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(54) Plattform fur mindestens vierrddrige Kraftfahrzeuge mit Elektroantrieb

(67) Bei einer Plattform fiir mindestens vierradrige
Kraftfahrzeuge mit Elektroantrieb sind das rechte und
das linke Rad (11) von mindestens einer Achs- i1
Baugruppe (2) lenkbar und einzeln von einem
jeweiligen Elektromotor (15) angetrieben. Die
Radtréger (12) des rechten und des linken Rades (11)
sind dber an den Radtragern (12) angelenkte
Stangenteile (28, 29) und eine die Stangenteile (28,
29) verbindende verstellbare Verbindungseinheit (30)
miteinander gekoppelt. Die Lenkung der R&der (11)
erfolgt nur mittels Antriebs- und/oder Bremskraften.
Von mindestens einem Aktuator (31, 44, 47, 57) der
verstellbaren Verbindungseinheit (30) ist der Abstand
zwischen der rechten und linken Verbindungsstelle
(30a, 30b) iiber welche die Verbindungseinheit (30)
mit dem jeweiligen Stangenteil (28, 29) verbunden ist,
aktiv verstellbar oder eine Verédnderung des
Abstandes zwischen der rechten und linken
Verbindungsstelle (30a, 30b) ist freigebbar und
blockierbar.
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mangt der optimale Wert fir den Spurdifferenzwiniel
aufogrund von dynamischen HEffekten, wie sie ingbesondere an
der Bereifung anftreren, bel einem bestimmten Xurvenradiusg

auch von der Geschwindighksin ab.
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ersten prinzipiellen Funktionsweise sind denkbar und méglich,

V)
wie weltery unten belgplelhaft arliutert.

JemdR einer zwelten prinzipiellen
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der anderen, von der Achse 42 beabstandeten Enden der Arme
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Drehmomant in Jdile entygegenge

Beweguugsrichtung nach hinten) ausgelbt. Insgesami hleibt dag

Fahrzeug stehen. Durch das anl Aie Vorderridder ausgsibts
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disge aber um Sie Schwenks

4 ™3 vt Aot Tirahime i i : carenT
14 . Die austbung der Drehmomente wix ndet, wenn

gewlinschten Schwenkstellungen der vorderen Radex 11 erreicht

sind. Vewm Aktuatcor 47 wird die Verbindungseinheit 30 in den

¢

Verhbindungseinheit 30

Raim Fahren kann

die Schwenkstellung eines Rades 11 unakhéngiyg vom andesren Rad

“ 5 ~ 23 3 o A e oy
11 dadurch geangaert wayr gen, dags

beschleunigt oder gebremst wird.
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Schwenkstelivy W oeryaicht isi, wir
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o a . ey 2
wurde dadurch in 06‘«'\'1*{&‘.‘51*{11';@1 Waise

In analoger Weise kann heil lenkbaren hinteren REdern dex
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m Folgenden
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haschriebenen Interschieden kann die Au Aung dem ersten
-

Ausfihrungsheigpiel entsprechen und dessan
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-

50 der djeweiligen Xolben-Zylinder-
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Rolbenstange 53 mif dem jeweiligen Stangente

gelenkig verbunden ist. 2 Kolban 51 und die im jewelligen
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