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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein
Antriebssystem fiir ein Fahrzeug, mit einem Zweig-
angkuppelgetriebe und einem Elektromotor, welcher
mindestens einen ringférmigen einen zylinderférmi-
gen Raumbereich umschlieRenden Wickelkopf
umfasst.

[0002] Antriebssysteme von verbrennungsmoto-
risch angetriebenen Fahrzeugen umfassen gewoéhn-
lich einen einzelnen Verbrennungsmotor, eine Kupp-
lung, ein mehrgangiges Schaltgetriebe sowie
zumeist eine Achse mit zwei angetriebenen Radern,
welche mit einer Abtriebswelle des Schaltgetriebes
mittels eines Differentials verbunden sind.

[0003] Bei einem solchen klassischen Antriebssys-
tem muss fur jeden Schaltvorgang, d. h. Gangwech-
sel, die Ubertragung eines von dem Verbrennungs-
motor erzeugten Drehmoments zu den Radern
unterbrochen werden, da ein Gangwechsel nur bei
einer geldsten Kupplung erfolgen kann. Demzufolge
wird es als wiinschenswert angesehen, die Rader
auch wahrend eines Schaltvorgangs mit einem Dreh-
moment zu beaufschlagen, um eine durchgehende
Drehmomentibertragung zu ermdglichen.

[0004] Die EP 1 610 038 A1 offenbart ein entspre-
chend verbessertes Antriebssystem flir ein Fahr-
zeug, welches einen Verbrennungsmotor und ein
Doppelkupplungsgetriebe umfasst. Das Antriebssys-
tem weist zwei mehrgangige Schaltgetriebe und zwei
jeweils einem Schaltgetriebe zugeordnete Kupplun-
gen auf. Jedes Schaltgetriebe ist als Parallelschalt-
getriebe ausgebildet, dessen Getriebewellen beab-
standet nebeneinander und parallel zueinander
angeordnet sind, und mit einem Hilfsantrieb zur
Drehmomentauffillung wahrend eines Schaltvor-
gangs versehen. Dabei sind die beiden Schaltge-
triebe derart ausgebildet und bezogen auf eine axiale
Richtung hintereinander angeordnet, dass sich ihre
Antriebswellen und die Abtriebswelle des Verbren-
nungsmotors koaxial erstrecken und eine beiden
Schaltgetrieben gemeinsame Abtriebswelle vorge-
sehen ist, mit der Uber ein Differential eine Achse
des Fahrzeugs angetrieben wird.

[0005] Bei elektromotorisch angetriebenen Fahr-
zeugen sind auch Antriebssysteme mdglich, welche
mehr als einen Elektromotor, insbesondere zwei
Elektromotoren umfassen. Solche Antriebssysteme
kénnen je Elektromotor ein Schaltgetriebe umfassen,
um mehrere Fahrstufen zu realisieren. Dank der
redundant vorgesehenen Antriebsstrange kann eine
Drehmomentunterbrechung in einem Antriebsstrang
durch ein entsprechendes, von dem anderen
Antriebsstrang bereitgestelltes Drehmoment aufge-
fullt werden.
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[0006] So offenbart die DE 10 2011 121 819 A1 ein
Antriebssystem fir ein Fahrzeug und ein Arbeitsver-
fahren flr das Antriebssystem. Das Antriebssystem
umfasst zwei Elektromotoren und ein zwei mehrgéan-
gige Schaltgetriebe umfassendes Doppelgetriebe,
wobei jedes Schaltgetriebe einem Elektromotor
zugeordnet ist. Die Drehachsen der Abtriebswellen
der Elektromotoren sind beabstandet nebeneinander
und parallel zueinander angeordnet und jeweils
koaxial mit der Antriebswelle eines Schaltgetriebes
drehfest, d. h. ohne zwischengeschaltete Kupplung,
verbunden. Die Abtriebswellen der Schaltgetriebe
sind Uber eine Kraftibertragungseinrichtung und ein
Differential mit einer Antriebsachse des Fahrzeugs
verbunden, deren Rader entsprechend gemeinsam
angetrieben werden, kénnen aber auch jeweils auf
eine separate Antriebsachse wirken, um beispiels-
weise einen Allradantrieb zu realisieren.

[0007] Wahrend bei der vorstehenden Lésung die
Antriebswellen der beiden Schaltgetriebe jeweils
drehfest mit einer Abtriebswelle des zugeordneten
Elektromotors verbunden sind, kdnnen bei Antriebs-
systemen elektromotorisch angetriebener Fahr-
zeuge auch Kupplungen vorgesehen sein, um eine
drehfeste Verbindung der Antriebswelle eines
Schaltgetriebes mit der Abtriebswelle eines Elektro-
motors flir einen Schaltvorgang voribergehend zu
I6sen.

[0008] Ein solches Antriebssystem offenbart die
DE 100 52 393 A1. Das Antriebssystem umfasst
zwei Elektromotoren, zwei jeweils einem Elektromo-
tor zugeordnete Kupplungen und ein mehrgangiges
Parallelschaltgetriebe mit einem zwischen den Elekt-
romotoren alternierenden Leistungsfluss. Entspre-
chend kann ein Drehmoment auch wahrend eines
Schaltvorgangs des Parallelschaltgetriebes unter-
brechungsfrei Gbertragen werden.

[0009] DE 10 2005 035 185 B4 und
DE 10 2012 220 562 A1 offenbaren weitere Antriebs-
systeme mit einem Elektromotor und einem Schalt-
getriebe.

[0010] Allerdings bendtigen Antriebssysteme, ins-
besondere fiir hochperformante Fahrzeuge (soge-
nannte Performance-Fahrzeuge), mit einem Elektro-
motor, einer diesem zugeordneten
Leistungselektronik, einer Kupplung und einem
Schaltgetriebe, insbesondere solche mit zwei oder
mehr Elektromotoren, viel Bauraum. Der Bedarf an
Bauraum kann durch ein zum gemeinsamen Antrei-
ben zweier Rader einer Achse des Fahrzeugs erfor-
derliches Differential weiter erhoht sein.

[0011] Der Erfindung liegt daher die Aufgabe
zugrunde, ein verbessertes Antriebssystem fir ein
Fahrzeug zu schaffen, welches eine praktisch unter-
brechungsfreie Drehmomentlibertragung bietet und
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bei einem groflen Anfahrdrehmoment und einer
hohen maximalen Fahrgeschwindigkeit zudem platz-
sparend ist.

[0012] Ein Gegenstand der vorliegenden Erfindung
ist ein Antriebssystem flr ein Fahrzeug, mit einem
Elektromotor, welcher mindestens einen ringférmi-
gen einen zylinderférmigen Raumbereich umschlief3-
enden Wickelkopf umfasst, und einem Zweigangkup-
pelgetriebe. Ublich sind Elektromotoren mit einem
Stator und zwei Wickelkdpfen, die an gegentiberlie-
genden axialen Stirnseiten des Stators angeordnet
sind. Mit anderen Worten kann ein Elektromotor
einen bezogen auf eine axiale erste Richtung in
etwa symmetrischen Aufbau aufweisen, auch wenn
die beiden Wickelkdpfe eine unterschiedliche Gréle
aufweisen konnen. Mittels des Zweigangkuppelge-
triebes lasst sich das Fahrzeug in zwei unterschied-
lichen Fahrstufen antreiben, wodurch einerseits bei
einer geringen Fahrgeschwindigkeit in einem ersten
Gang des Zweigangkuppelgetriebes ein groles
Drehmoment bereitgestellt und andererseits in
einem zweiten Gang des Zweigangschaltgetriebes
eine hohe Maximalgeschwindigkeit des Fahrzeugs
erreicht werden kann.

[0013] Bei dem erfindungsgemafien Antriebssys-
tem ist das Zweigangkuppelgetriebe mindestens teil-
weise in dem zylinderférmigen Raumbereich ange-
ordnet. Die mindestens teilweise Anordnung des
Zweigangkuppelgetriebes in dem zylinderférmigen
Raumbereich fihrt zu einer groRen Kompaktheit
des Antriebssystems und erfordert entsprechend
wenig Bauraum.

[0014] In einer bevorzugten Ausfiihrungsform bildet
das Antriebssystem einen separaten Einzelradan-
trieb fir ein Rad des Fahrzeugs, d. h. es ist einem
Rad des Fahrzeugs zugeordnet und angeordnet
und ausgebildet, das zugeordnete Rad ausschliel3-
lich anzutreiben. Eine Antriebswelle des Zweigang-
kuppelgetriebes kann drehfest mit einem Rotor des
Elektromotors und eine Abtriebswelle des Zweigang-
kuppelgetriebes rotatorisch mit dem ausschlief3lich
angetriebenen Rad des Fahrzeugs verbunden sein.
Auf diese Weise kann ein Differential entfallen.

[0015] In einer besonders bevorzugten Ausfih-
rungsform umfasst der Elektromotor einen Stator
und einen Rotor, der um eine sich in der ersten Rich-
tung erstreckende Drehachse drehbar gelagert ist,
und ist der mindestens eine Wickelkopf des Elektro-
motors an einer axialen Stirnseite des Stators ange-
ordnet. Der Rotor ist in dem Stator des Elektromotors
gelagert und definiert einen sich axial erstreckenden
zentralen Hohlraum, in dem eine sich durch den
Elektromotor erstreckende Getriebeeingangswelle
angeordnet werden kann.

3/9

[0016] Der Wickelkopf weist eine Spulenwicklung
auf, welche von einem Drehstrom durchflossen ein
zeitlich veranderliches Magnetfeld erzeugt, in dem
der Rotor mit einem von der Starke des Stroms
abhangigen Drehmoment um ihre Drehachse beauf-
schlagt wird. Die stirnseitige Anordnung des Wickel-
kopfes erleichtert das Ausbilden geeigneter an dem
Rotor vorgesehener magnetischer Strukturen, wel-
che in dem von der Spulenwicklung erzeugten veran-
derlichen Magnetfeld eine in einer Umfangsrichtung
wirkende Kraft erfahren.

[0017] In vorteilhaften Ausfihrungsformen umfasst
das Zweigangkuppelgetriebe ein Zweiganggetriebe
und eine Doppelkupplung, welche mindestens teil-
weise von einem Wickelkopf umschlossen ist. Das
Zweiganggetriebe und die Doppelkupplung bilden
zwei Baugruppen des Zweigangkuppelgetriebes,
welche benachbart oder beabstandet zueinander
angeordnet sein kénnen. Das Zweiganggetriebe
umfasst zwei Stirnradstufen, welche jeweils fortlau-
fend in Eingriff sind und abhangig von einer Schalt-
stellung des Zweiganggetriebes alternativ ein von
dem Elektromotor bereitgestelltes Drehmoment
Ubertragen. Aufgrund dessen kann eine Unterbre-
chung des von dem Zweigangkuppelgetriebe Uber-
tragenen Drehmoments wahrend des Betatigens, d.
h. Schaltens, des Zweigangkuppelgetriebes sehr
kurz sein, insbesondere im Wesentlichen fir einen
Fahrer oder weitere Insassen des Fahrzeugs
unmerklich. Die Doppelkupplung lasst sich platzspa-
rend in dem von dem Wickelkopf umschlossenen
zylinderfdrmigen Raumbereich unterbringen.

[0018] In einer Ausfiihrungsform sind die Doppel-
kupplung und das Zweiganggetriebe an derselben
axialen Stirnseite des Elektromotors angeordnet.
Diese Anordnung ermdglicht einen kompakten Auf-
bau des Zweigangkuppelgetriebes.

[0019] In einer alternativen Ausfiihrungsform sind
die Doppelkupplung und das Zweiganggetriebe an
gegeniberliegenden axialen Stirnseiten des Elektro-
motors angeordnet und erstreckt sich eine als Hohl-
welle ausgebildete Getriebeeingangswelle koaxial zu
dem Rotor durch den Stator des Elektromotors.
Diese Anordnung bendtigt besonders wenig Bau-
raum fir die Kombination aus Elektromotor und
Zweigangkuppelgetriebe. Dabei umschlielt der
Rotor des Elektromotors eine erste als Hohlwelle
ausgebildete Getriebeeingangswelle, welche wiede-
rum eine zweite als Vollwelle ausgebildete Getriebe-
eingangswelle umschlief3t.

[0020] In einer bevorzugten Ausfiihrungsform
umfasst das Antriebssystem zwei Elektromotoren,
deren Drehachsen in einem Abstand beabstandet
und parallel zueinander angeordnet sind, und zwei
Zweigangkuppelgetriebe und weist eine Spiegelsym-
metrie auf. Dieses Antriebssystem weist also zwei
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eigenstandige Antriebsstrange auf, mit denen sich
zwei Rader einer Achse des Fahrzeugs separat und
unabhangig voneinander antreiben lassen. Dabei
kénnen die beiden Doppelkupplungen zu unter-
schiedlichen Zeitpunkten betatigt werden und die
beiden Zweigangschaltgetriebe zu einem gegebe-
nen Zeitpunkt in unterschiedlichen Gangen geschal-
tet sein.

[0021] In weiteren Ausflihrungsformen ist das
Antriebssystem konfiguriert, die beiden Zweigang-
schaltgetriebe einzeln und unabhangig voneinander
zu betatigen, insbesondere zu unterschiedlichen
Zeitpunkten. Auf diese Weise kann beispielsweise
in einem bestimmten Bereich der Fahrgeschwindig-
keit des Fahrzeugs eine gewlinschte Drehmoment-
differenz zwischen den beiden Radern eingestellt
werden (Torque Vectoring). Damit steht in einem
bestimmten Bereich der Fahrgeschwindigkeit eine
vorteilhafte Alternative zu einem herkdmmlichem
Torque Vectoring zur Verfliigung, das die gewiinschte
Drehmomentdifferenz durch  unterschiedliches
Bestromen der beiden Elektromotoren bewirkt.
Denn bei dem herkdmmlichen Torque Vectoring
kann der geringer bestromte Elektromotor nicht
seine volle Leistung bringen. Dieser Nachteil des
herkdbmmlichen Torque Vectoring kann dank der
Gangigkeit des erfindungsgemafien Antriebssys-
tems vermieden oder abgemildert werden. Selbst-
verstandlich kénnen die beiden Zweigangschaltge-
triebe aber auch synchron betatigt werden.

[0022] Wenn in einer Fahrsituation des Fahrzeugs
ein hoheres Drehmoment an einem ersten Rad als
an einem zweiten Rad wiinschenswert ist, kdnnen
das dem ersten Rad zugeordnete Zweigangschalt-
getriebe in den ersten Gang und gleichzeitig das
dem zweiten Rad zugeordnete Zweigangschaltge-
triebe in dem zweiten Gang betrieben werden.
Wenn ein Torque Vectoring nicht gewlinscht ist, emp-
fiehlt es sich allerdings aus Griinden einer Fahrstabi-
litdt des Fahrzeugs, die beiden Zweigangschaltge-
triebe zeitgleich zu schalten. Zum Stellen eines
Torque Vectorings durch ein alleiniges Betatigen
eines einzelnen Zweigangschaltgetriebes sollte wah-
rend des Schaltvorgangs - ebenfalls aus Griinden
der Fahrstabilitdt - der andere Antriebsstrang mit
einem verringerten Drehmoment betrieben werden.

[0023] In einer weiteren Ausfiihrungsform umfasst
das Antriebssystem zwei bezogen auf eine zweite
sich zu der ersten Richtung senkrecht erstreckende
Richtung einander gegenlberliegend angeordnete
Winkeltriebe, welche jeweils einem Zweigangkuppel-
getriebe und einer Radwelle des Fahrzeugs aus-
schlieBlich zugeordnet sind und diese rotatorisch
miteinander verbinden. Jeder Winkeltrieb Ubersetzt
das von der Abtriebswelle des zugeordneten Zweig-
angkuppelgetriebes bereitgestellte Drehnmoment auf
die sich senkrecht zu der Abtriebswelle erstreckende
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zugeordnete Radwelle. Mit dieser Ausfuhrungsform
sind die beiden Radwellen des Fahrzeugs - und mit
diesen verbundene Rader des Fahrzeugs - bezogen
auf die zweite Richtung ebenfalls gegenuberliegend
angeordnet.

[0024] In einer besonders bevorzugten Ausfiih-
rungsform umfasst das Antriebssystem zwei jeweils
einem Elektromotor zugeordnete und insbesondere
als Leistungselektroniken ausgebildete Steuerein-
heiten, welche zumindest teilweise zwischen den
beiden Winkeltrieben angeordnet sind. Auf diese
Weise lasst sich das Antriebssystem bezogen auf
die erste Richtung besonders kompakt und platzspa-
rend vorsehen.

[0025] Die Erfindung ist anhand von Ausflihrungs-
formen in den Zeichnungen schematisch dargestellt
und wird unter Bezugnahme auf die Zeichnungen
weiter beschrieben. Es zeigt:

Fig. 1 in einer schematischen Ansicht eine erste
Ausfihrungsform des  erfindungsgemafen
Antriebssystems fiir ein Fahrzeug;

Fig. 2 in einer schematischen Ansicht eine
zweite Ausfihrungsform des erfindungsgema-
Ren Antriebssystems fir ein Fahrzeug;

Fig. 3 in einer schematischen Ansicht eine dritte
Ausfihrungsform des  erfindungsgemalien
Antriebssystems flr ein Fahrzeug, welche auf
der in Fig. 1 gezeigten Ausfihrungsform beruht;

Fig. 4 in einer schematischen Ansicht eine
vierte Ausfihrungsform des erfindungsgema-
Ren Antriebssystems fiir ein Fahrzeug, welche
auf der in Fig. 2 gezeigten Ausfiihrungsform
beruht.

[0026] Fig. 1 zeigt in einer schematischen Ansicht
eine erste Ausfiihrungsform des erfindungsgemafien
Antriebssystems 10 fir ein Fahrzeug, welches einen
separaten Einzelradantrieb fir ein Rad des Fahr-
zeugs bildet, d. h. es ist genau einem Rad des Fahr-
zeugs zugeordnet und angeordnet und ausgebildet,
das zugeordnete Rad ausschlieRlich anzutreiben.

[0027] Das Antriebssystem 10 umfasst einen Elekt-
romotor 20 mit einem Stator 21 und einem Rotor 22,
der um eine sich in einer ersten Richtung X erstre-
ckende Drehachse 23 drehbar in dem Stator 21 gela-
gert ist. Der Rotor 22 des Elektromotors 20 definiert
einen sich axial erstreckenden zentralen Hohlraum.
Ferner weist der Elektromotor 20 zwei ringférmige
Wickelkdpfe 24, 25 auf, welche bezogen auf die
erste Richtung X an gegeniberliegenden axialen
Stirnseiten des Stators 21 angeordnet sind. Jeder
Wickelkopf 24, 25 des Elektromotors 20 umschlief3t
jeweils einen zylinderférmigen Raumbereich.
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[0028] Weiterhin umfasst das Antriebssystem 10 ein
Zweigangkuppelgetriebe 30. Das Zweigangkuppel-
getriebe 30 weist eine als Vollwelle ausgebildete
erste Getriebeeingangswelle 36 und eine als Hohl-
welle ausgebildete zweite Getriebeeingangswelle
34 auf, durch die sich die erste Getriebeeingangs-
welle 36 erstreckt. Ferner umfasst das Zweigangkup-
pelgetriebe 30 eine Antriebswelle 33, welche in dem
zentralen Hohlraum des Rotors 22 des Elektromo-
tors 20 angeordnet und drehfest mit dem Rotor 22
verbunden ist, und eine Abtriebswelle 35, welche
rotatorisch mit dem anzutreibenden einzelnen Rad
verbindbar ist.

[0029] Das Zweigangkuppelgetriebe 30 ist wenigs-
tens teilweise in dem von dem Wickelkopf 25
umschlossenen  zylinderformigen  Raumbereich
angeordnet. Es umfasst ein Zweiganggetriebe 32
und eine Doppelkupplung 31, welche an derselben
axialen Stirnseite des Elektromotors 20 angeordnet
sind. Dabei ist das Zweigangkuppelgetriebe 30 der-
art angeordnet, dass die Doppelkupplung 31 teil-
weise von einem Wickelkopf 25 umschlossen ist.

[0030] Fig. 2 zeigt in einer schematischen Ansicht
eine zweite Ausfiihrungsform des erfindungsgema-
Ren Antriebssystems 40 fiir ein Fahrzeug. Sie unter-
scheidet sich von der in Fig. 1 gezeigten Ausflih-
rungsform dadurch, dass die Doppelkupplung 31
und das Zweiganggetriebe 32 an gegenuberliegen-
den axialen Stirnseiten des Elektromotors 20 ange-
ordnet sind und sich die als Hohlwelle ausgebildete
Getriebeeingangswelle 34 koaxial zu dem Rotor 22
durch den Stator 21 des Elektromotors 20 erstreckt.
Entsprechend ist die Doppelkupplung 31 wenigstens
teilweise in dem von dem Wickelkopf 24 umschlosse-
nen zylinderférmigen Raumbereich angeordnet.

[0031] Fig. 3 zeigt in einer schematischen Ansicht
eine dritte Ausfiihrungsform des erfindungsgemafen
Antriebssystems 50 fiir ein Fahrzeug, welches auf
dem in Fig. 1 gezeigten Antriebssystem 10 beruht.
Das Antriebssystem 50 umfasst zwei Antriebssys-
teme 10 und besitzt eine Spiegelsymmetrie bezogen
auf eine mittig zwischen den Elektromotoren 20
angeordnete und sich senkrecht zu der Papierebene
und in der ersten Richtung X erstreckende Spiegel-
ebene.

[0032] Das Antriebssystem 50 umfasst entspre-
chend zwei Elektromotoren 20, deren Drehachsen
23 in einem Abstand A beabstandet und parallel
zueinander angeordnet sind, und zwei Zweigang-
schaltgetriebe 30. Die beiden Elektromotoren 20
und die beiden Zweigangschaltgetriebe 30 sind
bezogen auf die Spiegelebene jeweils spiegelsym-
metrisch angeordnet.

[0033] Ferner umfasst das Antriebssystem 50 zwei
Winkeltriebe 51, welche jeweils einem Zweigangkup-
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pelgetriebe 30 und einer Radwelle 52 zugeordnet
sind. Die Radwellen 52 sind jeweils um eine sich in
einer zu der ersten Richtung X senkrechten zweiten
Richtung Y erstreckende Drehachse drehbar gela-
gert und bezogen auf die zweite Richtung Y gegen-
Uberliegend und ebenfalls spiegelsymmetrisch bezo-
gen auf die Spiegelebene angeordnet. Jeder
Winkeltrieb 51 ist drehfest sowohl mit der Abtriebs-
welle 35 des zugeordneten Zweigangkuppelgetrie-
bes 30 als auch mit der zugeordneten Radwelle 52
verbunden.

[0034] Wenn mit den Radwellen 52 jeweils ein Rad
des Fahrzeugs drehfest verbunden ist, sind die
Rader Uber die Wechseltriebe 51 jeweils rotatorisch
mit der Abtriebswelle 35 des zugeordneten Zweig-
angkuppelgetriebes 30 verbunden. Auf diese Weise
kann jede der beiden in dem Antriebssystem 50 ent-
haltenen Antriebssysteme 10 fur ein einzelnes Rad
einen separaten Einzelantrieb bilden.

[0035] Das Antriebssystem 50 umfasst weiterhin
zwei als Leistungselektroniken ausgebildete Steuer-
einheiten 53, welche jeweils einem Elektromotor 20
zugeordnet sind. Die Steuereinheiten 53 sind teil-
weise zwischen den beiden Winkeltrieben 51 ange-
ordnet.

[0036] Fig. 4 zeigt in einer schematischen Ansicht
eine vierte Ausfiihrungsform des erfindungsgema-
Ren Antriebssystems 60 fiir ein Fahrzeug, welches
auf dem in Fig. 2 gezeigten Antriebssystem 20
beruht. Das Antriebssystem 60 besitzt denselben
Grundaufbau wie das vorstehend beschriebene
Antriebssystem 50. Im Unterschied zu diesem
umfasst es aber zwei Antriebssysteme 20, bei
denen die Doppelkupplung 31 und das Zweigangge-
triebe 32 jeweils an gegeniiberliegenden Stirnseiten
eines Elektromotors 20 angeordnet sind.

[0037] Wahrend des Betriebs der beiden in den
Fig. 3 und Fig. 4 gezeigten Antriebssysteme 50, 60
werden mit den Radwellen 52 verbundene Rader des
Fahrzeugs unabhangig voneinander einzeln ange-
trieben. Dabei kdnnen gleichzeitig unterschiedliche
Gange in den beiden Zweiganggetrieben 32 geschal-
tet sein, um beispielsweise ein Torque Vectoring zu
realisieren.

[0038] Ein Vorteil des erfindungsgemafien Antriebs-
systems besteht darin, dass einerseits ein grof3es
Anfahrmoment bereitgestellt und andererseits eine
hohe Maximalgeschwindigkeit erreicht wird und der
dazu bendétigte Bauraum des Antriebssystems gering
ist. Weiterhin ist vorteilhaft, dass das erfindungsge-
male Antriebssystem weiterentwickelt werden
kann, um den fir das Antriebssystem bendtigten
Bauraum weiter zu verringern.
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BEZUGSZEICHENLISTE:

10 Antriebssystem

20 Elektromotor

21 Stator

22 Rotor

23 Drehachse

24 Wickelkopf

25 Wickelkopf

30 Zweigangkuppelgetriebe

31 Doppelkupplung

32 Zweiganggetriebe

33 Antriebswelle

34 Getriebeeingangswelle

35 Abtriebswelle

36 Getriebeeingangswelle

40 Antriebssystem

50 Antriebssystem

51 Winkeltrieb

52 Radwelle

53 Steuereinheit

60 Antriebssystem

X erste Richtung

Y zweite Richtung

A Abstand
Patentanspriiche

1. Antriebssystem (10, 40, 50, 60) fur ein Fahr-
zeug, mit einem Elektromotor (20), welcher mindes-
tens einen ringférmigen einen zylinderférmigen
Raumbereich umschlieRenden Wickelkopf (24, 25)
umfasst, und einem Zweigangkuppelgetriebe (30),
welches mindestens teilweise in dem zylinderférmi-
gen Raumbereich angeordnet ist.

2. Antriebssystem nach Anspruch 1, welches
einen separaten Einzelradantrieb fir ein Rad des
Fahrzeugs bildet.

3. Antriebssystem nach Anspruch 2, bei dem der
Elektromotor (20) einen Stator (21) und einen Rotor
(22) umfasst, der um eine sich in einer ersten Rich-
tung (X) erstreckende Drehachse drehbar gelagert
ist, und der mindestens eine Wickelkopf (24, 25)
des Elektromotors (20) an einer axialen Stirnseite
des Stators (21) angeordnet ist.
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4. Antriebssystem nach einem der Anspriche 2
oder 3, bei dem das Zweigangkuppelgetriebe (30)
ein Zweiganggetriebe (32) und eine Doppelkupp-
lung (31) umfasst, welche wenigstens teilweise von
einem Wickelkopf (24, 25) umschlossen ist.

5. Antriebssystem nach Anspruch 4, bei welcher
die Doppelkupplung (31) und das Zweiganggetriebe
(32) an derselben axialen Stirnseite des Elektromo-
tors (20) angeordnet sind.

6. Antriebssystem nach Anspruch 4, bei dem die
Doppelkupplung (31) und das Zweiganggetriebe
(32) an gegenuberliegenden axialen Stirnseiten
des Elektromotors (20) angeordnet sind und sich
eine als Hohlwelle ausgebildete Getriebeeingangs-
welle (34) koaxial zu dem Rotor (22) durch den Sta-
tor (21) des Elektromotors (20) erstreckt.

7. Antriebssystem nach einem der Anspriche 3
bis 6, mit zwei Elektromotoren (20), deren Drehach-
sen (23) in einem Abstand (A) beabstandet und
parallel zueinander angeordnet sind, und zwei
Zweigangschaltgetrieben (30), welches eine Spie-
gelsymmetrie aufweist.

8. Antriebssystem nach Anspruch 7, welches
konfiguriert ist, die beiden Zweigangschaltgetriebe
(30) einzeln und unabhangig voneinander zu betati-
gen.

9. Antriebssystem nach einem der Anspruche 7
oder 8, mit zwei bezogen auf eine zweite sich zu der
ersten Richtung (X) senkrecht erstreckende Rich-
tung (Y) einander gegenuberliegend angeordneten
Winkeltrieben (51), welche jeweils einem Zweigang-
kuppelgetriebe (30) und einer Radwelle (52) des
Fahrzeugs ausschlieRlich zugeordnet sind und
diese rotatorisch miteinander verbinden.

10. Antriebssystem nach Anspruch 9, mit zwei
jeweils einem Elektromotor (20) zugeordneten
Steuereinheiten (53), welche zumindest teilweise
zwischen den beiden Winkeltrieben (51) angeordnet
sind.

Es folgen 3 Seiten Zeichnungen



DE 10 2018 206 059 B4 2023.09.14

Anhéangende Zeichnungen
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9/9 Das Dokument wurde durch die Firma Luminess hergestellt.
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