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一种双电机轮毂驱动系统，包括第一电机、

第二电机、第一行星排、第二行星排、轮毂、壳体，

所述第一行星排的第一行星轮分别与第一太阳

轮、第一齿圈啮合，所述第一行星轮周向固定在

第一行星架上，所述第二行星排的第二行星轮分

别与第二太阳轮、第二齿圈啮合，所述第二行星

轮周向固定在第二行星架上，所述第一太阳轮周

向固定在第二电机的电机轴上，所述第二太阳轮

周向固定在第一电机的电机轴上，所述第一行星

架与第二齿圈固定连接，所述第二行星架与第一

齿圈固定连接，一单向离合器设置在第二齿圈与

壳体之间，所述第二行星架经一输出轴与轮毂连

接。
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1.一种双电机轮毂驱动系统，包括第一电机（1）、第二电机（2）、第一行星排（3）、第二行

星排（6）、轮毂（4）、壳体（7），所述第一行星排（3）的第一行星轮（3d）分别与第一太阳轮

（3a）、第一齿圈（3c）啮合，所述第一行星轮（3d）周向固定在第一行星架（3b）上，所述第二行

星排（6）的第二行星轮（6d）分别与第二太阳轮（6a）、第二齿圈（6c）啮合，所述第二行星轮

（6d）周向固定在第二行星架（6b）上，其特征在于：所述第一太阳轮（3a）周向固定在第二电

机（2）的电机轴上，所述第二太阳轮（6a）周向固定在第一电机（1）的电机轴上，所述第一行

星架（3b）与第二齿圈（6c）固定连接，所述第二行星架（6b）与第一齿圈（3c）固定连接，一单

向离合器（5）设置在第二齿圈（6c）与壳体（7）之间，所述第二行星架（6b）经一输出轴（8）与

轮毂（4）连接。

2.根据权利要求1所述的双电机轮毂驱动系统，其特征在于：所述单向离合器（4）的内

圈与第二齿圈（6c）固定连接，单向离合器（4）的外圈与壳体固定连接。

3.根据权利要求1所述的双电机轮毂驱动系统，其特征在于：所述单向离合器（4）采用

楔块式，或滚珠式，或滚柱式。

4.根据权利要求1所述的双电机轮毂驱动系统，其特征在于：所述第二电机（2）的电机

轴为空心轴，所述第一电机（1）的电机轴穿过空心轴与第二行星排（6）的第二太阳轮（6a）周

向固定。

5.根据权利要求1所述的双电机轮毂驱动系统，其特征在于：所述第二行星架（6b）的输

出端与轮毂（4）之间设置变速装置。
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一种双电机轮毂驱动系统

技术领域

[0001] 本发明涉及轮毂驱动技术领域，特别涉及一种双电机轮毂驱动系统。

背景技术

[0002] 公开号为CN109532462A的专利公开了一种双电机耦合行星牵引传动轴承型减速

电动轮毂，如图5所示，包括轮毂、设置于轮毂腔体内的行星牵引传动轴承型减速器，以及

一、二号电机；所述行星牵引传动轴承型减速器中的太阳轮、行星架、外圈三者的任意顺序

组合分别对应于行星牵引传动轴承型减速器中的动力输入端、动力输出端和中间传动部

件，所述一号电机驱动动力输入端用于提供动力并通过动力输出端驱动轮毂转动，二号电

机驱动中间传动部件用于速度耦合，该电动轮毂能够实现单电机工作模式、双电机转速耦

合工作模式。

[0003] 但是，当单电机工作模式时，一号电机输出动力，必须控制制动器接合固定件使齿

圈固定，从而实现减速驱动；当双电机转速耦合工作模式时，需要释放制动器以使齿圈可以

转动，因此，该电动轮毂必须设置单独的控制系统来实现制动器的接合或分离，系统复杂，

制作成本较高。

发明内容

[0004] 本发明的目的是针对现有技术的不足，提供一种双电机轮毂驱动系统，其能够结

构简单、制作成本较低，两个电机均可实现减速增扭，不需要单独设置执行元件控制系统，

易于实现电机的小型化设计。

[0005] 本发明的技术方案是：一种双电机轮毂驱动系统，包括第一电机、第二电机、第一

行星排、第二行星排、轮毂、壳体，所述第一行星排的第一行星轮分别与第一太阳轮、第一齿

圈啮合，所述第一行星轮周向固定在第一行星架上，所述第二行星排的第二行星轮分别与

第二太阳轮、第二齿圈啮合，所述第二行星轮周向固定在第二行星架上，所述第一太阳轮周

向固定在第二电机的电机轴上，所述第二太阳轮周向固定在第一电机的电机轴上，所述第

一行星架与第二齿圈固定连接，所述第二行星架与第一齿圈固定连接，一单向离合器设置

在第二齿圈与壳体之间，所述第二行星架经一输出轴与轮毂连接。

[0006] 进一步的，所述单向离合器的内圈与第二齿圈固定连接，单向离合器的外圈与壳

体连接固定。

[0007] 进一步的，所述单向离合器采用楔块式，或滚珠式，或滚珠式。

[0008] 进一步的，所述第二电机的电机轴为空心轴，所述第一电机的电机轴穿过空心轴

与第二行星排的第二太阳轮周向固定。

[0009] 进一步的，所述第二行星架的输出端与轮毂之间设置变速装置。

[0010] 采用上述技术方案的有益效果：本系统采用单向离合器，能够自动实现结合或分

离，在车辆动力需求小时，使用单电机驱动模式，单向离合器能够对第二齿圈制动，防止第

二齿圈反转，在车辆动力需求大时，可采用双电机驱动模式，通过动力耦合实现无极调速，
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使电机能够工作高效区间。本系统的单向离合器可自动接合或分离，不需要离合器或制动

器等执行元件，因此不需要设置单独的执行元件控制系统，结构简单、制作成本较低，而且

本系统的两个电机均可实现减速增扭，能够降低对电机的扭矩需求，易于实现电机的小型

化设计。

[0011] 下面结合说明书附图和具体实施例对本发明作进一步说明。

附图说明

[0012] 图1为本发明的结构示意图；

图2为本发明的单电机驱动模式示意图；

图3为本发明的双电机驱动模式示意图；

图4为本发明的倒车工作模式示意图；

图5为现有技术的结构示意图。

具体实施方式

[0013] 参见图1至图5，一种双电机轮毂驱动系统，包括第一电机1、第二电机2、第一行星

排3、第二行星排6、轮毂4、壳体7，所述第一行星排3的第一行星轮3d分别与第一太阳轮3a、

第一齿圈3c啮合，所述第一行星轮3d周向固定在第一行星架3b上，所述第二行星排6的第二

行星轮6d分别与第二太阳轮6a、第二齿圈6c啮合，所述第二行星轮6d周向固定在第二行星

架6b上。所述第一太阳轮3a周向固定在第二电机2的电机轴上，所述第二太阳轮6a周向固定

在第一电机1的电机轴上，本实施例中所述第二电机2的电机轴为空心轴，所述第一电机1的

电机轴穿过空心轴与第二行星排6的第二太阳轮6a周向固定，让第一电机1与第二电机2设

置在同一侧，使轮毂4内的结构步骤更加紧凑。所述第一行星架3b与第二齿圈6c固定连接，

所述第二行星架6b与第一齿圈3c固定连接，使第一行星排3的动力可分别通过第一行星架

3b、第一齿圈3c传递给第二行星排6进行动力耦合。一单向离合器5设置在第二齿圈6c与壳

体7之间，所述单向离合器5的内圈与第二齿圈6c，单向离合器5的外圈与壳体连接固定，该

单向离合器5用于限制第二齿圈6c反转，本实施例的单向离合器5可采用楔块式，或滚珠式，

或滚珠式等。所述第二行星架6b经一输出轴8与轮毂4连接，通过第二行星架6b向轮毂4输出

动力，此外，还可以在第二行星架6b的输出端与轮毂4之间设置行星轮等变速装置，以达到

提高系统动力性的目的。

[0014] 为便于分析行星轮机构的太阳轮、行星架、齿圈三个构件的运动关系，引入行星轮

杠杆分析方法，本驱动系统在实际应用中，具有的工作模式如下，

1.单电机驱动工作模式

如图2所示，第二电机2不工作，处于空转状态，第一电机1处于电驱动状态，正向旋

转并输出动力给第二行星排6的第二太阳轮6a，此时第二齿圈6c受单向离合器5的约束处于

静止状态，从而使第一电机1的动力经第二行星架6b进行减速增扭后输出至轮毂4，该模式

由第一电机1单独为轮毂4提供动力，通过第二行星排6进行减速增扭后将动力输出用于驱

动车辆运行。这种模式适用于动力需求较小或车速较低的工况，可提高单个电机的负荷率，

使电机在高效区间工作，降低能量消耗。

[0015] 2.双电机驱动工作模式
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第一电机1、第二电机2均处于电驱动状态，如图3所示，实线和虚线分别表示同一

车速下（对应于第二行星架6b的转速）的不同电机转速组合，第一电机1通过第二行星排6将

动力传递至轮毂4，此时单向离合器5解除对第二齿圈6c的制约，第二太阳轮6a、第二行星架

6b、第二齿圈6c均为正转，当第一行星排3的第一太阳轮3a、第一行星架3b、第一齿圈3c也处

于正转时，第二电机2通过第一行星排3将动力从第一行星架3b传递至第二齿圈6c，并通过

第一齿圈3c将动力传递至第二行星架6b，由此将第二电机2的动力从第一行星排3传递给第

二行星排6进行动力耦合，且根据行星轮机构具有两个自由度的运动学特性，可实现第一电

机1和第二电机2转速的自由调节，从而达到无极调速的目的。该模式适用于大动力需求或

较高车速的工况，利用行星轮机构的无极调速，使电机工作在高效区间，提供较大动力的同

时降低能量消耗。

[0016] 3.倒车工作模式

如图4所示，第一电机1反转驱动，第二电机2正转驱动，此时第二太阳轮6a、第二行

星架6b和第一齿圈3c反转，通过第一齿圈3c将第二电机2的动力传递至第二行星架6b，第一

太阳轮3a、第一行星架3b和第二齿圈6c正转，通过第一行星架3b将第二电机2的动力传递至

第二齿圈6c，使第二电机2的动力通过第一行星排3与第二行星排6进行耦合，最终由第二行

星架6b将耦合后的动力输出至轮毂4，在该模式下，同样可实现第一电机1和第二电机2转速

的自由调节，达到无极调速的目的。

[0017] 4.能量回收模式

当车辆制动或减速时，轮毂4在惯性的作用下继续转动，并通过第二行星架6b将动

力从第二行星排6传递给第一电机1，以及通过第一行星排3将动力传递给第二电机2，使第

一电机1和第二电机2由驱动状态切换至发电状态，从而将车辆制动时的动能损耗转换为电

能为电池充电，达到减少能量消耗的目的。

[0018] 本驱动系统的两个电机可进行速度耦合实现无极调速，当在车辆动力需求小时，

使用单电机驱动模式，当车辆动力需求大时，可采用双电机驱动模式，通过动力耦合实现无

极调速，使电机能够工作高效区间，且两个电机均可实现减速增扭，能够降低对电机的扭矩

需求，易于实现电机的小型化设计，而且本驱动系统采用的单向离合器5能够自动实现结合

或分离，在单电机驱动模式下，防止第二齿圈6c反转，在双电机驱动模式下，允许第二齿圈

6c正转，并且不需要离合器或制动器等执行元件，因此不需要设置单独的执行元件控制系

统，结构简单、制作成本较低。

[0019] 以上是对本技术方案的详细说明，应当理解的是，由于文字的局限性，及技术方案

的多样性，本领域的技术人员通过对本技术方案的文字、语法或其它的等同替换，同样能够

实现本技术方案，因此，这样的替换均应当视为在本申请的保护范围之内。
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图2

图3
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图4

图5
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