaltelement
SE2 offen ist. Die erste elektrische Maschine 16 speist Uber den dritten Planetenradsatz
44 und letztlich Gber das zweite Sonnenrad und den zweiten Planetentrager das
jeweilige, erste Drehmoment, insbesondere das Planetengetriebe 30, ein, wobei hier
beispielsweise die elektrische Maschine 24 sozusagen leer mitdreht. Der erste
Planetenradsatz 32 ist hier ebenfalls sozusagen unbeteiligt, da insbesondere das erste
Sonnenrad leer mitdreht. Uber die erste Abtriebswelle, das heilt Uiber die erste
Ausgangswelle 40 und somit Uber den ersten Planetentrager, geht das jeweilige, dritte
Drehmoment insbesondere als die Hélfte des von der elektrischen Maschine 16
generierten beziehungsweise bereitgestellten, ersten Drehmoments an eines der
Antriebsrader 12 und 14, insbesondere an das Antriebsrad 12, und Uber die zweite
Abtriebswelle, mithin Uber die zweite Ausgangswelle 42 und somit Uber das erste
Hohlrad geht das vierte Drehmoment insbesondere als die andere Halfte des von der
elektrischen Maschine 16 bereitgestellten und insbesondere in das Planetengetriebe 30
eingeleiteten, ersten Drehmoments an das andere der Antriebsréder 12 und 14,
insbesondere an das Antriebsrad 14.

In dem oder durch den zweiten Zustand, der in Fig. 2 gezeigt ist, kann ein sogenanntes
aktives Torque-Vectoring, das heif3t eine aktive Drehmomentenverteilungsfunktion,
realisiert werden, wobei das Schaltelement SE1 offen und das Schaltelement SE2
geschlossen sind. Hierdurch ist der dritte Planetenradsatz 44 verblockt, da mittels des
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Schaltelements SE2 das dritte Hohlrad drehfest mit dem dritten Sonnenrad verbunden
ist. Hierdurch speist die elektrische Maschine 16 ihr gesamtes, jeweiliges, erstes
Drehmoment an dem zweiten Sonnenrad beziehungsweise Uber das zweite Sonnenrad,
insbesondere in das Planetengetriebe 30, ein. Die elektrische Maschine 24 speist ihr
jeweiliges, zweites Drehmoment an dem ersten Sonnenrad beziehungsweise Uber das
erste Sonnenrad, insbesondere in das Planetengetriebe 30, ein. Es ist also so, dass der
dritte Planetenradsatz 44 dazu dient, dass man, ausgehend von einem einfachen
Getriebe und insbesondere dem Planetengetriebe 30, nur zwei Schaltelemente, namlich
die Schaltelemente SE1 und SE2 benétigt, um neben dem zweiten Zustand, das heif3t
neben dem aktiven Torque-Vectoring, auch den ersten Zustand und somit den reinen
Differentialbetrieb realisieren zu kénnen, wobei der reine Differentialbetrieb auch als Ein-
EM-Fahrbetrieb bezeichnet wird, bei oder in welchem eine hélftige Aufteilung, das heil3t
leine 50:50-Aufteilung, des in das Planetengetriebe 30 eingespeisten, insbesondere
ersten, Drehmoments realisierbar oder realisiert ist. Grundsétzlich kénnte der gleiche
Effekt auch ohne den dritten Planetenradsatz 44 realisiert werden, jedoch brauchte man
dann vier oder finf Schaltelemente, um eine hohe Anzahl an Wellenumschaltungen zu
erzielen, um den Ein-EM-Fahrbetrieb zu realisieren. Dies bedeutet also, dass durch das
elektrische Antriebssystem 10 Bauteile und somit Gewicht, Kosten und Bauraum
eingespart werden kénnen, wobei gleichzeitig eine besonders vorteilhafte Fahrbarkeit
dargestellt werden kann.
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Bezugszeichenliste
10 elektrisches Antriebssystem
12 Antriebsrad
14 Antriebsrad
16 erste elektrische Maschine
18 erster Stator
20 erster Rotor
21 Pfeil
22 Gehéuse
24 zweite elektrische Maschine
26 zweiter Stator
28 zweiter Rotor
29 Pfeil
30 Planetengetriebe
32 erster Planetenradsatz
34 zweiter Planetenradsatz
36 erste Eingangswelle
38 zweite Eingangswelle
40 erste Ausgangswelle
41 Pfeil
42 zweite Ausgangswelle
43 Pfeil
44 dritter Planetenradsatz
46 erstes Planetenrad
48 zweites Planetenrad
50 drittes Planetenrad
52 viertes Planetenrad
D1 erste Differenzwelle
D2 zweite Differenzwelle
D3 dritte Differenzwelle
D4 vierte Differenzwelle
D5 funfte Differenzwelle
D6 sechste Differenzwelle
S1 erste Summenwelle

S2 zweite Summenwelle
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S3 dritte Summenwelle
SEA1 erstes Schaltelement

SE2 zweites Schaltelement
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Patentanspriiche

Elektrisches Antriebssystem (10) fUr ein Kraftfahrzeug, mit einer ersten

elektrischen Maschine (16) mit einem ersten Rotor (20), mit einer zweiten

elektrischen Maschine (24) mit einem zweiten Rotor (28), und mit einem

Planetengetriebe (30), welches einen ersten Planetenradsatz (32), einen zweiten

Planetenradsatz (34), eine erste Eingangswelle (36), eine zweite Eingangswelle

(38), eine erste Ausgangswelle (40) und eine zweite Ausgangswelle (42) aufweist,

wobei:

die erste Eingangswelle (36) dazu ausgebildet ist, von der ersten elektrischen
Maschine (16) ausgehende, erste Drehmomente in das Planetengetriebe (30)
einzuleiten,

die zweite Eingangswelle (38) dazu ausgebildet ist, von der zweiten elektrischen
Maschine (24) ausgehende, zweite Drehmomente in das Planetengetriebe (30)
einzuleiten,

die erste Ausgangswelle (40) dazu ausgebildet ist, dritte Drehmomente aus dem
Planetengetriebe (30) auszuleiten,

die zweite Ausgangswelle (42) dazu ausgebildet ist, vierte Drehmomente aus
dem Planetengetriebe (30) auszuleiten,

der erste Planetenradsatz (32) eine erste Summenwelle (S1), eine erste
Differenzwelle (D1) und eine zweite Differenzwelle (D2) aufweist,

der zweite Planetenradsatz (34) eine zweite Summenwelle (S2), eine dritte
Differenzwelle (D3) und eine vierte Differenzwelle (D4) aufweist,

die zweite Eingangswelle (38) drehfest mit der ersten Differenzwelle (D1)
verbunden ist,

die erste Ausgangswelle (40) drehfest mit der ersten Summenwelle (S1)

verbunden ist,
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- die zweite Ausgangswelle (42) drehfest mit der zweiten Differenzwelle (D2)
verbunden ist,

- das Planetengetriebe (30) einen dritten Planetenradsatz (44) aufweist, welcher
eine dritte Summenwelle (S3), eine funfte Differenzwelle (D5) und eine sechste
Differenzwelle (D6) aufweist,

- die erste Eingangswelle (36) drehfest mit der dritten Summenwelle (S3)
verbunden ist, und

- die dritte Differenzwelle (D3) drehfest mit der finften Differenzwelle (D5)
verbunden ist,
dadurch gekennzeichnet, dass
die erste Ausgangswelle (40) drehfest mit der vierten Differenzwelle
(D4)verbunden ist,
wobei ein erstes Schaltelement (SE1) dazu ausgebildet ist, die vierte
Differenzwelle (D4) drehfest mit der sechsten Differenzwelle (D6) zu verbinden,
und wobei ein zweites Schaltelement (SE2) dazu ausgebildet ist, die dritte

Differenzwelle (D3) drehfest mit der sechsten Differenzwelle (D6) zu verbinden.

Elektrisches Antriebssystem (10) nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass
die zweite Differenzwelle (D2) drehfest mit der zweiten Summenwelle (S2)

verbunden ist.

Elektrisches Antriebssystem (10) nach einem der vorhergehenden Anspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass:

- die erste Differenzwelle (D1) als ein erstes Sonnenrad ausgebildet ist,

- die erste Summenwelle (S1) als ein erster Planetentrager ausgebildet ist, und

- die zweite Differenzwelle (D2) als ein erstes Hohlrad ausgebildet ist.

Elektrisches Antriebssystem (10) nach Anspruch 3,

dadurch gekennzeichnet, dass:

- die dritte Differenzwelle (D3) als ein zweites Sonnenrad ausgebildet ist,

- die vierte Differenzwelle (D4) als ein zweiter Planetentrager ausgebildet ist, und

- die zweite Summenwelle (S2) als ein zweites Hohlrad ausgebildet ist.
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Elektrisches Antriebssystem (10) nach Anspruchet 4,

dadurch gekennzeichnet, dass:

- der erste Planetentréger als ein Einfachplanententréger mit ersten
Planetenradern (46) ausgebildet ist,

- der zweite Planetentrager als ein Doppelplanetentrager mit zweiten
Planetenradern (48) und dritten Planetenradern (50) ausgebildet ist, und

- die ersten Planetenréder (46) getrennt von den zweiten Planetenrédern (48) und

getrennt von den dritten Planetenrédern (50) ausgebildet sind.

Elektrisches Antriebssystem (10) nach einem der vorhergehenden Anspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass:

- die funfte Differenzwelle (D5) als ein drittes Sonnenrad ausgebildet ist,

- die dritte Summenwelle (S3) als ein dritter Planetentrager ausgebildet ist, und

- die sechste Differenzwelle (D6) als ein drittes Hohlrad ausgebildet ist.

Elektrisches Antriebssystem (10) nach einem der vorhergehenden Anspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass
das Planetengetriebe (30), der erste Rotor (20) und der zweite Rotor (28) koaxial

zueinander angeordnet sind.

Elektrisches Antriebssystem (10) nach einem der vorhergehenden Anspriche,

dadurch gekennzeichnet, dass:

- der erste Planetenradsatz (32) fur eine Standibersetzung von -1,6 ausgebildet
ist,

- der zweite Planetenradsatz (34) fur eine Standibersetzung von +2,6
ausgebildet ist, und

- der dritte Planetenradsatz (44) fur eine Standibersetzung von -4,2 ausgebildet

ist.
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