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(57) Zusammenfassung: Die vorliegende Erfindung betrifft
eine Lenkgetriebevorrichtung (100) fir ein Fahrzeug, wobei
die Lenkgetriebevorrichtung (100) ein Gehause (102) auf-
weist, in dem ein Lenkgetriebe, ein Antrieb (104) fir das
Lenkgetriebe, eine Elektronikeinheit (106) zum Ansteuern
des Antriebs (104) und ein Lenkwinkelsensor (108) angeord-
net sind, wobei der Lenkwinkelsensor (108) ein Geberele-
ment (112) und ein in die Elektronikeinheit (106) integriertes
Sensorelement (110) umfasst.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf ei-
ne Lenkgetriebevorrichtung, insbesondere einer Hin-
terachslenkung, fir ein Fahrzeug und auf eine Hinter-
achslenkung sowie auf ein Fahrzeug nach den Ober-
begriffen der unabhangigen Anspriiche.

[0002] Um einen Lenkwinkel einer Lenkung eines
Fahrzeugs zu messen, kann ein Positionssensor an
der Spurstange angeordnet werden. Ein separater
Sensor ist in einem eigenen Montageschritt zu befes-
tigen, auszurichten und elektrisch zu verbinden.

[0003] Vor diesem Hintergrund schafft die vorliegen-
de Erfindung eine verbesserte Lenkgetriebevorrich-
tung und ein Fahrzeug gemafR den unabhé&ngigen
Anspriichen. Vorteilhafte Ausgestaltungen ergeben
sich aus den Unteransprichen und der nachfolgen-
den Beschreibung.

[0004] Bei dem hier vorgestellten Ansatz ist ein
Lenkwinkelsensor integraler Bestandteil der Lenk-
getriebevorrichtung. Elektronische Schaltkreise und
Sensorelemente des Lenkwinkelsensors sind in ei-
ne Elektronikeinheit der Lenkgetriebevorrichtung in-
tegriert. Dadurch wird der Montageaufwand deutlich
verringert und die gesamte Lenkgetriebevorrichtung
ist kompakt.

[0005] Es wird eine Lenkgetriebevorrichtung fir ein
Fahrzeug vorgestellt, wobei die Lenkgetriebevorrich-
tung ein Gehduse aufweist, in dem ein Lenkgetriebe,
ein Antrieb fur das Lenkgetriebe, eine Elektronikein-
heit zum Ansteuern des Antriebs und ein Lenkwinkel-
sensor angeordnet sind, wobei der Lenkwinkelsensor
ein Geberelement und ein in die Elektronikeinheit in-
tegriertes Sensorelement umfasst.

[0006] Unter einem Lenkgetriebe kann ein Getrie-
be verstanden werden, das eine Rotationsbewe-
gung des Antriebs in eine Translationsbewegung ei-
ner Spurstange der Lenkgetriebevorrichtung wandelt.
Der Antrieb kann beispielsweise ein Elektromotor
sein. Eine Elektronikeinheit kann auf einer Leiterplat-
te angeordnet sein und Steuerungselektronik, Mess-
elektronik und Leistungselektronik umfassen. Geman
einer Ausfihrungsform ist das Geberelement ausge-
bildet, um ein Magnetfeld zu erzeugen und das Sen-
sorelement ist ausgebildet, um das Magnetfeld zu er-
fassen. Das Sensorelement kann beispielsweise zu-
mindest einen Hallsensor umfassen. Das Geberele-
ment kann beispielsweise zumindest einen Perma-
nentmagneten umfassen.

[0007] Das Geberelement kann in dem Gehause
drehbar gelagert sein und mit einer Abgriffseinrich-
tung zum Umwandeln einer translatorischen Bewe-
gung einer Spurstange des Lenkgetriebes in eine ro-
tatorische Bewegung des Geberelements gekoppelt
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sein. Durch eine Drehbewegung des Geberelements
kann ein groRer Messbereich abgedeckt werden.

[0008] Die Abgriffseinrichtung kann ein Stirnrad und
eine in das Stirnrad eingreifende Schnecke aufwei-
sen. Die Schnecke kann mit einer Hilse gekoppelt
sein, die auf der als Lenkspindel ausgebildeten Spur-
stange angeordnet und in dem Gehause drehbar ge-
lagert ist. Das Stirnrad kann mit einer Welle bezie-
hungsweise Rotationsachse des Geberelements ge-
koppelt sein. Ein Schneckengetriebe kann eine klei-
ne Ubersetzung aufweisen. Damit kann ein groRer
Messbereich innerhalb einer Umdrehung des Gebe-
relements abgebildet werden. Damit kann der Lenk-
winkelsensor ein Absolutsensor sein.

[0009] Die Abgriffseinrichtung kann ein mit der Spur-
stange gekoppeltes Stirnrad aufweisen. Das Stirnrad
kann mit der Welle beziehungsweise Rotationsachse
des Geberelements gekoppelt sein. Die Abgriffsein-
richtung kann so unmittelbar die Position der Spur-
stange abgreifen.

[0010] Zwischen dem Stirnrad und dem Gehause
kann ein Vorspannelement zum Vorspannen des
Stirnrads mit einem Drehmoment angeordnet sein.
Das Vorspannelement kann eine Vorspannkraft auf
das Stirnrad ausuben. Damit werden immer die glei-
chen Zahnflanken angedriickt. Ein mdgliches Zahn-
flankenspiel beeinflusst damit das Messergebnis des
Lenkwinkelsensors nicht.

[0011] Das Sensorelement kann auf einer Leiterplat-
te der Elektronikeinheit angeordnet sein. Dabei kann
die Leiterplatte mit dem Sensorelement bestiickt wor-
den sein. Beispielsweise kann das Sensorelement,
beispielsweise in Form eines die Funktionalitat des
Sensorelements realisierenden Bausteins, direkt auf
die Leiterplatte aufgeldtet sein. Auf diese Weise ist
keine separate Montage des Sensorelements erfor-
derlich.

[0012] Weiterhin wird ein Fahrzeug mit einer Lenk-
getriebevorrichtung gemall dem hier vorgestellten
Ansatz vorgestellt. Dabei kann die Lenkgetriebevor-
richtung Teil einer aktiven Hinterachslenkung des
Fahrzeugs sein. Durch den hier vorgestellten Ansatz
kann eine solche aktive Hinterachslenkung ausfallsi-
cher und kostenglnstig realisiert werden.

[0013] Fig. 1 eine Explosionsdarstellung einer Lenk-
getriebevorrichtung gemal einem Ausfihrungsbei-
spiel der vorliegenden Erfindung;

[0014] Fig. 2 eine Darstellung einer Lenkgetriebe-
vorrichtung gemafl einem Ausfiihrungsbeispiel der
vorliegenden Erfindung;
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[0015] Fig. 3 eine Teilschnittdarstellung einer Lenk-
getriebevorrichtung gemaR einem Ausfiihrungsbei-
spiel der vorliegenden Erfindung;

[0016] Fig. 4 eine rdumliche Darstellung eines Lenk-
getriebes einer Lenkgetriebevorrichtung gemaR ei-
nem Ausflhrungsbeispiel der vorliegenden Erfin-
dung; und

[0017] Fig. 5 eine Darstellung eines Fahrzeugs mit
einer Lenkgetriebevorrichtung gemaf einem Ausfiih-
rungsbeispiel der vorliegenden Erfindung.

[0018] In der nachfolgenden Beschreibung bevor-
zugter Ausfiihrungsbeispiele der vorliegenden Erfin-
dung werden fur die in den verschiedenen Figuren
dargestellten und &hnlich wirkenden Elemente glei-
che oder ahnliche Bezugszeichen verwendet, wobei
auf eine wiederholte Beschreibung dieser Elemente
verzichtet wird.

[0019] Fig. 1 zeigt eine Explosionsdarstellung einer
Lenkgetriebevorrichtung 100 gemaR einem Ausflih-
rungsbeispiel der vorliegenden Erfindung. Die Lenk-
getriebevorrichtung 100 weist ein mehrteiliges Ge-
hause 102 auf, in das ein Lenkgetriebe, ein Antrieb in
Form eines Elektromotors 104, eine Elektronikeinheit
106 zum Ansteuern des Elektromotors 104 und ein
Lenkwinkelsensor 108 integriert sind. Der Lenkwin-
kelsensor 108 weist ein fest an der Elektronikeinheit
106 verbautes Sensorelement 110, auch als Senso-
rik 110 bezeichnet, und ein drehbar gelagertes Gebe-
relement 112 auf.

[0020] Ein Gehauseunterteil 114 des Gehauses 102
ist als Metallgussbauteil ausgefiihrt. Ein Gehause-
oberteil 116 und ein Gehausemittelteil 118 sind in
einem Kunststoffmaterial ausgefiihrt. Das Gehause-
mittelteil 118 kann auch als Modulgehause bezeich-
net werden. Alternativ kdnnen das Gehauseoberteil
und ggfs. auch das -mittelteil als ein warmeableiten-
des Metallgussbauteil ausgefiihrt sein. Dabei ist das
Gehauseoberteil insbesondere mit Kiihlrippen verse-
hen, um eine verbesserte Kihlleistung aufzuweisen.
Eine Warmeableitung durch die im Gehause verbau-
te Elektronik ist damit effektiv moglich.

[0021] Der Elektromotor 104, das Lenkgetriebe und
eine mit dem Geberelement 112 gekoppelte Abgriffs-
einrichtung 120 sind in dem Gehauseunterteil 114 an-
geordnet. Die Elektronikeinheit 106 ist zwischen dem
Gehauseoberteil 116 und dem Gehausemittelteil 118
angeordnet.

[0022] Das Lenkgetriebe wirkt auf eine Spurstange
122. Die Spurstange 122 weist an beiden Enden Ga-
belképfe zur Anbindung an linke und rechte Radflh-
rungselemente wie z. B. Fahrschemel oder Radtra-
ger auf. Die Spurstange 122 ist in verbautem Zustand
mit Spurhebeln an Radertragern eines Fahrzeugs ge-
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koppelt, um eine Translationsbewegung der Spur-
stange in eine Lenkbewegung der Rader zu wandeln.

[0023] Durch die Integration der Sensorik 110 als
Bestandteil der Elektronikeinheit 106, die als eine
ECU (electronic control unit) ausgeflhrt sein kann,
ist kein zusatzliches elektrisches und mechanisches
Gehause, auch Packaging genannt, fiir die Sensorik
110 erforderlich. Zudem sind kein separater Aufbau
und keine separate Verbindungstechnik fir eine se-
parate Sensorik 110 erforderlich. Des Weiteren wird
die Verfugbarkeit erhdht, da durch die Integration der
Sensorik 110 kein Kabelabriss entstehen kann. Die
vereinfachte Montage und Fertigung im Aggregate-
verbau als Bestandteil des Moduls der Elektronikein-
heit 106 ermdglicht mit der Sensorintegration auf der
Leiterplatte der Elektronikeinheit 106 eine Minimie-
rung von Prif- und Qualifizierungsaufwanden und Si-
cherheitsanforderungen.

[0024] Fig. 2 zeigt eine Darstellung einer Lenkge-
triebevorrichtung 100 geman einem Ausflihrungsbei-
spiel der vorliegenden Erfindung. Die Lenkgetriebe-
vorrichtung 100 entspricht im Wesentlichen der Dar-
stellung in Fig. 1. Hier ist das Gehduse 102 in zu-
sammengebautem Zustand dargestellt. Das Gehau-
seoberteil 116 ist mit dem Gehauseunterteil 114 ver-
schraubt. Damit sind die innenliegenden Komponen-
ten der Lenkgetriebevorrichtung 100 vor Umweltein-
flissen geschitzt. Die Lenkgetriebevorrichtung 100
weist kompakte MalRe auf und kann damit platzspa-
rend in einem Fahrzeug verbaut werden.

[0025] Das Gehause 120 weist eine geometrische
Ausbuchtung fir den Lenkwinkelsensor an der dul3e-
ren Gehausestruktur 114 auf.

[0026] Der hier vorgestellte Weg-/Winkelsensor
weist einen Winkel/Wegmessbereich groRer als 160°
auf. Elektrische Zuleitungen und externe Kabelverle-
gung sind durch die Integration in das Gehause 102
Uberflussig. Dadurch erhéht sich die Verfligbarkeit/
Safety und Fertigungs-, Montage-, und Prifschritte
kénnen eingespart werden. Es ergibt sich eine hohe
Standardisierung fiir die Sensorkomponenten.

[0027] Fig. 3 zeigt eine Teilschnittdarstellung einer
Lenkgetriebevorrichtung 100 gemaf einem Ausfih-
rungsbeispiel der vorliegenden Erfindung. Die Lenk-
getriebevorrichtung 100 entspricht im Wesentlichen
der Darstellung in den Fig. 1 und Fig. 2. Hier
ist die Lenkgetriebevorrichtung 100 im Bereich des
Lenkwinkelsensors 108 geschnitten dargestellt. Da-
bei folgt der Schnittverlauf einer Rotationsachse 300
des Geberelements 112. Das Geberelement 112 ist
mit einer im Gehausemittelteil drehbar gelagerten
Welle 302 gekoppelt. Die Welle 302 durchdringt das
Gehdausemittelteil. Das Geberelement 112 ist damit
also zwischen dem Gehé&useoberteil und dem Ge-
hausemittelteil angeordnet. An einem dem Geberele-
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ment 112 gegenuberliegenden Ende der Welle 302
ist ein Stirnrad 304 mit der Welle 300 gekoppelt. Das
Stirnrad 304 ist in dem Gehauseunterteil auf Héhe
der Spurstange angeordnet. Das Stirnrad 304 ist Teil
der Abgriffseinrichtung 120.

[0028] Zwischen dem Stirnrad 304 und dem Gehé&u-
semittelteil ist eine Feder 306 angeordnet. Die Feder
306 ist als Spiralfeder ausgefiihrt und wirkt als Biege-
feder. Die Feder 306 spannt das Stirnrad 304 mit ei-
nem Drehmoment gegen ein Gegenstlick des Stirn-
rads 306 vor. Dadurch wird ein Flankenwechsel an
Zahnen des Stirnrads bei Bewegungsrichtungswech-
seln verhindert.

[0029] Das Sensorelement 110 ist direkt auf eine
Leiterplatte 308 der Elektronikeinheit 106 montiert.
Hier ist das Sensorelement 110 direkt auf die Leiter-
platte 308 gel6tet. Das Geberelement 112 ist hier ein
Dauermagnet. Das Sensorelement 110 ist ausgebil-
det, um die Magnetfeldlage des Geberelements zu
erfassen. Das Geberelement 112 kann auch ein Be-
dampfungsblech sein.

[0030] Mit anderen Worten zeigt Fig. 3 eine Weg/
Winkelsensorik 108 fiir eine als Lenkgetriebevorrich-
tung 100 ausgefiihrten Stellantrieb oder Lenkaktua-
tor, insbesondere fir Hinterachslenkungen. Dabei ist
eine Absolutmessung maglich.

[0031] Gemal einem Ausfiihrungsbeispiel weist das
als Sensorzelle ausgefiihrte Sensorelement 110 ei-
nen 360°-Wegmessbereich auf. Je nach Uberset-
zung sind dabei bis zu +/-40 mm Spindelweg aus
Hinterachsen-Nulllage (Hinterrader in Geradeaus-
fahrstellung) als Wegmessstrecke maoglich. Dabei er-
folgt Gber das Stirnrad 304 eine Messumformung der
translatorischen Bewegung in eine rotatorische Be-
wegung. Es erfolgt eine absolute Wegmessung tber
den gesamten linearen Verfahrensweg.

[0032] Gemal einem Ausflhrungsbeispiel basiert
das Sensorelement 110 auf einem berlhrungslosen
Singleturn-Winkelsensorprinzip. Bei einem Single-
turn-Drehgeber wird jeder Winkelposition ein co-
dierter Positionswert zugeordnet. Dabei kann das
Winkelsensorprinzip auf der Ausfiihrungstechnologie
magneto-resistive (MR), also magnetresitiv, oder gi-
ant magneto-resistive (GMR), also riesenmagnetre-
sistiv, oder tunneling magneto-resistive (TMR), al-
so tunnelmagnetresistiv, basieren, wobei das Win-
kelsensorprinzip auf der Leiterplatte 308 der Elek-
tronikeinheit 106 mit einer orthogonalen Einkopplung
des Geberelements 112 Uber eine Welle 302 in das
Modulgehduse der Elektronikeinheit 106 gegentber
dem Sensor-IC des Sensorelements 110 umgesetzt
ist. Die Welle 302 weist zusatzlich die Eigenschaft
auf, Gber eine Federvorspannung das an der vom Ge-
berelement 112 gegenuberliegenden Seite befindli-
che Abgriffselement 304 (Zahnrad) mit einer dimen-
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sionierbaren Schenkelfeder 306 vorzuspannen, so-
dass zwischen dem Zahnrad 304 und der anliegen-
den Schnecke der Spindelhilse oder Spindel eine
spielfreie Situation unter allen Betriebsbedingungen
und translatorischen Wegpositionen hergestellt wer-
den kann.

[0033] Der Lenkwinkelsensor kann mit alternativen
Messtechnologien ausgefliihrt sein. Beispielsweise
kénnen das Sensorelement 110 und das Geber-
element 112 als Induktivsensorik oder Hallsenso-
rik ausgefuhrt sein. Durch unterschiedliche Schne-
cken/Zahnradpaarungen kénnen eine Veranderung
des Ubersetzungsverhéltnisses zwischen der Spin-
del und dem Zahnrad 304 sowie Anderungen des
Messwegs, der Auflésung und der Genauigkeit er-
reicht werden. Der Schnecken/Zahnradabgriff kann
an anderen raumlichen Positionen angeordnet sein.
Ebenso kann ein Multiturn Sensor, anstelle des
hier gezeigten Singleturn-Sensors verwendet wer-
den. Durch einen Multiturn-Drehgeber wird jeder Win-
kelposition und jeder vollen Umdrehung ein codierter
Positionswert zugeordnet.

[0034] Fig. 4 zeigt eine raumliche Darstellung ei-
nes Lenkgetriebes 400 einer Lenkgetriebevorrich-
tung 100 gemal einem Ausfihrungsbeispiel der
vorliegenden Erfindung. Das Lenkgetriebe 400 ent-
spricht im Wesentlichen dem in den Fig. 1 bis Fig. 3
verbautem Lenkgetriebe. Hier ist von dem Gehause
lediglich das Gehausemittelteil 118 dargestellt. Eben-
so ist der Elektromotor nicht dargestellt. Das Lenk-
getriebe 400 weist ein zweistufiges Stirnradgetriebe
402 und ein Spindelgetriebe 404 auf. Das Stirnrad-
getriebe 402 Ubertragt eine Drehbewegung des Elek-
tromotors auf eine Spindelbuchse 406 beziehungs-
weise Spindelhiilse, die in eine Gewindespindel 408
beziehungsweise Bewegungsschraube eingreift. Die
Gewindespindel 408 ist Bestandteil der Spurstange
122. Die Spindelbuchse 406 ist gegen axiale Bewe-
gungen im Gehause abgestitzt. Daher wird bei einer
Drehbewegung der Spindelbuchse 406 die Gewinde-
spindel 408 axial bewegt. Die Spurstange 122 ist bei-
derseits der Gewindespindel 408 als Vierkant ausge-
bildet und in Gleitlagern mit Verdrehsicherung abge-
stltzt, um eine Rotation der Gewindespindel 408 zu
verhindern.

[0035] Die Spindelbuchse 406 weist auf einer Au-
Renseite ein AuRengewinde 410 beziehungsweise
einen Schneckenabgriff als Teil der Abgriffseinrich-
tung 120 auf. Das Stirnrad 304 greift in das AuRRen-
gewinde 410 ein und Ubertragt die Drehbewegung
der Spindelbuchse 406 mit einem durch eine Stei-
gung des Auflengewindes 410 und einen Durchmes-
ser des Stirnrads 304 festgelegtem Ubersetzungs-
verhaltnis auf das Geberelement 112.

[0036] In einem nicht dargestellten Ausflihrungsbei-
spiel greift das Stirnrad 304 direkt in die Gewin-
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despindel 408 ein. Dabei wirkt die Gewindespindel
408 als Zahnstange eines Zahnstangengetriebes.
Hier wird das Ubersetzungsverhéltnis nur durch den
Durchmesser des Stirnrads 304 bestimmt.

[0037] Der Positionssensor stellt in der Hinterachs-
lenkung 100 die Spindelposition fest. Die Spindelpo-
sition ist gleichbedeutend mit dem Lenkwinkel. Es
kann eine ,true power on”-Wegmessung der Bewe-
gungsschraube 408 beziehungsweise Spindel flr un-
terschiedliche Langenausflihrungen mit nur einem
Sensorkonzept (z. B. Multiturn) erfolgen.

[0038] Eine variable Messweg- oder Auflésungs-
Ubersetzung ist mittels Zahnradabgriffvarianten oder
Schneckenradabgriffvarianten an Spindelhilse 406
oder Spindel 408 moglich.

[0039] Fig. 5 zeigt eine Darstellung eines Fahrzeugs
500 mit einer Lenkgetriebevorrichtung 100 gemal ei-
nem Ausfihrungsbeispiel der vorliegenden Erfindung
sowie einer herkdmmlichen Vorderachslenkung 200.
Die Vorwartsfahrtrichtung F ist Gber den Pfeil ange-
geben. Die Lenkgetriebevorrichtung 100 entspricht
im Wesentlichen der in den Fig. 1 bis Fig. 4 darge-
stellten Lenkgetriebevorrichtung. Die Lenkgetriebe-
vorrichtung 100 ist an einer Hinterachse des Fahr-
zeugs 500 verbaut. Die Spurstange 122 ist beidsei-
tig mit Spurhebeln 502 gekoppelt. Eine axiale Ver-
schiebung der Spurstange 122 fiihrt zu einer Lenkbe-
wegung der Hinterrdder des Fahrzeugs 500. Durch
den hier vorgestellten Ansatz wird eine aktive Hin-
terachslenkung umgesetzt. Die Vorderachslenkung
weist ebenfalls eine Spurstange 222 sowie Spurhebel
202 auf. Die Vorderachslenkung kann alternativ auch
mit der Lenkvorrichtung 100 ausgestattet werden.

Bezugszeichenliste

100 Lenkgetriebevorrichtung
102 Gehause

104 Elektromotor

106 Elektronikeinheit
108 Lenkwinkelsensor
110 Sensorelement
112 Geberelement
114 Gehauseunterteil
116 Gehauseoberteil
118 Gehausemittelteil
120 Abgriffseinrichtung
122 Spurstange

300 Rotationsachse
302 Welle

304 Stirnrad

306 Feder

308 Leiterplatte

400 Lenkgetriebe

402 Stirnradgetriebe
404 Spindelgetriebe
406 Spindelbuchse
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408 Gewindespindel

410 AuRengewinde

500 Fahrzeug

502 Spurhebel
Patentanspriiche

1. Lenkgetriebevorrichtung (100), insbesondere ei-
ner Hinterachslenkung, fiir ein Fahrzeug (500), wobei
die Lenkgetriebevorrichtung (100) ein Gehduse (102)
aufweist, in dem ein Lenkgetriebe (400), ein Antrieb
(104) fur das Lenkgetriebe (400), eine Elektronikein-
heit (106) zum Ansteuern des Antriebs (104) und ein
Lenkwinkelsensor (108) angeordnet sind, wobei der
Lenkwinkelsensor (108) ein Geberelement (112) und
ein in die Elektronikeinheit (106) integriertes Sensor-
element (110) umfasst.

2. Lenkgetriebevorrichtung (100) gemaf Anspruch
1, bei der das Geberelement (112) in dem Gehau-
se (102) drehbar gelagert ist und mit einer Abgriffs-
einrichtung (120) zum Umwandeln einer translatori-
schen Bewegung einer Spurstange (122) des Lenk-
getriebes (400) in eine rotatorische Bewegung des
Geberelements (112) gekoppelt ist.

3. Lenkgetriebevorrichtung (100) gemal Anspruch
2, bei der die Abgriffseinrichtung (120) ein Stirnrad
(304) und eine in das Stirnrad (304) eingreifende
Schnecke (410) aufweist, wobei die Schnecke (410)
mit einer, auf der als Lenkspindel (408) ausgebilde-
ten Spurstange (122) angeordneten, in dem Gehau-
se (102) drehbar gelagerten Hilse (406) gekoppelt
ist und das Stirnrad (304) mit einer Welle (302) des
Geberelements (112) gekoppelt ist.

4. Lenkgetriebevorrichtung (100) gemaf} Anspruch
2, bei der die Abgriffseinrichtung (120) ein mit der
Spurstange (122) gekoppeltes Stirnrad (304) auf-
weist, wobei das Stirnrad (304) mit einer Welle (302)
des Geberelements (112) gekoppelt ist.

5. Lenkgetriebevorrichtung (100) gemaf einem der
Anspriche 3 bis 4, bei der zwischen dem Stirnrad
(304) und dem Gehause (102) ein Vorspannelement
(306) zum Vorspannen des Stirnrads (304) mit einem
Drehmoment angeordnet ist.

6. Lenkgetriebevorrichtung (100) gemaf’ einem der
vorhergehenden Anspriiche, bei der das Sensorele-
ment (110) auf einer Leiterplatte (308) der Elektronik-
einheit (106) angeordnet ist.

7. Aktive Hinterachslenkung mit einer Lenkgetrie-
bevorrichtung (100) gemaf einem der vorhergehen-
den Anspriiche.
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8. Fahrzeug (500), bei dem die Lenkgetriebevor-
richtung (100) Teil einer aktiven Hinterachslenkung
gemal Anspruch 7 ist.

Es folgen 3 Seiten Zeichnungen

6/9

2017.11.16



DE 10 2016 208 317 A1 2017.11.16

Anhéangende Zeichnungen
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Fig. 1
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