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Referat

Moderne Kraftfahrzeuge werden mit einer Vielzahl von Fahrerassistenzsystemen ausgestattet um die
Sicherheit, die Traktion, die Energieeffizienz, die Agilitit und den Komfort noch weiter zu verbessern.
Diese Ziele kénnen zu einem Grofteil mit einer aktiven Drehmomentverteilung, auch Torque Vectoring
genannt, erreicht werden. Dafiir sind jedoch Getriebesysteme erforderlich, welche unabhéngig vom
Fahrzustand und vom Antriebsmoment eine nahezu beliebige Drehmomentverteilung ermé&glichen.

In der vorliegenden Arbeit werden zundchst Grundlagen zu Getriebesystemen, insbesondere zu
Planetengetrieben, und zur Fahrzeugdynamik erldutert. Anschliefsend wird der Stand der Technik
anhand einer Systematik zur Einteilung von aktiven Differenzialgetrieben dargelegt sowie einige Vor-
und Nachteile aufgezeigt.

Das folgende Kapitel stellt ein Verfahren zur Ermittlung der mechanischen Belastung des aktiven
Differenzialgetriebes fiir beliebige Fahrzeuge und Strecken vor. Damit erfolgt eine Bewertung der
bisher bekannten Systeme hinsichtlich Gesamtwirkungsgrad, konstruktiver Aufwand und regelungs-
technische Eigenschaften. Im Anschluss wird ein Verfahren zur rechnergestiitzten Synthese neuer
Getriebesysteme beschrieben. Abschliefsend werden die positiven Auswirkungen der aktiven Dreh-
momentverteilung auf die Fahrdynamik herausgestellt.

Das Ergebnis der Arbeit zeigt drei neue Getriebestrukturen, welche anhand der definierten Ver-
gleichskriterien besser sind als alle bekannten Systeme.
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