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前言

    由于全球变暖以及化石燃料的减少，电动

车日益成为新概念汽车研究领域的领跑者。在

未来的十年内，德国联邦政府希望本国成为电

动车领域的市场领先者，到 2020 年，一百万

台可插电源充电（Plug-in）的混合动力车将行

驶在德国的大街小巷上。

    在过去几十年中，首要发展的是内燃机技

术，所以，目前电传动技术的发展还有很长的

路要走。不仅仅技术方面，在工业结构和供应

链方面也要做出相应改变，以应对电传动系统

的大批量生产。大量专业的供应商，研究机构

和院校必须联合起来，组成一个系统，这个系

统可以更高效地使用现有的资源，这对于系统

内所有的参与者都是有益处的，因为我们发展

的是用于未来的汽车驱动的新技术。

    不考虑电动车这个话题，我们知道目前汽

车保有量在持续增加，导致交通密度不断升高。

然而，为了降低事故率，电子安全系统得到了

普遍的应用，欧盟把未来 10 年内道路交通死亡

率降低一半作为目标，仅仅通过改善道路条件

是不可能实现这个目标的。车辆传动系统，及

其对应的控制系统必须更加智能化从而可以修

正驾驶者犯的错误。

    这样的辅助驾驶系统已经在开发当中，现

在这种可以使用在电传动系统中的硬件是一个

全新的、充满机会的革新性的领域。

引言

历史

    舍弗勒在早期开发正齿轮差速器的时候，

就已经激发了将差速器同轴的安装到一个电机

上的灵感。最初的设计显示通过这种方式可以

生产一种非常紧凑的传动系统。在此之前，舍

弗勒并没有独到之处，因为在其它公司已有了

相近设计的原型。

    这个想法最终在和慕尼黑 FZG 的合作中得

以发展，我们通过在变速箱上添加一个装置，

可以将电动横向扭矩分配功能整合进这个系统。

    因为可以显而易见地改善驾驶性能并提高

传动效率，这种创新的传动系统因其所具有功

能优势被称为主动电动差速器，可以整合进辅

助驾驶系统中用来防止事故发生并主动地干预

对汽车的控制。

    因此，在纯电动车中，驱动桥可以实纵向

和横向驱动力矩控制。测试车辆可以通过这些

功能来实现紧急避让和制动力分配。

技术状态

轮边电机直接驱动

    轮边电机曾在很多乘用车上使用，但随着

矿物燃料的大规模工业化精炼和内燃机的广泛

使用，轮边电机的应用逐渐淡出。

    为了减少对油品的使用，近年来轮边电机

技术再次成为被广泛关注的热点。例如，沃尔

沃的一款四轮轮边电机驱动的概念车（沃尔沃

充电概念），最高功率可以达到 480 千瓦。当
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电池充满后，车辆在纯电动模式下可以行驶大

约 100 公里。

    三菱同样开发了一款基于蓝瑟的由轮边电

机驱动的原型车，这个车型共装配了四个轮边

电机，最高功率 200 千瓦，选用了永磁同步电

动机，给每个车轮提供了最大 518 牛米的扭矩，

最大时速可达到 180 千米/小时。

通过减速机构的轮边驱动技术

    奔驰基于“SLS”超级跑车展示了一个新的

设计，车辆的每个车轮都由一个电机通过减速

机（速比 i=5.5）驱动。总功率为 392 KW。按计

划车上将安装容量为 48 KWh 的高压电池，因此

按照目前的情况看，车辆的续航里程将达到 150

至 180 公里奔驰仍然通过传动轴来驱动车轮，

而米其林将电机和变速箱整合到被称为“主动

车轮”的单元中。变速箱和未来的底盘部件将

和 30 千瓦的电机一起装在车轮上。这还包括制

动盘、制动卡钳、机电弹簧减震单元和附加的

机械式底盘弹簧。

带有差速器的主减速机构

    三菱最近准备开始量产一款纯电动汽车。

该款四座汽车被称为“MiEV”，由输出功率为

47 千瓦的永磁同步电动机驱动。动力通过主减

速单元和差速器传至后轮，最大设计时速 130

千米/小时，在城市混合工况（EUDC）下续航里

程为 144 千米。

    更多和变速箱、差速器整合在一起的电动

驱动机构的例子包括雷克萨斯 RX-450-h，前桥

由混合动力单元驱动，后桥由输出功率 50 千

瓦的电机驱动；还有 Tesla Roadster 跑车，是目

前已经在量产的纯电动汽车，由两个 168 千瓦

的电机通过行星齿轮驱动后轮。

横向分配扭矩（非电动）

    第一个基于离合器的扭矩分配系统应用于

三菱蓝瑟，相似的系统还有宝马 X6 和奥迪 S4。这

些特殊设计的驱动单元拥有额外的变速箱零件

和可控离合器，用于在车轮间主动的分配扭矩。

    通过使用这种系统，驾驶动力性能和驾驶

安全都得到了提高。目前，集成电动执行机构

和机械扭矩分配机构的一体化系统仅仅处于概

念设计阶段，实际零件还没有实现。将该种系

统作为一种主动系统的应用，例如紧急避让系

统，还没有被认真考虑，现在，该类系统的主

要目的还是用来提高驾驶动力性能和舒适度。

主动电动差速器

基本原理

    这里我们用传统简单的锥齿轮差速器来描
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图 1      宝马 X6 后桥差速器



述主动差速器的功能，由于特定的运动条件，

车轮转速的算术平均值和主减速的转速是一样

的。当车辆转弯时，在不同车轮上的速度差由

差速器内的小行星齿轮旋转运动来补偿。扭矩

也是通过差速器的行星齿轮均匀分配到各车轮

上（不考虑自锁）。动力就像分布在杠杆的两

边，只不过这个杠杆被行星齿轮取代，并确保

两边拥有相同的圆周方向的力，因此，在差速

器两边的半轴齿轮上有同样的扭矩。

    如果，差速器行星齿轮的旋转运动和一个

激励器连接，如图 2 所示。这个激励器将由差

速器驱动。反过来，差速运动可以通过行星齿

轮的转动引起，转速差由给定的激励器的速度

决定。因为激励器产生的驱动扭矩使得杠杆

（行星齿轮）不平衡，所以差速器的扭矩分配

也会变化。这意味着可以在车轮上实现任何所

期望的的扭矩和速度的理论定义值。

    这种主动差速器设计在功能上的一个优势

是不需要任何附件，因为扭矩分配是直接在差

速器内完成的。

    当两侧车轮速度相同时，这个激励器是固

定不动的，只有有主动的分配时，激励器才提

供扭矩。

    设计的不足之处如图 2 所示，是在激励器

扭矩和差速器扭矩间的传递比率较低。另外，

激励器会跟着轮轴一起旋转。为了利用这种设

计的优点，同时避免所提到的不足，下面介绍

一种特别改良过的差速器。

横向扭矩分配原理

    图 1 所示的传动系统可以保证扭矩单独分

配到驱动桥每个车轮上。由于车轮上不同的圆

周力，在车辆竖直轴上会产生一个偏航力矩，

该力矩可以直接影响驾驶动力性能和驾驶稳定

性。和 ESP 系统对比，车辆并没有因为控制系

统的干涉而制动。这被称为扭矩定向传动，被

用于车辆的后桥，可以和目前的 ESP 系统对比，

有效的防止车辆前轮转向不足这样的情况发生，

并因此提高车辆安全性和动力性。

    车轮扭矩的控制总是通过控制车轮的速度

实现。主导的滑动工况使车轮之间产生扭矩差。

图 3 显示了车轮速度和驱动力矩的关系。在最

初 A 状态下，车辆直线行驶，两个后轮以同样

的速度和驱动力矩行驶。

    同样的滑动产生在两个后轮上。这时左轮

制动同时右轮驱动力矩增大许多，使车辆总的

驱动力矩保持不变。状态 B 显示了左轮的制动

力矩和必需的制动滑差之间的关系，然而，不

论左后轮上的制动力矩是怎样的，右轮上的驱

动力矩必须增大到状态 C 的程度以保证驱动力

不变，图 3 的滑动曲线显示了右轮必须的工作点。

    通过滑动曲线的工作点可以推导出驱动轴

上驱动力矩的分配需要车轮速度的变化。反之

亦然。因此，为了产生差速器中的扭矩差以实

现扭矩定向传递的功能，必须使一个车轮相对

另一个车轮加速。

舍弗勒亚太区 2010 年汽车技术研讨会

主动差速器

图 2      主动差速器原理

执行机构

小齿轮
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主动差速器设计

总览

    电动主动差速器

和目前的差速器在基

本原理上不同。下面

设计中所描述的一种

驱动单元先前并不为

人所知，和耦合传动

机构相结合的行星齿

轮系也是新的。现在

有很多种传动设计可

以实现主动差速器的

功能，根据应用情况

不同，每种都提供了

特殊的优势。

    图 4 显示的驱动

单元是给一款中型车

设计的，该车驱动桥有一个主驱动电机和一个

控制电机，用以在对应的驱动桥的两个车轮间

产生扭矩差。电动主动差速器可以细分成几个

小总成，“主减速行星齿轮组”；“差速器”

图 4      主动差速器设计

图 3      车轮滑动和驱动扭矩的关系

左轮 右轮

驱
动
扭
矩

驱
动
扭
矩

驱动电机 主减速
行星齿
轮组

差速器 耦合传动机构 控制电机

滑动 滑动



主动差速器

舍弗勒亚太区 2010 年汽车技术研讨会

和“耦合传动机构”。这些部件和牵引及控制

马达组合在同轴上，并与差速器输出轴连接。

差速器

    当控制部分不工作时，正齿轮差速器均匀

地分配扭矩 [1]。如图 4 所示，这个差速器是由

两个太阳轮和三个行星轮副相互啮合组成的行

星齿轮系，当然，也有其它形式的差速器设计。

牵引电机的驱动力通过主减速机构减速后输入

变速箱，主减速可以采用行星轮系，主减速行

星架和差速器相连。差速器的行星齿轮和与车

轮相连的太阳齿轮啮合。非常重要的一点是，

这种形式的直齿轮差速器可以附加额外的行星

齿轮。直齿轮差速器中的三对差速行星齿轮和

锥齿轮差速器中的行星齿轮拥有同样的功能。

它们补偿了车轮间的速度差并相互反向旋转。

    反过来说，根据图 2 的原理，通过诱导正

齿轮差速器中的行星齿轮组产生相对运动，可

以产生车轮间的速度差。在现在所展示的这个

变速箱中，这个任务是由耦合变速机构实现的，

当车辆沿直线行驶时，正齿轮差速器中的差速

行星轮间没有相对转速。

耦合传动机构

    耦合传动机构包含三组行星齿轮，其中两

组的设计是相同的。如图 4，该机构中左边的行

星齿轮系和差速器共用行星架和一个行星轮。

这种设计使得可以相对简单的整合额外的行星

齿轮，因此常被称为“简化耦合齿轮”，耦合

齿轮用来为控制电机降低横向扭矩分配时从车

轮传来的高扭矩。如果太阳轮相对于齿圈转动，

就迫使正齿轮差速器中行星齿轮以相对应的速

度转动。这就是车轮上能产生速度差的原因。

正齿轮差速器中内侧的行星齿轮的转速相当于

图 2 中锥齿轮差速器中的行星齿轮的转速。

    耦合传动机构中的两个中间变速组件共用

行星架。一个行星齿轮系中的太阳轮固定在壳

体上，另一个太阳轮和控制电机相连。第一个

行星轮系的齿圈和耦合齿轮的太阳轮相连，第

二个行星轮系的齿圈和耦合齿轮的内齿圈相连。

    当控制电机输出扭矩时，耦合传动机构使

行星齿轮系中的两个齿圈朝相反方向旋转，这

样，在耦合齿轮的太阳轮上就作用了一个与其

内齿圈反向的扭矩。如果控制电机固定，在差

速器行星轮上产生差速运动是不可能的。因为

此时联轴器齿轮的太阳轮和齿圈运动速度相同，

当然车轮速度也就相同了。如果耦合传动机构

不运转，就不会产生任何差速扭矩。车轮扭矩

是一样的（不计传动损失）并且控制电机不提

供任何扭矩。当车辆行驶过曲线时，控制电机

也是被动的，此时控制电机在空载运转。如果

传动系统无效（比如故障），该机构会像传统

差速器一样运行，只是自锁率略高。

主动电动差速器的功能

    发展“主动电动差速器”的目的是将车轮

直驱的优势和通过差速器的驱动系统的优势结

合起来，同时，避免相应的缺点。特别地，横

向扭矩分配的实现可以获得一系列决定性的优

势。

    图 4 所示的传动系统概念是被开发出来以

迎合一些特殊需求的。车轮直驱可以实现横向

扭矩分配的功能，作为对照，创新的舍弗勒驱

动单元有下述的特色。
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    牵引力由牵引电机单独提供，最终，只需

要一个电动系统，考虑效率和质量后，通过选

取合适的主减速比可以驱动电机最优化。

    和轮边电机的设计相比，驱动单元稳固地

和车辆联结并且通过半轴驱动车轮，因此簧下

质量并没有增加。这有利于提高驾驶舒适度和

驾驶动力性能。

    控制电机和耦合传动机构可以在任何时候

产生大约 1，000 牛米的差速扭矩。而对于轮边

电机直接驱动来说，电机功率必须根据车速相

应的增加（例如，在正常速度范围内，每个车

轮需要 80 千瓦的功率来获得正常的差速力）。

    显而易见，为了分配扭矩，采用电动主动

差速器所需的电力系统的功率，比在每个车轮

上安装电机所需要的功率要小。车轮驱动扭矩

的总和并不由耦合传动系统，即车轮间的差速

扭矩决定。因此，控制系统可以相当简单。

    在两个轮边电机驱动的情况下，一个电机

效率和适用范围

    通过选择性的将扭矩分配到车轮上，驱动桥所产生的制动力扭矩可以得到增加。如果车轮的制动扭

矩受到限制，例如由于轮胎正压力的不足（转弯内侧的车轮），那么通过驱动桥内部的扭矩分配，仍然

可以增大另一个车轮的制动力。这就意味着潜在的驱动力得到了再生，提高了系统效率。

驾驶动力性能

    同一轴的不同车轮受到不同的驱动扭矩和制动扭矩可以在车辆的垂直轴上产生偏航扭矩。偏航扭矩

可以在转弯中显著提高动力性能。这一更灵活、迅捷的驾驶表现不仅仅能提高驾驶舒适度而且也提升了

驾驶安全性，比如在车辆做紧急避让或突然失控的情况下。

牵引

    由于路面的不同摩擦系数，装有差速器的普通驱动桥并不能实现最大的牵引力，因为两侧车轮的扭

矩是不一样的，并且能产生较低扭矩的一侧起到决定性作用。扭矩的选择性分配可以将两侧车轮的驱动

扭矩都实现最大化，同时可以防止各个车轮的独立打滑旋转。

辅助转向

    通过合理的车桥结构设计，作用在转向驱动桥两侧车轮上的不通的驱动力将在转向主销上产生一个

扭矩。这就使得转向锁定或转向助力可以通过设定扭矩的横向分配来实现。其目标是取代现有的辅助转

向系统，并且也可以实现自动的紧急避让动作。

舒适性

    由于横向风和路面沟槽等因素造成的负面影响，可以通过使用动态的横向扭矩分配系统来纠正。偏

航扭矩可以实现始终如一的驾驶性能，例如对于一个给定的转向角，它的转弯半径可以是一定的，和车

辆的载荷、速度无关，就像物理学理论上一样是可能的。
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被遏制的驱动力不能被传递给另一个电机使用。

但在耦合传动机构中，这个功能是可能的。各

个电机可以根据它们不同的功能分别进行最优

化（例如，牵引电机达到高效率，控制电机达

到高控制精度）。

    创新的驱动单元可以用于纯电动车和混合

动力车。另外，传动系统也可以设计成没有控

制电机和耦合机构的传统形式的驱动单元。

    试验车的驱动系统设计是基于在各种情况

下，拥有最大的系统灵活性以满足在各种情况

下测试系统的扭矩分配和保持力。如图 5，我

们将主动差速器和驱动机构组成一个组件，在

前桥和后桥上各安装一套，这样就可以测试和

比较前驱，后驱和四驱的状况，也可以和没有

耦合传动机构的传统驱动系统比较。

    我们选择了现款的斯柯达明锐作为试验车。

该车有现成的四驱版本，这使得改造工作相对

简单。和同级别的车辆比较，明锐在空间和有

效载荷上也有优势。

    最近几年，无数基于紧凑型轿车的电动原

型车已经在生产，然而，到目前为止，始终没

有基于可以作为家庭用车的中型电动车的设计，

这也是本项目的一大创新之处。

    舍弗勒在纽伦堡中心区域为电动车建立了

包括三个站点的充电站网络，以确保在实际应

用和销售客户的条件下进行测试。在到 2012 年

的这段时间，这辆车将会作为舍弗勒测试和运

输用车。随后，该车将会用于地区公共服务。

技术风险

总览

    汽车部门新开发的系统在开始时会有很高

的要求。为了获得客户的认可，必须是低噪音

且在功能和舒适度的优势上不能有任何限制。

新的系统必须具备以下有点：较低的使用和维

护成本，较高的驾驶安全性和舒适度，此外，

法律规定的安全要求也必须遵守。对于生产商

来说，低的生产成本、量产时稳定的质量和高

度的成熟度以及与常见产品的竞争力都是很重

要的。

    因此，驱动技术的发展在很多方面有很大

的技术风险。总的来说，风险来自于对整个系

统的不熟悉，这可以通过每个系统零件的单个

风险来证实。

传动系统概念和设计

    图 4 中所示的传动系统设计是由舍弗勒和

FZG 合作开发的，该设计用于试验车进行功能

验证。考虑到量产，现有的系统概念在零件数图 5      试验车设计
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量，设计尺寸和复杂度方面还有很大的改进潜

力。最终的方案应该更简单，更具经济性，更

小型和轻量化。经验显示，为了找到主减速单

元和耦合系统的理想传动比率，必须根据试验

项目中的发现得出一些最优循环。这可以改变

设计中的一些基本原理，甚至一些总是符合图

4 中图表的观念也会得到修正。

机械系统

    基本的机械设计比较简单，然而，迄今为

止，还没有这样或相近的产品在制造。图 4 显

示，传动系统由很多齿轮连接，并不是每个齿

轮连接都在主传动流中，所以效率会减弱。

    首先，和主减速有关的行星齿轮系统零件

必须有尽可能高的效率，同时，在整个工作范

围内使噪音处于较低水平。这对于相对传统车

辆有更优噪音等级要求的电动车辆，是一个很

高的要求。我们必须开发高效的齿轮，在齿轮

齿接触区域刚性不变的同时有低的滑动接触，

同时，对整个传动系统的激励较低。

    耦合传动系统的效率之所以在整个系统中

所占的比重较小是因为相关的动力传输较小。

在该系统中，它应该在噪音方面影响极小，同

时又可以很经济地制造。横向扭矩分配系统的

关键因素是在和差速器的整合中使用较小的间

隙设计。大间隙会导致整个传动系统的抖动，

也会造成高速动态控制系统和控制电机对迅速

变化的扭矩反应延时。在自由间隙的设计中，

动力路径的设计也会简化。一方面，为了防止

功能失效；另一方面，为了避免因追求过高质

量要求的不经济设计。所以，我们必须了解在

怎样的程度自由间隙设计是可行的和必要的，

但现在还不清楚。在慕尼黑 FZG，有一个关于

这个主题的博士论文计划。

    我们需要开发新的生产技术去实现特别经

图 6      原型样机设计

全浮动轴承支撑轴 转子轴承支撑 转子轴 全浮动轴 行星齿轮组太阳轮 固定螺栓

主电机
（水冷）

轴承滚定板 轴承滚定板行星齿轮组 正齿轮差速器 用于扭矩方向
控制的中间行
星齿轮组

用于扭矩方向
控制的电机



济的生产。在润滑系统上，我们也必须要有新

的创新，在损失最小的情况下，保证零件的冷

却和润滑满足产品性能。

电控系统和软件

    正如本文开篇时所说，横向和纵向的扭矩

分配的控制策略必须根据不同的驾驶条件匹配：

• 效率和范围：能量再生的最大值

• 驾驶动力性和驾驶安全性：“主动电动差速

  器”的作用

• 牵引功能

• 辅助转向功能

• 舒适功能

    尽管，针对使用的离合器执行机构，已经

有基于现有的控制方式来实现扭力定向功能的

传统驱动系统（宝马 X6，奥迪 S4，三菱蓝瑟），

但对用于电机的系统，并没有现有的控制方式。

此外，上面提到的控制策略中的控制优先级也

必须确认。

    车辆的响应必须清晰，重复性好且易于操

作。对于司机来说，在任何级别的动力再生情

况下，制动感觉必须重复性好。其它车辆动力

控制系统，诸如 ABS、ESP 不能被削弱。安全

系统必须以适当的方式整合。

    在电控系统方面，为提高车辆稳定性，需

要高扫描率的传感器来保证系统高速运行以获

得高操作灵敏性来应对路面状况不佳和侧风。

为了精确的计算施加在车轮上的扭矩，一个办

法是根据车轮速度和存储的性能曲线来计算车

轮扭矩，但这样做的缺点在于不确定性，另一

个办法是直接获取扭矩数值记录，但在此之前，

必须开发出可以获取这样记录的系统。

    此外，还必须根据传动系统相互匹配的关

键数据开发合适的牵引电机。控制电机必须在

低速区域拥有良好的动力性。而且，控制电机

必须有足够的经济性，同时，能符合牵引系统

的控制需求。

总结

    主动电动差速器系统是适合未来控制策略

的优化平台。带有智能横向扭矩分配系统的直

齿轮差速器和传动单元结合在一起。如果在两

个车桥上都使用主动电动差速器，也可以实现

车辆径向扭矩分配。

    舍弗勒并不想凭借这个创新的理念成为变

速系统制造商，舍弗勒可以提供例如行星齿轮，

以及安装了舍弗勒现有变速箱轴承的轻量化差

速器这样的产品。零部件供应商对于驱动技术

必须有核心理解，这样才能对他们的零部件进

行有意义地开发并给客户提供适宜的技术支持。

主动差速器
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图 7      原型样机的尺寸和重量 

总重量约 143 kg



    未来，我们将以最优的方式将舍弗勒集团

和大陆集团的技术整合以进一步实现这个传动

系统。在这一点上，我们可以参考大陆集团和

TU Darmstadt 正在从事的“Proreta”项目。在

这个项目中，自动制动和防止滑动系统被应用

在由内燃机驱动的车辆上。这个项目的公布对

于主动电动差速器的理念形成有很大贡献。最

后，我们必须说明，主动电动差速器还没有实

际的原型，只是在最初的设计阶段（图 6，7），

舍弗勒现在正处在开发的初期阶段，同时也在

寻找强大的开发伙伴来共同面对技术风险。
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