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(57) Zusammenfassung: Eine Antriebsbaugruppe umfasst

einen ersten Elektromotor mit einer Motorwelle und ein Pla-
netengetriebe mit einem Hohlrad mit einer Innenverzah-

nung, die mit mehreren an der Innenverzahnung des Hohl-

rades abrollenden Planetenradern in Eingriff steht und mit

einem Sonnenrad mit einer AuRenverzahnung, welche mit

den Planetenradern in Eingriff steht, die an der AulRenver-
zahnung des Sonnenrades abrollen und an einem drehbar 1
gelagerten Planetentrager drehbar gelagert sind. Dabei ist
vorgesehen, dass die Motorwelle (20) des ersten Elektromo-
tors (2) das Sonnenrad (32) des Planetengetriebes (3) an- \
treibt, dass die Antriebsbaugruppe (1) ferner einen zweiten
Elektromotor (4) mit einem das Hohlrad (30) des Planeten-
getriebes (3) antreibenden Rotor (40) umfasst und dass der
Planetentrager (33) des Planetengetriebes (3) mit einer Ab-
triebswelle (13) der Antriebsbaugruppe (1) verbunden ist.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Antriebsbaugrup-
pe nach dem Oberbegriff des Anspruchs 1. Es ist
allgemein bekannt, Antriebsbaugruppen mit einem
Elektromotor vorzusehen, um mittels elektrischen
Stroms einen Antrieb zu erzielen. Elektromotoren bie-
ten mehrere Vorteile, beispielsweise lassen sie sich,
insbesondere im Vergleich zu Verbrennungsmoto-
ren, Uber einen grolRen Drehzahlbereich mit einem
hohen geleisteten Drehmoment betreiben.

[0002] Nachteilig ist hierbei jedoch, dass in Teilbe-
reichen der moéglichen Drehzahlen von Elektromoto-
ren nur ein relativ geringer Wirkungsgrad erzielt wer-
den kann. Insbesondere wenn die Versorgung des
Elektromotors nicht Gber ein Stromnetz sondern tber
einen Energiespeicher wie z.B. eine Batterie oder ei-
nen Akkumulator erfolgt, ist es wiinschenswert, eine
Antriebsbaugruppe mit einem mdglichst hohen Wir-
kungsgrad bereitzustellen. Um die vorhandene ge-
speicherte Energie moglichst effizient zu nutzen.

[0003] Hierzu kann die Antriebsbaugruppe bei-
spielsweise ein schaltbares Getriebe mit verschie-
denen Untersetzungen umfassen, mit welchem die
flr eine von der Antriebsbaugruppe Uber einen Ab-
trieb auszugebende Drehzahl notwendige Drehzahl
des Elektromotors verandert werden kann, um den
Elektromotor bevorzugt in Drehzahlbereichen zu be-
treiben, in denen der Wirkungsgrad des Elektromo-
tors vergleichsweise hoch ist. Eine Antriebsbaugrup-
pe fur ein Kraftfahrzeug mit einem elektrischen An-
triebsmotor mit einem Schaltgetriebe, das wenigs-
tens zwei Gangstufen aufweist ist beispielsweise aus
der DE 20 2005 019 438 U1 bekannt.

[0004] Derartige Schaltgetriebe umfassen jedoch
mehrere bewegliche Teile, welche einem Verschleily
unterliegen und eine regelmafigen Wartung erfor-
dern. Ferner fihrt ein Schaltvorgang wahrend des
Betriebs des Elektromotors zu hérbaren und spiir-
baren SchaltstéRen. Da der Elektromotor nach dem
Schaltvorgang mit einer nahezu sprunghaft verénder-
ten Drehzahl Iauft, kann sich folglich auch das von der
Antriebsbaugruppe erzeugte Motorengerdusch so-
wie auch das geleistete Drehmoment nahezu sprung-
haft andern. Weiterhin kann ein entsprechendes
Schaltgetriebe im Vergleich zum Elektromotor ein ho-
hes Gewicht aufweisen. Auch ist die Optimierung des
Wirkungsgrades des Elektromotors bei einer vorge-
gebenen von der Antriebsbaugruppe auszugeben-
den Drehzahl auf die Auswabhl einer der vorhandenen
Génge beschrankt.

[0005] Aus der DE 10 2011 018 959 A1 ist eine An-
triebseinrichtung fur ein Kraftfahrzeug mit einem ers-
ten Elektromotor, einem zweiten Elektromotor, einem
Verbrennungsmotor und einem Planetengetriebe be-
kannt. Dabei ist ein Stator des zweiten Elektromo-
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tors konzentrisch aul3en liegend zu einem Stator des
ersten Elektromotors angeordnet. Ein Rotor des ers-
ten Elektromotors ist ferner mit einem Sonnenrad des
Planetengetriebes verbunden, ein Rotor des zwei-
ten Elektromotors mit einem Hohlrad des Planeten-
getriebes. Das Hohlrad ist zudem mit einem Antriebs-
element des Kraftfahrzeugs, z.B. einem Antriebsrad,
verbunden. Ein Planetentrager des Planetengetrie-
bes wird von dem Verbrennungsmotor angetrieben.
Die von dem Verbrennungsmotor erzeugte Energie
wird teilweise von dem als Generator betriebenen
ersten Elektromotor in elektrische Energie zum An-
trieb des zweiten Elektromotors gewandelt und zum
anderen Teil zum Antrieb des Hohlrades.

[0006] Nachteilig sind bei der beschriebenen An-
ordnung die Verwendung eines Verbrennungsmotors
sowie die direkte Kopplung des zweiten Elektromo-
tors mit dem Antriebselement des Kraftfahrzeugs.
Soll der zweite Elektromotor aus einem Stillstand her-
aus anfahren, muss er bereits bei sehr niedrigen
Drehzahlen hohe Antriebsleistungen erbringen und
somit mit einem geringen Wirkungsgrad betrieben
werden.

[0007] Der Erfindung liegt die Aufgabenstellung zu-
grunde, eine elektrisch betriebene Antriebsbaugrup-
pe zu schaffen, die in einem gro3en Drehzahlbereich
ohne Schaltgetriebe einen hohen Wirkungsgrad er-
zielt.

[0008] Diese Aufgabenstellung wird durch eine An-
triebsbaugruppe mit den Merkmalen des Anspruchs
1 geldst.

[0009] Danach umfasst eine Antriebsbaugruppe ei-
nen ersten Elektromotor mit einer Motorwelle und ein
Planetengetriebe mit einem Hohlrad mit einer Innen-
verzahnung, die mit mehreren an der Innenverzah-
nung des Hohlrades abrollenden Zahnradern — den
Planetenradern — in Eingriff steht und mit einem auch
als Innenrad bezeichneten Sonnenrad mit einer Au-
Renverzahnung, welche mit den Planetenrddern in
Eingriff steht, die an der AuRenverzahnung des Son-
nenrades abrollen und an einem drehbar gelager-
ten Planetentrager drehbar gelagert sind. Dabei ist
vorgesehen, dass die Motorwelle des ersten Elek-
tromotors das Sonnenrad des Planetengetriebes an-
treibt, dass die Antriebsbaugruppe ferner einen zwei-
ten Elektromotor mit einem das Hohlrad des Plane-
tengetriebes antreibenden Rotor umfasst und dass
der Planetentrager des Planetengetriebes mit einer
Abtriebswelle der Antriebsbaugruppe verbunden ist.

[0010] Es wird ein Planetengetriebe verwendet, um
zwei Elektromotoren miteinander zu koppeln. Hierbei
werden die von den beiden Elektromotoren ausgege-
benen Drehzahlen durch das Planetengetriebe sum-
miert. Eine von der Antriebsbaugruppe auszugeben-
de Drehzahl kann durch verschiedene Kombinatio-
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nen der einzelnen Motordrehzahlen erzielt werden.
Hierbei kann jeweils diejenige Kombination ausge-
wahlt werden, welche den glnstigsten d.h. héchsten
Wirkungsgrad bietet.

[0011] Fur eine vorgegebene Drehzahl und/oder ein
vorgegebenes Drehmoment der Abtriebswelle der
Antriebseinheit kdnnen durch eine geeignete Wahl
der Drehzahlen und/oder der Drehmomente des ers-
ten und des zweiten Elektromotors Drehzahlen bzw.
Drehmomente des ersten und des zweiten Elektro-
motors, denen ein geringer Wirkungsgrad zugeord-
net ist, weitgehend vermieden werden. Daher kann
die Antriebsbaugruppe insbesondere ohne ein nach-
geschaltetes Schaltgetriebe eingesetzt werden, um
SchaltstélRe und abrupte Veranderungen der von der
Antriebsbaugruppe erzeugten Gerausche zu vermei-
den.

[0012] Um einen einfachen Aufbau der Antriebsbau-
gruppe zu erzielen, wird der Rotor des zweiten Elek-
tromotors fest mit dem Hohlrad des Planetengetrie-
bes verbunden. Insbesondere wird der Rotor des
zweiten Elektromotors dabei einstlickig an das Hohl-
rad des Planetengetriebes angeformt. Das den Ro-
tor des zweiten Elektromotors und das Hohlrad des
Planetengetriebes bildende Bauteil wird hierzu als ein
einstiickig gespritztes Kunststoffteil gefertigt, kann al-
lerdings alternativ auch aus einem Werkstlick gefer-
tigt, beispielsweise gefrast werden.

[0013] Sowohl der erste als auch der zweite Elektro-
motor weist eine im Wesentlichen zylindrische Form
mit einer Zylinderachse auf. Werden der erste Elek-
tromotor und der zweite Elektromotor im Wesentli-
chen koaxial zueinander ausgerichtet, fallen die Zy-
linderachsen des ersten und des zweiten Elektromo-
tors zusammen. Eine Drehachse des ersten Elektro-
motors fallt dabei mit einer Drehachse des zweiten
Elektromotors zusammen.

[0014] Ferner ist der zweite Elektromotor derart aus-
gestaltet, dass er den ersten Elektromotor aufnimmt.
Dabei kann der erste Elektromotor zumindest an sei-
ner Mantelflache von dem zweiten Elektromotor zu-
mindest teilweise umschlossen sein. Des Weiteren ist
der erste Elektromotor als ein Innenlaufer ausgestal-
tet, der zweite Elektromotor als ein AuRenlaufer. Die-
se Anordnung ermdglicht eine besonders kompakte
Bauweise der Antriebsbaugruppe, da sowohl ein Sta-
tor des ersten Elektromotors als auch ein Stator des
zweiten Elektromotors an einem gemeinsamen Tra-
ger festgelegt werden kénnen.

[0015] Die Abtriebswelle der Antriebsbaugruppe
kann mittels einer Drehung eines Rotors des ersten
und/oder des zweiten Elektromotors in eine Drehung
in beiden moglichen Drehrichtungen, d.h. sowohl im
Uhrzeigersinn als auch entgegen dem Uhrzeigersinn,
versetzt werden. Hierzu sind beide Elektromotoren in
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beide Drehrichtungen drehbar. Insbesondere wenn
der zweite Elektromotor den ersten Elektromotor zu-
mindest teilweise umschlie3t und somit von groReren
Abmessungen als dieser ist, kann jedoch auch vorge-
sehen sein, dass der zweite Elektromotor lediglich zur
Drehung in eine der Drehrichtungen ausgestaltet und
vorgesehen ist. Soll in diesem Fall eine in die ande-
re Drehrichtung gerichtete Drehung der Abtriebswel-
le der Antriebsbaugruppe erfolgen, wird dies durch
eine entsprechende Drehung des ersten Elektromo-
tors erzielt, welcher zur Drehung in beiden Drehrich-
tungen vorgesehen ist. Werden beide Elektromoto-
ren in derselben Drehrichtung betrieben, d.h. ihre Ro-
toren in derselben Drehrichtung rotiert, so addieren
sich die Drehfrequenzen, d.h. Drehzahlen der beiden
Elektromotoren gemaR der jeweiligen Untersetzun-
gen zwischen der AuRRenverzahnung des Sonnenra-
des und den Planetenrddern bzw. zwischen der In-
nenverzahnung des Hohlrades und den Planetenra-
dern. Werden die beiden Elektromotoren hingegen in
unterschiedlichen Drehrichtungen betrieben, werden
ihre Drehzahlen gemaR der jeweiligen Untersetzun-
gen subtrahiert. Demzufolge kann eine sehr gerin-
ge Drehzahl der Abtriebswelle der Antriebsbaugrup-
pe auch bei vergleichsweise hohen Drehzahlen bei-
der Elektromotoren erreicht werden.

[0016] Zur Steuerung des ersten Elektromotors und
des zweiten Elektromotors, insbesondere zur Steue-
rung von deren Drehzahlen und/oder Drehmomenten
umfasst die Antriebsbaugruppe eine Steuerungsein-
heit. Diese steuert den ersten und den zweiten Elek-
tromotor entweder mittels Steuersignalen, wahrend
der erste und der zweite Elektromotor anderweitig mit
Strom versorgt sind, oder indem sie diesen direkt als
Spannungs- bzw. Stromversorgung dient und hierzu
z.B. die Spannung und/oder den Stromfluss steuert.

[0017] Die Steuerungseinheit stellt die Drehzahlen
und/oder die ausgelibten Drehmomente des ersten
Elektromotors und des zweiten Elektromotors in Ab-
hangigkeit von Soll-Werten, also mindestens einer
vorgegebenen Drehzahl, mit der die Abtriebswelle
der Antriebsbaugruppe drehen soll, und/oder min-
destens einem vorgegebenen Drehmoment, welches
die Abtriebswelle der Antriebsbaugruppe austliben
soll, ein. Hierbei stellt sie den ersten und den zwei-
ten Elektromotor derart ein, dass Uber das Plane-
tengetriebe die Abtriebswelle der Antriebsbaugrup-
pe mit der vorgegebenen Drehzahl rotiert und/oder
das vorgegebene Drehmoment ausibt. Dariber hin-
aus kann die Steuerungseinheit fir die Steuerung
aktuelle Ist-Werte einbeziehen sowie zu erwarten-
de zukinftig einzustellende Soll-Werte. Dabei kann
die Steuerungseinheit beide Elektromotoren gleicher-
malen einbeziehen oder auch vorrangig den ersten
Elektromotor in Abhangigkeit der aktuellen Drehzahl
und/oder des aktuell geleisteten Drehmoments des
zweiten Elektromotors und eines Ist-, Soll- oder er-
warteten Soll-Werts der Drehzahl und/oder des Dreh-
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moments der Abtriebswelle der Antriebsbaugruppe
einstellen. Bei verénderten Soll-Werten kann somit
vorrangig die Drehzahl und/oder das Drehmoment
des ersten Elektromotors verstellt werden, wahrend
der zweite Elektromotor nicht oder nur geringfligig
verstellt wird. Die Steuerungseinheit kann Uber ge-
eignete Eingabemittel verfiigen, Uber die Soll-Wer-
te eingegeben werden kdnnen. Die Eingabe eines
Soll-Werts kann automatisch oder manuell durch ei-
nen Benutzer, beispielsweise mittels eines Gaspe-
dals oder eines Gaszugs, erfolgen. Die Antriebsbau-
gruppe kann tber Mittel zur Bestimmung mindestens
eines Ist-Wertes einer Drehzahl und/oder eines Dreh-
moments der Abtriebswelle der Antriebsbaugruppe,
des ersten Elektromotors und/oder des zweiten Elek-
tromotors verfiigen.

[0018] Die Steuerungseinheit stellt die Drehzahl
und/oder das Drehmoment des ersten Elektromotors
und des zweiten Elektromotors in Abh&ngigkeit von
einer vorgegebenen Drehzahl, mit der sich die Ab-
triebswelle der Antriebsbaugruppe drehen soll, und/
oder einem vorgegebenen Drehmoment, welches die
Abtriebswelle der Antriebsbaugruppe ausiiben soll,
ein. Ferner kann die Steuerungseinheit die Drehzahl
und/oder das Drehmoment eines der Elektromoto-
ren in Abhangigkeit von der Drehzahl und/oder dem
Drehmoment des jeweils anderen Elektromotors und
einer vorgegebenen Drehzahl und/oder einem vor-
gegebenen Drehmoment der Abtriebswelle der An-
triebsbaugruppe einstellen.

[0019] Zur Einstellung einer vorgegebenen Drehzahl
und/oder eines vorgegebenen Drehmoments der Ab-
triebswelle der Antriebsbaugruppe stellt die Steue-
rungseinheit die Drehzahl des ersten Elektromotors
und/oder des zweiten Elektromotors derart ein, dass
die Drehzahl des ersten Elektromotors und/oder des
zweiten Elektromotors oberhalb einer bestimmten
Drehzahl oder innerhalb eines bestimmten Bereichs
von Drehzahlen liegt.

[0020] Ferner stellt die Steuerungseinheit die Dreh-
zahl und/oder das Drehmoment des ersten Elektro-
motors und die Drehzahl und/oder das Drehmoment
des zweiten Elektromotors derart ein, dass ein Wir-
kungsgrad der Antriebsbaugruppe maximiert wird.
Dies kann beispielsweise dadurch erreicht werden,
bestimmte Drehzahlen, insbesondere niedrige Dreh-
zahlen, weitestgehend zu vermeiden, z.B. durch eine
gegenlaufige Drehung beider Elektromotoren.

[0021] Zu Berechnung von in Bezug auf den Wir-
kungsgrad und die Leistung der Antriebsbaugrup-
pe optimierten Drehzahlen und/oder Drehmomen-
ten des ersten und zweiten Elektromotors umfasst
die Steuerungseinheit eine Berechnungseinheit. Die-
se berechnet zu mindestens einem Ist-, Soll- und/
oder erwarteten Soll-Wert der Drehzahl und/oder des
Drehmoments der Abtriebswelle der Antriebsbau-
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gruppe entsprechende Drehzahlen und/oder Dreh-
momente des ersten Elektromotors und des zweiten
Elektromotors derart, dass der Wirkungsgrad der An-
triebsbaugruppe maximiert wird. Hierbei kann die Be-
rechnungseinheit mindestens einen Algorithmus ver-
wenden. Einen erwarteten Soll-Wert einer Drehzahl
und/oder eines Drehmoments der Abtriebswelle der
Antriebsbaugruppe kann die Berechnungseinheit bei-
spielsweise aus Ist- und/oder Soll-Werten und/oder
anhand von vorbestimmten oder haufig wiederkeh-
renden Mustern von zeitlich aufeinanderfolgenden
Soll-Werten bestimmen.

[0022] Die Antriebsbaugruppe kann des Weiteren ei-
ne Speichereinheit umfassen, welche dazu ausgebil-
det ist, zu vorgegebenen Drehzahlen und/oder Dreh-
momenten der Abtriebswelle der Antriebsbaugrup-
pe Informationen zur Maximierung des Wirkungsgra-
des der Antriebsbaugruppe zu speichern. Die Be-
rechnungseinheit kann zur Berechnung einer Ande-
rung der Drehzahlen des ersten Elektromotors und
des zweiten Elektromotors in der Speichereinheit ge-
speicherte Informationen auslesen und verwenden.
Beispielsweise kann die Speichereinheit Informatio-
nen Uber die Abhangigkeit des Wirkungsgrads von
der Drehzahl und/oder dem ausgelibten Drehmo-
ment des ersten und des zweiten Elektromotors so-
wie allgemein Parameter fur den mindestens einen
Algorithmus der Berechnungseinheit speichern, aus-
lesen und verwenden.

[0023] Es existieren mehrere Mdglichkeiten, die Ab-
triebswelle der Antriebsbaugruppe, ausgehend von
einem Stillstand des Rotors des ersten Elektromotors
und des Rotors des zweiten Elektromotors und somit
auch einem Stillstand der Abtriebswelle der Antriebs-
baugruppe, auf eine bestimmte Drehzahl zu brin-
gen. Beispielsweise kann lediglich einer der beiden
Elektromotoren aktiviert werden. Die Steuerungsein-
heit kann zur Einstellung einer vorgegebenen Dreh-
zahl der Abtriebswelle der Antriebsbaugruppe jedoch
auch wie folgt vorgehen. Zunachst werden beide Ro-
toren auf hohe, gegenlaufig gerichtete Drehzahlen
beschleunigt, wobei das Verhaltnis der Drehzahlen
dem Verhaltnis der Untersetzungen der beiden Roto-
ren zur Abtriebswelle entspricht, sodass die Abtriebs-
welle wahrend der Beschleunigung der Rotoren nicht
zum Rotieren gebracht wird. Daraufhin wird einer der
Rotoren abgebremst. Durch die Differenz der (mit
den entsprechenden Untersetzungen multiplizierten)
Drehzahlen der Rotoren ergibt sich daraus die ge-
winschte, d.h. vorgegebene Rotation der Abtriebs-
welle. Durch eine derartige Vorgehensweise wird er-
reicht, dass aus einem Stillstand heraus, d.h. bei ei-
nem Anfahren der Antriebsbaugruppe, niedrige Dreh-
zahlen, die einen besonders niedrigen Wirkungsgrad
aufweisen, besonders schnell durchfahren werden,
da noch keine Arbeit Uber die Abtriebswelle der An-
triebsbaugruppe verrichtet wird. Sind Drehzahlen er-
reicht, die in einem beziglich des Wirkungsgrades

4/15



DE 10 2013 218 084 A1

glnstigen Bereich liegen, kann die Drehzahl von ei-
nem der Elektromotoren reduziert werden, wobei die
Abtriebswelle beschleunigt wird. Somit wird die Ab-
triebswelle aus dem Stillstand heraus mit bereits hoch
und damit effizient drehenden Elektromotoren in ei-
ne Rotation versetzt. Ahnlich kann die Steuerungs-
einheit auch bei einer endlichen aktuellen Drehzahl
(d.h. Ist-Drehzahl) der Abtriebswelle der Antriebsbau-
gruppe die Drehzahlen und/oder ausgetibten Dreh-
momente des ersten und des zweiten Elektromotors
andern, ohne dass die Drehzahl und/oder das Dreh-
moment der Abtriebswelle verandert werden.

[0024] Gemal einem weiteren Aspekt der Erfindung
wird ein elektrisch angetriebenes Fahrzeug, insbe-
sondere ein Automobil, Fahrrad, Motorrad oder Rol-
ler, bereitgestellt, welches zumindest eine Antriebs-
baugruppe gemaR einer beliebigen der beschriebe-
nen Ausfihrungsformen oder gemal} einer beliebi-
gen Kombination von hierin beschriebenen Ausfiih-
rungsformen und Aspekten umfasst.

[0025] Dadurch, dass die Antriebsbaugruppe einen
héheren Gesamtwirkungsgrad aufweist als ein Ub-
licher elektromotorischer Antrieb, kann bei unver-
anderter Kapazitat eines Stromspeichers des Fahr-
zeugs eine grolere Reichweite des Fahrzeugs er-
reicht werden. Alternativ kann die Kapazitat des
Stromspeichers, z.B. eines Akkumulators, verringert
werden, wodurch die Herstellkosten des Fahrzeugs
reduziert werden kénnen.

[0026] Es sei angemerkt, dass die Antriebsbaugrup-
pe auch als Generator zur Umwandlung einer kineti-
schen Energie des Fahrzeugs in elektrischen Strom
verwendet werden kann und die gewonnene Energie
z.B. in dem Stromspeicher des Fahrzeugs speichert.

[0027] Die Erfindung wird nachfolgend unter Bezug-
nahme auf die Figuren anhand von Ausfiihrungsbei-
spielen naher erlautert werden. Es zeigen:

[0028] Fig. 1 eine Explosionsdarstellung der An-
triebsbaugruppe mit deren wesentlichen Bauteilen;

[0029] Fig. 2 die Antriebsbaugruppe aus Fig. 1 in ei-
nem zusammengebauten Zustand,;

[0030] Fig. 3 die zusammengebaute Antriebsbau-
gruppe aus Fig. 2 im Querschnitt 1&ngs entlang der
Mittelachse der Antriebsbaugruppe; und

[0031] Fig. 4 die zusammengebaute Antriebsbau-
gruppe aus Fig. 2 mit einer mit der Antriebsbaugrup-
pe verbundenen Steuerungseinheit.

[0032] Fig. 1 zeigt ein Ausfiuhrungsbeispiel einer
Antriebsbaugruppe 1 in einer Explosionsdarstellung.
Die Antriebsbaugruppe 1 umfasst ein Gehause 12 zur
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Aufnahme eines ersten Elektromotors 2, eines zwei-
ten Elektromotors 4 sowie eines Planetengetriebes 3.

[0033] Der erste Elektromotor 2 weist eine im We-
sentlichen kreiszylindrische Form auf und umfasst ei-
nen Stator 21, welcher eine Mantelflache eines in
Fig. 1 nicht sichtbaren, in Fig. 3 dargestellten Rotors
22 umschlief3t, der mit einer Motorwelle 20 verbunden
ist. Der Stator 21 des ersten Elektromotors 2 ist in ei-
nem hohlzylindrischen Statortrédger 14, welcher tGber
Verbindungsstreben 120 mit dem Gehéause 12 ver-
bunden ist, anzuordnen und drehfest zu verbinden.
Auch der zweite Elektromotor 4 umfasst einen Stator
41 und einen Rotor 40, wobei der Stator 41 ebenfalls
drehfest mit dem Statortrager 14 verbunden ist. Hier-
zu ist der Stator 41 auf dem Statortrager 14, diesen
umschlief3end, anzuordnen. Der Rotor 40 ist aus ge-
spritztem Kunststoff gefertigt. Mit dem Rotor 40 des
zweiten Elektromotors 4 ist ein Rickschlussring 42,
an welchem mehrere Magneten 43 befestigt sind, fest
verbunden. Hierzu ist der Ruckschlussring 42 in den
Rotor 40 eingelegt und beispielsweise mit Kunststoff
umspritzt.

[0034] Der Rotor 40 des zweiten Elektromotors 4 ist
in das Gehause 12 auf den Stator 41 des zweiten
Elektromotors 4 eingesetzt. Hierbei werden fir den
ersten Elektromotor 2 und den zweiten Elektromotor
4 in Fig. 1 nicht dargestellte Lager vorgesehen, die
eine Rotation des Rotors 22 des ersten Elektromotors
2 und des Rotors 40 des zweiten Elektromotors 4 mit
geringer Reibung ermdglichen.

[0035] An der Rickseite des Rotors 40 des zwei-
ten Elektromotors 4 ist ein ringférmiges Hohlrad 30
festgelegt, vorliegend einstiickig mit dem Rotor 40
ausgebildet. An einer innen umlaufenden Flache des
Hohlrades 30 ist eine Innenverzahnung 300 ange-
ordnet. Das Hohlrad 30 ist Teil eines Planetengetrie-
bes 3, welches ferner ein Sonnen- oder Innenrad 32
und mehrere, vorliegend finf Planetenrader 31 um-
fasst, die auf einem Planetentrager 33 drehbar gela-
gert sind. Das Sonnenrad 32 weist an seiner umlau-
fenden AuRenflache eine Aullenverzahnung 320 auf,
welche mit den Planetenradern 31 in Eingriff steht.
Das Sonnenrad 32 weist ferner eine Aufnahme 321
auf, in welche die Motorwelle 20 des ersten Elektro-
motors 2 drehfest einzubringen ist, sodass eine Dre-
hung der Motorwelle 20 des ersten Elektromotors 2
eine Drehung des Sonnenrades 32 zur Folge hat.

[0036] Der Planetentrager 33 mitsamt den Planeten-
rédern 31 und dem Sonnenrad 32 ist in das Hohl-
rad 30 eingesetzt. Dabei greifen die Planetenrader 31
in die Innenverzahnung 300 des Hohlrades 30 ein.
Demzufolge wirkt eine Drehung des Hohlrades 30 auf
die Planetenrader 31 ein. Drehfest mit dem Planeten-
trager 33 ist eine Abtriebswelle 13 der Antriebsbau-
gruppe 1 verbunden, welche als Abtrieb der Antriebs-
baugruppe 1 dient und mit einer anzutreibenden Me-
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chanik verbindbar ist. Die Funktion des Planetenge-
triebes 3 wird mit Bezug auf Fig. 3 naher erldutert
werden.

[0037] Weiterhin umfasst die Antriebsbaugruppe 1
noch zwei mit dem Gehause 12 verbundene Gehau-
sedeckel 10, 11, wobei der Gehausedeckel 11, wel-
cher auf der Seite der Abtriebswelle 13 vorgesehen
ist, eine Offnung 111 aufweist, deren Randflache 110
als Lagerung fiir den Planetentrager 33 und die die
Abtriebswelle 13 der Antriebsbaugruppe 1 z.B. mit-
tels eines in Fig. 1 nicht dargestellten Lagers dient.

[0038] Die Antriebsbaugruppe 1 weist im Wesentli-
chen eine kreiszylindrische Form auf, entlang deren
Mittelachse sich die Motorwelle 20 des ersten Elek-
tromotors 2 erstreckt.

[0039] Fig. 2 zeigt die Antriebsbaugruppe 1 aus
Fig. 1in einem zusammengebauten Zustand. Hierbei
sind der erste Elektromotor 2 und der zweite Elektro-
motor 4 sowie das Planetengetriebe 3 im Gehause
12 untergebracht. Die Stirnseiten des Gehauses 12
sind durch den Gehausedeckel 10 und den Gehau-
sedeckel 11 verschlossen. Durch die Offnung 111 im
Gehausedeckel 11 ragt die Abtriebswelle 13 der An-
triebsbaugruppe 1 heraus. Ferner ist in Fig. 2 ein Teil
des Planetentrégers 33 durch die Offnung 111 hin-
durch zu erkennen. Der Planetentrager 33 weist ei-
ne Stufe 330 auf, wobei zwischen der Stufe 330 und
der Randflache 110 ein ringférmiger Spalt verbleibt,
in welchen z.B. ein Lager eingesetzt werden kann.

[0040] Die Antriebsbaugruppe 1 kann selbstver-
standlich noch weitere, insbesondere in Fig. 2 nicht
dargestellte Bauteile umfassen. Hierzu gehort bei-
spielsweise insbesondere eine Versorgungsleitung
mit der die Antriebsbaugruppe mit Strom versorgt
werden kann und Befestigungsmittel, mit denen die
Antriebsbaugruppe geeignet befestigt werden kann.

[0041] Die zylinderférmige Anordnung von zwei
Elektromotoren, in der der erste Elektromotor 2 an
seiner Mantelflache von dem zweiten Elektromotor 4
umschlossen ist, ermoglicht eine besonders kompak-
te Bauweise, die eine besonders vielseitige Einsetz-
barkeit der Antriebsbaugruppe 1 ermdglichen kann.
Die Abtriebswelle 13 der zusammengebauten An-
triebsbaugruppe 1 aus Fig. 2 kann mit einem anzu-
treibenden externen Bauteil wie z.B. einer Achse ver-
bunden werden.

[0042] Fig. 3 zeigt die zusammengebaute Antriebs-
baugruppe 1 aus Fig. 2 im Querschnitt langs entlang
der Mittelachse der Antriebsbaugruppe 1. Hierbei ist
zu erkennen, dass sowohl der Stator 21 des ersten
Elektromotors 2 als auch der Stator 41 des zweiten
Elektromotors 4 auf der Innenseite bzw. der Aulien-
seite des zylinderférmigen Statortragers 14 angeord-
net sind. Als Statoren 21, 41 eigenen sich insbeson-
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dere drehfest montierte Elektromagneten mit Draht-
wicklungen zum Betrieb mit einer Betriebsspannung
von beispielsweise 48 V. Die Rotoren 22, 40 sind ge-
genuber den Statoren 21, 41 drehbar gelagert, wo-
bei der Rotor 22 des ersten Elektromotors 2 innerhalb
des Stators 21 des ersten Elektromotors 2 angeord-
net ist und der Rotor 40 des zweiten Elektromotors
4 den Stator 41 des zweiten Elektromotors 4 umgibt.
Am Rotor 40 des zweiten Elektromotors 4 sind meh-
rere Magneten 43, insbesondere Permanentmagne-
ten, angeordnet und ber einen Rickschlussring 42
mit dem Rotor 40 verbunden. Der Riickschlussring 42
dient zum magnetischen Rickschluss der Magneten
43. Die Magnete 43 kénnen insbesondere zumindest
teilweise aus einem Ferrit bestehen. Auch im Rotor
21 des ersten Elektromotors 2 kénnen Magnete so-
wie eines oder mehrere Bauteile zum magnetischen
Rickschluss vorgesehen sein.

[0043] An der dem Gehausedeckel 11 zugewand-
ten Seite des Rotors 40 des zweiten Elektromotors
4 ist einstlickig das Hohlrad 30 des Planetengetrie-
bes 3 angeformt. Eine Rotation des Rotors 40 be-
wirkt somit direkt eine Rotation des Hohlrades. Fer-
ner ist an dem Rotor 40 des zweiten Elektromotors 4
eine Rickwand 44 befestigt, bzw. vorliegend einsti-
ckig angeformt. Diese kann beispielsweise zur Lage-
rung des Rotors 40 und/oder anderer Bauteilen die-
nen. Durch die Ausgestaltung des Rotors 40 sowie
der Ruckwand 44 des zweiten Elektromotors 4 und
des Hohlrades 30 des Planetengetriebes 3 als ein
einziges Bauteil wird ein besonders einfacher Aufbau
der Antriebsbaugruppe erzielt. Dieses Bauteil kann
beispielsweise aus Kunststoff bestehen und in einem
einzigen Spritzvorgang hergestellt werden. Dadurch
kann die Antriebsbaugruppe 1 ferner besonders kos-
tengiinstig produziert werden.

[0044] Die Motorwelle 20 des ersten Elektromotors
2 ist drehfest mit dessen Rotor 22 verbunden und er-
streckt sich durch eine Offnung 440 der Riickwand
44 des zweiten Elektromotors 4 hindurch und durch-
greift das Sonnenrad 32 des Planetengetriebes 3 zur
drehfesten Verbindung mit diesem Sonnenrad 32. Ei-
ne Rotation des Rotors 22 des ersten Elektromotors
2 bewirkt somit eine Rotation des Sonnenrades 32.

[0045] Zwischen dem Hohlrad 30 und dem Sonnen-
rad 32 des Planetengetriebes 3 sind mehrere Plane-
tenrader 31 angeordnet, welche an dem Planeten-
trager 33 drehbar gelagert sind. Vorliegend umfasst
die Antriebsbaugruppe 1 finf Planetenrader 31, von
denen im Querschnitt aus Fig. 3 eines sichtbar ist.
Die Planetenrader 31 stehen sowohl mit der Innen-
verzahnung 300 des Hohlrades 30 als auch mit der
AuBenverzahnung 320 des Sonnenrades 32 im Ein-
griff. Da die Abtriebswelle 13 der Antriebsbaugrup-
pe 1 drehfest mit dem Planetentrager 33 verbunden
ist, wird eine Rotation der Abtriebswelle 13 durch ei-
ne Rotation der Planetenrader 31 um die Mittelachse
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der Antriebsbaugruppe 1, d.h. um die Motorwelle 20
des ersten Elektromotors 2 bewirkt. Eine Rotation der
Abtriebswelle 13 der Antriebsbaugruppe 1 kann dem-
zufolge sowohl durch eine Rotation des Rotors 22
des ersten Elektromotors 2 allein, d.h. bei Stillstand
des Rotors 40 des zweiten Elektromotors 4, durch ei-
ne Rotation des Rotors 40 des zweiten Elektromo-
tors 4 allein, d.h. bei Stillstand des Rotors 22 des ers-
ten Elektromotors 2, als auch durch eine gleichzeitige
Rotation der Rotoren 22, 40 des ersten und des zwei-
ten Elektromotors 2, 4 erfolgen. Die Anzahl von Um-
drehungen in einer bestimmten Zeiteinheit, d.h. die
Drehzahl der Rotoren 22, 40 und die Drehzahl der
daraus resultierenden Rotation der Abtriebswelle 13
ist dabei jeweils abhangig von der entsprechenden
Untersetzung zwischen der Auflenverzahnung 320
und den Planetenradern 31 bzw. zwischen der Innen-
verzahnung 320 und den Planetenradern 31.

[0046] Die Drehzahlen der Rotoren 22, 40 des ers-
ten und des zweiten Elektromotors 2, 4 werden tber
die Kopplung durch das Planetengetriebe 3 — ent-
sprechend der jeweiligen Untersetzungen — zur Dreh-
zahl der Abtriebswelle 13 summiert. Falls die Dreh-
richtung der beiden Rotoren 22, 40 nicht identisch
ist, werden die Drehzahlen — entsprechend der je-
weiligen Untersetzungen — folglich subtrahiert. Hier-
bei kann durch eine geeignete Steuerungseinheit 5,
die im Zusammenhang mit der folgenden Figur na-
her erlautert werden wird, vermieden werden, dass
der erste und der zweite Elektromotor 2, 4 bzw. deren
entsprechende Rotoren 22, 40, in bestimmten Dreh-
zahlbereichen betrieben werden. Insbesondere kann
durch die gezeigte Ausfihrung der Antriebsbaugrup-
pe 1 vermieden werden, dass der erste und/oder der
zweite Elektromotor 2, 4 in einem niedrigen Drehzahl-
bereich betrieben wird. Hierzu kénnen der erste und
der zweite Elektromotor 2, 4 beispielsweise gegen-
laufig und bei hdheren Drehzahlen als die genann-
ten betrieben werden. Die Uber die Abtriebswelle 13
der Antriebsbaugruppe 1 ausgegebene Drehzahl ent-
spricht dann der Differenz der mit den entsprechen-
den Untersetzungen multiplizierten einzelnen Dreh-
zahlen des ersten und des zweiten Elektromotors 2,
4. In einem solchen Fall kann die Uiber die Abtriebs-
welle 13 ausgegebene Drehzahl beschleunigt wer-
den, indem der erste oder der zweite Elektromotor 2,
4 abgebremst wird.

[0047] Die drehbaren Bauteile der Antriebsbaugrup-
pe 1 kénnen Uber in den Fig. 1 bis Fig. 3 nicht darge-
stellte Lager wie z.B. Gleitlager oder Kugellager gela-
gert werden. Die Notwendigkeit einer Olschmierung,
wie sie in Verbrennungsmotoren Ublicherweise ein-
gesetzt wird, kann hierbei vermieden werden. Dies
kann zu verringerten Wartungskosten der Antriebs-
baugruppe 1 fihren, beispielsweise weil ein regelma-
Riger Olwechsel nicht notwendig sein muss.
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[0048] Fig. 4 zeigt die zusammengebaute Antriebs-
baugruppe 1 aus Fig. 2 mit einer mit der Antriebs-
baugruppe 1 Uber ein Signalkabel 52 verbundenen
Steuerungseinheit 5. Die Steuerungseinheit 5 dient
zur Steuerung der Antriebsbaugruppe 1, insbeson-
dere zur Steuerung der Drehzahlen und/oder Dreh-
momenten des ersten Elektromotors 2 und des zwei-
ten Elektromotors 4. Die Steuerungseinheit erhalt
Steuersignale Uber ein Signalkabel 53 oder ein ver-
gleichbares Ubertragungsmittel. Die an die Steue-
rungseinheit 5 Gbermittelbaren Steuersignale kdnnen
beispielsweise eine vorgegebene Drehzahl sein, mit
der sich die Abtriebswelle 13 drehen soll und/oder
ein vorgegebenes Drehmoment, welches an der Ab-
triebswelle 13 geleistet werden soll. Dazu umfasst
die Steuerungseinheit 5 eine Berechnungseinheit 50,
anhand der die Steuerungseinheit 5 die einzustellen-
den Drehzahlen des ersten und des zweiten Elektro-
motors 2, 4 berechnet, die zu vorgegebenen Dreh-
zahlen/Drehmomenten der Abtriebswelle 13 der An-
triebsbaugruppe 1 fiihren. Dabei kann die Berech-
nungseinheit 50 die Kombination der Drehzahlen des
ersten und des zweiten Elektromotors 2, 4 auswah-
len, mit denen der héchstmdgliche Wirkungsgrad der
Antriebsbaugruppe 1 erzielt werden kann. Hierzu
kann die Berechnungseinheit 50 vorbestimmte Algo-
rithmen einsetzen und/oder in einer Speichereinheit
51 der Steuerungseinheit 5 gespeicherte Werte ab-
rufen.

[0049] Die Steuerungseinheit 5 kann eine separate
Komponente darstellen, so wie in Fig. 4 dargestellt,
sie kann jedoch auch Teil der Antriebsbaugruppe 1
sein und z.B. am oder im Gehause 12 angeordnet
sein. Der Gehausedeckel 10 kann als Entwarmungs-
flache fir die Steuerungseinheit oder sonstige in den
Figuren nicht dargestellte elektronische Komponen-
ten der Antriebsbaugruppe dienen.

[0050] Die Antriebsbaugruppe 1 der Fig. 1-Fig. 4
kann je nach Einsatzgebiet in unterschiedlichen Gro-
Ren ausgeflihrt werden. Soll die Antriebsbaugrup-
pe beispielsweise in Spielzeugeisenbahnen oder der-
gleichen betrieben werden, kann die Antriebsbau-
gruppe beispielsweise mit einem Durchmesser von
wenigen Zentimetern ausgefihrt werden. Insbeson-
dere ist die Antriebsbaugruppe zum Antrieb von Mo-
torradern und Rollern, sowie zum unterstiitzenden
Antrieb von Fahrradern geeignet und kann dazu
mit entsprechenden Abmessungen vorgesehen sein.
Weiterhin kann die Antriebsbaugruppe 1 aber auch
zum Antrieb von zumindest teilweise elektrisch an-
zutreibenden Kraftfahrzeugen und Schienenfahrzeu-
gen verwendet werden.

[0051] Der der Erfindung zugrunde liegende Ge-
danke ist nicht auf die vorangehend geschilderten
Ausfiihrungsbeispiele beschrankt, sondern I&sst sich
grundsatzlich auch bei génzlich anders gearteten
Ausfuhrungsformen verwirklichen.
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Bezugszeichenliste

Antriebsbaugruppe
Gehausedeckel
Gehausedeckel
Randflache
Offnung

Gehéuse
Verbindungsstreben
Abtriebswelle
Statortrager

erster Elektromotor
Motorwelle

Stator

Rotor
Planetengetriebe
Hohlrad
Innenverzahnung
Planetenrad
Sonnenrad
Aulenverzahnung
Aufnahme
Planetentrager
Stufe

zweiter Elektromotor
Rotor

Stator
Ruckschlussring
Magnet

Ruckwand

Offnung
Steuerungseinheit
Berechnungseinheit
Speichereinheit
Signalkabel
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Patentanspriiche

1. Antriebsbaugruppe, mit:
—einem ersten Elektromotor mit einer Motorwelle und
—einem Planetengetriebe mit einem Hohlrad mit einer
Innenverzahnung, die mit mehreren an der Innenver-
zahnung des Hohlrades abrollenden Planetenrédern
in Eingriff steht und mit einem Sonnenrad mit einer
AuRenverzahnung, welche mit den Planetenradern in
Eingriff steht, die an der AuRenverzahnung des Son-
nenrades abrollen und an einem drehbar gelagerten
Planetentrager drehbar gelagert sind,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Motorwelle (20) des ersten Elektromotors
(2) das Sonnenrad (32) des Planetengetriebes (3) an-
treibt, dass die Antriebsbaugruppe (1) ferner einen
zweiten Elektromotor (4) mit einem das Hohlrad (30)
des Planetengetriebes (3) antreibenden Rotor (40)
umfasst und dass der Planetentrager (33) des Plane-
tengetriebes (3) mit einer Abtriebswelle (13) der An-
triebsbaugruppe (1) verbunden ist.

2. Antriebsbaugruppe nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass der Rotor (40) des zweiten
Elektromotors (4) fest mit dem Hohlrad (30) des Pla-
netengetriebes (3) verbunden ist.

3. Antriebsbaugruppe nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass der Rotor (40) des
zweiten Elektromotors (4) einstlickig mit dem Hohlrad
(30) des Planetengetriebes (3) ausgebildet ist.

4. Antriebsbaugruppe nach Anspruch 3, dadurch
gekennzeichnet, dass der Rotor (40) des zweiten
Elektromotors (4) und das Hohlrad (30) des Plane-
tengetriebes (3) als ein einstlickig gespritztes Kunst-
stoffteil ausgebildet sind.

5. Antriebsbaugruppe nach einem der vorangehen-
den Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass der
erste Elektromotor (2) und der zweite Elektromotor
(4) im Wesentlichen koaxial zueinander ausgerichtet
sind.

6. Antriebsbaugruppe nach einem der vorangehen-
den Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass der
erste Elektromotor (2) von dem zweiten Elektromotor
(4) zumindest teilweise umschlossen ist.

7. Antriebsbaugruppe nach einem der vorangehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Abtriebswelle (13) der Antriebsbaugruppe (1) durch
eine Drehung eines Rotors (22) des ersten Elektro-
motors (2) und/oder durch eine Drehung des Rotors
(40) des zweiten Elektromotors (4) sowohl im Uhrzei-
gersinn als auch entgegen den Uhrzeigersinn dreh-
bar ist.

8. Antriebsbaugruppe nach einem der vorangehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die
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Antriebsbaugruppe (1) ferner eine Steuerungseinheit
(5) umfasst, welche den ersten Elektromotor (2) und
den zweiten Elektromotor (4) steuert.

9. Antriebsbaugruppe nach Anspruch 8, dadurch
gekennzeichnet, dass die Steuerungseinheit (5) die
Drehzahl und/oder das Drehmoment des ersten Elek-
tromotors (2) und/oder des zweiten Elektromotors (4)
in Abhangigkeit von mindestens einem aktuellen Ist-
Wert, mindestens einem Soll-Wert und/oder mindes-
tens einem erwarteten Soll-Wert einer Drehzahl und/
oder eines Drehmoments der Abtriebswelle (13) der
Antriebsbaugruppe (1) einstellt.

10. Antriebsbaugruppe nach Anspruch 8 oder 9,
dadurch gekennzeichnet, dass die Steuerungsein-
heit (5) die Drehzahl und/oder das Drehmoment des
ersten Elektromotors (2) in Abhangigkeit von der
Drehzahl und/oder dem Drehmoment des zweiten
Elektromotors (4) und mindestens einem aktuellen
Ist-Wert, mindestens einem Soll-Wert und/oder min-
destens einem erwarteten Soll-Wert einer Drehzahl
und/oder eines Drehmoments der Abtriebswelle (13)
der Antriebsbaugruppe (1) einstellt.

11. Antriebsbaugruppe nach einem der Anspru-
che 8 bis10, dadurch gekennzeichnet, dass die
Steuerungseinheit (5) die Drehzahl des ersten Elek-
tromotors (2) und/oder des zweiten Elektromotors
(4) zur Einstellung mindestens eines Soll-Werts ei-
ner Drehzahl und/oder eines vorgegebenen Drehmo-
ments der Abtriebswelle (13) der Antriebsbaugruppe
(1) derart einstellt, dass die Drehzahl des ersten Elek-
tromotors (2) und/oder des zweiten Elektromotors (4)
oberhalb einer bestimmten Drehzahl oder innerhalb
eines bestimmten Bereichs von Drehzahlen liegt.

12. Antriebsbaugruppe nach einem der Anspriiche
8 bis 11, dadurch gekennzeichnet, dass die Steue-
rungseinheit (5) die Drehzahl und/oder das Drehmo-
ment des ersten Elektromotors (2) und die Drehzahl
und/oder das Drehmoment des zweiten Elektromo-
tors (4) derart einstellt, dass ein Wirkungsgrad der
Antriebsbaugruppe (1) maximiert wird.

13. Antriebsbaugruppe nach Anspruch 12, da-
durch gekennzeichnet, dass die Steuerungseinheit
(5) eine Berechnungseinheit (51) umfasst, welche
zu mindestens einem Ist-, Soll- und/oder erwarteten
Soll-Wert der Drehzahl und/oder des Drehmoments
der Abtriebswelle (13) der Antriebsbaugruppe (1) ent-
sprechende Drehzahlen und/oder Drehmomente des
ersten Elektromotors (2) und des zweiten Elektromo-
tors (4) derart berechnet, dass der Wirkungsgrad der
Antriebsbaugruppe (1) maximiert wird.

14. Antriebsbaugruppe nach Anspruch 13, da-
durch gekennzeichnet, dass die Antriebsbaugrup-
pe (1) eine Speichereinheit (50) umfasst, welche da-
zu ausgebildet ist, zu vorgegebenen Drehzahlen und/
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oder Drehmomenten der Abtriebswelle (13) der An-
triebsbaugruppe (1) Informationen zur Maximierung
des Wirkungsgrades der Antriebsbaugruppe (1) zu
speichern und dass die Berechnungseinheit (51) zur
Berechnung einer Anderung der Drehzahlen des ers-
ten Elektromotors (2) und des zweiten Elektromotors
(4) in der Speichereinheit (50) gespeicherte Informa-
tionen ausliest und verwendet.

15. Antriebsbaugruppe nach einem der vorange-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
die Steuerungseinheit (5), ausgehend von einem
Stillstand beider Rotoren (22, 40) des ersten und des
zweiten Elektromotors (2, 4), zur Einstellung einer
vorgegebenen Drehzahl der Abtriebswelle (13) der
Antriebsbaugruppe (1) zunachst beide Rotoren (22,
40) auf hohe, gegenlaufig gerichtete Drehzahlen be-
schleunigt, wobei das Verhaltnis der Drehzahlen dem
Verhaltnis der Untersetzungen der beiden Rotoren
(22, 40) zur Abtriebswelle (13) entspricht, sodass die
Abtriebswelle (13) wahrend der Beschleunigung der
Rotoren (22, 40) nicht zum Rotieren gebracht wird,
und in einem zweiten Schritt einen der Rotoren (22,
40) abbremst, wodurch sich eine Rotation der Ab-
triebswelle (13) ergibt.

16. Elektrisch angetriebenes Fahrzeug, umfas-
send zumindest eine Antriebsbaugruppe (1) nach ei-
nem der vorangegangenen Anspruche.

Es folgen 4 Seiten Zeichnungen
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