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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen aktiven Stabilisa-
tor zur Wankstabilisierung bei Kraftfahrzeugen ge-
mäß dem Oberbegriff des Patentanspruchs 1.

[0002] Ein derartiger aktiver Stabilisator ist aus der 
Druckschrift DE 102 39 657 B3 bekannt. In dieser 
Druckschrift ist ein aktiver Stabilisator beschrieben, 
der einen Verdrehaktuator aufweist, mit dem die Wel-
lenenden von zwei Stabilisatorhälften relativ zueinan-
der verdreht werden können, um eine Wankstabilisie-
rung des Fahrzeugs zu erreichen. Bei diesem be-
kannten aktiven Stabilisator weist der Verdrehaktua-
tor einen Elektromotor und ein Getriebe mit hoher 
Untersetzung auf, wobei der Elektromotor als Ring-
motor mit einem außen liegenden Stator und einem 
innen liegenden Rotor ausgebildet ist. Das die hohe 
Untersetzung aufweisende Getriebe ist als Umlauf-
getriebe ausgebildet und der Elektromotor und das 
Getriebe umschließen das Ende einer Stabilisator-
hälfte ringförmig und stützen sich radial gegenüber 
dieser Stabilisatorhälfte ab. Das Umlaufgetriebe ist 
als Rollen-Gewinde-Getriebe ausgebildet. Der Stator 
des Elektromotors treibt einen Rotor an, dessen rota-
torische Bewegung über eine Schraubenrolle in eine 
translatorische Bewegung, d. h. eine axiale Bewe-
gung des Innenrades des Rollen-Gewinde-Getriebes 
umwandelt. Die translatorische Bewegung des In-
nenrades des Rollen-Gewinde-Getriebes wird über 
eine zwei Gegenprofilierungen aufweisende Kugel-
rollspindelanordnung in eine rotatorische Bewegung 
umgesetzt, durch die die beiden Stabilisatorhälften 
des geteilten Stabilisators zueinander gegenläufig 
verdreht werden.

[0003] Nachteilig bei diesem bekannten aktiven 
Stabilisator ist, dass die Reibung in dem als Rol-
len-Gewinde-Getriebe ausgebildeten Umlaufgetriebe 
vergleichsweise groß ist. Die Schraubenrolle, die zwi-
schen dem äußeren Gewindemantel und dem inne-
ren Gewindemantel des Rollen-Gewinde-Getriebes 
angeordnet ist, ist einer vergleichsweise großen Rei-
bung ausgesetzt, was im Einsatz zu einem uner-
wünschten Temperaturanstieg und erhöhtem Ver-
schleiß führen kann. Darüber hinaus sind bei dieser 
bekannten Lösung Nachteile in Bezug auf die Fein-
fühligkeit der Verstellung, d. h. der Relativverschwen-
kung der Stabilisatorhälften zueinander zu verzeich-
nen.

[0004] In der WO 2004/037571 A1 wird ein aktiver 
Stabilisator mit einem elektromechanischen 
Schwenkmotor und einem Untersetzungsgetriebe 
beschrieben. Das Untersetzungsgetriebe besteht 
aus einer Spindel, einer Mutter und einem Kurvenge-
triebe mit Wälzkörpern, welches die translatorische 
Bewegung der Mutter in eine rotatorische Bewegung 
der Stabilisatorhälften umwandelt. Der als Elektro-
motor ausgebildete Stellantrieb treibt einen zentralen 

Rotor an, der als Antriebswelle wirkt. Zur Übertra-
gung der Verdrehbewegung auf die Stabilisatorhälf-
ten ist ein aufwändig herzustellendes einstückiges 
Koppelelement vorgesehen. In Axialrichtung bean-
sprucht die Schwenkeinrichtung dieses bekannten 
aktiven Stabilisators einen relativ großen Bauraum.

[0005] Außerdem sind aus dem Stand der Technik 
auch aktive Stabilisatoren zur Wankstabilisierung von 
Kraftfahrzeugen bekannt, die mit hydraulischen 
Schwenkmotoren ausgerüstet sind. Ein solcher akti-
ver Stabilisator ist beispielsweise aus der DE 102 05 
038 A1 bekannt. Bei derartigen aktiven Stabilisatoren 
mit hydraulischen Schwenkmotoren besteht der 
Nachteil darin, dass zahlreiche Peripheriegeräte wie 
z. B. Schläuche, Ventile, Pumpen usw. erforderlich 
sind, um den aktiven Stabilisator zu betreiben. Durch 
diese zusätzlichen Einrichtungen erhöht sich der 
Platzbedarf und es steigen die Kosten für die Ferti-
gung, die Montage und für die Wartung.

[0006] Der Erfindung liegt die Aufgabe zu Grunde, 
einen aktiven Stabilisator zur Wankstabilisierung bei 
Kraftfahrzeugen gemäß dem Oberbegriff des Paten-
tanspruchs 1 derart weiterzubilden, dass bei gerin-
gem Bauraumbedarf eine reibungsarme und feinfüh-
lige Verschwenkbewegung der Stabilisatorhälften 
möglich ist.

[0007] Diese Aufgabe wird gelöst durch einen akti-
ven Stabilisator mit den Merkmalen des Patentan-
spruchs 1. Vorteilhafte Weiterbildungen sind in den 
Unteransprüchen angegeben.

[0008] Erfindungsgemäß ist vorgesehen, dass das 
Wälzgewindegetriebe eine über den Schwenkmotor 
rotatorisch antreibbare Mutter aufweist, über welche 
die Spindel antreibbar ist, und dass der Schwenkmo-
tor die Mutter, die Spindel und die Getriebeeinrich-
tung koaxial zueinander angeordnet sind. Dadurch 
wird erreicht, dass das Untersetzungsgetriebe wie 
ein so genanntes Planetenwälzgewindegetriebe aus-
gebildet ist. Im Folgenden wird das im Rahmen der 
Erfindung eingesetzte Untersetzungsgetriebe daher 
als Planetenwälzgewindegetriebe bezeichnet.

[0009] Bei der Umsetzung der rotatorischen Bewe-
gung des Rotors des Elektromotors in die translatori-
sche Bewegung der Spindel des Planetenwälzgewin-
degetriebes entsteht bei dem erfindungsgemäßen 
aktiven Stabilisator nur eine geringe Reibung. Denn 
zwischen der Mutter und der Spindel des Planeten-
wälzgewindegetriebes sind Wälzkörper angeordnet, 
die für eine reibungsarme Relativbewegung zwi-
schen Mutter und Spindel sorgen. Der Bauraumbe-
darf ist im Vergleich zu aktiven Stabilisatoren mit hy-
draulischen Schwenkmotoren deutlich geringer, da 
keine Peripheriegeräte wie Schläuche, Pumpen etc. 
erforderlich sind.
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[0010] Durch die Verwendung eines Planetenwälz-
gewindegetriebes ist eine sehr genaue und kontrol-
lierte axiale Bewegung, d. h. translatorische Bewe-
gung der Spindel möglich, die in eine kontrollierte und 
sehr genaue Verschwenkbewegung des Wellenen-
des einer Stabilisatorhälfte bzw. der Wellenenden der 
Stabilisatorhälften umgewandelt werden kann. Eine 
sehr feinfühlige Verstellbewegung ist daher realisier-
bar. Weiterhin ist durch die Verwendung des Plane-
tenwälzgewindegetriebes die Realisierung kleinerer 
Steigungen und damit größerer Übersetzungen mög-
lich als mit konventionellen Spindel-Getrieben.

[0011] Die translatorische Bewegung der Spindel 
wird über eine Getriebeeinrichtung, über die mindes-
tens eines der Wellenenden mit der Spindel verbun-
den ist, in eine rotatorische Bewegung des mindes-
tens einen Wellenendes umgewandelt. Nach einer 
bevorzugten Ausführungsform der Erfindung kann 
diese Getriebeeinrichtung als kurvige Kulissenfüh-
rung ausgebildet sein.

[0012] Nach einer ersten Ausführungsform der Er-
findung ist jedes Wellenende der Stabilisatorhälften 
mit der Spindel des Planetenwälzgewindegetriebes 
über eine Getriebeeinrichtung verbunden, wobei die 
translatorische Bewegung der Spindel durch die eine 
Getriebeeinrichtung in eine erste rotatorische Bewe-
gung des einen Wellenendes und durch die andere 
Getriebeeinrichtung in eine zweite, der ersten rotato-
rischen Bewegung des ersten Wellenendes entge-
gengerichtete rotatorische Bewegung des anderen 
Wellenendes umgewandelt wird. Auf diese Weise 
werden beide Wellenenden der Stabilisatorhälften 
durch die translatorische Bewegung der Spindel des 
Planetenwälzgewindegetriebes in entgegengesetzte 
Richtung zueinander verschwenkt. Um eine Ver-
schwenkung der Stabilisatorhälften um einen vorge-
gebenen Winkel α zu erreichen, muss bei dieser Aus-
führungsform der Erfindung jedes Wellenende einer 
Stabilisatorhälfte nur um den halben Winkel α/2 ver-
schwenkt werden. Daher tritt bei dieser Ausführungs-
form der Erfindung bei der Umwandlung der transla-
torischen Bewegung der Spindel in die rotatorische 
Verschwenkbewegung der Wellenenden in den Ge-
triebeeinrichtungen eine geringere Reibung auf als 
bei einer Ausführungsform, bei der nur ein Wellenen-
de die translatorische Bewegung der Spindel in die 
rotatorische Verstellbewegung dieses Wellenendes 
umwandelt.

[0013] Nach einer zweiten Ausführungsform der Er-
findung ist nur ein Wellenende mit der Spindel des 
Planetenwälzgewindegetriebes über eine Getriebe-
einrichtung verbunden, die die translatorische Bewe-
gung der Spindel in eine rotatorische Bewegung die-
ses Wellenendes umwandelt, während zwischen 
dem anderen Wellenende und der Spindel eine Line-
arführung angeordnet ist. Bei dieser Ausführungs-
form der Erfindung besteht der konstruktive Vorteil 

darin, dass das Wellenende, das mit der Spindel über 
die Linearführung verbunden ist, bei der Betätigung 
des elektromechanischen Schwenkmotors nicht ver-
dreht wird und dementsprechend starr montiert sein 
kann.

[0014] Im Folgenden wird die Erfindung anhand ei-
ner Zeichnung näher erläutert. Im Einzelnen zeigen

[0015] Fig. 1 eine schematische Darstellung des 
elektromechanischen Schwenkmotors und des Un-
tersetzungsgetriebes des erfindungsgemäßen akti-
ven Stabilisators in einem axialen Halbschnitt;

[0016] Fig. 2. eine vergrößerte Darstellung einer 
Getriebeeinrichtung zur Umwandlung der translatori-
schen Bewegung der Spindel des Planetenwälzge-
windegetriebes in eine rotatorische Schwenkbewe-
gung eines Wellenendes einer Stabilisatorhälfte;

[0017] Fig. 3 eine vergrößerte schematische Dar-
stellung der Verbindung zwischen der Spindel des 
Planetenwälzgewindegetriebes und einem Welle-
nende einer Stabilisatorhälfte mittels einer Linearfüh-
rung.

[0018] In Fig. 1 ist ein erfindungsgemäßer aktiver 
Stabilisator zur Wankstabilisierung bei Kraftfahrzeu-
gen im axialen Halbschnitt dargestellt, wobei nur die 
Wellenenden 1, 2 der im Übrigen nicht weiter darge-
stellten Stabilisatorhälften und die im Bereich der 
Wellenenden angeordnete Baueinheit aus elektro-
mechanischem Schwenkmotor und Untersetzungs-
getriebe dargestellt ist.

[0019] Der in Fig. 1 dargestellte aktive Stabilisator 
weist im Bereich der Wellenenden 1, 2 ein Gehäuse 
9 auf, welches drehfest mit dem Wellenende 2 der in 
Fig. 1 rechten Stabilisatorhälfte verbunden ist. Das in 
Fig. 1 linke Wellenende 1 der anderen Stabilisator-
hälfte ist über ein Kugellager 12 drehbar in dem Ge-
häuse 9 gelagert. An der Innenwand des Gehäuses 
9 ist ein Stator 3 eines ringförmigen Elektromotors 
befestigt. Dem Stator 3 zugeordnet ist ein angetriebe-
ner Rotor 4, der ebenfalls Bestandteil des Elektromo-
tors ist. Der Rotor 4 des Elektromotors ist über Wälz-
lager 10, 11 drehbar gegenüber dem Gehäuse 9 ge-
lagert. An dem Rotor 4 ist eine Mutter 5 befestigt, die 
sich mit dem Rotor mitdreht. Die Mutter 5 bildet mit 
der Spindel 6 ein Planetenwälzgewindegetriebe aus. 
Zwischen der Mutter 5 und der Spindel 6 sind im Ein-
zelnen nicht näher dargestellte Wälzkörper angeord-
net, die für eine reibungsarme Relativbewegung zwi-
schen Mutter 5 und Spindel 6 sorgen. Diese Wälzkör-
per werden auch als Planetenrollen bezeichnet.

[0020] Die translatorische Bewegung der Spindel 6
relativ zu dem Wellenende 2 wird bei dem dargestell-
ten Ausführungsbeispiel durch eine Getriebeeinrich-
tung 7 in eine rotatorische Schwenkbewegung des 
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Wellenendes 2 umgewandelt. Da das Untersetzungs-
getriebe eine schnelle Drehbewegung des Rotors 4
bzw. der Mutter 5 des Planetenwälzgewindegetrie-
bes in eine langsame translatorische Bewegung der 
Spindel 6 umwandelt und diese langsame translatori-
sche Bewegung der Spindel 6 in eine langsame Ver-
drehbewegung des Wellenendes 2 umgewandelt 
wird können auf diese Weise zwischen den beiden 
Wellenenden sehr große Momente übertragen wer-
den.

[0021] In Fig. 2 ist die Getriebeeinrichtung 7 ver-
größtert dargestellt, mit der bei dem dargestellten 
Ausführungsbeispiel das Wellenende 2 der rechten 
Stabilisatorhälfte mit der Spindel 6 verbunden ist. Die 
Getriebeeinrichtung 7 ist im dargestellten Ausfüh-
rungsbeispiel als kurvige Kulissenführung ausgebil-
det, wobei darauf hinzuweisen ist, dass erfindungs-
gemäß auch grundsätzlich anders ausgebildete Ge-
triebeeinrichtungen zur Umwandlung der translatori-
schen Bewegung der Spindel 6 (Pfeil T) in eine rota-
torische Verschwenkbewegung des Wellenendes 2
(Pfeil R) umgewandelt wird. So können beispielswei-
se auch Getriebeeinrichtungen für die Umwandlung 
der translatorischen Bewegung der Spindel 6 in die 
rotatorische Verschwenkbewegung des Wellenendes 
2 verwendet werden, wie sie in der DE 102 39 657 B3
oder der DE 100 02 455 A1 angegeben sind.

[0022] Um die kurvige Linearführung gemäß Fig. 2
zu realisieren ist bei dem dargestellten Ausführungs-
beispiel eine kurvige Feder 20 auf dem Wellenende 2
befestigt oder einstückig mit dem Wellenende 2 aus-
gebildet. Die Spindel 6 weist eine Nut 21 auf, die mit 
der Feder 20 zusammenwirkt. Bei einer translatori-
schen Bewegung der Spindel 6 in Richtung des Pfei-
les T wird eine in Umfangsrichtung des Wellenendes 
2 einwirkende Kraft auf die Feder 20 ausgeübt, die 
eine Verschwenkbewegung des Wellenendes 2 ge-
mäß Pfeil R bewirkt. Zur Verringerung der Reibung 
zwischen der Spindel 6 und der Feder 20 des Welle-
nendes 2 sind kugelförmige Wälzkörper neben der 
kurvigen Feder 20 angeordnet. Grundsätzlich wäre 
es auch denkbar, eine kinematische Umkehr vorzu-
sehen und die Nut 21, die in Fig. 2 in der Spindel 6
vorgesehen ist, in dem Wellenende 2 vorzusehen 
und an der Spindel 6 z. B. einen in diesen Nut eingrei-
fenden Zapfen auszubilden.

[0023] In Fig. 3 ist in vergrößerter schematischer 
Darstellung die Linearführung 8 dargestellt, durch die 
die Spindel 6 auf dem Wellenende 1 axial geführt 
wird. Zur Anwendung kann hier eine bekannte, han-
delsübliche Linearführung kommen.

[0024] Gemäß einem nicht dargestellten Ausfüh-
rungsbeispiel der Erfindung kann an Stelle der Line-
arführung 8 auch zwischen dem Wellenende 1 und 
der Spindel 6 eine Getriebeeinrichtung 7 gemäß
Fig. 2 vorgesehen sein. Diese Getriebeeinrichtung 

müsste dann eine Verdrehbewegung realisieren, die 
genau entgegengesetzt gerichtet ist zu der Verdreh-
bewegung, die das Wellenende 2 ausführt. Auf diese 
Weise können durch die Anordnung gleichartiger, 
aber in unterschiedliche Verdrehrichtungen wirken-
der Getriebeeinrichtungen durch eine einzige transla-
torische Bewegung der Spindel 6 zwei zueinander 
entgegengesetzt gerichtete Verschwenkbewegun-
gen der Wellenenden 1 und 2 erzeugt werden, so 
dass ein gewünschter Verstellwinkel α auf die Ver-
schwenkung der Wellenenden 1 und 2 in entgegen-
gesetzte Richtungen um den Winkel α/2 aufgeteilt 
wird. Bei dieser Ausführungsform ist der Vorteil darin 
zu sehen, dass die Steigung der beispielsweise als 
kurvige Kulissenführung ausgeführten Getriebeein-
richtungen 7 geringer gewählt werden kann als dies 
erforderlich wäre, wenn der volle Verschwenkwinkel 
α von nur einem Wellenende realisiert werden muss. 
Eine geringere Steigung der kurvigen Kulissenfüh-
rung führt zu einer verringerten Reibung und damit zu 
einem geringeren Verschleiß.

Patentansprüche

1.  Aktiver Stabilisator zur Wankstabilisierung bei 
Kraftfahrzeugen, umfassend zwei Stabilisatorhälften 
mit zueinander fluchtend angeordneten Wellenenden 
(1, 2), einen elektromechanischen Schwenkmotor (3, 
4) und ein von dem Schwenkmotor (3, 4) angetriebe-
nes Untersetzungsgetriebe (5, 6), durch das die Wel-
lenenden (1, 2) relativ zueinander verdrehbar sind, 
wobei das Untersetzungsgetriebe (5, 6) als Wälzge-
windegetriebe ausgebildet ist, das eine antreibbare, 
relativ zu den Stabilisatorhälften translatorisch be-
wegbare Spindel (6) aufweist, und wobei mindestens 
eines der Wellenenden (1, 2) mit der Spindel (6) über 
eine als Wälzkörpergetriebeeinrichtung ausgebildete 
Getriebeeinrichtung (7) verbunden ist, die die transla-
torische Bewegung der Spindel (6) in eine rotatori-
sche Bewegung des mindestens einen Wellenendes 
(1, 2) umwandelt, dadurch gekennzeichnet, dass 
das Wälzgewindegetriebe eine über den Schwenk-
motor (3, 4) rotatorisch antreibbare Mutter (5) auf-
weist, über welche die Spindel (6) antreibbar ist, und 
dass der Schwenkmotor (3, 4), die Mutter (5), die 
Spindel (6) und die Getriebeeinrichtung (7) koaxial 
zueinander angeordnet sind.

2.  Aktiver Stabilisator nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Getriebeeinrichtung (7) als 
Kulissenführung ausgebildet ist.

3.  Aktiver Stabilisator nach Anspruch 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, dass jedes Wellenende (1, 
2) mit der Spindel (6) über eine Getriebeeinrichtung 
(7) verbunden ist, wobei die translatorische Bewe-
gung der Spindel (6) durch die eine Getriebeeinrich-
tung (7) in eine erste rotatorische Bewegung des ei-
nen Wellenendes (1) und durch die andere Getriebe-
einrichtung (7) in eine zweite, der ersten rotatori-
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schen Bewegung des ersten Wellenendes (1) entge-
gen gerichtete rotatorische Bewegung des anderen 
Wellenendes (2) umgewandelt wird.

4.  Aktiver Stabilisator nach Anspruch 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, dass nur ein Wellenende 
(1, 2) mit der Spindel (6) über eine Getriebeeinrich-
tung (7) verbunden ist, die die translatorische Bewe-
gung der Spindel (6) in eine rotatorische Bewegung 
dieses Wellenendes (1, 2) umwandelt, während zwi-
schen dem anderen Wellenende (2, 1) und der Spin-
del (6) eine Linearführung (8) angeordnet ist.

Es folgt ein Blatt Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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