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(57) Abstract: The invention relates to an electric drive arrangement for driving a motor vehicle, comprising: an electric machine (3),
a planetary transmission unit (4) and a shifting device (5) for the planetary transmission unit, wherein the planetary transmission unit
(4) has a planetary carrier (9) which can be driven rotationally by the electric machine (3), a plurality of planetary gears (10) which
circulate with the planetary carrier (9), and two sun gears (11, 12), wherein a first of the two sun gears (11, 12) is designed as an output
part for driving a downstream drive unit (70), and wherein a second of the two sun gears (12, 11) is operatively connected to the shifting
device (5) in such a way that the second sun gear (12) is supported on a stationary component (7) in the rotational direction in a first
shifting position, and is connected in a second shifting position fixedly to a first output shaft (25) of the drive unit (70) which can be

[Fortsetzung auf der ndichsten Seite]
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driven by the first sun gear (11), so as to rotate with it.

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft eine Elektroantriebsanordnung zum Antreiben eines Kraftfahrzeugs, umfassend: eine
elektrische Maschine (3), eine Planetengetriebeeinheit (4) und eine Schaltvorrichtung (5) fiir die Planetengetriebeeinheit, wobei die
Planetengetriebeeinheit (4) einen von der elektrischen Maschine (3) drehend antreibbaren Planetentrédger (9), mehrere mit dem Plane-
tentrager (9) umlautende Planetenrdder (10) sowie zwei Sonnenrdder (11, 12) aufweist, wobei ein erstes der beiden Sonnenréder (11,
12) als Ausgangsteil zum Antreiben einer nachgelagerten Abtriebseinheit (70) gestaltet ist und, wobei ein zweites der beiden Sonnen-
réder (12, 11) mit der Schaltvorrichtung (5) derart wirkverbunden ist, dass das zweite Sonnenrad (12) in einer ersten Schaltposition an
einem ortstesten Bauteil (7) im Drehsinn abgestiitzt ist, und in einer zweiten Schaltposition mit einer ersten Abtriebswelle (25) der vom
ersten Sonnenrad (11) antreibbaren Abtriebseinheit (70) drehfest verbunden ist.
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Elektroantriebsanordnung und
Antriebsstrang mit einer solchen Elektroantriebsanordnung

Beschreibung

Die Erfindung betrifft eine Elektroantriebsanordnung flr den Antriebsstrang eines
Kraftfahrzeugs. Die Erfindung betrifft ferner Antriebsstranganordnungen mit einer sol-
chen Elektroantriebsanordnung. Es sind Elektroantriebsanordnungen bekannt, welche
als alleiniger Antrieb und/oder als Zusatzantrieb zu einer primaren Antriebsquelle zum

Antreiben des Kraftfahrzeugs gestaltet sind.

Beispielsweise ist aus der DE 10 2015 103 584.7 der Anmelderin ein Elektroantrieb
mit einer elektrischen Maschine und einer Getriebeanordnung bekannt. Die Getriebe-
anordnung umfasst eine erste Getriebeeinheit in Form eines Stirnradgetriebes mit ei-
nem Antriebsrad und einem hierzu achsversetzten Abtriebsrad, eine zweite Getriebe-
einheit in Form eines Planetengetriebes und eine dritte Getriebeeinheit in Form eines
Differentialgetriebes. Das Planetengetriebe weist mehrere Planetenrader, einen Pla-
netenradtrager, ein erstes Sonnenrad und ein zweites Sonnenrad auf. Das erste Son-
nenrad ist an einem Gehaduse Uber eine steuerbare Kupplung abstitzbar. Das zweite
Sonnenrad ist mit dem Differentialkorb des Differentialgetriebes antriebsverbunden. In
gedffnetem Zustand der Kupplung ist die elektrische Maschine vom Differentialge-
triebe abgekoppelt. In geschlossenem Zustand der Kupplung wird Drehmoment in das

Differentialgetriebe eingeleitet.

Es sind ferner Antriebsanordnungen zur variablen Drehmomentverteilung im Antriebs-
strang eines Kraftfahrzeugs bekannt, die auch als Torque-Vectoring-Systeme be-
zeichnet werden. Beispielsweise ist aus der DE 10 2005 004 290 A1 eine solche An-
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triebsanordnungen in Form eines Getriebemoduls bekannt. Das Getriebemodul um-
fasst eine erste Welle mit einem ersten Sonnenrad, eine zweite Welle mit einem zwei-
ten Sonnenrad, mehrere Planetenrader, die mit dem ersten Sonnenrad und dem zwei-
ten Sonnenrad in Eingriff sind, und ein die Planetenrader tragendes Tragerelement.
Das Tragerelement kann mittels einer Kupplung an ein ortsfestes Geh&use angekop-
pelt werden, so dass Drehmoment zwischen der ersten und zweiten Welle Ubertragen

wird.

Aus der US 2008 0064552 A1 ist eine Differentialeinheit mit steuerbarer Drehmoment-
und Drehzahlverteilung bekannt. Die Differentialeinheit umfasst ein Differentialge-
triebe, das von einem Fahrzeugmotor angetrieben wird, ein Uberlagerungsgetriebe in
Form eines Planetengetriebes, und einen Hilfsantrieb in Form eines Elektromotors.
Das Planetengetriebe umfasst zwei Sonnenrader, zwei Hohlrédder und zwei Satze von
Planetenrddern. Ein erstes Sonnenrad ist mit dem Hilfsantrieb verbunden, ein zweites
Sonnenrad ist an einem Gehause drehfest abgestitzt und die zwei Hohlrader sind mit
zwei Gliedern des Differentialgetriebes verbunden.

Aus der WO 2010 101506 A1 ist eine Torque-Vectoring-Vorrichtung bekannt, mit ei-
nem ersten Elektromotor als Antriebsquelle, einem vom ersten Elektromotor antreib-
baren Differentialgetriebe mit zwei Ausgangswellen, einem zweiten Elektromotor zur
Drehmomentverteilung zwischen den beiden Ausgangswellen und Steuermitteln, mit
denen der zweite Elektromotor auf Basis einer Mehrzahl von die Fahrdynamik des
Kraftfahrzeugs reprasentierenden Variablen steuerbar ist.

Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine Elektroantriebsanord-
nung flr den Antriebsstrang eines Kraftfahrzeugs vorzuschlagen, die bei méglichst
kleinem Bauraum neben der Antriebsfunktion auch eine variable Drehmomentvertei-
lung ermdglicht. Die Aufgabe besteht ferner darin, entsprechende Antriebsstrangan-

ordnungen mit einer solchen Elektroantriebsanordnung vorzuschlagen.

Eine Lésung besteht in einer Elektroantriebsanordnung zum Antreiben eines Kraftfahr-

zeugs, umfassend: eine elektrische Maschine zum Erzeugen eines Antriebsmoments;
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eine Planetengetriebeeinheit zur Ubertragung des Antriebsmoments auf eine Abtriebs-
einheit; und eine Schaltvorrichtung flr die Planetengetriebeeinheit; wobei die Plane-
tengetriebeeinheit einen von der elektrischen Maschine um eine Drehachse drehend
antreibbaren Planetentrdger, mehrere mit dem Planetentrager umlaufende Planeten-
rader sowie zwei Sonnenrader aufweist, die mit den Planetenrddern antriebsverbun-
den sind; wobei ein erstes der beiden Sonnenr&der als Ausgangsteil zum Antreiben
einer nachgelagerten Abtriebseinheit gestaltet ist und wobei ein zweites der beiden
Sonnenr&der mit der Schaltvorrichtung wirkverbunden ist derart, dass das zweite Son-
nenrad in einer ersten Schaltposition an einem ortsfesten Bauteil im Drehsinn abge-
stOtzt ist, und in einer zweiten Schaltposition mit einer ersten Abtriebswelle der vom

ersten Sonnenrad antreibbaren Abtriebseinheit drehfest verbunden ist.

Ein Vorteil der Elektroantriebsanordnung liegt darin, dass diese je nach Bedarf sowohl
als zusatzliche Antriebsquelle zum Antreiben des Kraftfahrzeugs als auch zur variab-
len Drehmomentverteilung zwischen zwei Abtriebswellen der Antriebsachse bezie-
hungsweise zur Erzeugung eines unsymmetrischen Drehmoments der beiden An-
tricbswellen einsetzbar ist. Dabei ist die Anordnung kompakt und einfach aufgebaut,
da sie nur eine elektrische Maschine aufweist, die jedoch je nach Steuerung unter-
schiedliche Funktionen Gbernehmen kann.

Im Rahmen der vorliegenden Offenbarung sollen als ortsfeste Bauteile alle Bauteile
mit umfasst sein, an denen eine drehfeste Abstitzung méglich ist, wie beispielsweise
ein Gehduseteil der Elektroantriebsanordnung. Die Planetengetriebeeinheit kann zwei
drei oder mehr Planetenrédder umfassen, die vorzugsweise regelmasig tber den Um-
fang verteilt sein kénnen. Sofern vorliegend die Formulierung drehend antreibbar oder
antriebsverbunden verwendet wird, soll hiermit jeweils die Méglichkeit mit umfasst
sein, dass zwischen einem antreibenden Bauteil und dem hiervon drehend angetrie-
benen Bauteil ein oder mehrere weitere Bauteile im Leistungspfad zwischengeschaltet
sein kénnen. Beispielsweise kdnnten im Leistungspfad zwischen dem Planetentrager
und den zwei Sonnenradern auch Paare von miteinander kAmmenden Planetenrddern
vorgesehen sein. Es ist auch denkbar, dass im Leistungspfad zwischen zwei antriebs-
verbundenen Bauteilen eine steuerbare Kupplung angeordnet ist, welche eine Dreh-

momentUbertragung optional herstellen oder unterbrechen kann.
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In der ersten Schaltposition der Schaltvorrichtung ist das zweite Sonnenrad an einem
ortsfesten Bauteil im Drehsinn abgestitzt, das heiB3t, dass ein vom Elektromotor auf
das zweite Sonnenrad eingeleitetes Drehmoment abgestitzt wird, so dass das volle
Drehmoment Uber das erste Sonnenrad auf die im Leistungspfad nachgelagerte Ab-
triebseinheit Ubertragen wird. In dieser Schaltstellung arbeitet die Planetengetriebe-
einheit wie ein konventionelles Untersetzungsgetriebe, so dass der nachgelagerte An-
triebsstrang von der Elekiroantriebsanordnung der Untersetzung entsprechend lang-

samer angetrieben wird.

In der zweiten Schaltposition ist das zweite Sonnenrad mit einer Abtriebswelle der Ab-
triebseinheit drehfest verbunden, das heiBt, dass die von der Planetengetriebeeinheit
gebildete Untersetzung zwischen dem vom ersten Sonnenrad angetriebenen Glied der
Abtriebseinheit und dem mit dem zweiten Sonnenrad verbundenen Glied der Abtriebs-
einheit wirksam ist. In dieser Schaltstellung arbeitet die elektrische Maschine als Tor-
que-Vectoring-Vorrichtung, welche je nach Antriebsdrehrichtung der elektrischen Ma-
schine Drehmoment variabel auf eine der Abtriebswellen der Abtriebseinheit Ubertra-

gen kann.

Nach einer weiteren Ausgestaltung kann die Schaltvorrichtung in eine dritte Schaltpo-
sition UberfUhrt werden, in der das zweite Sonnenrad frei drehen kann. In dieser Schalt-
position, die auch als Neutralstellung bezeichnet werden kann, ist die elektrische Ma-
schine vom Antriebsstrang abgekoppelt.

Das Planetengetriebe ist so gestaltet, dass ein auf den Planetentrager eingeleitetes
Drehmoment Uber die Planetenrader auf die beiden Sonnenrader Gbertragen wird. Da-
bei dient der Planetentrager funktional als Eingangsteil, Gber den Drehmoment von der
elektrischen Maschine eingeleitet wird. Das erste Sonnenrad dient als Ausgangsteil
des Planetengetriebes zum Antreiben der nachgelagerten Antriebseinheit des An-
triebstranges. Das zweite Sonnenrad dient als Bindeglied zur Schaltvorrichtung, mit
der sich der Operationsmodus der Elektroantriebsanordnung verandern Iasst. Insofern
kann das zweite Sonnenrad funktional auch als Betatigungsteil des Planetengetriebes

bezeichnet werden.
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Der Planetentrager der Planetengetriebeeinheit kann korbartig gestaltet sein und zwei
Hulsenansatze zur zweiseitigen Lagerung des Planetentrégers in einem ortsfesten Ge-
h&use aufweisen. Die Planetenrader sind insbesondere derart mit dem Planetentrager
verbunden, dass sie mit ihren Planetenradachsen um die Drehachse des Planetentra-
gers umlaufen. Es ist vorgesehen, dass ein Planetenrad einen ersten Verzahnungs-
abschnitt aufweist, der mit dem ersten Sonnenrad kdmmt, und einen zweiten Verzah-
nungsabschnitt, der mit dem zweiten Sonnenrad kdmmt. Die ersten und zweiten Ver-
zahnungsabschnitte der Planetenrader kdnnen untereinander eine gleiche oder unter-
schiedliche Anzahl von Z&dhnen aufweisen. FUr eine einfache Fertigung ist es glnstig,
wenn der erste und zweite Verzahnungsabschnitt eines Planetenrads gleich gestaltet
sind. Das erste Sonnenrad und das zweite Sonnenrad kdnnen untereinander eine glei-
che oder —auch bei gleicher Z&ahnezahl der beiden Verzahnungsabschnitte der Plane-
tenr&der — eine unterschiedliche Anzahl von Z&hnen aufweisen. Im letztgenannten Fall
kdénnen die Verzahnung des ersten Sonnenrads und die Verzahnung des zweiten Son-

nenrads relativ zueinander profilverschoben sein.

Nach einer mdglichen Ausfihrungsform kann die Schaltvorrichtung ein steuerbares
Schaltglied sowie ein vom Schaltglied bewegbares Koppelelement aufweisen, wobei
das Koppelelement in der ersten Schaltposition mit dem ortsfesten Bauteil drehfest
verbunden ist und in der zweiten Schaltposition mit der ersten Abtriebswelle drehfest
verbunden ist. Das Koppelelement ist vorzugsweise drehfest und axial beweglich mit
dem zweiten Sonnenrad verbunden. Hierflr kann das Sonnenrad einen angeformten
Hllsenansatz aufweisen oder mit einem Wellenzapfen verbunden sein, an dessen
Ende eine Langsverzahnung vorgesehen ist, auf der das Koppelelement mit einer ent-

sprechenden Gegenverzahnung drehfest und axial beweglich aufsitzt.

Die Elektroantriebsanordnung kann ferner die vom ersten Sonnenrad antreibbare Ab-
triebseinheit umfassen, welche mit dem Planetengetriebe verbunden sein kann. Die
Abtriebseinheit kann nach einer méglichen AusfUhrungsform als Differentialgetriebe-
einheit gestaltet sein. Das Differentialgetriebe weist vorzugsweise einen mit dem ers-
ten Sonnenrad antriebsverbundenen Differentialkorb, mehrere mit dem Differential-

korb umlaufende Differentialrader sowie zwei mit den Differentialradern kdmmende
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Seitenwellenrader auf. Ein erstes der beiden Seitenwellenréder ist mit der ersten Ab-
triebswelle drehfest verbunden, und das zweite Seitenwellenrad ist mit der zweiten
Abtriebswelle drehfest verbunden beziehungsweise drehfest verbindbar. Die Ab-
triebswellen dienen zum Antreiben eines zugehdrigen rechten beziehungsweise linken
Fahrzeugrads der von der Elektroantriebsanordnung antreibbaren Antriebsachse des
Kraftfahrzeugs. Nach einer méglichen Ausgestaltung sind das Planetengetriebe und
das Differentialgetriebe koaxial zueinander und seitlich versetzt zueinander angeord-
net. In Konkretisierung kénnen der Planetentrdger und der Differentialkorb koaxial zu-

einander und axial versetzt zueinander angeordnet sein.

Eine erfindungsgemé&Be Elektroantriebsanordnung kann in diversen Antriebsstrangan-
ordnungen verwendet werden. Beispielsweise kann der Antriebsstrang, dem die Elekit-
roantriebsanordnung zugeordnet ist, ein primarer und/oder ein sekundarer Antriebs-
strang des Kraftfahrzeugs sein. Ferner kann eine Elektroantriebsanordnung zum allei-
nigen Antrieb fUr einen zugehdrigen Antriebsstrang konzipiert sein, oder zum Uberla-
gerten Antrieb, welcher zusatzlich von einer weiteren Antriebsquelle, beispielsweise
einem Verbrennungsmotor antreibbar ist. In diesem Fall ist vorzugsweise am Differen-
tialkorb ein weiteres Eingangsteil zur Einleitung eines Drehmoments von der weiteren

Antriebsquelle vorgesehen.

Wie oben bereits erldutert, kann die elektrische Maschine je nach Schaltstellung der
Schaltvorrichtung zwei Funktionen wahrnehmen, namlich als Antriebsquelle flr den
Antriebsstrang des Kraftfahrzeugs oder als Vorrichtung zur variablen Drehmomentein-
leitung auf eine der beiden Ausgangswellen der Abtriebseinheit. Die elekirische Ma-
schine kann insbesondere mittels einer elektronischen Regeleinheit (ECU) angesteu-
ert, welche diverse die Fahrdynamik des Kraftfahrzeugs betreffende Sensorinformati-
onen als EingangsgréBen erhalt, wie beispielsweise die Geschwindigkeit, Gierrate,
Lenkwinkel und/oder Gasstellung des Kraftfahrzeugs. Die elektrische Maschine ist vor-
zugsweise mit einer Batterie verbunden, welche die elekirische Maschine im Motor-
modus mit elektrischer Energie versorgt und im Generatormodus der elektrischen Ma-
schine von dieser wieder aufgeladen werden kann. Die elektrische Maschine weist
vorzugsweise einen Stator auf, der mit einem ortsfesten Bauteil fest verbunden ist, und

einen Rotor zur Drehmomentibertragung auf ein drehbares Bauteil.
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Die elektrische Maschine kann nach einer méglichen Ausfihrungsform koaxial zur Pla-
netengetriebeeinheit angeordnet sein, wobei insbesondere vorgesehen ist, dass ein
Rotor der elektrischen Maschine, beziehungsweise eine hiermit verbundene Motor-
welle, mit dem Planetentrager der Planetengetriebeeinheit antriebsverbunden ist.
Nach einer ersten Konkretisierung kann die elektrische Maschine mit axialer Uberde-
ckung radial auBerhalb der Planetengetriebeeinheit angeordnet sein, wobei der Rotor
der elektrischen Maschine drehfest mit einem Mantelabschnitt des Planetentragers
verbunden sein kann. Nach einer zweiten Konkretisierung kann die elekirische Ma-
schine mit axialem Versatz und radialer Uberdeckung zur Planetengetriebeeinheit an-
geordnet sein, wobei der Rotor der elektrischen Maschine drehfest mit einem Hulsen-

ansatz des Planetentragers verbunden sein kann.

Nach einer weiteren Ausflihrungsform kann die elektrische Maschine auch mit Achs-
versatz zur Drehachse des Planetengetriebes angeordnet sein. In weiterer Konkreti-
sierung kann die elektrische Maschine mit einem axialen Versatz und/oder mit einem
Winkelversatz zur Planetengetriebeeinheit angeordnet sein. Mit anderen Worten soll
der Begriff Achsversatz im Rahmen der vorliegenden Offenbarung einen translatori-

schen und/oder einen winkligen Versatz mit umfassen.

Die Elektroantriebsanordnung kann ferner eine Ubersetzungsgetriebeeinheit aufwei-
sen, die im Leistungspfad zwischen der elektrischen Maschine und der Planetenge-
triebeeinheit angeordnet sein kann. Die Ubersetzungsgetriebeeinheit ist insbesondere
ausgestaltet, um eine von der elekirischen Maschine eingeleitete Drehbewegung ins
Langsame zu Ubersetzen. Im Einzelnen kann die konkrete Ausgestaltung je nach Bau-
raumverhaltnissen und anderen technischen Erfordernissen gewéhlt werden, um ge-
gebenenfalls einen Achsversatz zwischen der Motordrehachse der elektrischen Ma-
schine und der Drehachse des Planetentragers auszugleichen. Beispielsweise kann
die Getriebeeinheit in Form eines Stirnradgetriebes, Kettentriebs, Riementriebs oder
Kegeltriebs gestaltet sein.

Die Elektroantriebsanordnung kann ein gemeinsames Gehause aufweisen, was die

Méglichkeit mit einschlieBen soll, dass einzelne Einheiten in separaten Geh3useteilen
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aufgenommen sind, wobei die einzelnen Gehduseteile miteinander verbunden sein
kébnnen. Beispielsweise kann das Gehduse einen Gehduseabschnitt aufweisen, in
dem die Schaltkupplung aufgenommen ist, und einen Gehauseabschnitt, in dem die
Planetendifferentialeinheit aufgenommen ist. Die beiden Gehauseabschnitte kénnen
fest miteinander verbunden sein, beispielsweise Uber Flansch-, Schraub- und/oder
SchweiBverbindungen.

Eine Lésung der oben genannten Aufgabe besteht weiter in einer Antriebsstrangan-
ordnung flr ein mehrachsgetriebenes Kraftfahrzeug, umfassend: einen ersten An-
triebsstrang mit einer ersten Antriebsachse, die von einer ersten Antriebsquelle an-
treibbar ist; und einen zweiten Antriebsstrang mit einer zweiten Antriebsachse, die von
einer Elektroantriebsanordnung drehend antreibbar ist, die nach zumindest einer der
oben genannten Ausfihrungsformen gestaltet ist, wobei die erste Antriebsachse und
die zweite Antriebsachse mechanisch unverbunden sind, das heiBt derart separat ge-
staltet sind, dass mit der ersten Antriebsquelle nur der erste Antriebsstrang antreibbar
ist und mit der Elektroantriebsanordnung nur der zweite Antriebsstrang. In der ersten
Schaltposition der Elektroantriebsanordnung kann von der elektrischen Maschine ein
Drehmoment auf die zweite Antriebsachse eingeleitet werden, um das Kraftfahrzeug
alternativ oder in Erganzung zur ersten Antriebsquelle anzutreiben. In der zweiten
Schaltposition kann eine variable Drehmomentverteilung beziehungsweise -einleitung
auf die erste beziehungsweise zweite Ausgangswelle erfolgen (Torque-Vectoring-
Funktion). Dies wird insbesondere dadurch bewerkstelligt, dass von der elektrischen
Maschine ein Antriebsmoment zwischen dem Differentialkorb und einer der Ab-
triebswellen der zweiten Antriebsachse erzeugt wird. Das Antriebsmoment kann, je
nach Antriebsdrehrichtung der elektrischen Maschine positiv oder negativ sein, so
dass wahlweise die eine Abtriebswelle oder die andere Abtriebswelle drehend ange-

trieben wird.

Eine Lésung der oben genannten Aufgabe besteht weiter in einer Antriebsstrangan-
ordnung far ein mehrachsgetriebenes Kraftfahrzeug, umfassend: eine erste An-
triebsachse, die Uber einen ersten Antriebsstrang von einer ersten Antriebsquelle dre-
hend antreibbar ist, eine zweite Antriebsachse, die Uber einen zweiten Antriebsstrang
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von der ersten Antriebsquelle drehend antreibbar ist und die mit einer Elektroan-
triebsanordnung antriebsverbunden ist, die nach zumindest einer der oben genannten
Ausfahrungsformen gestaltet ist. Mit anderen Worten sind die erste und zweite An-
triebsachse bei dieser Ausflhrungsform miteinander mechanisch verbunden, bei-
spielsweise Uber eine Langsantriebswelle. In der ersten Schaltposition der Elektroan-
triebsanordnung kann ein zusatzliches Drehmoment von der elektrischen Maschine
auf die zweite Antriebsachse eingeleitet werden, wobei das eingeleitete Drehmoment
gleichmaBig auf die beiden Ausgangswellen verteilt wird. In der zweiten Schaltposition
kann einem von der ersten Antriebsquelle eingeleiteten Drehmoment ein variables
Drehmoment Uberlagert werden, so dass insgesamt eine ungleiche Drehmomentver-
teilung auf die erste und zweite Ausgangswelle eingestellt werden kann (Torque-Vec-
toring-Funktion). Das Antriebsmoment kann, je nach Antriebsdrehrichtung der elektri-
schen Maschine positiv oder negativ sein, so dass wahlweise die eine Abtriebswelle
oder die andere Abtriebswelle drehend angetrieben wird. Das Antriebsdrehmoment
der elekirischen Maschine wird dem von der ersten Antriebsquelle eingeleiteten Dreh-

moment Uberlagert, wobei letzteres prinzipiell auch null sein kann.

Eine Lésung der oben genannten Aufgabe besteht weiter in einer Antriebsstrangan-
ordnung fur ein Kraftfahrzeug, umfassend: eine erste Antriebsquelle, insbesondere ein
Verbrennungsmotor, eine der ersten Antriebsquelle im Leistungspfad nachgelagerte
Stufengetriebeeinheit, eine der Stufengetriebeeinheit im Leistungspfad nachgelager-
ten Differentialgetriebeeinheit sowie eine Elektroantriebsanordnung, die zumindest
nach einer der obigen Ausfuhrungsformen gestaltet ist, wobei der Differentialkorb der
Differentialgetriebeeinheit mit der Stufengetriebeeinheit und mit der Planetengetriebe-
einheit antriebsverbunden ist. In der ersten Schaltposition der Schaltvorrichtung kann
von der elektrischen Maschine ein zusatzliches Drehmoment auf den Differentialkorb
eingeleitet werden. In der zweiten Schaltposition kann einem von der ersten Antriebs-
quelle eingeleiteten Drehmoment ein variables Drehmoment Uberlagert werden, so
dass insgesamt eine ungleiche Drehmomentverteilung auf die erste und zweite Aus-
gangswelle eingestellt werden kann (Torque-Vectoring-Funktion). Dies kann insbeson-
dere wie oben beschrieben erfolgen.
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Mit den genannten Antriebsstranganordnungen ergeben sich im Wesentlichen die

oben im Zusammenhang mit der Elektroantriebsanordnung genannten Vorteile einer

funktional vielseitigen Steuerbarkeit des Antriebsstrangs, das heiBt Antriebsfunktion

und variable Drehmomentverteilung, bei moglichst kleinem Bauraum.

Bevorzugte Ausflhrungsbeispiele werden nachstehend anhand der Zeichnungsfigu-

ren erlautert. Hierin zeigt:

Figur 1

Figur 2

Figur 3

Figur 4

Figur 5

Figur 6

Figur 7

Figur 8

Figur 9

eine erfindungsgemaBe Elektroantriebsanordnung in einer ersten Ausfih-
rungsform im Halblangsschnitt;

die Elektroantriebsanordnung aus Figur 1 schematisch im Langsschnitt;

eine erfindungsgemane Elektroantriebsanordnung in einer zweiten Ausfih-

rungsform im Halblangsschnitt;

die Elektroantriebsanordnung aus Figur 3 schematisch im Langsschnitt;

eine erfindungsgemaBe Elektroantriebsanordnung in einer dritten Ausfih-
rungsform schematisch im Langsschnitt;

eine erfindungsgemane Elektroantriebsanordnung in einer vierten Ausflh-

rungsform schematisch im Langsschnitt;

eine erfindungsgemane Elektroantriebsanordnung in einer flnften Ausflh-
rungsform schematisch im Langsschnitt;

eine erfindungsgeméne Elektroantriebsanordnung in einer sechsten Aus-

fihrungsform schematisch im Langsschnitt;

eine Antriebsstranganordnung mit einer erfindungsgeméaBen Elektroan-

triebsanordnung nach Figur 4;
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Figur 10 eine Antriebsstranganordnung mit einer erfindungsgeméaBen Elektroan-

triebsanordnung nach Figur 5;

Figur 11 eine Antriebsstranganordnung mit einer erfindungsgeméaBen Elektroan-
triebsanordnung nach Figur 6.

Die Figuren 1 und 2, welche nachstehend gemeinsam beschrieben werden, zeigen
eine erfindungsgemanBe Elektroantriebsanordnung 2 in einer ersten Ausfihrungsform.
Die Elektroantriebsanordnung 2 weist eine elektrische Maschine 3, eine von der
elektrischen Maschine 3 antreibbare Planetengetriebeeinheit 4 und eine steuerbare
Schaltvorrichtung 5 auf, mit der die Arbeitsweise der Elektroantriebsanordnung geén-

dert werden kann.

Die elektrische Maschine 3 hat mehrere Funktionen, ndmlich Antriebsquelle zum An-
treiben eines Antriebsstrangs eines Kraftfahrzeugs sowie Vorrichtung zur variablen
Drehmomentverteilung zwischen zwei Antriebsachsen des Antriebsstrangs. Die elekt-
rische Maschine 3 wird mittels einer elektronischen Regeleinheit (ECU) angesteuert.
Zur Stromversorgung ist die elektrische Maschine 3 mit einer Batterie (nicht darge-
stellt) zu verbinden. Die elektrische Maschine 3 weist einen Stator 6 auf, der mit einem
Gehause 7 fest verbunden ist, und einen Rotor 8, der zur DrehmomentUibertragung mit

dem Eingangsteil des Planetengetriebes 4 fest verbunden ist.

Das Planetengetriebe 4 weist einen Planetentrager 9 als Eingangsteil, mehrere Plane-
tenrader 10 und zwei Sonnenréder 11, 12 auf. Die Planetenradder 10 sind derart mit
dem Planetentrager 9 befestigt, dass sie um die Drehachse A9 des Planetentragers 9
umlaufen. Der Planetentrager 9 ist korbférmig gestaltet und weist einen Aufnahmeab-
schnitt 13 auf, in dem die Planetenréder 10 aufgenommen sind, sowie zwei Hllsenan-
satze 14, 15, die Uber Lager 16, 17 in dem Gehause 7 der Elektroantriebsanordnung
2 um die Drehachse A9 drehbar gelagert ist. Der Planetentrager 10 ist insbesondere
zweiteilig aufgebaut und umfasst ein topfférmiges Teil und ein deckelférmiges Teil, die
fest miteinander verbunden sind, insbesondere durch SchweiBen.
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Die Planetenrader 10 sind jeweils mittels Radiallagern 18 auf einem mit dem Plane-
tentrager 9 verbundenen Zapfen 19 um eine jeweilige Zapfenachse A19 drehbar gela-
gert und mittels Axiallagern 20, 20‘ gegenuber dem Planetentrager 9 axial abgestutzt.
Die Planetenréader 10 weisen jeweils einen ersten Verzahnungsabschnitt 21 auf, der
mit einem ersten Sonnenrad 11 in Verzahnungseingriff ist, und einen zweiten Verzah-

nungsabschnitt 22, der mit einem zweiten Sonnenrad 12 in Verzahnungseingriff ist.

Das erste Sonnenrad 11 hat Verbindungsmittel 23 zum antriebsméaBigen Verbinden
mit einer anzutreibenden Abtriebseinheit (nicht dargestellt), die beispielsweise in Form
eines Differentialgetriebes gestaltet sein kann, worauf weiter unten noch naher einge-
gangen wird. Vorliegend ist das erste Sonnenrad 11 mit einer Hohlwelle 24 verbunden,
die auf einer Abtriebswelle 25 der Abtriebseinheit drehbar gelagert ist. Sonnenrad 11
und Hohlwelle 24 sind vorliegend einteilig gestaltet, wobei es sich versteht, dass die
beiden Bauteile auch separat hergestellt und nachtraglich miteinander verbunden wer-
den kdnnen. Die Lagerung des Sonnenrads 11 beziehungsweise der Hohlwelle 24 auf
der Abtriebswelle 25 erfolgt vorliegend mittels Gleitlagerung, wobei auch Walzlager
maoglich sind. Das erste Sonnenrad 11 ist gegentber der Abtriebswelle 25 mittels einer
Wellendichtung 27 abgedichtet, die in einer innen umlaufenden Nut des ersten Son-
nenrads 11 einsitzt. Der zwischen der Hohlwelle 24 und dem Gehé&use 7 gebildete

Ringraum ist mittels einer weiteren Wellendichtung 28 abgedichtet.

Das zweite Sonnenrad 12 ist axial benachbart und koaxial zum ersten Sonnenrad 11
angeordnet. Zwischen den einander gegenlberliegenden Stirnseiten der beiden Son-
nenrdder 11, 12 ein Axiallager 29 angeordnet ist, Uber das die beiden Sonnenrader
11, 12 gegeneinander axial abgestiitzt sind. Ahnlich wie das erste Sonnenrad 11 weist
auch das zweite Sonnenrad 12 einen Hulsenansatz 30 auf und ist auf der Abtriebswelle
25 drehbar gelagert. Der Hilsenansatz 30 ist funktional mit der Schaltvorrichtung 5

verbunden.

Die Schaltvorrichtung 5 ist von einer elektronischen Regeleinheit ansteuerbar, um die
Fahrdynamik des Kraftfahrzeugs aktiv zu beeinflussen. Konkret kann die Schaltvor-
richtung 5 in drei Schaltpositionen Uberfihrt werden, welche unterschiedliche Arbeits-

weisen der Elektroantriebsanordnung 2 zur Folge haben.
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In der ersten Schaltposition der Schaltvorrichtung 5 ist das zweite Sonnenrad 12 mit
dem Gehéause 7 drehfest verbunden. Ein auf das Planetenrad 10 eingeleitetes Dreh-
moment wird am zweiten Sonnenrad 12 abgestitzt, so dass das volle Drehmoment
Uber das erste Sonnenrad 11 auf die nachgelagerte Abtriebseinheit Gbertragen wird.
In dieser Schaltstellung arbeitet die Planetengetriebeeinheit 4 wie ein konventionelles
Untersetzungsgetriebe, so dass der Antriebsstrang von der Elektroantriebsanordnung
2 mit entsprechender Untersetzung angetrieben wird.

In der zweiten Schaltposition ist das zweite Sonnenrad 12 mit der Abtriebswelle 25 der
Abtriebseinheit drehfest verbunden. Die von der Planetengetriebeeinheit 4 gebildete
Untersetzung ist zwischen dem vom ersten Sonnenrad 11 angetriebenen Glied der
Abtriebseinheit und dem mit dem zweiten Sonnenrad 12 verbundenen Glied (25) der
Abtriebseinheit wirksam. In dieser Schaltstellung arbeitet die elektrische Maschine 3
als Torque-Vectoring-Vorrichtung, welche je nach Drehrichtung Drehmoment unsym-
metrisch auf eine der Abtriebswellen 25, 26 der Abtriebseinheit Gbertragen kann.

In der dritten Schaltposition ist das zweite Sonnenrad 12 drehmomentfrei, das heiBt es
kann frei drehen. In dieser Schaltposition, die auch als Neutralstellung bezeichnet wer-
den kann, ist die elektrische Maschine 3 vom Antriebsstrang abgekoppelt.

Ahnlich wie fiir die Steuerung der elektrischen Maschine basiert die Regelung fiir die
Stelleinheit 5 auch auf mehreren die Fahrdynamik des Kraftfahrzeugs betreffenden
Sensorinformationen, wie beispielsweise die Geschwindigkeit, Gierrate, Lenkwinkel
und/oder Gasstellung des Kraftfahrzeugs. Je nach Bedarf beziehungsweise Fahrdy-
namikzustand kann die Stelleinheit 5 insbesondere regelbasiert angesteuert werden,

um eine der drei Schaltpositionen einzunehmen.

Die Schaltvorrichtung 5 kann in Abhangigkeit von den technischen Anforderungen
prinzipiell beliebig gestaltet sein. Entscheidend ist, dass drei Schaltpositionen zuver-
|&ssig einstellbar sind. GemaR der vorliegenden Ausfihrungsform umfasst die Schalt-
vorrichtung 5 ein axial bewegbares Schaltglied 32 und ein mit dem zweiten Sonnenrad

12 drehfest und axial bewegliches Koppelelement 33. Das Koppelelement 33 ist Gber
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eine Langsverzahnung 38 drehfest und axial beweglich mit der Hohlwelle 30 verbun-
den. Das Schaltglied 32 ist ausgestaltet, um das Koppelelement 33 in drei Koppelpo-
sitionen zu Uberflhren. Konkret kann das Schaltglied 32 in Form einer Schaltgabel
gestaltet sein, die auf einem Zapfen 37 axial beweglich gehalten und von einem Aktu-
ator (nicht dargestellt) bewegt werden kann. Entsprechend kann das Koppelelement
33 in Form einer Schaltmuffe mit einer umlaufenden Nut gestaltet sein, in welche die
Schaltgabel mit Gleitsteinen eingreifen kann, um die Schaltmuffe axial zu bewegen.

In der ersten Koppelposition ist das Koppelelement 33 Uber erste Formeingriffsmittel
34, 34' formschlUssig mit dem Gehause 7 verbunden, so dass das Koppelelement 33
und damit das zweite Sonnenrad 11 drehfest am Geh&use 7 abgestitzt ist. Diese Po-
sition wird erreicht, wenn das Schaltglied 32 und das damit axial verbundene Koppel-
glied 33 aus der in Figur 1 gezeigten Position nach links bewegt werden, so dass die
Formeingriffsmittel 34 des Koppelglieds 33 in die Formeingriffsmittel 34° des Gehauses
7 eingreifen.

In der zweiten Koppelposition ist das Koppelelement 33 Uber zweite Formeingriffsmittel
35, 35° drehfest mit der Abtriebswelle 25 verbunden. Hierflr ist ein Zwischenelement
36 vorgesehen, das drehfest und axial fest mit der Abtriebswelle 25 verbunden ist. Die
drehfeste Verbindung kann Uber eine Wellenverzahnung (Splines) bewerkstelligt wer-
den. Die Axialsicherung erfolgt vorliegend mittels eines Sicherungsrings 39. Die zweite
Koppelposition wird erreicht, wenn das Schaltglied 32 und das damit axial verbundene
Koppelglied 33 aus der in Figur 1 gezeigten Position nach rechts bewegt werden, so
dass die Formeingriffsmittel 35 des Koppelglieds 33 in die Formeingriffsmittel 35° des

Zwischenelements 36 eingreifen.

Die dritte Position (Neutralstellung) ist in Figur 1 gezeigt. Es ist erkennbar, dass das
Koppelelement 33 weder mit dem Geh&use 7 noch mit dem Zwischenelement 36 ver-

bunden ist, so dass das zweite Sonnenrad 12 frei drehen kann.

Das Geh&duse 7 der Elektroantriebsanordnung 2 ist mehrteilig gestaltet und weist einen
ersten Gehauseabschnitt 40 auf, in dem die Planetendifferentialeinheit 4 aufgenom-
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men ist, sowie einen zweiten Gehauseabschnitt 42, in dem die Schaltkupplung 5 auf-
genommen ist. Der zweite Geh&useabschnitt 42 ist mit dem ersten Gehauseabschnitt
40 Uber Flansch- beziehungsweise Schraubverbindungen 43 verbunden. Zwischen
den beiden Aufnahmerdumen ist eine Zwischenwand 44 gebildet. Es ist in Figur 1 fer-
ner erkennbar, dass die Abtriebswelle 25 Uber ein Lager 45 in dem Gehause 18 dreh-
bar gelagert und Uber eine Wellendichtung 46 abgedichtet ist.

Die Figuren 3 und 4, welche nachstehend gemeinsam beschrieben werden, zeigen
eine erfindungsgemaBe Elektroantriebsanordnung 2 in einer weiteren Ausflhrungs-
form. Die Elektroantriebsanordnung 2 entspricht weitestgehend derjenigen geman den
Figuren 1 und 2, so dass hinsichtlich aller Gemeinsamkeiten abklrzend auf die obige
Beschreibung Bezug genommen wird. Dabei sind gleiche beziehungsweise einander
entsprechende Einzelheiten mit gleichen Bezugszeichen versehen wie in den Figuren
1und 2.

Wie bei der vorstehend beschriebenen Ausfihrungsform umfasst auch die vorliegende
Elektroantriebsanordnung 2 eine elekirische Maschine 3, eine Planetengetriebeeinheit
4 und eine steuerbare Schaltvorrichtung 5. Ein Unterschied besteht in der Anordnung
der elektrischen Maschine 3, welche bei der vorliegenden Ausflhrungsform axial ver-
setzt zur Planetengetriebeeinheit 4 angeordnet ist. Konkret ist vorgesehen, dass die
elektrischen Maschine 3 so angeordnet ist, dass zumindest ein radial innenliegender
Teil der elektrischen Maschine 3, insbesondere der Rotor, eine radiale Uberdeckung
mit zumindest einem Teilabschnitt der Planetenrdder 10 aufweist. Auf diese Weise
ergibt sich eine radial sehr kompakte, allerdings axial etwas I&ngere Bauform als bei

der Ausflhrungsform geman den Figuren 1 und 2.

Damit das Planetengetriebe 4 und die elektrische Maschine 3 nebeneinander Platz
finden, ist das Gehause 7 entsprechend lang ausgeflihrt. Der Stator 6 der elektrischen
Maschine 3 ist mit dem Geh&useabschnitt 40 des Gehauses 7 verbunden. Der Rotor
8 der elektrischen Maschine 3 ist mit einem Wellenabschnitt 50 des Planetentragers 9
verbunden, der sich von einem Flanschabschnitt 51 des Planetentragers 9 aus axial
in Richtung zur Schaltvorrichtung 5 erstreckt. Ein gréBter Durchmesser des Gehauses

7 ist nur unwesentlich groBer als ein groBter Durchmesser des Planetentragers 9. Am
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Ende des Wellenabschnitts 50 befindet sich der Hllsenansatz 15, Uber den der Pla-
netentrager 9 mittels des Lagers 17 drehbar in der Zwischenwand 44 des Gehauses 7
gelagert ist. Bei der vorliegenden Ausflihrungsform ist die Hohlwelle 24 aufgrund der
axial benachbarten Anordnung von Planetengetriebe und elektrischer Maschine eben-
falls entsprechend axial Ianger ausgestaltet. Die drehfeste Verbindung mit dem zwei-
ten Sonnenrad 12 wird mittels einer Wellenverzahnung 52 (Splines) bewerkstelligt. Die
Axialsicherung erfolgt mittels eines Axialsicherungsrings 53. Am entgegengesetzten
Ende ist die Hohlwelle Uber ein Lager 54 in dem Hulsenansatz 15 radial abgestutzt
beziehungsweise drehbar gelagert. Im Ubrigen entspricht die vorliegende Ausfih-
rungsform hinsichtlich Aufbau und Funktionsweise derjenigen gemai den Figuren 1
und 2, so dass zur Vermeidung von Wiederholungen auf obige Beschreibung Bezug

genommen wird.

Die Figur 5 zeigt eine erfindungsgemaBe Elektroantriebsanordnung 2 in einer weiteren
Ausfuhrungsform. Die Elektroantriebsanordnung 2 entspricht in weiten Teilen derjeni-
gen geman den Figuren 1 und 2, beziehungsweise gemal den Figuren 3 und 4, so
dass hinsichtlich aller Gemeinsamkeiten abkirzend auf die obige Beschreibung Bezug
genommen wird. Dabei sind gleiche beziehungsweise einander entsprechende Einzel-
heiten mit gleichen Bezugszeichen versehen wie in den Figuren 1 bis 4.

Wie bei den vorstehend beschriebenen Ausfihrungsformen umfasst auch die vorlie-
gende Elektroantriebsanordnung 2 eine elektrische Maschine 3, eine Planetengetrie-
beeinheit 4 und eine steuerbare Schaltvorrichtung 5. Ein Unterschied besteht in der
Anordnung der elektrischen Maschine 3, welche bei der vorliegenden Ausfihrungs-
form mit radialem Abstand zur Drehachse A9 des Planetentragers 9 angeordnet ist.
Mit anderen Worten ist die Motorachse A3 des Elektromotors 3 mit Radialversatz zur
Drehachse A9 des Planetentragers 9 angeordnet. Dieser Achsversatz wird mittels ei-

ner Ubersetzungsgetriebeeinheit 60 (iberbriickt.

Konkret weist die Ubersetzungsgetriebeeinheit ein erstes Antriebsrad 61 auf, das ko-
axial zur Motorwelle der elektrischen Maschine 3 angeordnet und mit dieser fest ver-
bunden ist, sowie ein Abtriebsrad 62 auf, das koaxial zum Planetentrager 9 angeordnet

und mit diesem fest verbunden ist. Es ist erkennbar, dass das Abtriebsrad 62 einen
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wesentlich gréBeren Durchmesser aufweist, als das Antriebsrad 61, so dass hier eine
Ubersetzung ins Langsame erfolgt. Die beiden Getrieberader 61, 62 sind miteinander
antriebsverbunden, und kdmmen insbesondere unmittelbar miteinander. Derartige Ge-
triebe werden auch als Stirnradgetriebe bezeichnet. Es versteht sich, dass jedoch auch
andere Getriebeformen verwendbar sind, bei denen zwischen Eingangsteil und Aus-
gangsteil ein Achsversatz vorgesehen ist, wie beispielsweise ein Kettentrieb oder Rie-

mentrieb.

Die elekirische Maschine 3 ist axial versetzt zur Planetengetriebeeinheit 4 und zur
Schaltvorrichtung 5 angeordnet. Vorzugsweise ist der Achsversatz zwischen der Mo-
torachse A3 und der Planetentragerachse A9 moglichst gering, das heif3t, dass die
elektrische Maschine 3 das Planetengetriebe 4 zumindest teilweise radial Uberlappt.
Bei der vorliegenden Ausfihrungsform weist die Geh&useanordnung 7 einen Motor-
gehduseabschnitt 41 auf, in dem die elekirische Maschine 3 aufgenommen ist. Der
Motorgehduseabschnitt 41 ist Teil des gesamten Gehduses 7 der Elektroantriebsan-
ordnung 2.

Die Figur 6 zeigt eine erfindungsgemaBe Elektroantriebsanordnung 2 in einer weiteren
Ausfuhrungsform. Die Elektroantriebsanordnung 2 entspricht in weiten Teilen derjeni-
gen geman Figur 5, so dass hinsichtlich aller Gemeinsamkeiten abktrzend auf die
obige Beschreibung Bezug genommen wird. Dabei sind gleiche beziehungsweise ei-
nander entsprechende Einzelheiten mit denselben Bezugszeichen versehen wie in Fi-

gur 5.

Ein Unterschied besteht wiederum in der Anordnung der elektrischen Maschine 3, wel-
che bei der vorliegenden Ausfihrungsform mit Winkelversatz zur Drehachse A9 des
Planetentrdgers 9 angeordnet ist. Mit anderen Worten verlauft die Motorachse A3 des
Elektromotors 3 winklig zur Drehachse A9 des Planetentragers 9, insbesondere recht-
winklig. Dabei konnen sich die beiden Drehachsen A3, A9 schneiden oder mit Abstand

kreuzen.

Es ist eine Getriebeeinheit 60 in Form eines Winkeltriebs beziehungsweise Helixge-

triebes vorgesehen, welche eine Drehmomentlbertragung unter Winkelversatz der
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Drehachsen A3, A9 ermoglicht. Der Winkeltrieb weist ein erstes Antriebsrad 61 in Form
eines Kegelrads auf, das koaxial zur Motorwelle der elektrischen Maschine 3 angeord-
net und mit dieser fest verbunden ist, sowie ein Abtriebsrad 62 in Form eines Tellerrads
auf, das koaxial zum Planetentrager 9 angeordnet und mit diesem fest verbunden ist.
Die beiden Getrieber&der 61, 62 kAmmen miteinander, wobei als Verzahnung insbe-

sondere eine Hypoidverzahnung vorgesehen sein kann.

Die elektrische Maschine 3 ist derart angeordnet, dass die Drehachse A3 zwischen
der Planetengetriebeeinheit 4 und der Schaltvorrichtung 5 verlduft. Es sind jedoch
auch andere Anordnungen denkbar. Bei der vorliegenden Ausfihrungsform weist die
Gehauseanordnung 7 einen Motorgehduseabschnitt 41 auf, in dem die elektrische Ma-
schine 3 aufgenommen ist. Der Motorgehauseabschnitt 41 ist Teil des gesamten Ge-

hauses 7 der Elektroantriebsanordnung 2.

Die Figur 7 zeigt eine erfindungsgemaBe Elektroantriebsanordnung 2 in einer weiteren
Ausfahrungsform. Die Elektroantriebsanordnung 2 basiert auf der in Figur 2 gezeigten
Elektroantriebsanordnung 2 und weist zusatzlich eine Abtriebseinheit 70 auf. Hinsicht-
lich aller Gemeinsamkeiten wird abklrzend auf die obige Beschreibung Bezug genom-
men. Dabei sind gleiche beziehungsweise einander entsprechende Einzelheiten mit
denselben Bezugszeichen versehen wie in Figur 2. Der einzige Unterschied zur Aus-
fhrungsform geman Figur 2 besteht darin, dass bei der vorliegenden Ausflihrungs-
form geman Figur 7 eine Abtriebseinheit 70 in Form einer Differentialgetriebeeinheit

vorgesehen ist, welche nachstehend naher beschrieben wird.

Die Differentialgetriebeeinheit 70 umfasst einen mit dem ersten Sonnenrad 11 an-
triebsverbundenen Differentialkorb 71, mehrere Differentialrader 72, die in dem Diffe-
rentialkorb 71 auf einem Zapfen 73 drehbar gelagert sind und gemeinsam mit dem
Differentialkorb 71 um dessen Drehachse umlaufen, sowie zwei Seitenwellenrader 74,
74, die jeweils koaxial zur Drehachse des Differentialkorbs 71 drehbar angeordnet und
mit den Differentialrddern 72 in Verzahnungseingriff sind. In den Differentialkorb 71
eingeleitetes Drehmoment wird Uber die Differentialrédder 72 auf die beiden Seitenwel-
lenréder 74, 74‘ Gbertragen, wobei eine ausgleichende Wirkung zwischen den beiden
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Seitenwellenradern besteht. Die Seitenwellenrader 74, 74 sind wiederum zur Ubertra-
gung von Drehmoment beispielsweise Uber Wellenverzahnungen drehfest mit den zu-
gehdrigen Ausgangswellen 25, 26 verbunden, die das eingeleitete Drehmoment auf

die Rader des Kraftfahrzeugs Ubertragen.

Es ist erkennbar, dass das Planetengetriebe 4 und das Differentialgetriebe 70 koaxial
zueinander und seitlich versetzt zueinander angeordnet sind. Das erste Sonnenrad 11
ist Uber eine Hohlwelle 24 drehfest mit dem Differentialkorb 71 verbunden, um diesen
anzutreiben, das heiBt, das erste Sonnenrad 11 und der Differentialkorb 71 drehen
gemeinsam um die Drehachse A.

In der ersten Schaltposition der Schaltvorrichtung 5 ist das zweite Sonnenrad 12 dreh-
fest gehalten, so dass das volle Drehmoment der elektrischen Maschine 3 Uber das
erste Sonnenrad 11 auf das Differentialgetriebe 70 Ubertragen wird. Das Planetenge-
triebe 4 arbeitet wie ein Ubliches Untersetzungsgetriebe, so dass das nachgelagerte
Differentialgetriebe 70 mit der Untersetzung des Planetengetriebes entsprechender

geringerer Drehzahl dreht als der Planetentrager 9.

In der zweiten Schaltposition ist das zweite Sonnenrad 12 mit einer der Abtriebswellen
25, 26 der Differentialgetriebeeinheit 70 drehfest verbunden. Somit ist die vom Plane-
tengetriebe 4 gebildete Untersetzung zwischen dem mit dem ersten Sonnenrad 11
verbundenen Differentialkorb 71 und der mit dem zweiten Sonnenrad 12 drehfest ver-
bundenen Abtriebswelle 425 wirksam. In dieser Schaltstellung arbeitet die elektrische
Maschine als Torque-Vectoring-Vorrichtung, welche je nach Motordrehrichtung ein zu-
satzliches Drehmoment auf eine der beiden Abtriebswellen 25, 26 des Differentialge-
triebes 70 Ubertragen kann. So wird erreicht, dass die beiden Abtriecbswellen 25, 26
und entsprechend die damit verbundenen Seitenwellen mit unterschiedlichen Drehmo-
menten antreibbar sind. In der dritten Schaltposition ist die elektrische Maschine 3 von

dem im Leistungspfad nachgelagerten Antriebsstrang abgekoppelt.

Die vorliegende Elektroantriebsanordnung 2 ist zum alleinigen Antrieb fir einen zuge-
hérigen Antriebsstrang konzipiert. Mit anderen Worten ist nicht vorgesehen, dass auf
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diesen von der Elektroantriebsanordnung 2 antreibbaren Antriebsstrang noch ein wei-
teres Drehmoment von einer anderen Antriebsquelle Ubertragen wird. Moglich ist bei
dieser Ausfuhrungsform jedoch, dass ein erster Antriebsstrang von einer primaren An-
triebsquelle angetrieben wird und, dass ein zweiter Antriebsstrang von einer sekunda-
ren Antriebsquelle angetrieben wird. Dabei kann die erfindungsgeméaBe Elektroan-
triebsanordnung 2 fir den primaren und/oder den sekundaren Antriebsstrang verwen-

det werden.

Die Figur 8 zeigt eine Antriebsanordnung mit einer erfindungsgeméanen Elektroan-
triebsanordnung 2 in einer weiteren Ausfihrungsform. Die Elektroantriebsanordnung
2 basiert auf der in Figur 7 gezeigten Elektroantriebsanordnung 2 und umfasst zusatz-
lich eine Getriebeeinheit 80. Hinsichtlich aller Gemeinsamkeiten der Elektroan-
triebsanordnung 2 wird abkirzend auf die obige Beschreibung Bezug genommen. Da-
bei sind gleiche beziehungsweise einander entsprechende Einzelheiten mit gleichen

Bezugszeichen versehen wie in den vorgenannten Figuren.

Der einzige Unterschied zur Ausfihrungsform geman Figur 7 besteht darin, dass bei
der vorliegenden Ausflhrungsform geman Figur 8 eine Getriebeeinheit 80 in Form ei-
nes Winkeltriebs vorgesehen ist, was nachstehend naher beschrieben wird. Der Win-
keltrieb weist ein Antriebsrad 81 in Form eines Kegelrads und ein Abtriebsrad 82 in
Form eines Tellerrads auf. Das Kegelrad 81 kann von einer weiteren Antriebsquelle,
beispielsweise einem Verbrennungsmotor, insbesondere Uber eine Langsantriebs-
welle (nicht dargestellt) drehend angetrieben werden. Das Tellerrad 82 ist koaxial zum
Differentialkorb 71 angeordnet und mit diesem fest verbunden ist.

Die Getriebeeinheit 80 dient als zuséatzlicher Eingang zum Einleiten von Drehmoment
in den Differentialkorb 71, das vom Differentialgetriebe auf die zwei Ausgangswellen
25, 26 aufgeteilt wird. Mit anderen Worten umfasst die gezeigte Antriebsanordnung
zwei Eingange, Uber die Drehmoment eingeleitet werden kann, ndmlich das erste Son-
nenrad 11, Gber das Drehmoment von der elektrischen Maschine 3 in den Differential-
korb 71 einleitbar ist, und das Tellerrad 82, Uber das Drehmoment von der weiteren
Antriebsquelle (nicht dargestellt) in den Differentialkorb 71 einleitbar ist.
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Durch diese Ausgestaltung sind verschiedene Betriebsmodi moglich. Beispielsweise
kann nach einer ersten Arbeitsweise, wenn die Schaltvorrichtung 5 in der ersten
Schaltposition ist, dem von der ersten Antriebsquelle (Verbrennungsmotor) in das Dif-
ferentialgetriebe 70 eingeleitete Drehmoment von der elektrischen Maschine 3 ein zu-
satzliches Drehmoment aufgepragt werden. Hierdurch kann im Fahrzeugantrieb kurz-
zeitig ein erhdhtes Antriebsmoment zur Verfigung gestellt werden, beispielsweise
beim Beschleunigen. Nach einer weiteren Arbeitsweise kann, wenn die Schaltvorrich-
tung 5 in der zweiten Schaltposition ist, einem von der ersten Antriebsquelle Gber die
Antriebswelle 83, den Winkeltrieb 80 in das Differentialgetriebe 70 eingeleitetem und
gleichmaBig auf die beiden Ausgangswellen 25, 26 aufgeteiltem Drehmoment mittels
der elektrischen Maschine 3 bei Bedarf ein zuséatzliches Drehmoment auf eine der bei-
den Ausgangswellen 25, 26 aufgepragt werden. So kann beispielsweise bei Kurven-
fahrt ein kurvenauBeres Rad mit einem gréBeren Drehmoment angetrieben werden,
als ein kurveninnenliegendes Rad. Ferner kann das Differentialgetriebe 70 bei geoff-
neter Schaltvorrichtung, das heiB3t in der dritten Schaltposition, als offenes Differential

arbeiten.

Die vorliegende Elektroantriebsanordnung 2 ist zum Uberlagerten Antreiben fir einen
zugehorigen Antriebsstrang konzipiert. Mit anderen Worten ist vorgesehen, dass auf
diesen von der Elektroantriebsanordnung 2 antreibbaren Antriebsstrang noch ein wei-

teres Drehmoment von einer anderen Antriebsquelle Ubertragbar ist.

Die Figur 9 zeigt eine Antriebsanordnung 90 mit einer erfindungsgeméaBen Elektroan-
triebsanordnung 2 in einer weiteren Ausfihrungsform. Die Elektroantriebsanordnung
2 entspricht der in Figur 4 gezeigten Elektroantriebsanordnung 2, auf deren Beschrei-
bung insofern abklrzend verwiesen wird. Dabei sind gleiche Bauteile mit gleichen Be-

zugszeichen versehen wie in Figur 4.

Die Antriebsanordnung 90 dient zum Antreiben einer Antriebsachse eines Kraftfahr-
zeugs, insbesondere der Vorderachse, oder auch der Hinterachse. Es ist erkennbar,
dass die Antriebsanordnung 90 einen sich quer erstreckenden Verbrennungsmotor 91
als priméare Antriebsquelle, eine Trennkupplung 92, ein Stufengetriebe 93 mit mehre-

ren Gangstufen sowie ein Differentialgetriebe 70 zum Verteilen des Drehmoments auf
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die beiden Ausgangswellen 25, 26 beziehungsweise Seitenwellen aufweist. An das
Differentialgetriebe 70 ist die Elektroantriebsanordnung 2 angeschlossen, welche an-
triebsmaBig mit dem Differentialkorb 71 verbunden ist. Insofern ist die Baueinheit aus
Elektroantriebsanordnung 2 und Differentialgetriebe 70 funktional aufgebaut wie die in

Figur 8 gezeigte Anordnung.

Die vorliegende Antriebsanordnung 90 umfasst demnach zwei Antriebsquellen, nam-
lich den Verbrennungsmotor 91 und die elektrische Maschine 3, welche jeweils alleine
flr sich oder gemeinsam Uberlagert das Differentialgetriebe 70 und die damit verbun-
denen Seitenwellen der Antriebsachse antreiben kénnen.

Durch diese Ausgestaltung sind die oben beschriebenen Betriebsmodi der Elektroan-
triebsanordnung 2 méglich. In der ersten Schaltposition kann einem vom Verbren-
nungsmotor 91 in das Differentialgetriebe 70 eingeleiteten Drehmoment von der
elektrischen Maschine 3 ein zusatzliches Drehmoment aufgepragt werden. In der zwei-
ten Schaltposition der Schaltvorrichtung 5 kann ein vom Verbrennungsmotor 91 Gber
das Stufengetriebe 93 in das Differentialgetriebe 70 eingeleitetes Drehmoment mittels
der elektrischen Maschine 3 bei Bedarf variabel auf die beiden Ausgangswellen 25, 26
verteilt werden, beziehungsweise es kann je nach Drehrichtung des Elektromotors 3
ein zusatzliches Drehmoment auf eine der beiden Ausgangswellen 25, 26 aufgepragt
werden, so dass insgesamt unterschiedliche Drehmomente an den beiden Ausgangs-
wellen 25, 26 anliegen. In der dritten Schaltposition kann das Differentialgetriebe als

offenes Differential arbeiten.

Die Figur 10 zeigt eine Antriebsanordnung 90 mit einer erfindungsgeméanBen Elektro-
antriebsanordnung 2 in einer weiteren Ausfihrungsform. Die vorliegende Antriebsan-
ordnung 90 entspricht weitestgehend derjenigen geman Figur 9, so dass hinsichtlich
aller Gemeinsamkeiten abkirzend auf die obige Beschreibung Bezug genommen wird.
Dabei sind gleiche beziehungsweise einander entsprechende Einzelheiten mit glei-

chen Bezugszeichen versehen wie in Figur 9.

Der einzige Unterschied besteht darin, dass die Elektroantriebsanordnung 2 bei der

vorliegenden Ausfuhrungsform geman der in Figur 5 gezeigten Ausflhrungsform mit
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parallel versetzter elekirischer Maschine 3 gestaltet ist, auf deren Beschreibung ab-
kiirzend verwiesen wird. Im Ubrigen entspricht die Antriebsanordnung 90 gemaB Figur
10 derjenigen geman Figur 9, so dass hinsichtlich aller Gemeinsamkeiten auf die obige

Beschreibung Bezug genommen wird.

Die Figur 11 zeigt eine Antriebsanordnung 90 mit einer erfindungsgeméanien Elektro-
antriebsanordnung 2 in einer weiteren Ausfihrungsform. Die vorliegende Antriebsan-
ordnung entspricht weitestgehend derjenigen gemafn den Figuren 9 und 10, so dass
hinsichtlich aller Gemeinsamkeiten abkirzend auf die obige Beschreibung Bezug ge-
nommen wird. Dabei sind gleiche beziehungsweise einander entsprechende Einzel-
heiten mit gleichen Bezugszeichen versehen wie in Figur 10.

Der einzige Unterschied besteht darin, dass die Elektroantriebsanordnung 2 bei der
vorliegenden Ausfuhrungsform geman der in Figur 6 gezeigten Ausflhrungsform mit
winklig versetzter elektrischer Maschine 3 gestaltet ist, auf deren Beschreibung abkur-
zend verwiesen wird. Im Ubrigen entspricht die Antriebsanordnung 90 gemaB Figur 11
derjenigen geman Figur 9, so dass hinsichtlich aller Gemeinsamkeiten auf die obige

Beschreibung Bezug genommen wird.

Die beschriebenen Elektroantriebsanordnungen 2 bieten die Moéglichkeit, dass sie je
nach Bedarf sowohl als zuséatzliche Antriebsquelle zum Antreiben des Kraftfahrzeugs
als auch als Torque-Vektoring-Vorrichtung zur unsymmetrischen Drehmomentvertei-
lung zwischen zwei Abtriebswellen einsetzbar sind. Hieraus ergeben sich flr die An-
triebsstrangkonzepte mit einer solchen Elektroantriebsanordnung erweiterte Antriebs-

maoglichkeiten bei kompaktem Aufbau.
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Anspriche

1. Elektroantriebsanordnung zum Antreiben eines Kraftfahrzeugs, umfassend:
eine elektrische Maschine (2) zum Erzeugen eines Antriebsmoments,
eine Planetengetriebeeinheit (4) zur Ubertragung des Antriebsmoments auf
eine Abtriebseinheit (70), und
eine Schaltvorrichtung (5) fir die Planetengetriebeeinheit,
wobei die Planetengetriebeeinheit (4) einen von der elekirischen Maschine (3)
um eine Drehachse (A9) drehend antreibbaren Planetentrager (9), mehrere mit
dem Planetentrager (9) umlaufende Planetenrader (10) sowie zwei Sonnenra-
der (11, 12) aufweist, die mit den Planetenradern (10) antriebsverbunden sind,
wobei ein erstes der beiden Sonnenrader (11, 12) als Ausgangsteil zum Antrei-
ben einer nachgelagerten Abtriebseinheit (70) gestaltet ist, und
wobei ein zweites der beiden Sonnenrader (12, 11) mit der Schaltvorrichtung
(5) derart wirkverbunden ist, dass das zweite Sonnenrad (12) in einer ersten
Schaltposition an einem ortsfesten Bauteil (7) im Drehsinn abgestitzt ist, und
in einer zweiten Schaltposition mit einer ersten Abtriebswelle (25) der vom
ersten Sonnenrad (11) antreibbaren Abtriebseinheit (70) drehfest verbunden

ist.

2. Elektroantriebsanordnung nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Schaltvorrichtung (5) in eine dritte Schaltposition Uberflhrbar ist, in
der das zweite Sonnenrad (12) frei drehen kann.
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Elektroantriebsanordnung nach einem der Anspriuche 1 oder 2,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Schaltvorrichtung (5) ein steuerbares Schaltglied (32) sowie ein vom
Schaltglied (32) bewegbares Koppelelement (33) aufweist, wobei das Kop-
pelelement (33) in der ersten Schaltposition mit dem ortsfesten Bauteil (7) dreh-
fest verbunden ist und in der zweiten Schaltposition mit der ersten Ab-
triebswelle (25) drehfest verbunden ist.

Elektroantriebsanordnung nach Anspruch 3,

dadurch gekennzeichnet,

dass das Koppelelement (33) drehfest und axial beweglich mit dem zweiten
Sonnenrad (12) verbunden ist.

Elektroantriebsanordnung nach einem der Anspriche 1 bis 4,

dadurch gekennzeichnet,

dass die vom ersten Sonnenrad (11) antreibbare Abtriebseinheit (70) in Form
einer Differentialgetriebeeinheit gestaltet ist,

wobei die Differentialgetriebeeinheit einen mit dem ersten Sonnenrad (11) an-
triebsverbundenen Differentialkorb (71), mehrere mit dem Differentialkorb (71)
umlaufende Differentialrader (72) sowie zwei mit den Differentialrddern (72)
k&mmende Seitenwellenrader (74, 74°) aufweist,

wobei ein erstes der beiden Seitenwellenrader (74, 74°) mit der ersten Ab-
triebswelle (25) drehfest verbunden ist, und

wobei ein zweites der beiden Seitenwellenréder (74, 74) mit einer zweiten Ab-

triebswelle (26) drehfest verbunden ist.

Elektroantriebsanordnung nach Anspruch 5,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Planetentrager (9) und der Differentialkorb (71) koaxial zueinander

und axial versetzt zueinander angeordnet sind.

Elektroantriebsanordnung nach einem der Anspruche 5 oder 6,

dadurch gekennzeichnet,
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dass der Differentialkorb (71) ein weiteres Eingangsteil (82) zur Einleitung ei-

nes Drehmoments von einer weiteren Antriebsquelle aufweist.

Elektroantriebsanordnung nach einem der Anspriche 1 bis 7,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Planetentrager (9) der Planetengetriebeeinheit (4) korbartig gestaltet
ist und zwei Hllsenansatze (14,15) zur zweiseitigen Lagerung des Planeten-

tragers (9) in einem Geh&ause (7) aufweist.

Elektroantriebsanordnung nach einem der Anspriuche 1 oder 8,

dadurch gekennzeichnet,

dass die elektrische Maschine (3) koaxial zur Planetengetriebeeinheit (4) an-
geordnet ist, wobei ein Rotor (8) der elektrischen Maschine (3) mit dem Plane-
tentrager (9) der Planetengetriebeeinheit (4) antriebsverbunden ist.

Elektroantriebsanordnung nach Anspruch 9,

dadurch gekennzeichnet,

dass die elektrische Maschine (3) mit axialer Uberdeckung radial auBerhalb der
Planetengetriebeeinheit (4) angeordnet ist, wobei der Rotor (8) der elektrischen
Maschine (3) drehfest mit einem Mantelabschnitt des Planetentragers (9) ver-

bunden ist. (Figuren 1 und 2)

Elektroantriebsanordnung nach Anspruch 9,

dadurch gekennzeichnet,

dass die elektrische Maschine (3) mit axialem Versatz und radialer Uberde-
ckung zur Planetengetriebeeinheit (4) angeordnet ist, wobei der Rotor (8) der
elektrischen Maschine (3) drehfest mit einem Hullsenansatz (50) des Planeten-

tragers (9) verbunden ist. (Figuren 3 und 4)

Elektroantriebsanordnung nach einem der Anspriche 1 bis 8,
dadurch gekennzeichnet,
ferner umfassend eine Ubersetzungsgetriebeeinheit (60), die im Leistungspfad

zwischen der elektrischen Maschine (3) und der Planetengetriebeeinheit (4)
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angeordnet ist, wobei die Ubersetzungsgetriebeeinheit (60) insbesondere aus-
gestaltet ist, um einen Achsversatz zwischen einer Motordrehachse (A3) der
elektrischen Maschine (3) und der Drehachse (A9) des Planetentragers (9)
auszugleichen, wobei die elektrische Maschine (3) insbesondere mit einem axi-
alen Versatz und/oder mit einem Winkelversatz zur Planetengetriebeeinheit (4)
angeordnet sein kann. (Figuren 5 und 6)

Elektroantriebsanordnung nach einem der Anspriche 1 bis 12,

dadurch gekennzeichnet,

dass das Gehause (7) mehrteilig gestaltet ist und einen Gehauseabschnitt (42)
aufweist, in dem die Schaltvorrichtung (5) aufgenommen ist, und einen Gehéau-
seabschnitt (40), in dem die Planetendifferentialeinheit (4) aufgenommen ist.

Antriebsstranganordnung mit einer Elektroantriebsanordnung nach einem der
Anspriche 1 bis 13, umfassend:

eine erste Antriebsachse, die von einer ersten Antriebsquelle drehend antreib-
bar ist, und eine zweite Antriebsachse, die von der Elektroantriebsanordnung
(2) drehend antreibbar ist, wobei die erste Antriebsachse und die zweite An-
triebsachse mechanisch unverbunden sind,

wobei die zweite Antriebsachse eine Differentialgetriebeeinheit (70) mit einem
Differentialkorb (71) und zwei Abtriebswellen (2, 26) aufweist, wobei der Diffe-
rentialkorb (71) mit der elektrischen Maschine (3) antriebsverbunden ist,
wobei in der ersten Schaltposition der Elektroantriebsanordnung (2) ein Dreh-
moment von der elekirischen Maschine (3) auf den Differentialkorb (71) der
Differentialgetriebeeinheit (70) zum Antreiben der zweiten Antriebsachse ein-
leitbar ist, das Uber den Differentialkorb (71) gleichmaBig auf die beiden Ab-
triebswellen (25, 26) verteilt wird, und in der zweiten Schaltposition von der
elektrischen Maschine (3) ein Antriebsmoment zwischen dem Differentialkorb

(71) und einer der beiden Abtriebswellen (25, 26) erzeugbar ist. (Figur 7)

Antriebsstranganordnung mit einer Elektroantriebsanordnung nach einem der
Anspriche 1 bis 13, umfassend:

eine erste Antriebsachse, die Uber einen ersten Antriebsstrang von einer ersten
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Antriebsquelle drehend antreibbar ist, eine zweite Antriebsachse, die Uber ei-
nen zweiten Antriebsstrang von der ersten Antriebsquelle drehend antreibbar
ist und die mit der Elektroantriebsanordnung (2) antriebsverbunden ist,

wobei die zweite Antriebsachse eine Differentialgetriebeeinheit (70) mit einem
Differentialkorb (71) und zwei Abtriebswellen (2, 26) aufweist, wobei der Diffe-
rentialkorb (71) mit der elektrischen Maschine (3) und der ersten Antriebsquelle
antriebsverbunden ist,

wobei in der ersten Schaltposition der Elektroantriebsanordnung (2) ein zusatz-
liches Drehmoment von der elektrischen Maschine (3) auf den Differentialkorb
(71) der Differentialgetriebeeinheit (70) zum Antreiben der zweiten An-
triebsachse einleitbar ist, und in der zweiten Schaltposition von der elektrischen
Maschine (3) ein Antriebsmoment zwischen dem Differentialkorb (71) und einer
der beiden Abtriebswellen (25, 26) erzeugbar ist, das einem von der ersten
Antriebsquelle in den Differentialkorb (71) einleitbaren Drehmoment Uberlagert
wird. (Figur 8)

Antriebsstranganordnung mit einer ersten Antriebsquelle (91), insbesondere ei-
nem Verbrennungsmotor, einer der ersten Antriebsquelle im Leistungspfad
nachgelagerten Stufengetriebeeinheit (93) und einer der Stufengetriebeeinheit
(93) im Leistungspfad nachgelagerten Differentialgetriebeeinheit (70) mit einem
Differentialkorb (71) und zwei Abtriebswellen (25, 26), sowie mit einer Elektro-
antriebsanordnung (2) nach einem der Anspruche 1 bis 13,

wobei der Differentialkorb (71) der Differentialgetriebeeinheit (70) mit der Stu-
fengetriebeeinheit (93) und mit der Planetengetriebeeinheit (4) antriebsverbun-
den ist, so dass in der ersten Schaltposition der Elektroantriebsanordnung (2)
ein zusatzliches Drehmoment von der elektrischen Maschine (3) auf den Diffe-
rentialkorb (71) einleitbar ist, und in der zweiten Schaltposition von der elekiri-
schen Maschine (3) ein Antriebsmoment zwischen dem Differentialkorb (71)
und einer der beiden Abtriebswellen (25, 26) erzeugbar ist, das einem von der
ersten Antriebsquelle (91) in den Differentialkorb (71) einleitbaren Drehmoment
Uberlagert wird. (Figuren 9 bis 11)
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