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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Untersetzungsge-
triebe zur Verwendung bei einem Kraftfahrzeug mit 
Vierradantrieb.

Stand der Technik

[0002] In Fig. 15 ist als Beispiel ein herkömmliches 
Untersetzungsgetriebe gezeigt. Das Untersetzungs-
getriebe 201 reduziert die Leistung eines Elektromo-
tors 203 zum Übertragen auf eine linke und eine 
rechte Achswelle und Antreiben eines linken und ei-
nes rechten Hinterrades. Der Elektromotor 203 dient 
als Nebenantriebsquelle, während ein Motor an der 
Vorderseite zum Antreiben eines linken und eines 
rechten Vorderrades als Hauptantriebsquelle dient.

[0003] Das Untersetzungsgetriebe 201 stützt eine 
erste Getriebewelle 207, welche die Leistung des 
Elektromotors 203 aufnimmt, in einem ortsfesten Ge-
häuse 205 drehbar ab. Die erste Getriebewelle 207
weist ein Untersetzungsrad 211 auf, das mit einem 
anderen Untersetzungsrad 213 in Eingriff steht, um 
einen ersten Untersetzungsmechanismus 209 zu bil-
den. Das Untersetzungsrad 213 des ersten Unterset-
zungsmechanismus 209 ist auf einer zweiten Getrie-
bewelle 215 vorgesehen, die parallel zu der ersten 
Getriebewelle 207 angeordnet und in dem Gehäuse 
205 drehbar abgestützt ist.

[0004] Die zweite Getriebewelle 215 ist mit einem 
Untersetzungsrad 219 versehen, das mit einem an-
deren Untersetzungsrad 221 in Eingriff steht, um ei-
nen zweiten Untersetzungsmechanismus 217 zu bil-
den. Das Untersetzungsrad 221 des zweiten Unter-
setzungsmechanismus 217 ist auf einer dritten Ge-
triebewelle 223 vorgesehen, die parallel zu der ersten 
und der zweiten Getriebewelle 207 und 215 angeord-
net und in dem Gehäuse 205 drehbar abgestützt ist.

[0005] Die dritte Getriebewelle 223 ist mit einem Un-
tersetzungsrad 227 versehen, das mit einem Teller-
rad 229 als ein anderes Untersetzungsrad in Eingriff 
steht, um einen dritten Untersetzungsmechanismus 
225 zu bilden. Das Tellerrad 229 ist an einem hinte-
ren Differential 231 als Differentialgetriebe vorgese-
hen. Eine Welle des hinteren Differentials 231 ist pa-
rallel zu der ersten, der zweiten und der dritten Ge-
triebewelle 207, 215 und 223 angeordnet. Das hinte-
re Differential 231 ist über Achswellen ineinander-
greifend mit dem linken und dem rechten Hinterrad 
verbunden.

[0006] Dementsprechend wird durch den Elektro-
motor 203 die erste Getriebewelle 207 angetrieben, 
um ein Drehmoment über den ersten Untersetzungs-
mechanismus 209 auf die zweite Getriebewelle 215
zu übertragen. Von der zweiten Getriebewelle 215
wird das Drehmoment über den zweiten Unterset-

zungsmechanismus 217 auf die dritte Getriebewelle 
223 und über den dritten Untersetzungsmechanis-
mus 225 auf das hintere Differential 231 übertragen. 
Von dem hinteren Differential 231 wird das Drehmo-
ment über die linke und die rechte Achswelle auf das 
linke und das rechte Hinterrad übertragen, so dass 
diese von dem Elektromotor 203 angetrieben wer-
den.

[0007] Die Vorderräder werden von dem Motor als 
Hauptantriebsquelle angetrieben. Daher ist es mög-
lich, ein Hybridfahrzeug mit einem Vierradantrieb zu 
schaffen.

[0008] Fig. 16 zeigt ein weiteres herkömmliches 
Untersetzungsgetriebe. Zur Vereinfachung der Erläu-
terung werden gleiche Teile mit denselben Bezugs-
zeichen wie in Fig. 15 bezeichnet.

[0009] Bei dem Untersetzungsgetriebe 201A in 
Fig. 16 sind die erste Getriebewelle 207 und die 
zweite Getriebewelle 215 koaxial zueinander ange-
ordnet, und der erste Untersetzungsmechanismus 
209A wird von einem Planetengetriebemechanismus 
gebildet.

[0010] Daher wird die Leistung des Elektromotors 
203 auf die erste Getriebewelle 207 übertragen, in 
dem ersten Untersetzungsmechanismus 209A redu-
ziert und auf die zweite Getriebewelle 215 übertra-
gen. Die weitere Drehmomentübertragung ist diesel-
be wie bei dem Untersetzungsgetriebe 201 in 
Fig. 15.

[0011] Da die herkömmlichen ersten Unterset-
zungsmechanismen 209 und 209A nahe des Elektro-
motors 203 montiert sind; hat jedoch ein Fehler bei 
der Montage des Elektromotors 203 einen direkten 
Einfluss auf den ersten Untersetzungsmechanismus 
209 und 209A derart, dass Vibrationen oder unge-
wöhnliche Geräusche in dem ersten Untersetzungs-
mechanismus 209 und 209A auftreten können und 
somit Verbesserungen in der akustischen Vibration 
oder Haltbarkeit beschränkt sind (siehe zum Beispiel 
JP-A-2001-287550).

[0012] Darüber hinaus ist in Fig. 14 ein anderes 
herkömmliches Untersetzungsgetriebe gezeigt (sie-
he zum Beispiel JP-A-2003-104073). Das Unterset-
zungsgetriebe 1201 in Fig. 14 reduziert die Leistung 
eines Elektromotors zum Übertragen auf eine linke 
und eine rechte Achswelle und Antreiben eines linken 
und eines rechten Hinterrades. Der Elektromotor 
dient als Nebenantriebsquelle, während ein Motor, 
wie ein Verbrennungsmotor, an der Vorderseite zum 
Antreiben eines linken und eines rechten Vorderra-
des als Hauptantriebsquelle dient.

[0013] Das Untersetzungsgetriebe 1201 stützt eine 
erste Getriebewelle 1207 in einem ortsfesten Gehäu-
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se 1205 drehbar ab. Die erste Getriebewelle 1207
weist ein Untersetzungsrad 1211 auf, das mit einem 
anderen Untersetzungsrad 1215 in Eingriff steht, um 
einen ersten Untersetzungsmechanismus 1209 zu 
bilden. Das Untersetzungsrad 1215 des ersten Un-
tersetzungsmechanismus 1209 ist an einer zweiten 
Getriebewelle 1217 abgestützt, die parallel zu der 
ersten Getriebewelle 1207 angeordnet und in dem 
Gehäuse 1205 drehbar abgestützt ist.

[0014] Die zweite Getriebewelle 1217 ist mit einem 
Untersetzungsrad 1221 versehen, das mit einem an-
deren Untersetzungsrad 1223 in Eingriff steht, um ei-
nen zweiten Untersetzungsmechanismus 1219 zu 
bilden. Das Untersetzungsrad 1223 des zweiten Un-
tersetzungsmechanismus 1219 ist über ein Lager 
1229 relativ zu einem Differentialgehäuse 1227 eines 
hinteren Differentialgetriebes 1225 drehbar an die-
sem abgestützt.

[0015] Das hintere Differentialgetriebe 1225 stützt 
einen Differentialgetriebemechanismus 1231 in dem 
Differentialgehäuse 1227 ab. Das Differentialgehäu-
se 1227 ist über ein Lager 1233 an dem Gehäuse 
1205 drehbar abgestützt.

[0016] Die Übertragung und Unterbrechung des 
Drehmoments zwischen dem Untersetzungsrad 
1223 und dem Differentialgehäuse 1227 wird mittels 
einer elektromagnetischen Kupplung 1235 unter Ver-
wendung mehrerer Reibscheiben durchgeführt.

[0017] Dementsprechend wird bei eingekuppelter 
Kupplung 1235 und betriebenem Elektromotor ein 
Drehmoment, das durch den ersten und den zweiten 
Untersetzungsmechanismus 1209 und 1219 redu-
ziert wird, auf ein hinteres Differentialgetriebe 1225
übertragen. Von dem hinteren Differentialgetriebe 
1225 wird das Drehmoment auf die linke und die 
rechte Achswelle übertragen. Durch dieses Drehmo-
ment wird der Antrieb des Motors beim Anfahren oder 
Bergauffahren unterstützt.

[0018] Wenn der Elektromotor nicht betrieben wird, 
ist die elektromagnetische Kupplung 1235 ausgekup-
pelt. In diesem Zustand wird die Drehung der Hinter-
räder auf das Differentialgetriebe 1225, jedoch nicht 
auf den ersten und den zweiten Untersetzungsme-
chanismus 1209 und 1219 und den Elektromotor 
übertragen. Daher werden, wenn der Elektromotor 
gestoppt wird, der erste und der zweite Unterset-
zungsmechanismus 1209 und 1219 und der Elektro-
motor nicht mehr zwangsläufig von der Drehung der 
Hinterräder gedreht.

[0019] Um eine hohe Leistung in dem Unterset-
zungsgetriebe 1201 zu erreichen, kann im Allgemei-
nen die Dimensionierung des Elektromotors vergrö-
ßert werden.

[0020] Jedoch tritt bei einer derartigen Struktur da-
durch, dass die hohe Untersetzung lediglich von dem 
ersten und dem zweiten Untersetzungsmechanismus 
1209 und 1219 durchgeführt werden muss, das Pro-
blem auf, dass ungewöhnliche Geräusche an den 
Untersetzungsrädern 1211 und 1215 oder den Unter-
setzungsrädern 1221 und 1223 leicht auftreten.

Aufgabenstellung

[0021] Mit der Erfindung wird ein Untersetzungsge-
triebe geschaffen, bei dem das Schallschwingungs-
verhalten und die Haltbarkeit mit geringerer Beein-
flussung durch Fehler bei der Montage des Elektro-
motors verbessert und Vibrationen oder ungewöhnli-
che Geräusche verringert werden.

[0022] Dies wird gemäß der Erfindung erreicht 
durch ein Untersetzungsgetriebe, aufweisend eine 
Antriebsquelle, die eine Getriebewelle aufweist, ein 
Gehäuse, einen ersten Untersetzungsmechanismus 
zum Reduzieren einer Antriebskraft der Antriebsquel-
le, wobei der erste Untersetzungsmechanismus an 
dem Gehäuse abgestützt ist und einen Planetenrad-
träger, ein Planetenrad, das an dem Planetenradträ-
ger drehbar abgestützt ist, ein Hohlrad, das mit dem 
Planetenrad in Eingriff steht, und ein Sonnenrad auf-
weist, das mit dem Planetenrad in Eingriff steht, ei-
nen zweiten Untersetzungsmechanismus zum Redu-
zieren der Leistung des ersten Untersetzungsmecha-
nismus, wobei der zweite Untersetzungsmechanis-
mus in Bezug auf eine Axialrichtung der Getriebewel-
le zwischen der Antriebsquelle und dem ersten Un-
tersetzungsmechanismus positioniert ist, und eine 
Verteilervorrichtung zum Verteilen der Leistung des 
zweiten Untersetzungsmechanismus auf ein Paar 
Achswellen, wobei die Verteilervorrichtung an dem 
Gehäuse abgestützt ist.

[0023] Bei dem Untersetzungsgetriebe kann der 
zweite Untersetzungsmechanismus ein Unterset-
zungsrad, das an einer Abtriebsseite des ersten Un-
tersetzungsmechanismus vorgesehen ist, und ein 
Tellerrad aufweisen, das an einer Seite der Verteiler-
vorrichtung vorgesehen ist.

[0024] Bei dem Untersetzungsgetriebe können das 
Untersetzungsrad und das Tellerrad in einer inneren 
Position in Bezug auf einen äußersten Abschnitt des 
ersten Untersetzungsmechanismus in Radialrichtung 
miteinander in Eingriff gebracht sein.

[0025] Bei dem Untersetzungsgetriebe kann die 
Getriebewelle mit dem Sonnenrad verbunden sein.

[0026] Bei dem Untersetzungsgetriebe kann der 
Planetenradträger relativ zu dem Gehäuse drehbar 
sein, wobei das Hohlrad relativ zu dem Gehäuse 
nicht drehbar ist, und wobei der zweite Unterset-
zungsmechanismus ein Untersetzungsrad, das sich 
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zusammen mit dem Planetenradträger dreht, und ein 
Tellerrad aufweisen kann, das an einer Seite der Ver-
teilervorrichtung in Eingriff mit dem Untersetzungsrad 
vorgesehen ist.

[0027] Bei dem Untersetzungsgetriebe kann der 
Planetenradträger relativ zu dem Gehäuse nicht 
drehbar sein, wobei das Hohlrad relativ zu dem Ge-
häuse drehbar ist, und wobei der zweite Unterset-
zungsmechanismus ein Untersetzungsrad, das zu-
sammen mit dem Hohlrad drehbar ist, und ein Teller-
rad aufweisen kann, das an einer Seite der Verteiler-
vorrichtung in Eingriff mit dem Untersetzungsrad vor-
gesehen ist.

[0028] Bei dem Untersetzungsgetriebe kann Plane-
tenrad eine Mehrzahl von abgestuften Rädern auf-
weisen, von denen zumindest ein Rad mit dem Son-
nenrad in Eingriff steht und ein Rad mit dem Hohlrad 
in Eingriff steht.

[0029] Bei dem Untersetzungsgetriebe kann das 
Planetenrad ein erstes abgestuftes Rad in Eingriff mit 
dem Sonnenrad und ein zweites abgestuftes Rad in 
Eingriff mit dem Hohlrad aufweisen.

[0030] Bei dem Untersetzungsgetriebe kann die An-
triebsquelle einen Elektromotor aufweisen.

[0031] Bei dem Untersetzungsgetriebe kann die An-
triebsquelle an einem Kraftfahrzeug montiert sein, 
das eine Hauptantriebsquelle zum Antreiben der ei-
nen von Vorder- und Hinterrädern und eine Nebenan-
triebsquelle zum Antreiben der anderen der Vorder- 
und Hinterräder aufweist, wobei die Antriebsquelle 
die Nebenantriebsquelle ist.

[0032] Bei dem Untersetzungsgetriebe kann die 
Hauptantriebsquelle ein Verbrennungsmotor sein, 
wobei die Nebenantriebsquelle ein Elektromotor ist.

[0033] Bei dem Untersetzungsgetriebe kann eine 
Abtriebswelle des ersten Untersetzungsmechanis-
mus koaxial zu der Getriebewelle und an deren Au-
ßenseite angeordnet sein.

[0034] Bei dem Untersetzungsgetriebe kann das 
Gehäuse zumindest ein erstes Gehäuse mit einer 
ersten Seitenwand und ein zweites Gehäuse mit ei-
ner zweiten Seitenwand aufweisen, wobei die eine 
Seite des Planetenradträgers an dem ersten Gehäu-
se abgestützt sein kann und die Antriebsquelle an 
dem zweiten Gehäuse abgestützt sein kann.

[0035] Bei dem Untersetzungsgetriebe kann die 
eine Seite des Planetenradträgers über ein Lager an 
der ersten Seitenwand drehbar abgestützt sein.

[0036] Bei dem Untersetzungsgetriebe kann die an-
dere Seite des Planetenradträgers an dem zweiten 

Gehäuse abgestützt sein.

[0037] Das Untersetzungsgetriebe kann ferner eine 
Trägerachse aufweisen, über welche der Planeten-
radträger nicht drehbar an der ersten Seitenwand ab-
gestützt sein kann.

[0038] Bei dem Untersetzungsgetriebe kann eines 
von dem Sonnenrad und der Getriebewelle an dem 
Planetenradträger abgestützt sein.

[0039] Bei dem Untersetzungsgetriebe kann der 
zweite Untersetzungsmechanismus ein Ritzel, das 
an einer Außenseite des ersten Untersetzungsme-
chanismus vorgesehen ist, und ein Tellerrad aufwei-
sen, das an der Verteilervorrichtung vorgesehen ist.

[0040] Das Untersetzungsgetriebe kann ferner ei-
nen Kupplungsmechanismus aufweisen, der in ei-
nem Getriebestrang von der Getriebewelle zu der 
Achswelle vorgesehen ist.

[0041] Bei dem Untersetzungsgetriebe kann die 
Verteilervorrichtung einen Kupplungsmechanismus 
aufweisen, der zwischen dem zweiten Unterset-
zungsmechanismus und der Achswelle positioniert 
ist.

[0042] Bei dem Untersetzungsgetriebe kann eine 
Achse des Kupplungsmechanismus parallel zu der 
Getriebewelle angeordnet sein, und der Kupplungs-
mechanismus und die Antriebsquelle können in Be-
zug auf die Axialrichtung teilweise überlappen.

[0043] Das Untersetzungsgetriebe kann ferner ei-
nen Kupplungsmechanismus aufweisen, der zwi-
schen dem ersten Untersetzungsmechanismus und 
dem zweiten Untersetzungsmechanismus vorgese-
hen ist.

[0044] Das Untersetzungsgetriebe kann ferner ei-
nen Kupplungsmechanismus aufweisen, der zwi-
schen der Verteilervorrichtung und der Achswelle 
vorgesehen ist.

[0045] Da der zweite Untersetzungsmechanismus 
zwischen dem Elektromotor und dem ersten Unter-
setzungsmechanismus angeordnet ist, um den ers-
ten Untersetzungsmechanismus in einem Abstand 
von dem Elektromotor zu trennen, hat ein Fehler bei 
der Montage des Elektromotors keinen Einfluss auf 
den ersten Untersetzungsmechanismus, und es ist 
möglich, das Auftreten von Vibrationen oder unge-
wöhnlichen Geräuschen in dem ersten Unterset-
zungsmechanismus zu unterdrücken und das Schall-
schwingungsverhalten oder die Haltbarkeit zu ver-
bessern.

[0046] Ferner, da der zweite Untersetzungsmecha-
nismus einfach zwischen dem Elektromotor und dem 
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ersten Untersetzungsmechanismus angeordnet ist, 
ist es möglich, die Antriebskraft des Elektromotors 
durch den ersten Untersetzungsmechanismus zu re-
duzieren und die von dem Planetenradträger des ers-
ten Untersetzungsmechanismus reduzierte Antriebs-
kraft auf den zweiten Untersetzungsmechanismus zu 
übertragen. Die Antriebskraft kann weiter durch das 
Untersetzungsrad des zweiten Untersetzungsme-
chanismus und das Tellerrad reduziert werden und 
kann zuverlässig auf das Differential übertragen wer-
den.

[0047] Ferner kann die Nebenantriebsquelle in der 
Größe und im Gewicht reduziert werden. Außerdem 
ist es möglich, sowohl das Schallschwingungsverhal-
ten der Nebenantriebsquelle als auch die Haltbarkeit 
zu verbessern.

[0048] Ferner ist es möglich, da bei einem Hybrid-
fahrzeug das Untersetzungsgetriebe die Antriebs-
kraft auf die einen von den Vorder- und Hinterrädern 
oder die anderen der Vorder- und Hinterräder über-
trägt, die Größe und das Gewicht des Untersetzungs-
getriebes zu reduzieren. Außerdem ist es möglich, 
sowohl das Schallschwingungsverhalten als auch die 
Haltbarkeit zu verbessern.

[0049] Außerdem kann das Untersetzungsgetriebe 
die Leistung bei einer hohen Drehzahl der Antriebs-
quelle auf das Sonnenrad übertragen und die hohe 
Drehzahl des Sonnenrades von dem Hohlrad über 
das Planetenrad, das an dem Planetenradträger 
drehbar abgestützt ist, der als ein Körper oder einstü-
ckig mit dem Gehäuse ausgebildet ist, mit reduzierter 
Drehzahl übertragen. Dementsprechend treten bei 
der hohen Untersetzung weniger ungewöhnliche Ge-
räusche beim Eingriff der Räder auf, so dass die 
Tragfestigkeit verbessert wird. Ferner kann, da die 
hohe Drehzahl der Antriebsquelle stark reduziert 
wird, die hohe Leistung oder die hohe Drehzahl er-
reicht werden, ohne die Antriebsquelle groß zu di-
mensionieren, so dass das Gewicht reduziert werden 
kann.

[0050] Selbst wenn das Sonnenrad und die Ab-
triebswelle der Antriebsquelle infolge eines Montage-
fehlers mehr oder weniger von der Mitte abweichen, 
kann eine solche Abweichung durch Auslenkung der 
Getriebewelle absorbiert werden, die sich bis zu der 
Seite der Antriebsquelle erstreckt. Daher kann der 
Eingriff zwischen dem Sonnenrad und dem Planeten-
rad zuverlässig vorgenommen werden, wodurch un-
gewöhnliche Geräusche sicherer zurückgehalten 
werden können.

[0051] Die hohe Drehzahl der Antriebsquelle kann 
in den mehreren Stufen zwischen dem Sonnenrad 
und dem Hohlrad reduziert werden, und die Antriebs-
quelle kann in der Größe kleiner gestaltet werden.

[0052] Da die Antriebsquelle in Bezug auf die 
Hauptantriebsquelle die Nebenantriebsquelle ist, 
kann diese in den Abmessungen und im Gewicht re-
duziert werden.

[0053] Da die Hauptantriebsquelle der Verbren-
nungsmotor ist und die Nebenantriebsquelle der 
Elektromotor ist, und einer von dem Verbrennungs-
motor und dem Elektromotor die einen von den Vor-
der- und Hinterrädern antreibt, und die andere An-
triebsquelle die anderen der Vorder- und Hinterräder 
antreibt, ist es möglich, das Untersetzungsgetriebe 
klein und leicht zu gestalten, um die Antriebskraft auf 
die einen von den Vorder- und Hinterrädern bei dem 
Vierradantriebsfahrzeug zu übertragen.

Ausführungsbeispiel

[0054] Die Erfindung wird mit Bezug auf die Zeich-
nung näher erläutert. In der Zeichnung zeigen:

[0055] Fig. 1 eine schematische Draufsicht eines 
Hybridfahrzeuges, bei dem ein Untersetzungsgetrie-
be gemäß einer ersten Ausführungsform der Erfin-
dung angewendet wird;

[0056] Fig. 2 einen Schnitt des Untersetzungsge-
triebes gemäß der ersten Ausführungsform der Erfin-
dung;

[0057] Fig. 3A einen Schnitt, der die Beziehung zwi-
schen einem Verbindungsteil und einem Eingriffsteil 
zeigt, und Fig. 3B eine einfache Abwicklung, welche 
die Anordnung von Rollen zeigt, jeweils auf die erste 
Ausführungsform der Erfindung bezogen;

[0058] Fig. 4 einen Schnitt eines Untersetzungsge-
triebes gemäß einer zweiten Ausführungsform der 
Erfindung;

[0059] Fig. 5A einen Schnitt, der die Beziehung zwi-
schen einem Verbindungsteil und einem Eingriffsteil 
zeigt, und Fig. 5B eine einfache Abwicklung, welche 
die Anordnung von Rollen zeigt, jeweils auf die zwei-
te Ausführungsform der Erfindung bezogen;

[0060] Fig. 6 eine schematische Draufsicht eines 
Hybridfahrzeuges, bei dem ein Untersetzungsgetrie-
be gemäß einer dritten Ausführungsform der Erfin-
dung angewendet wird;

[0061] Fig. 7 einen Schnitt des Untersetzungsge-
triebes gemäß der dritten Ausführungsform der Erfin-
dung;

[0062] Fig. 8 einen vergrößerten Schnitt der grund-
legenden Teile des Untersetzungsgetriebes gemäß
der dritten Ausführungsform der Erfindung;

[0063] Fig. 9 einen Schnitt, der die Beziehung zwi-
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schen einem Verbindungsteil und einem Eingriffsteil 
gemäß der dritten Ausführungsform der Erfindung 
zeigt;

[0064] Fig. 10 einen Schnitt eines Untersetzungs-
getriebes gemäß einer vierten Ausführungsform der 
Erfindung;

[0065] Fig. 11 einen vergrößerten Schnitt der 
grundlegenden Teile des Untersetzungsgetriebes ge-
mäß der vierten Ausführungsform der Erfindung;

[0066] Fig. 12 ein Blockbild eines Untersetzungsge-
triebes gemäß einer fünften Ausführungsform der Er-
findung;

[0067] Fig. 13 ein Blockbild eines Untersetzungsge-
triebes gemäß einer sechsten Ausführungsform der 
Erfindung;

[0068] Fig. 14 einen Schnitt eines herkömmlichen 
Untersetzungsgetriebes mit Antriebskraftunterbre-
chung;

[0069] Fig. 15 einen Schnitt eines anderen her-
kömmlichen Untersetzungsgetriebes; und

[0070] Fig. 16 einen Schnitt eines weiteren her-
kömmlichen Untersetzungsgetriebes mit Antriebs-
kraftunterbrechung.

[0071] Mit Bezug auf die Zeichnung werden Ausfüh-
rungsformen der Erfindung beschrieben.

[0072] Fig. 1 ist eine schematische Draufsicht eines 
Hybridfahrzeuges, bei dem ein Untersetzungsgetrie-
be gemäß einer ersten Ausführungsform der Erfin-
dung angewendet wird. Wie in Fig. 1 gezeigt ist, 
weist das Hybridfahrzeug 1 einen Motor 3 als Haupt-
antriebsquelle und einen Elektromotor 5 als Neben-
antriebsquelle auf. Der Motor 3 ist die Antriebsquelle 
zum Antreiben des linken und des rechten Vorderra-
des 7 und 9, während der Elektromotor 5 die An-
triebsquelle zum Antreiben des linken und des rech-
ten Hinterrades 11 und 13 ist. Es ist auch möglich, die 
Vorderräder 7, 9 mittels des Elektromotors 5 als Ne-
benantriebsquelle anzutreiben und die Hinterräder 
11, 13 mittels des Motors 3 als Hauptantriebsquelle 
anzutreiben.

[0073] Die Leistung des Motors 3 wird über eine Ge-
triebe 15 an ein vorderes Differential 17 als Differen-
tialgetriebe abgegeben. Die Vorderräder 7, 9 sind 
über eine linke und eine rechte Achswelle 19 und 21
ineinandergreifend mit dem vorderen Differential 17
verbunden.

[0074] Die Leistung des Elektromotors 5 wird an ein 
Untersetzungsgetriebe 23 abgegeben. Die Hinterrä-
der 11, 13 sind über eine linke und eine rechte Achs-

welle 25 und 27 ineinandergreifend mit der Abtriebs-
seite des Untersetzungsgetriebes 23 verbunden.

[0075] Der Elektromotor 5 wird von einer Batterie 29
oder direkt von einem Generator (nicht gezeigt) mit 
Strom versorgt, der bei laufendem Motor 3 von die-
sem angetrieben wird, und bei reduzierter Geschwin-
digkeit des Fahrzeuges wird der erzeugte Strom des 
Generators in die Batterie 29 geladen.

[0076] Dementsprechend wird während des Fah-
rens das Drehmoment normalerweise von dem Motor 
3 über das Getriebe 15 auf das vordere Differential 
17 übertragen. Von dem vorderen Differential 17 wird 
das Drehmoment über die Achswellen 19, 21 auf die 
Vorderräder 7, 9 übertragen.

[0077] Ferner wird der durch den Betrieb des Mo-
tors 3 in dem Generator erzeugte Strom dem Elektro-
motor 5 zugeführt, und die Leistung des Elektromo-
tors 5 wird auf das Untersetzungsgetriebe 23 übertra-
gen, von dem das Drehmoment über die Achswellen 
25, 27 auf die Hinterräder 11, 13 übertragen wird.

[0078] Daher kann das Hybridfahrzeug 1 durch An-
treiben der Vorderräder 7, 9 mittels des Motors 3 und 
zusätzliches Antreiben der Hinterräder 11, 13 mittels 
des Elektromotors 5 im Vierradantriebszustand fah-
ren.

[0079] Beim Anfahren und Beschleunigen aus der 
Fahrt wird der Elektromotor 5 von der Batterie 29 mit 
Strom versorgt, so dass ein sanftes Anfahren und Be-
schleunigen möglich sind. Beim Reduzieren der Ge-
schwindigkeit des Fahrzeuges wird die Batterie 29
durch den Generator mit Elektroenergie geladen, um 
ein nachfolgendes Anfahren und Beschleunigen vor-
zubereiten.

[0080] Ferner kann als anderes Beispiel das Fahr-
zeug 1 ohne Benutzung einer Batterie 29, jedoch un-
ter Verwendung eines Wechselstromgenerators an-
getrieben werden, der an dem Motor 3 vorgesehen 
ist, so dass der Elektromotor 5 direkt von dem Wech-
selstromgenerator mit Strom versorgt wird.

[0081] Fig. 2 zeigt einen Schnitt des Unterset-
zungsgetriebes 23 des Hybridfahrzeuges 1 gemäß
der ersten Ausführungsform der Erfindung.

[0082] Wie in Fig. 2 gezeigt ist, weist das Unterset-
zungsgetriebe 23 einen ersten Untersetzungsmecha-
nismus 33, einen zweiten Untersetzungsmechanis-
mus 35 und ein hinteres Differential 37 als Differenti-
algetriebe (Verteilervorrichtung) innerhalb eines Ge-
häuses 31 auf, das ortsfest an der Seite der Fahr-
zeugkarosserie abgestützt ist.

[0083] Das Gehäuse 31 ist aus einer Legierung auf 
Aluminiumbasis und ist aus einem Hauptkörper 
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(zweites Gehäuse) 39 und einer Abdeckung (erstes 
Gehäuse) 41 zusammengesetzt, die mittels Schrau-
ben und Muttern (nicht gezeigt) befestigt sind. Ferner 
sind eine Antriebsseite 43 und eine Abtriebsseite 45
in dem Gehäuse 31 einstückig mit dem Hauptkörper 
39 und der Abdeckung 41 ausgebildet.

[0084] An der linken und der rechten Abtriebsseite 
45 des Gehäuses 31 sind Nabenteile 47, 49 mit Dich-
tungsteilen 51, 53 vorgesehen, an deren Innenseite 
Lagerstützen 48, 50 ausgebildet sind. Die rechte La-
gerstütze 50 ist zylindrisch am Innenumfang einer 
Endwand 52 des Gehäuses 31 ausgebildet und ragt 
in das Gehäuse 31 hinein.

[0085] An der Antriebsseite 43 des Gehäuses 31 ist 
ein Durchgangsabschnitt 55 in dem Hauptkörper 39
ausgebildet, wobei um den Außenumfang des Durch-
gangsabschnitts 55 herum ein Befestigungsflansch 
57 vorgesehen ist, an dem der Elektromotor 5 mittels 
Schrauben und Muttern (nicht gezeigt) befestigt ist. 
Der Durchgangsabschnitt 55 ist mit einem Dichtungs-
teil 59 versehen.

[0086] Der erste Untersetzungsmechanismus 33 ist 
in Bezug auf den Elektromotor 5 an der Seite der Ab-
deckung 41 des Hauptkörpers 39 des Gehäuses 31
platziert. Der erste Untersetzungsmechanismus 33
ist als Planetengetriebemechanismus ausgebildet 
und weist einen Planetenradträger 63, ein Planeten-
rad 65, ein Hohlrad 67 und ein Sonnenrad 69 auf.

[0087] Der Planetenradträger 63 kuppelt eine linke 
und eine rechte Trägerplatte 71, 73 in Umfangsrich-
tung einer Trägerachse 75 und des Planetenrades 65
mittels Brückenteilen (nicht gezeigt), welche die Trä-
gerplatten 71, 73 miteinander verbinden. Die eine 
Trägerplatte 71 ist einstückig mit einem Hohlachsen-
teil 77 ausgebildet, das über ein Kugellager 79 in der 
Abdeckung 41 (erste Seitenwand) drehbar abge-
stützt ist. Die andere Trägerplatte 73 ist einstückig mit 
einer Hohlachse 81 ausgebildet, die über ein Kugel-
lager 83 in einer Seitenwand 82 (zweite Seitenwand) 
des Hauptkörpers 39 des Gehäuses 31 drehbar ab-
gestützt ist. Dementsprechend wird der Planetenrad-
träger 63 von dem Gehäuse 31 drehbar abgestützt. 
Zwischen dem Ende der Hohlachse 81 und dem 
Durchgangsteil 55 des Hauptkörpers 39 ist das Dich-
tungsteil 59 angeordnet. Ein Untersetzungsrad 85 ist 
einstückig mit einem Mittelteil der Hohlachse 81 aus-
gebildet. Im Übrigen genügt es, dass das Unterset-
zungsrad 85 als ein Einzelteil separat von dem Pla-
netenradträger 63 ausgebildet ist und als eine Einheit 
mit diesem gedreht wird.

[0088] Eine Mehrzahl von Planetenrädern 65 sind in 
Umfangsrichtung des Planetenradträgers 63 vorge-
sehen und werden jeweils von einer Trägerachse 75
drehbar gehalten.

[0089] Das Hohlrad 67 ist aus Stahl und ist an der 
Seite der Abdeckung 41 des Gehäuses 31 ausgebil-
det, so dass es in Bezug auf das Gehäuse 31 nicht 
drehbar ist. Das Hohlrad 67 ist am Innenumfang ei-
nes Ringteils 87 ausgebildet. Das Ringteil 87 ist an 
der Seite der Abdeckung 41 des Gehäuses 31 einge-
passt, wobei Zähne 89 am Außenumfang mit Zähnen 
91 an der Seite der Abdeckung 41 in Eingriff stehen, 
um die Drehung und Position in Radialrichtung zu 
stoppen. An dem Ende des Ringteils 87 ist ein An-
schlag 93 zum Positionieren des Ringteils 87 in Axi-
alrichtung in Bezug auf die Abdeckung 41 vorgese-
hen.

[0090] Das Sonnenrad 69 ist einstückig mit dem 
Ende der Getriebewelle 95 ausgebildet. Das Plane-
tenrad 65 steht mit dem Sonnenrad 69 und dem 
Hohlrad 67 in Eingriff.

[0091] Die Getriebewelle 95 ist in der Hohlachse 81
relativ zu dieser frei drehbar, so dass die Hohlachse 
81 als Abtriebswelle des ersten Untersetzungsme-
chanismus koaxial zu der Getriebewelle 95 an deren 
Außenseite angeordnet ist. Die Getriebewelle 95 ist 
über eine Keilwellenverbindung mit einem Abtriebs-
teil 97 des Elektromotors 5 gekuppelt. Dementspre-
chend ist bei dieser Struktur die Getriebewelle 95 mit 
dem Sonnenrad 69 verbunden, wobei sich die Getrie-
bewelle 95 zu der Mitte der Drehachse des Planeten-
radträgers 63 erstreckt, um die Leistung des Elektro-
motors 5 zu übertragen. Anders als bei einer direkten 
Einwirkung der Hohlachse 81 auf den Planetenrad-
träger 63 sind zwischen diesen ein Lager oder eine 
Buchse angeordnet, um eine Abstützung in Axialrich-
tung und/oder Radialrichtung zu schaffen.

[0092] Ferner kann die Getriebewelle 95 einstückig 
mit der Abtriebswelle 97 des Elektromotors 5 ausge-
bildet sein. Außerdem kann das Sonnenrad 69 ein-
stückig mit der Getriebewelle 95 ausgebildet sein.

[0093] Der zweite Untersetzungsmechanismus 35, 
der in Axialrichtung zwischen dem Elektromotor 5
und dem ersten Untersetzungsmechanismus 33 plat-
ziert ist, weist das Untersetzungsrad 85 und ein Tel-
lerrad 99 des hinteren Differentials 37 auf, das mit 
dem Untersetzungsrad 85 in Eingriff steht. Der Ab-
schnitt, wo das Untersetzungsrad 85 und das Teller-
rad 99 miteinander in Eingriff stehen, ist an der Innen-
seite bezüglich eines äußersten Abschnitts des ers-
ten Untersetzungsmechanismus 33 in Radialrichtung 
positioniert. Das Untersetzungsrad 85 und das Teller-
rad 99 sind jeweils mit einer zusammenpassenden 
Schrägverzahnung versehen. Der zweite Unterset-
zungsmechanismus 35 hat eine gewünschte Verzah-
nungssteifigkeit und kann das Auftreten ungewöhnli-
cher Geräusche unterdrücken, da das Unterset-
zungsrad 85 und das Tellerrad 99 schrägverzahnt 
sind. Die äußere diametrale Seite des Hohlrades 67
des ersten Untersetzungsmechanismus 33 befindet 
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sich in einem Raum, welcher der Seite einer Nabe 
103 eines später beschriebenen Differentialgehäu-
ses 101 zugewandt ist, und daher kann der erste Un-
tersetzungsmechanismus 33 selbst ein großes Un-
tersetzungsverhältnis schaffen und trägt dazu bei, 
eine kompakte Vorrichtung mit einer Doppelachsen-
struktur durch Kombinieren mit dem zweiten Unter-
setzungsmechanismus 35 zu erreichen.

[0094] Das hintere Differential 37 ist mit dem Diffe-
rentialgehäuse 101 versehen, welches das Tellerrad 
99 aufweist. Das Differentialgehäuse 101 weist ein 
linkes und ein rechtes Nabenteil 103, 105 auf. In dem 
Differentialgehäuse 101 sind die Nabenteile 103, 105
über Kugellager 107, 109 in den Lagerstützen 48, 50
des Gehäuses 31 drehbar abgestützt.

[0095] In dem Differentialgehäuse 101 ist ein inne-
res Gehäuse 111 aufgenommen und relativ zu dem 
Differentialgehäuse 101 drehbar. Das innere Gehäu-
se 111 ist koaxial zu dem Differentialgehäuse 101
und nahezu zylindrisch ausgebildet.

[0096] An dem inneren Gehäuse 111 ist ein Ritzel 
115 über eine Ritzelwelle 113 abgestützt. Ein linkes 
und ein rechtes Achswellenrad 117, 119 stehen mit 
dem Ritzel 115 in Eingriff und sind mit den Achswel-
len 25, 27 an der Seite der Hinterräder 11, 13 verbun-
den.

[0097] An dem Ende des inneren Gehäuses 111 ist 
ein Verbindungsteil 121 vorgesehen, das eine gerin-
gere Wanddicke als die anderen Teile hat. An dem 
Nabenteil 105 ist ein Eingriffsteil 123 vorgesehen, 
das an der Innenumfangsseite des Verbindungsteils 
121 platziert ist.

[0098] Fig. 3A ist einen Schnitt, der die Beziehung 
zwischen dem Verbindungsteil 121 und dem Ein-
griffsteil 123 zeigt, und Fig. 3B ist eine einfache Ab-
wicklung, welche die Anordnung von Rollen zeigt.

[0099] Wie in Fig. 3A gezeigt ist, ist der Außenum-
fang des Eingriffsteils 123 polygonal ausgebildet und 
mit einer Mehrzahl von ebenen Eingriffsflächen 125
versehen. Zwischen dem Verbindungsteil 121 und 
den Eingriffsflächen 125 sind Rollen 127 angeordnet, 
die von einem Stützteil 129 (Fig. 3B) drehbar abge-
stützt werden. Das Stützteil 129 erstreckt sich von 
den Rollen 127 durch eine Durchgangsöffnung 131 in 
dem Differentialgehäuse 101 hindurch nach außen 
und steht mit einer Bremsbacke 133 in Eingriff.

[0100] Die Bremsbacke 133 ist an deren Außenum-
fang mit einer ringförmigen Feder 135 umwickelt. 
Durch die Feder 135 wird die Bremsbacke 133 gegen 
die Innenumfangsseite gedrückt. Die Bremsbacke 
133 ist an deren Innenumfang mit einer Gleitplatte 
137 versehen, an welche die Bremsbacke 133 ge-
drückt wird. Die Gleitplatte 137 ist an dem Außenum-

fang der Lagerstütze 50 des Gehäuses 31 drehbar 
abgestützt. In Bezug auf die Gleitplatte 137 ist ein 
Elektromagnet 139 an der Außenseite der Endwand 
52 des Gehäuses 31 angeordnet. Der Elektromagnet 
139 ist an der Außenseite des Gehäuses 31 mittels 
Schrauben 141 stabil befestigt, wobei der Elektroma-
gnet 139 oder die Wicklung eines Leitungsdrahtes 
einfach anzuordnen und gleichzeitig ausgezeichnet 
in der Strahlung ist und ein stabiles Bremsverhalten 
ermöglicht. Im Übrigen werden geteilte Strukturen 
durch das Gehäuse 31 und den die Endwand 52 (In-
nenfläche in Radialrichtung) und die Lagerstütze 50
des Lagers 109 umfassenden Teil gebildet, wobei der 
eine Körper aus einem Stahlteil und Schrauben und 
das Gehäuse 31 aus einem Aluminiumlegierungsteil 
gebildet sein kann, so dass eine Gewichtsreduzie-
rung erreicht werden kann.

[0101] Eine Unterbrechungsstruktur 143 (Kupp-
lungsmechanismus) wird von dem Verbindungsteil 
121, dem Eingriffsteil 123, den Rollen 127, dem 
Stützteil 129, der Bremsbacke 133, der Feder 135, 
der Gleitplatte 137 und dem Elektromagneten 139
gebildet. Die Unterbrechungsstruktur 143 ist in das 
hintere Differential 37 einbezogen und zwischen dem 
zweiten Untersetzungsmechanismus 35 und den 
Achswellen 11, 13 positioniert.

[0102] Besonders kann eine Betätigungseinrich-
tung, die von der Bremsbacke 133, der Feder 135, 
der Gleitplatte 137 und dem Elektromagneten 139
gebildet wird, nicht nur für einen Kupplungsmecha-
nismus, der von dem Verbindungsteil 121, dem Ein-
griffsteil 123, den Rollen 127 und dem Stützteil 129
gebildet wird, angewendet werden, sondern auch für 
andere Kupplungsmechanismen, wie eine Klauen-
kupplung und eine Reibungskupplung, wenn diese 
bei dem Untersetzungsgetriebe einsetzbar sind. Die 
Betätigungseinrichtung kann ein gutes Ansprechver-
halten und eine stabile Kupplungsfunktion für ver-
schiedene Arten von Kupplungsmechanismen schaf-
fen.

[0103] Dementsprechend wird durch den Betrieb 
des Elektromotors 5 die Antriebskraft von dem Ab-
triebsteil des Elektromotors 5 auf die Getriebewelle 
95 übertragen. Somit wird durch eine Drehung des 
einstückig mit der Getriebewelle 95 ausgebildeten 
Sonnenrades 69 das Planetenrad 65 gedreht. Wäh-
rend der Drehung des Planetenrades 65 wird diese 
durch den Eingriff mit dem Hohlrad 67 um das Son-
nenrad 69 herum gedreht, und die Trägerplatten 71, 
73 führen über die Trägerachse 75 eine reduzierte 
Drehung in Bezug auf die Getriebewelle 95 durch.

[0104] Die reduzierte Drehung der Trägerplatte 73
wird zusammen mit dem Untersetzungsrad 85 durch-
geführt, wobei das Drehmoment auf das Tellerrad 99
übertragen wird. Die Drehung wird weiter durch den 
Eingriff zwischen dem Untersetzungsrad 85 und dem 
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Tellerrad 99 reduziert, so dass das Drehmoment mit 
der reduzierten Drehung auf das Differentialgehäuse 
101 übertragen wird.

[0105] Wenn der Unterbrechungsmechanismus ge-
kuppelt ist, wird das Drehmoment von dem Differen-
tialgehäuse 101 auf das innere Gehäuse 111 und 
über die Ritzelwelle 113, das Ritzel 115 und die Achs-
wellenräder 117, 119 auf die Seite der Achswellen 25, 
27 übertragen, um die Hinterräder 11, 13 anzutrei-
ben.

[0106] Eine unterschiedliche Drehung der Hinterrä-
der 11, 13 wird durch eine Drehung des Ritzels 115
zwischen den Achswellenrädern 117, 110 ausgegli-
chen und dadurch ermöglicht.

[0107] Wenn der Unterbrechungsmechanismus 143
getrennt wird, selbst wenn sich das innere Gehäuse 
111 dreht, wird das Drehmoment nicht auf das Diffe-
rentialgehäuse 101 übertragen, und das innere Ge-
häuse 111 dreht sich relativ zu dem Differentialge-
häuse 101.

[0108] Die Unterbrechung des Unterbrechungsme-
chanismus 143 wird durch Steuerung des Stromflus-
ses an dem Elektromagneten 139 durchgeführt. 
Wenn der Elektromagnet 139 stromdurchflossen ist, 
wird die Gleitplatte 137 an die Seite des Elektromag-
neten 139 gezogen und eng mit der Innenseite des 
Gehäuses 31 kontaktiert. Durch diesen engen Kon-
takt entfaltet die Bremsbacke 133 einen Reibungswi-
derstand an der Gleitplatte 137 und übt den Rei-
bungswiderstand auf das Stützteil 129 aus.

[0109] Die Drehung der Rollen 127, die an dem 
Stützteil 129 abgestützt sind, wird durch das Stützteil 
129 in Drehrichtung des Differentialgehäuses 101 ge-
steuert. Das heißt, wenn sich das Differentialgehäuse 
101 weiter dreht, geht die Drehung des Differential-
gehäuses 101 der Drehung des inneren Gehäuses 
111 voraus, und die Rollen 127 greifen in die Ein-
griffsflächen 125 an dem Eingriffsteil 123 ein.

[0110] Wenn die Rollen 127 in die Eingriffsflächen 
125 eingreifen, wirkt eine Reaktionskraft an den Ein-
griffsflächen 125 über die Rollen 127 auf das Verbin-
dungsteil 121. Durch diese Reaktionskraft verformt 
sich das Verbindungsteil 121, um dessen Durchmes-
ser im Bereich der elastischen Verformung zu erwei-
tern, und drückt gegen die Innenseite des Differenti-
algehäuses 101 in Radialrichtung nach außen.

[0111] Infolge dieses Druckes wird ein Reibschluss 
zwischen der Außenseite des Verbindungsteils 121
und der Innenseite des Differentialgehäuses 101 ge-
schaffen.

[0112] Dementsprechend wird der Reibschluss zwi-
schen der Außenseite der Verbindungsteils 121 und 

der Innenseite des Differentialgehäuses 101 durch 
den Eingriff zwischen dem Eingriffsteil 123 und dem 
Verbindungsteil 125 über den Eingriff der Rollen 127
mit den Eingriffsflächen 125 gebildet, so dass das 
Differentialgehäuse 101 und das innere Gehäuse 111
miteinander drehen und das Drehmoment auf die 
Seite der Hinterräder 11, 13 wie oben erwähnt über-
tragen werden kann.

[0113] Wenn der Stromfluss durch den Elektromag-
neten 139 unterbrochen wird, kann sich die Gleitplat-
te 137 relativ zu der Lagerstütze 50 des Gehäuses 31
drehen.

[0114] Da sich die Gleitplatte 137, die Bremsbacke 
133 und das Stützteil 129 als eine Einheit drehen, 
wird die Drehung der Rollen 127 nicht gesteuert, so 
dass diese nicht mit den Eingriffsflächen 125 in Ein-
griff gelangen. Das Verbindungsteil 121 wird nicht ge-
gen die Innenseite des Differentialgehäuses 101 ge-
drückt, so dass kein Reibschluss zwischen dem inne-
ren Gehäuse 111 und dem Differentialgehäuse 101
geschaffen wird. Daher dreht sich das innere Gehäu-
se 111 relativ zu dem Differentialgehäuse 101 frei.

[0115] Im Zustand dieser freien Relativdrehung 
dreht sich bei Stillstand des Elektromotors 5, selbst 
wenn das Drehmoment von der Seite der Hinterräder 
11, 13 und der Achswellen 25, 27 auf die Achswellen-
räder 117, 119 übertragen wird, das innere Gehäuse 
111 nur von den Achswellenrädern 117, 119 über das 
Ritzel 115 und die Ritzelwelle 113, und die Drehung 
wird nicht auf das Differentialgehäuse 101 übertra-
gen.

[0116] Daher kann der zweite Untersetzungsme-
chanismus 35 gestoppt gehalten werden, und der 
zweite Untersetzungsmechanismus 35, der erste Un-
tersetzungsmechanismus 33 und der Elektromotor 5
drehen sich nicht mehr. Dementsprechend ist es 
möglich, hohe Energieverluste, die sowohl durch An-
treiben der Untersetzungsmechanismen 35, 33 aus 
der Umkehrrichtung als auch durch Antreiben des ge-
stoppten Elektromotors 5 mit den Hinterrädern 25, 27
verursacht werden, sicher zu untersuchen und somit 
eine Verbesserung des Kraftstoffverbrauchs und eine 
Erhöhung der Haltbarkeit des Elektromotors 5 vorzu-
nehmen.

[0117] Da eine solche Struktur realisiert wird, bei 
welcher der zweite Untersetzungsmechanismus 35
zwischen dem Elektromotor 5 und dem ersten Unter-
setzungsmechanismus 33 angeordnet ist, um die 
Leistung des zweiten Untersetzungsmechanismus 
35 mittels des hinteren Differentials 37 auf die Hinter-
räder 25, 27 zu verteilen, so dass ein Teil der Getrie-
bewelle 95 anders als an der Seite des hinteren Dif-
ferentials 37 an der Seite des ersten Untersetzungs-
mechanismus 33 vorgesehen ist, ist es möglich, die 
Gesamtgröße des Untersetzungsgetriebes und des-
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sen Gewicht zu reduzieren.

[0118] Da der zweite Untersetzungsmechanismus 
35 zwischen dem Elektromotor 5 und dem ersten Un-
tersetzungsmechanismus 33 angeordnet ist, um den 
ersten Untersetzungsmechanismus 33 in einem Ab-
stand von dem Elektromotor 5 zu trennen, hat ein 
Fehler bei der Montage des Elektromotors 5 keinen 
Einfluss auf die Positionierungsgenauigkeit des Son-
nenrades 69 des ersten Untersetzungsmechanismus 
33, und es ist möglich, das Auftreten von Vibrationen 
oder ungewöhnlichen Geräuschen in dem ersten Un-
tersetzungsmechanismus 33 zu unterdrücken und 
das Schallschwingungsverhalten oder die Haltbarkeit 
zu verbessern.

[0119] Das heißt, bei dem Hybridfahrzeug 1 kann 
das Untersetzungsgetriebe 23 zum Übertragen der 
Antriebskraft auf die Hinterräder 11, 13 in der Größe 
und im Gewicht reduziert werden. Ferner ist es mög-
lich, das Schallschwingungsverhalten oder die Halt-
barkeit zu verbessern.

[0120] Da es eine Raumbegrenzung in dem hinte-
ren Differential 37 an der Seite des Elektromotors 5
gibt, ist es sehr leicht, den Unterbrechungsmechanis-
mus 143 für eine freie Differentialfunktion an dem hin-
teren Differential 37 vorzusehen.

[0121] Der Planetenradträger 63 ist an den Wänden 
des Gehäuses 31 drehbar abgestützt, so dass eine 
ausgezeichnete Tragfestigkeit, ein einfacher Mecha-
nismus und ein geringerer Geräuschpegel geschaf-
fen werden.

[0122] Der Elektromotor 5 und der Kupplungsme-
chanismus 143 sind mit dem dazwischen liegenden 
Hauptkörper 39 benachbart zueinander positioniert, 
so dass deren Achsen parallel zueinander angeord-
net sind. Ferner ist der erste Untersetzungsmecha-
nismus 33 an einer in Axialrichtung gegenüberliegen-
den Seite des Elektromotors 5 mit dem dazwischen 
liegenden zweiten Untersetzungsmechanismus 35
positioniert. Dadurch sind der Kupplungsmechanis-
mus 143 und der Elektromotor 5 in einer Überlap-
pungsposition angeordnet, in der sie in Axialrichtung 
teilweise überlappen. Ferner sind auch die Betäti-
gungseinrichtung, die von der Bremsbacke 133, der 
Feder 135, der Gleitplatte 137 und dem Elektromag-
neten 139 gebildet wird, und der Elektromotor 5 in ei-
ner Überlappungsposition angeordnet, in der sie in 
Axialrichtung teilweise überlappen. Daher ist das Un-
tersetzungsgetriebe in dessen Axialrichtung kom-
pakt.

[0123] Mit Bezug auf Fig. 4, 5A und 5B wird ein Un-
tersetzungsgetriebe gemäß einer zweiten Ausfüh-
rungsform der Erfindung beschrieben. Fig. 4 ist ein 
Schnitt des Untersetzungsgetriebes, Fig. 5A ist ein 
Schnitt, der die Beziehung zwischen dem Verbin-

dungsteil und dem Eingriffsteil zeigt, und Fig. 5B ist 
eine einfache Abwicklung, welche die Anordnung der 
Rollen zeigt. Im Übrigen ist der grundlegende Aufbau 
derselbe wie der in der ersten Ausführungsform, und 
gleiche Teile sind mit denselben Bezugszeichen be-
zeichnet.

[0124] Das Untersetzungsgetriebe 23A gemäß der 
zweiten Ausführungsform modifiziert das Verbin-
dungsteil 121A und das Eingriffsteil 123A des Unter-
brechungsmechanismus 143A. Das Verbindungsteil 
121A gemäß dieser Ausführungsform ist einstückig 
mit dem inneren Gehäuse 111A ausgebildet. Das 
Eingriffsteil 123A ist an dem Differentialgehäuse 
101A vorgesehen. Eine polygonale Eingriffsfläche 
125A ist an der Innenseite des Differentialgehäuses 
101A ausgebildet. Die Rollen 127 sind zwischen dem 
Verbindungsteil 121A und dem Eingriffsteil 123A an-
geordnet.

[0125] Daher gelangen bei dieser Ausführungsform, 
wenn die Drehung der Rollen 127 über das Stützteil 
129 gesteuert wird, die Rollen 127 mit der Eingriffsflä-
che 125A bezüglich der Drehung des Differentialge-
häuses 101A in Eingriff, so dass sich das Differential-
gehäuse 101A und das innere Gehäuse 111A mitein-
ander drehen.

[0126] Bei Unterbrechung der Steuerung der Dre-
hung der Rollen 127 durch das Stützteil 129 wird der 
Eingriff der Rollen 127 mit der Eingriffsfläche 125A
freigegeben, und die Seite des inneren Gehäuses 
111A kann sich relativ zu dem Differentialgehäuse 
101A drehen.

[0127] Daher werden wie bei der ersten Ausfüh-
rungsform der erste und der zweite Untersetzungs-
mechanismus 33, 35 nicht zwangsläufig von den Hin-
terrädern 11, 13 gedreht, und der Kraftstoffverbrauch 
kann verbessert werden.

[0128] Fig. 6 ist eine schematische Draufsicht eines 
Hybridfahrzeuges, bei dem ein Untersetzungsgetrie-
be gemäß einer dritten Ausführungsform der Erfin-
dung angewendet wird. Wie in Fig. 6 gezeigt ist, 
weist das Hybridfahrzeug 1001 einen Motor 1003, 
der ein Verbrennungsmotor ist, als Hauptantriebs-
quelle und einen Elektromotor 1005 als Nebenan-
triebsquelle auf. Bei dieser Ausführungsform ist der 
Motor 1003 die Antriebsquelle zum Antreiben des lin-
ken und des rechten Vorderrades 1007 und 1009, 
während der Elektromotor 1005 die Antriebsquelle 
zum Antreiben des linken und des rechten Hinterra-
des 1011 und 1013 ist. Es ist auch möglich, die Vor-
derräder 1007, 1009 mittels des Elektromotors 1005
als Nebenantriebsquelle anzutreiben und die Hinter-
räder 1011, 1013 mittels des Motors 1003 als Haupt-
antriebsquelle anzutreiben.

[0129] Die Leistung des Motors 1003 wird über eine 
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Getriebe 1015 an ein vorderes Differential 1017 als 
Differentialgetriebe abgegeben. Die Vorderräder 
1007, 1009 sind über eine linke und eine rechte 
Achswelle 1019 und 1021 ineinandergreifend mit 
dem vorderen Differential 1017 verbunden.

[0130] Die Leistung des Elektromotors 1005 wird an 
ein Untersetzungsgetriebe 1023 abgegeben. Die 
Hinterräder 1011, 1013 sind über eine linke und eine 
rechte Achswelle 1025 und 1027 ineinandergreifend 
mit der Abtriebsseite des Untersetzungsgetriebes 
1023 verbunden.

[0131] Der Elektromotor 1005 wird von einer Batte-
rie 1029 oder direkt von einem Generator mit Strom 
versorgt, der bei laufendem Motor 1003 von diesem 
angetrieben wird. Bei reduzierter Geschwindigkeit 
des Fahrzeuges wird der erzeugte Strom des Gene-
rators in die Batterie 1029 geladen.

[0132] Während des Fahrens wird das Drehmoment 
normalerweise von dem Motor 1003 über das Getrie-
be 1015 auf das vordere Differential 1017 übertra-
gen. Von dem vorderen Differential 1017 wird das 
Drehmoment über die Achswellen 1019, 1021 auf die 
Vorderräder 1007, 1009 übertragen.

[0133] Ferner wird dem Elektromotor 1005 Strom 
zugeführt, und die Leistung des Elektromotors 1005
wird auf das Untersetzungsgetriebe 1023 übertra-
gen, von dem das Drehmoment über die Achswellen 
1025, 1027 auf die Hinterräder 1011, 1013 übertra-
gen wird.

[0134] Daher kann das Hybridfahrzeug 1001 durch 
Antreiben der Vorderräder 1007, 1009 mittels des 
Motors 1003 und zusätzliches Antreiben der Hinter-
räder 1011, 1013 mittels des Elektromotors 1005 im 
Vierradantriebszustand fahren.

[0135] Beim Anfahren und Beschleunigen aus der 
Fahrt wird der Elektromotor 1005 von der Batterie 
1029 mit Strom versorgt, so dass ein sanftes Anfah-
ren und Beschleunigen möglich sind. Beim Reduzie-
ren der Geschwindigkeit des Fahrzeuges wird die 
Batterie 1029 durch den Generator mit Elektroener-
gie geladen, um ein nachfolgendes Anfahren und Be-
schleunigen vorzubereiten.

[0136] Fig. 7 ist ein Schnitt des Untersetzungsge-
triebes 1023 des Hybridfahrzeuges 1001 gemäß der 
dritten Ausführungsform der Erfindung, und Fig. 8 ist 
ein vergrößerter Schnitt der grundlegenden Teile des 
Untersetzungsgetriebes.

[0137] Wie in Fig. 7 und 8 gezeigt ist, weist das Un-
tersetzungsgetriebe 1023 einen ersten Unterset-
zungsmechanismus 1033, einen zweiten Unterset-
zungsmechanismus 1035 und ein hinteres Differenti-
al 1037 als Differentialgetriebe (Verteilervorrichtung) 

innerhalb eines Gehäuses 1031 auf, das ortsfest an 
der Seite der Fahrzeugkarosserie abgestützt ist.

[0138] Das Gehäuse 1031 ist aus einer Abdeckung 
(erstes Gehäuse) 1041, einem Zwischenabschnitt 
(drittes Gehäuse) 1040 und einem Hauptkörper 
(zweites Gehäuse) 1039 zusammengesetzt, die mit-
tels Schrauben und Muttern (nicht gezeigt) befestigt 
sind. Das Gehäuse 1031 weist eine Antriebsseite 
1043 und eine Antriebsseite 1045 auf.

[0139] An der linken Abtriebsseite 1045 des Gehäu-
ses 1031, die an dem Zwischenabschnitt 1040 vorge-
sehen ist, und an der rechten Antriebsseite 1045 des 
Gehäuses 1031, die an dem Hauptkörper 1039 vor-
gesehen ist, sind Nabenteile 1047, 1049 mit Dich-
tungsteilen 1051, 1053 vorgesehen, an deren Innen-
seite Lagerstützen 1048, 1050 ausgebildet sind. Die 
rechte Lagerstütze 1050 ist zylindrisch am Innenum-
fang einer Endwand 1052 des Gehäuses 1031 aus-
gebildet und ragt in das Gehäuse 1031 hinein.

[0140] An der Antriebsseite 1043 des Gehäuses 
1031 ist ein Durchgangsabschnitt 1055 in dem 
Hauptkörper 1039 ausgebildet, wobei um den Au-
ßenumfang des Durchgangsabschnitts 1055 herum 
ein Befestigungsflansch 1057 vorgesehen ist, an 
dem der Elektromotor 1005 mittels Schrauben und 
Muttern (nicht gezeigt) befestigt ist. Der Durchgangs-
abschnitt 1055 ist mit einem Dichtungsteil 1059 ver-
sehen.

[0141] Der erste Untersetzungsmechanismus 1033
ist in Bezug auf den Elektromotor 1005 an der Seite 
der Abdeckung 1041 des Gehäuses 1031 platziert. 
Der erste Untersetzungsmechanismus 1033 weist ei-
nen Planetenradträger 1063, ein Planetenrad 1065, 
ein Hohlrad 1067 und ein Sonnenrad 1069 auf.

[0142] Der Planetenradträger 1063 ist einstückig 
mit einer Seitenwand (erste Seitenwand) der Abde-
ckung 1041 des Gehäuses 1031 ausgebildet, so 
dass er in Bezug auf das Gehäuse 1031 nicht dreh-
bar ist. Besonders wird die linke Trägerplatte des Pla-
netenradträgers 1063 von der Abdeckung 1041 ge-
bildet, während die rechte Trägerplatte 1073 gegenü-
berliegend zu der Abdeckung 1041 angeordnet ist. 
Die Abdeckung 1041 und die Trägerplatte 1073 als 
die linke bzw. rechte Trägerplatte sind über Brücken-
teile (nicht gezeigt) miteinander verbunden, die äqui-
distant in Umfangsrichtung vorgesehen sind. Eine 
Trägerachse 1075 ist an der Abdeckung 1041 und 
der Trägerplatte 1073 abgestützt. Entsprechend der 
Anzahl von Planetenrädern 1065 sind mehrere Trä-
gerachsen 1075 in Umfangsrichtung des Planeten-
radträgers 1063 vorgesehen, wobei die Planetenrä-
der 1065 über Kugellager 1087 an den Trägerachsen 
1075 drehbar abgestützt sind.

[0143] Die Abdeckung 1041 ist einstückig mit einer 
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Hohlachsenstütze 1077 ausgebildet, welche das eine 
Ende 1079 der Getriebewelle 1078 über ein Nadella-
ger 1080 drehbar abstützt. Das andere Ende 1081
der Getriebewelle 1079 erstreckt sich zu der Seite 
des Elektromotors 1005 und ist mit der Abtriebswelle 
1082 des Elektromotors 1005 mittels einer Hülse 
1083 verbunden. Die Getriebewelle 1078 hat in ihrem 
Mittelteil 1084 einen geringeren Durchmesser als an 
ihren beiden Enden.

[0144] Die Trägerplatte 1073 ist einstückig mit ei-
nem Nabenteil 1085 ausgebildet, das an dem Mit-
telteil 1084 der Getriebewelle 1078 über ein Kugella-
ger 1086 abgestützt ist.

[0145] Das Hohlrad 1067 ist an einem abgestuften 
zylindrischen Drehteil 1088 vorgesehen, das ein 
Ringteil 1089 und ein Nabenteil 1091 aufweist. Das 
Hohlrad 1067 ist an der Innenumfangsseite des Ring-
teils 1089 ausgebildet. Das Nabenteil 1091 ist abge-
stuft ausgebildet, läuft frei am Außenumfang der Ge-
triebewelle 1078 und erstreckt sich zu dem Elektro-
motor 1005. Das Nabenteil 1091 ist mit dessen einem 
Ende an der Nabe 1085 der Trägerplatte 1073 über 
ein Kugellager 1093 drehbar abgestützt und ist mit 
dessen anderem Ende an einer Wand 1095 (zweite 
Wand) des Hauptkörpers 1039 über ein Kugellager 
1097 drehbar abgestützt. Durch diese Abstützung ist 
das Hohlrad 1067 an dem Planetenradträger 1063
und dem Gehäuse 1031 drehbar abgestützt.

[0146] Das Sonnenrad 1069 ist einstückig mit dem 
Ende der Getriebewelle 1078 ausgebildet und ist in-
einandergreifend mit dem Elektromotor 1005 verbun-
den. Das Planetenrad 1065 steht mit dem Sonnenrad 
1069 und dem Hohlrad 1067 in Eingriff.

[0147] Der zweite Untersetzungsmechanismus 
1035 weist ein Untersetzungsrad 1098 und ein Teller-
rad 1099 auf, das mit dem Untersetzungsrad 1098 in 
Eingriff steht. Der Abschnitt, wo das Untersetzungs-
rad 1098 und das Tellerrad 1099 miteinander in Ein-
griff stehen, ist an der Innenseite bezüglich eines äu-
ßersten Abschnitts des ersten Untersetzungsmecha-
nismus 1033 in Radialrichtung positioniert. Das Un-
tersetzungsrad 1098 ist als ein Abtriebsteil struktu-
riert, um die Drehung des Hohlrades 1067, das zwi-
schen dem Planetenradträger 1063 und dem Gehäu-
se 1031 abgestützt ist, an das hintere Differential 
1037 abzugeben. Besonders ist das Untersetzungs-
rad 1098 an dem Nabenteil 1091 des Drehteils 1088
zwischen den Kugellagern 1093 und 1097 vorgese-
hen. Das Untersetzungsrad 1098 und das Tellerrad 
1099 sind jeweils mit einer zusammenpassenden 
Schrägverzahnung versehen. Der zweite Unterset-
zungsmechanismus 1035 hat eine gewünschte Ver-
zahnungssteifigkeit und kann das Auftreten unge-
wöhnlicher Geräusche unterdrücken, da das Unter-
setzungsrad 1098 und das Tellerrad 1099 schrägver-
zahnt sind.

[0148] Das hintere Differential 1037 ist mit einem 
Differentialgehäuse 1101 versehen, welches das Tel-
lerrad 1099 aufweist. Das Differentialgehäuse 1101
weist ein linkes und ein rechtes Nabenteil 1103, 1105
auf. In dem Differentialgehäuse 1101 sind die Naben-
teile 1103, 1105 über Kugellager 1107, 1109 in den 
Lagerstützen 1048, 1050 des Gehäuses 1031 dreh-
bar abgestützt.

[0149] In dem Differentialgehäuse 1101 ist ein inne-
res Gehäuse 1111 aufgenommen und relativ zu dem 
Differentialgehäuse 1101 drehbar. Das innere Ge-
häuse 1111 ist koaxial zu dem Differentialgehäuse 
1101 und nahezu zylindrisch ausgebildet.

[0150] An dem inneren Gehäuse 1111 ist ein Ritzel 
1115 über eine Ritzelwelle 1113 abgestützt. Ein linkes 
und ein rechtes Achswellenrad 1117, 1119 stehen mit 
dem Ritzel 1115 in Eingriff und sind mit den Achswel-
len 1025, 1026 an der Seite der Hinterräder 1011, 
1013 verbunden.

[0151] An dem Ende des inneren Gehäuses 1111 ist 
ein Verbindungsteil 1121 vorgesehen, das einen ge-
ringeren Durchmesser als die anderen Teile hat. An 
dem Differentialgehäuse 1101 ist ein Eingriffsteil 
1123 vorgesehen, das an der Außenumfangsseite 
des Verbindungsteils 1121 platziert ist.

[0152] Fig. 9 ist einen Schnitt, der die Beziehung 
zwischen dem Verbindungsteil 1121 und dem Ein-
griffsteil 1123 zeigt.

[0153] Wie in Fig. 9 gezeigt ist, ist der Innenumfang 
des Eingriffsteils 1123 polygonal ausgebildet und mit 
einer Mehrzahl von ebenen Eingriffsflächen 1125 ver-
sehen. Zwischen dem Verbindungsteil 1121 und den 
Eingriffsflächen 1125 sind Rollen 1127 angeordnet, 
die von einem Stützteil 1129 drehbar abgestützt wer-
den. Das Stützteil 1129 erstreckt sich von den Rollen 
1127 durch eine Durchgangsöffnung 1131 in dem Dif-
ferentialgehäuse 1101 hindurch nach außen und 
steht mit einer Bremsbacke 1133 in Eingriff.

[0154] Die Bremsbacke 1133 ist an deren Außen-
umfang mit einer ringförmigen Feder 1135 umwickelt. 
Durch die Feder 1135 wird die Bremsbacke 1133 ge-
gen die Innenumfangsseite gedrückt. Die Bremsba-
cke 1133 ist an deren Innenumfang mit einer Gleit-
platte 1137 aus Stahl versehen, an welche die 
Bremsbacke 1133 gedrückt wird. Die Gleitplatte 1137
ist an dem Außenumfang der Lagerstütze 1050 des 
Gehäuses 1031 drehbar abgestützt. Die Gleitplatte 
1137 wirkt als Einlage für das Gehäuse 1031 und ist 
aus Leichtmetall, wie zum Beispiel Aluminium.

[0155] Als nächstes wird der Betrieb des Unterset-
zungsgetriebes gemäß der dritten Ausführungsform 
der Erfindung erläutert. Durch den Betrieb des Elek-
tromotors 1005 wird die Antriebskraft von der Ab-
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triebswelle 1082 des Elektromotors 1005 auf die Ge-
triebewelle 1078 übertragen. Somit wird durch eine 
Drehung des einstückig mit der Getriebewelle 1078
ausgebildeten Sonnenrades 1069 das Planetenrad 
1065 gedreht. Das Planetenrad 1065 dreht sich um 
die Trägerachse 1075 an der ortsfesten Seite, jedoch 
wird nicht um das Sonnenrad 1069 herum gedreht. 
Durch die Drehung des Planetenrades 1065 führt das 
Hohlrad 1067 eine reduzierte Drehung durch, und 
durch diese Drehung dreht sich das Drehteil 1088.

[0156] Die Drehung des Drehteils 1088 wird zusam-
men mit dem Untersetzungsrad 1098 durchgeführt, 
wobei das Drehmoment auf das Tellerrad 1099 über-
tragen wird. Die Drehung wird weiter durch den Ein-
griff zwischen dem Untersetzungsrad 1098 und dem 
Tellerrad 1099 reduziert, so dass das Drehmoment 
mit der reduzierten Drehung auf das Differentialge-
häuse 1101 übertragen wird.

[0157] Das Stützteil 1129 greift über die Bremsba-
cke 1133 reibend in die Gleitplatte 1137 ein. Durch 
den Reibschluss wird die Drehung des Stützteils 
1129 bezüglich des Differentialgehäuses 1101 verzö-
gert. Durch diese Verzögerung gelangen die Rollen 
1127 mit der Eingriffsfläche 1125 in Eingriff, so dass 
sich das Differentialgehäuse 1101 und das innere 
Gehäuse 1111 gemeinsam drehen, wodurch eine 
Übertragung des Drehmoments auf die Hinterräder 
1011, 1013 wie oben erwähnt ermöglicht wird.

[0158] Wenn der Betrieb des Elektromotors 1005
gestoppt wird, stoppt auch die Drehung des Differen-
tialgehäuses 1101. Wenn die Hinterräder 1011, 1013
und somit das innere Gehäuse 1111 über die Achs-
wellenräder 1117, 1119, das Ritzel 1115 und die Rit-
zelwelle 1113 gedreht werden, gelangen die Rollen 
1127 nicht mit der Eingriffsfläche 1125 in Eingriff, da 
die Rollen 1127 frei in einem Tal der Eingriffsfläche 
1125 laufen. Daher kann sich das innere Gehäuse 
1111 relativ zu dem Differentialgehäuse 1101 frei dre-
hen.

[0159] Im Zustand dieser freien Relativdrehung 
dreht sich bei Stillstand des Elektromotors 1005, 
selbst wenn das Drehmoment von der Seite der Hin-
terräder 1011, 1013 und der Achswellen 1025, 1027
auf die Achswellenräder 1117, 1119 übertragen wird, 
das innere Gehäuse 1111 nur von den Achswellenrä-
dern 1117, 1119 über das Ritzel 1115 und die Ritzel-
welle 1113, und die Drehung wird nicht auf das Diffe-
rentialgehäuse 1101 übertragen.

[0160] Daher kann der zweite Untersetzungsme-
chanismus 1035 gestoppt gehalten werden, und der 
zweite Untersetzungsmechanismus 1035, der erste 
Untersetzungsmechanismus 1033 und der Elektro-
motor 1005 drehen sich nicht mehr durch die Hinter-
räder 1011, 1013. Dementsprechend ist es möglich, 
hohe Energieverluste, die sowohl durch Antreiben 

der Untersetzungsmechanismen 1035, 1033 aus der 
Umkehrrichtung als auch durch Antreiben des ge-
stoppten Elektromotors 1005 mit den Hinterrädern 
1025, 1027 verursacht werden, sicher zu untersu-
chen und somit eine Verbesserung des Kraftstoffver-
brauchs und eine Erhöhung der Haltbarkeit des Elek-
tromotors 1005 vorzunehmen.

[0161] In einer solchen Weise ist es möglich, eine 
hohe Drehzahl des Elektromotors 1005 auf das Son-
nenrad 1069 zu übertragen und eine Reduzierung 
der hohen Drehzahl des Sonnenrades 1069 über das 
Planetenrad 1065 von dem Hohlrad 1067 zu übertra-
gen. Dementsprechend werden während der Redu-
zierung der hohen Drehzahl weniger ungewöhnliche 
Geräusche verursacht. Da eine hohe Drehzahl des 
Elektromotors 1005 reduziert wird, kann eine hohe 
Leistung erreicht werden, obwohl der Elektromotor 
1005 geringe Abmessungen und ein geringes Ge-
wicht hat.

[0162] Da der Planetenradträger 1063 an der orts-
festen Seite abgestützt ist und das Hohlrad 1067 an 
dem Nabenteil 1085 des Planetenradträgers 1063
und der Wand 1095 des Gehäuses 1031 abgestützt 
ist, hat das Hohlrad 1067 eine hohe Tragfestigkeit, 
und der Eingriff zwischen dem Hohlrad 1067 und 
dem Planetenrad 1065 kann ohne oder geringes Rüt-
teln sicher erfolgen.

[0163] Selbst wenn das Sonnenrad 1069 und die 
Abtriebswelle 1082 des Elektromotors 1005 infolge 
eines Montagefehlers mehr oder weniger von der Mit-
te abweichen, kann eine solche Abweichung durch 
Auslenkung der Getriebewelle 1078 absorbiert wer-
den, die sich bis zu dem Elektromotor 1005 erstreckt. 
In diesem Falle ist der Durchmesser des Mittelteils 
1084 der Getriebewelle 1078 geringer als an den bei-
den Enden ausgebildet, und daher kann die Auslen-
kung beschleunigt werden.

[0164] Daher ist die Mittenabweichung schwer auf 
den Eingriffsabschnitt zwischen dem Sonnenrad 
1069 und dem Planetenrad 1065 zu erstrecken, und 
da beide Seiten des Sonnenrades 1069 über das Na-
dellager 1080, das Kugellager 1086 und den Plane-
tenradträger 1063 an der ortsfesten Seite abgestützt 
sind, kann der Eingriff zwischen dem Sonnenrad 
1069 und dem Planetenrad 1065 sicher erfolgen.

[0165] Da der Eingriff mit dem ersten Unterset-
zungsmechanismus 1033 kein oder geringes Rütteln 
verursacht, können ungewöhnliche Geräusche bei 
niedrigen bis hohen Drehzahlen sicher unterdrückt 
werden. Ferner kann durch fehlendes oder geringes 
Rütteln die Haltbarkeit des Untersetzungsgetriebes 
verbessert werden.

[0166] Bei dem zweiten Untersetzungsmechanis-
mus 1035 wird das Untersetzungsrad 1098 an deren 
13/31



DE 10 2004 033 396 A1    2005.02.10
einen Seite über das Kugellager 1093 und den Plane-
tenradträger 1063 von dem Gehäuse 1031 abge-
stützt und an deren anderen Seite über das Kugella-
ger 1097 von dem Gehäuse 1031 abgestützt, so dass 
eine hohe Tragfestigkeit erreicht wird und der Eingriff 
zwischen dem Untersetzungsrad 1098 und dem Tel-
lerrad 1099 ohne oder mit geringem Rütteln stabil 
durchgeführt werden.

[0167] Dementsprechend können in dem zweiten 
Untersetzungsmechanismus 1035 ungewöhnliche 
Geräusche bei niedrigen bis hohen Drehzahlen zu-
verlässig unterdrückt werden. Ferner kann die Halt-
barkeit des Untersetzungsgetriebes durch fehlendes 
oder geringes Rütteln verbessert werden.

[0168] Da ungewöhnliche Geräusche unterdrückt 
werden können, kann der Elektromotor 1005 mit ho-
her Drehzahl betrieben werden, und für das Unterset-
zungsgetriebe 1023 sind eine hohe Leistung und 
hohe Drehzahl durch den miniaturisierten Elektromo-
tor 1005 verfügbar.

[0169] Der zweite Untersetzungsmechanismus 
1035 ist zwischen dem Elektromotor 1005 und dem 
ersten Untersetzungsmechanismus 1033 platziert, 
und die Leistung des zweiten Untersetzungsmecha-
nismus 1035 wird durch das hintere Differential 1037
auf die Hinterräder 1025, 1027 verteilt, so dass eine 
solche Struktur verfügbar ist, bei der ein Teil der Ge-
triebewelle 1078 anders als an der Seite des hinteren 
Differentials 1037 an der Seite des ersten Unterset-
zungsmechanismus 1033 vorgesehen ist, so dass es 
möglich ist, die Gesamtgröße des Untersetzungsge-
triebes und dessen Gewicht zu reduzieren.

[0170] Das heißt, bei dem Hybridfahrzeug 1001
kann das Untersetzungsgetriebe 1023 zum Übertra-
gen der Antriebskraft auf die Hinterräder 1011, 1013
in der Größe und im Gewicht reduziert werden. Fer-
ner ist es möglich, das Schallschwingungsverhalten 
oder die Haltbarkeit zu verbessern.

[0171] Da es eine Raumbegrenzung in dem hinte-
ren Differential 1037 an der Seite des Elektromotors 
1005 gibt, ist es sehr leicht, den Unterbrechungsme-
chanismus für eine freie Differentialfunktion an dem 
hinteren Differential 1037 vorzusehen.

[0172] Der Elektromotor 1005 ist die Nebenan-
triebsquelle für den anderen Motor 1003, so dass der 
Elektromotor 1005 miniaturisiert und mit geringerem 
Gewicht gestaltet werden kann.

[0173] Der erste Untersetzungsmechanismus 1033
kann als ein Körper zusammen mit der Abdeckung 
1041 aus dem Gehäuse 1031 entnommen werden. 
Dadurch ist der erste Untersetzungsmechanismus 
1033 leicht zu montieren, demontieren und reparie-
ren.

[0174] Mit Bezug auf Fig. 10 und 11 wird ein Unter-
setzungsgetriebe gemäß einer vierten Ausführungs-
form der Erfindung beschrieben. Fig. 10 ist ein 
Schnitt des Untersetzungsgetriebes, und Fig. 11 ist 
ein vergrößerter Schnitt der grundlegenden Teile des 
Untersetzungsgetriebes. Im Übrigen ist der grundle-
gende Aufbau derselbe wie der in der dritten Ausfüh-
rungsform, und gleiche Teile sind mit denselben Be-
zugszeichen bezeichnet.

[0175] Bei dem Untersetzungsmechanismus 1023A
gemäß der vierten Ausführungsform der Erfindung ist 
das Planetenrad 1065A in zwei Stufen mit einem ers-
ten Planetenrad 1065Aa und einem zweiten Plane-
tenrad 1065Ab strukturiert. Das Planetenrad 1065A
kann in mehreren als den zwei Stufen strukturiert 
sein. Das Planetenrad 1065A ist über ein Nadellager 
1087A an der Trägerachse 1075 drehbar abgestützt. 
Das Sonnenrad 1069 steht mit dem ersten Planeten-
rad 1065Aa in Eingriff, während das Hohlrad 1067
mit dem zweiten Planetenrad 1065Ab in Eingriff 
steht.

[0176] Die Leistung von dem Elektromotor 1005
wird in zwei Stufen zwischen dem Sonnenrad 1068, 
dem ersten Planetenrad 1065Aa, dem zweiten Pla-
netenrad 1065Ab und dem Hohlrad 1067 reduziert. 
Somit kann eine höhere Untersetzung durchgeführt 
werden.

[0177] Dementsprechend wird dieselbe Wirkung 
wie bei der dritten Ausführungsform erzielt, dass die 
hohe Leistung durch den miniaturisierteren Elektro-
motor 1005 erreicht werden kann.

[0178] Es ist auch möglich, dass der Planetenrad-
träger 1063 mit einer Trägerplatte eines von dem Ge-
häuse 1031 separaten Teils gebildet wird, und eine 
äußere Trägerplatte wird mittels Schrauben an dem 
Gehäuse 1031 befestigt.

[0179] Das Untersetzungsgetriebe gemäß der Erfin-
dung verwendet das Planetenrad, das Hohlrad und 
das Sonnenrad zum Übertragen der Antriebskraft, je-
doch kann auch eine Struktur verwendet werden, bei 
der das Planetenrad, das Hohlrad und das Sonnen-
rad Rollen des Kontakttyps eines Reibradgetriebe-
systems sein können, wobei die Rollen in kontaktie-
render und antreibender Weise miteinander verbun-
den sind.

[0180] Das Differential ist nicht nur auf ein Differen-
tialgetriebe des Zahnradtyps beschränkt, sondern 
kann auch eine dazwischen geschaltete Viskose-
kupplung sein, welche die Antriebskraft auf die Räder 
überträgt.

[0181] Das Untersetzungsgetriebe gemäß der Erfin-
dung kann auch an der Seite der Vorderräder ange-
ordnet sein und nicht nur für einen Fahrzeug-Vierrad-
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antrieb, sondern auch für andere Vorrichtungen ver-
wendet werden.

[0182] Fig. 12 ist ein Blockbild eines Unterset-
zungsgetriebes gemäß einer fünften Ausführungs-
form der Erfindung. Das Untersetzungsgetriebe weist 
einen Elektromotor 2005 als Antriebsquelle, ein Ge-
häuse 2041, einen ersten Untersetzungsmechanis-
mus 2033, einen zweiten Untersetzungsmechanis-
mus 2035 und eine Verteilervorrichtung 2037 auf.

[0183] Der Motor 2005 weist eine Getriebewelle 
2084 als dessen Antriebswelle auf und ist mittels 
Schrauben 2102 an dem Gehäuse 2041 befestigt.

[0184] Das Gehäuse 2041 weist ein erstes Gehäu-
se 2043, das an der Seite des ersten Untersetzungs-
mechanismus 2033 angeordnet ist, und ein zweites 
Gehäuse 2045 auf, das an der Seite des Motors 2005
angeordnet ist. Das erste und das zweite Gehäuse 
2043, 2045 sind mittels Schrauben 2101 miteinander 
befestigt.

[0185] Der erste Untersetzungsmechanismus 2033
weist einen Planetengetriebemechanismus auf, der 
von einem Sonnenrad 2069, einem Planetenradträ-
ger 2063, einem Planetenrad 2065 und einem Hohl-
rad 2067 gebildet wird. Das Sonnenrad 2069 ist ein-
stückig mit der Getriebewelle 2084 ausgebildet oder 
als eine Einheit mit der Getriebewelle 2084 drehbar 
ausgebildet. Der Planetenradträger 2063 ist an dem 
ersten Gehäuse 2043 drehbar abgestützt. Das Pla-
netenrad 2065 ist an dem Planetenradträger 2063
drehbar abgestützt und steht mit dem Sonnenrad 
2069 und dem Hohlrad 2067 in Eingriff. Das Hohlrad 
2067 ist ortsfest an dem ersten Gehäuse 2043 ange-
bracht.

[0186] Eine Kupplung 2110 ist zwischen dem ersten 
Untersetzungsmechanismus 2033 und dem zweiten 
Untersetzungsmechanismus 2035 vorgesehen. Die 
Kupplung 2110 weist eine Antriebsseite 2111, die ge-
meinsam mit dem Planetenradträger 2063 drehbar 
ist, eine Abtriebsseite 2112, und eine Abtriebswelle 
2105 auf, die gemeinsam mit der Abtriebsseite 2112
drehbar ist. Die Abtriebswelle 2105 ist koaxial zu der 
Getriebewelle 2084 um deren Außenumfang herum 
angeordnet. Ferner ist ein Untersetzungsrad 2104
einstückig mit der Abtriebswelle 2105 ausgebildet 
und gemeinsam mit dieser drehbar. Das Unterset-
zungsrad 2104 kann von einem Ritzel gebildet wer-
den, um die Untersetzungswirkung zu erhöhen.

[0187] Die Verteilervorrichtung 2037 ist mit einem 
Tellerrad 2103 versehen. Der zweite Untersetzungs-
mechanismus 2035 ist in einer Position zwischen 
dem Motor 2005 und dem ersten Untersetzungsme-
chanismus 2033 in deren Axialrichtung angeordnet 
und wird von dem Untersetzungsrad 2104 und dem 
Tellerrad 2103 gebildet.

[0188] Die Leistung von dem Motor 2005 wird über 
die Getriebewelle 2084 auf das Sonnenrad 2069
übertragen. Durch die Drehung des Sonnenrades 
2069 wird das Planetenrad 2065 um dessen Achse 
und in Umlaufrichtung um das Sonnenrad 2069 her-
um gedreht. Durch diese Umlaufbewegung wird der 
Planetenradträger 2063 gedreht, wodurch die Leis-
tung auf die Antriebsseite 2111 der Kupplung 2110
übertragen wird. Wenn die Kupplung 2110 gekuppelt 
ist, wird die Leistung weiter auf den zweiten Unterset-
zungsmechanismus 2035 übertragen und dann über 
die Verteilervorrichtung 2037 auf die Achswellen 
2025, 2027 verteilt. Ein Differentialmechanismus 
kann in der Verteilervorrichtung 2037 eingebaut sein, 
und in diesem Falle wird die Leistung, die auf das Tel-
lerrad 2103 übertragen wird, unterschiedlich auf die 
beiden Achswellen 2025, 2027 verteilt. Infolgedes-
sen werden die Achswellen 2025, 2027 unterschied-
lich angetrieben.

[0189] Wenn die Kupplung 2110 getrennt ist, wird 
die Übertragung des Drehmoments zwischen dem 
Motor 2005 und den Achswellen 2025, 2027 unter-
brochen.

[0190] Fig. 13 ist ein Blockbild eines Unterset-
zungsgetriebes gemäß einer sechsten Ausführungs-
form der Erfindung. Das Untersetzungsgetriebe weist 
einen Elektromotor 3005 als Antriebsquelle, ein Ge-
häuse 3041, einen ersten Untersetzungsmechanis-
mus 3033, einen zweiten Untersetzungsmechanis-
mus 3035 und eine Verteilervorrichtung 3037 auf.

[0191] Der Motor 3005 weist eine Getriebewelle 
3084 als dessen Antriebswelle auf und ist mittels 
Schrauben 3102 an dem Gehäuse 3041 befestigt.

[0192] Das Gehäuse 3041 weist ein erstes Gehäu-
se 3043, das an der Seite des ersten Untersetzungs-
mechanismus 3033 angeordnet ist, und ein zweites 
Gehäuse 3045 auf, das an der Seite des Motors 3005
angeordnet ist. Das erste und das zweite Gehäuse 
3043, 3045 sind mittels Schrauben 3101 miteinander 
befestigt.

[0193] Der erste Untersetzungsmechanismus 3033
weist einen Planetengetriebemechanismus auf, der 
von einem Sonnenrad 3069, einem Planetenradträ-
ger 3063, einem Planetenrad 3065 und einem Hohl-
rad 3067 gebildet wird. Das Sonnenrad 3069 ist ein-
stückig mit der Getriebewelle 3084 ausgebildet oder 
als eine Einheit mit der Getriebewelle 3084 drehbar 
ausgebildet. Das eine Ende der Drehachse des Son-
nenrades 3069 ist an dem ersten Gehäuse 3043
drehbar abgestützt. Der Planetenradträger 3063 ist 
ortsfest an dem ersten Gehäuse 3043 angebracht. 
Das Planetenrad 3065 ist an dem Planetenradträger 
3063 drehbar abgestützt und steht mit dem Sonnen-
rad 3069 und dem Hohlrad 3067 in Eingriff. Das Hohl-
rad 3067 ist relativ zu dem ersten Gehäuse 3043
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drehbar. Ferner ist eine Abtriebswelle 3105 gemein-
sam mit dem Hohlrad 3067 an dessen Abtriebsseite 
drehbar. Die Abtriebswelle 3105 ist koaxial zu der 
Getriebewelle 3084 um deren Außenumfang herum 
angeordnet. Ein Untersetzungsrad 3104 ist einstü-
ckig mit der Abtriebswelle 3105 ausgebildet und ge-
meinsam mit dieser drehbar. Dadurch sind das Unter-
setzungsrad 3104 und das Hohlrad 3067 gemeinsam 
drehbar. Das Untersetzungsrad 3104 kann von ei-
nem Ritzel gebildet werden, um die Untersetzungs-
wirkung zu erhöhen.

[0194] Die Verteilervorrichtung 3037 weist ein Zahn-
rad 3038 auf, das mit dem Untersetzungsrad 3104 in 
Eingriff steht, so dass das Zahnrad 3038 und das Un-
tersetzungsrad 3104 den zweiten Untersetzungsme-
chanismus 3035 bilden. Der zweite Untersetzungs-
mechanismus 3035 ist in einer Position zwischen 
dem Motor 3005 und dem ersten Untersetzungsme-
chanismus 3033 in deren Axialrichtung angeordnet. 
Kupplungen 3111, 3112 sind an beiden Seiten einer 
Drehachse 3039 der Verteilervorrichtung 3037 vorge-
sehen. Achswellen 3025, 3027 sind an den Abtriebs-
seiten der jeweiligen Kupplungen 3111, 3112 vorge-
sehen, wobei die Kupplungen 3111, 3112 die Dreh-
achse 3039 und die Achswellen 3025, 3027 kuppeln 
und trennen. Da die Kupplungen 3111, 3112 beider-
seits der Verteilervorrichtung 3037 vorgesehen sind, 
kann durch unabhängige Steuerung der linken Kupp-
lung 3111 und der rechten Kupplung 3112 das linke 
bzw. das rechte Rad (nicht gezeigt) unabhängig von-
einander gesteuert werden.

[0195] Die Leistung von dem Motor 3005 wird über 
die Getriebewelle 3084 auf das Sonnenrad 3069
übertragen, Durch die Drehung des Sonnenrades 
3069 wird das Planetenrad 3065 um dessen Achse 
gedreht, wodurch dann das Hohlrad 3067 gedreht 
wird. Dadurch wird die Leistung über ein Unterset-
zungsrad 3104 und die Verteilervorrichtung 3037 auf 
die Drehachse 3039 übertragen. Ferner wird die Leis-
tung entsprechend den jeweiligen Zuständen des 
Kuppelns oder Trennens der Kupplungen 3111, 3112
auf die Achswellen 3025, 3027 übertragen.

[0196] Bei den oben beschriebenen Ausführungs-
formen kann ein regenerativer Betrieb unter Verwen-
dung des Motors als Generator bei dem Fahrzeug 
vorgenommen werden. In diesem Falle wird das von 
den Rädern abgegebene Drehmoment über die 
Achswellen, die Verteilervorrichtung, den zweiten 
Untersetzungsmechanismus und den ersten Unter-
setzungsmechanismus auf den Motor als Generator 
übertragen. Wenn nötig, kann das Drehmoment auch 
über die Kupplung(en) übertragen werden, die koaxi-
al zu irgendeiner Drehachse zwischen den Rädern 
und der Abtriebswelle des Motors angeordnet 
ist(sind).

[0197] Ferner kann bei den oben beschriebenen 

Ausführungsformen als Kupplungsmechanismus für 
das Untersetzungsgetriebe irgendein Mechanismus 
angewendet werden, der die Übertragung des Dreh-
moments kuppelt und trennt, wie eine Doppelkupp-
lung mit einer Mehrzahl von Rollen oder Mitnehmern 
als zusammengefasste Teile, die zwischen einem 
Paar drehbaren Teilen angeordnet sind, eine Rei-
bungskupplung, eine elektromagnetische Kupplung, 
eine Magnetpulverkupplung, eine Magnetflüssig-
keitskupplung, und dergleichen.

Patentansprüche

1.  Untersetzungsgetriebe, aufweisend:  
eine Antriebsquelle (5, 1005, 2005, 3005), die eine 
Getriebewelle (95, 1078, 2084, 3084) aufweist;  
ein Gehäuse (31, 1031, 2041, 3041);  
einen ersten Untersetzungsmechanismus (33, 1033, 
2033, 3033) zum Reduzieren einer Antriebskraft der 
Antriebsquelle, wobei der erste Untersetzungsme-
chanismus an dem Gehäuse abgestützt ist und einen 
Planetenradträger (63, 1063, 2063, 3063), ein Plane-
tenrad (65, 1065, 1065A, 2065, 3065), das an dem 
Planetenradträger drehbar abgestützt ist, ein Hohlrad 
(67, 1067, 2067, 3067), das mit dem Planetenrad in 
Eingriff steht, und ein Sonnenrad (69, 1069, 2069, 
3069) aufweist, das mit dem Planetenrad in Eingriff 
steht;  
einen zweiten Untersetzungsmechanismus (35, 
1035, 2035, 3035) zum Reduzieren der Leistung des 
ersten Untersetzungsmechanismus, wobei der zwei-
te Untersetzungsmechanismus in Bezug auf eine 
Axialrichtung der Getriebewelle zwischen der An-
triebsquelle und dem ersten Untersetzungsmecha-
nismus positioniert ist; und  
eine Verteilervorrichtung (37, 1037, 2037, 3037) zum 
Verteilen der Leistung des zweiten Untersetzungs-
mechanismus auf ein Paar Achswellen (25, 27; 1025, 
1027; 2025, 2027; 3025; 3027), wobei die Verteiler-
vorrichtung an dem Gehäuse abgestützt ist.

2.  Untersetzungsgetriebe nach Anspruch 1, wo-
bei der zweite Untersetzungsmechanismus (35, 
1035, 2035, 3035) ein Untersetzungsrad (85, 1098, 
2104, 3104), das an einer Abtriebsseite des ersten 
Untersetzungsmechanismus (33, 1033, 2033, 3033) 
vorgesehen ist, und ein Tellerrad (99, 1099, 2103, 
3038) aufweist, das an einer Seite der Verteilervor-
richtung (37, 1037, 2037, 3037) vorgesehen ist.

3.  Untersetzungsgetriebe nach Anspruch 2, wo-
bei das Untersetzungsrad (85, 1098, 2104, 3104) und 
das Tellerrad (99, 1099, 2103, 3038) in einer inneren 
Position in Bezug auf einen äußersten Abschnitt des 
ersten Untersetzungsmechanismus (33, 1033, 2033, 
3033) in Radialrichtung miteinander in Eingriff ge-
bracht sind.

4.  Untersetzungsgetriebe nach Anspruch 1, wo-
bei die Getriebewelle (95, 1078, 2084, 3084) mit dem 
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Sonnenrad (69, 1069, 2069, 3069) verbunden ist.

5.  Untersetzungsgetriebe nach Anspruch 1, wo-
bei der Planetenradträger (63, 2063) relativ zu dem 
Gehäuse (31, 2041) drehbar ist, wobei das Hohlrad 
(67, 2067) relativ zu dem Gehäuse nicht drehbar ist, 
und wobei der zweite Untersetzungsmechanismus 
(35, 2035) ein Untersetzungsrad (85, 2104), das sich 
zusammen mit dem Planetenradträger dreht, und ein 
Tellerrad (99, 2103) aufweist, das an einer Seite der 
Verteilervorrichtung (37, 2037) in Eingriff mit dem Un-
tersetzungsrad vorgesehen ist.

6.  Untersetzungsgetriebe nach Anspruch 1, wo-
bei der Planetenradträger (1063, 3063) relativ zu 
dem Gehäuse (1031, 3041) nicht drehbar ist, wobei 
das Hohlrad (1067, 3067) relativ zu dem Gehäuse 
drehbar ist, und wobei der zweite Untersetzungsme-
chanismus (1035, 3035) ein Untersetzungsrad 
(1098, 3104), das zusammen mit dem Hohlrad dreh-
bar ist, und ein Tellerrad (1099, 3038) aufweist, das 
an einer Seite der Verteilervorrichtung (1037, 3037) 
in Eingriff mit dem Untersetzungsrad vorgesehen ist.

7.  Untersetzungsgetriebe nach Anspruch 1, wo-
bei das Planetenrad (1065A) eine Mehrzahl von ab-
gestuften Rädern (1065Aa, 1065Ab) aufweist, von 
denen zumindest ein Rad mit dem Sonnenrad (1069) 
in Eingriff steht und ein Rad mit dem Hohlrad (1067) 
in Eingriff steht.

8.  Untersetzungsgetriebe nach Anspruch 6, wo-
bei das Planetenrad (1065A) ein erstes abgestuftes 
Rad (1065Aa) in Eingriff mit dem Sonnenrad (1069) 
und ein zweites abgestuftes Rad (1065Ab) in Eingriff 
mit dem Hohlrad (1067) aufweist.

9.  Untersetzungsgetriebe nach Anspruch 1, wo-
bei die Antriebsquelle ein Elektromotor (5, 1005, 
2005, 3005) ist.

10.  Untersetzungsgetriebe nach Anspruch 1, wo-
bei die Antriebsquelle an einem Kraftfahrzeug (1) 
montiert ist, das eine Hauptantriebsquelle (3, 1003) 
zum Antreiben der einen von Vorder- und Hinterrä-
dern (7, 9, 11, 13; 1007, 1009, 1011, 1013) und eine 
Nebenantriebsquelle (5, 1005, 2005, 3005) zum An-
treiben der anderen der Vorder- und Hinterräder auf-
weist, und wobei die Antriebsquelle die Nebenan-
triebsquelle ist.

11.  Untersetzungsgetriebe nach Anspruch 10, 
wobei die Hauptantriebsquelle ein Verbrennungsmo-
tor (3, 1003) ist und die Nebenantriebsquelle ein 
Elektromotor (5, 1005, 2005, 3005) ist.

12.  Untersetzungsgetriebe nach Anspruch 1, wo-
bei eine Abtriebswelle (81, 1091, 2105, 3105) des 
ersten Untersetzungsmechanismus (33, 1033, 2033, 
3033) koaxial zu der Getriebewelle ((95, 1078, 2084, 

3084) und an deren Außenseite angeordnet ist.

13.  Untersetzungsgetriebe nach Anspruch 1, wo-
bei das Gehäuse (31, 1031, 2041, 3041) zumindest 
ein erstes Gehäuse (41, 1041, 2043, 3043) mit einer 
ersten Seitenwand und ein zweites Gehäuse (39, 
1039, 2045, 3045) mit einer zweiten Seitenwand auf-
weist, wobei die eine Seite des Planetenradträgers 
(63, 1063, 2063, 3063) an dem ersten Gehäuse ab-
gestützt ist, und wobei die Antriebsquelle (5, 1005, 
2005, 3005) an dem zweiten Gehäuse abgestützt ist.

14.  Untersetzungsgetriebe nach Anspruch 13, 
wobei die eine Seite des Planetenradträgers (63) 
über ein Lager (79) an der ersten Seitenwand (41) 
drehbar abgestützt ist.

15.  Untersetzungsgetriebe nach Anspruch 14, 
wobei die andere Seite des Planetenradträgers (63) 
an dem zweiten Gehäuse (39) abgestützt ist.

16.  Untersetzungsgetriebe nach Anspruch 13, 
ferner aufweisend eine Trägerachse (1075), über 
welche der Planetenradträger (1063) nicht drehbar 
an der ersten Seitenwand (1041) abgestützt ist.

17.  Untersetzungsgetriebe nach Anspruch 1, wo-
bei eines von dem Sonnenrad (1069) und der Getrie-
bewelle (1078) an dem Planetenradträger (1063) ab-
gestützt ist.

18.  Untersetzungsgetriebe nach Anspruch 1, wo-
bei der zweite Untersetzungsmechanismus (2035, 
3035) ein Ritzel (2104, 3104), das an einer Außensei-
te des ersten Untersetzungsmechanismus (2033, 
3033) vorgesehen ist, und ein Tellerrad (2103, 3038) 
aufweist, das an der Verteilervorrichtung (2037, 
3037) vorgesehen ist.

19.  Untersetzungsgetriebe nach Anspruch 1, fer-
ner aufweisend einen Kupplungsmechanismus (143, 
143A), der in einem Getriebestrang von der Getriebe-
welle (95) zu der Achswelle (25, 27) vorgesehen ist.

20.  Untersetzungsgetriebe nach Anspruch 19, 
wobei der Kupplungsmechanismus (143, 143A) zwi-
schen dem zweiten Untersetzungsmechanismus (35) 
und der Achswelle (25, 27) positioniert ist.

21.  Untersetzungsgetriebe nach Anspruch 19, 
wobei die Achse des Kupplungsmechanismus (143, 
143A) parallel zu der Getriebewelle (95) angeordnet 
ist und der Kupplungsmechanismus (143, 143A) und 
die Antriebsquelle (5) in Bezug auf die Axialrichtung 
teilweise überlappen.

22.  Untersetzungsgetriebe nach Anspruch 1, fer-
ner aufweisend einen Kupplungsmechanismus 
(2110), der zwischen dem ersten Untersetzungsme-
chanismus (2033) und dem zweiten Untersetzungs-
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mechanismus (2035) vorgesehen ist.

23.  Untersetzungsgetriebe nach Anspruch 1, fer-
ner aufweisend einen Kupplungsmechanismus 
(3111, 3112), der zwischen der Verteilervorrichtung 
(3037) und der Achswelle (3025, 3027) vorgesehen 
ist.

Es folgen 13 Blatt Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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