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(54) Bezeichnung: Antriebsvorrichtung

(57) Zusammenfassung: Eine Antriebsvorrichtung beinhal-
tet einen Motor (80) mit zwei Sätzen Wicklungsdrähten, ei-
nen Controller (20), der koaxial mit dem Motor zum Steu-
ern des Motors angeordnet ist, und einen Verbinder (35, 36,
37) zum Verbinden des Controllers mit einem externen Ver-
binder. Der Controller (20) hat eine Erstsystem-Steuerein-
heit (201) zum Steuern von Energie, die einem Satz Wick-
lungsdrähten bereitgestellt wird, und eine Zweitsystem-Steu-
ereinheit (202) zum Steuern von Energie, die dem anderen
Satz Wicklungsdrähten bereitgestellt wird. Der Verbinder hat
einen ersten Pluspolanschluss (121) und einen ersten Mi-
nuspolanschluss (131) für Energie, die der Erstsystem-Steu-
ereinheit bereitgestellt wird, und einen zweiten Pluspolan-
schluss (122) und einen zweiten Minuspolanschluss (132)
für Energie, die der Zweitsystem-Steuereinheit bereitgestellt
wird. Ein Abschnitt einer planaren Fläche des ersten Plus-
polanschlusses (121) ist positioniert, um einen Abschnitt ei-
ner planaren Fläche des ersten Minuspolanschlusses (131)
zu überlappen, und ein Abschnitt einer planaren Fläche des
zweiten Pluspolanschlusses (122) ist positioniert, um einen
Abschnitt einer planaren Fläche des zweiten Minuspolan-
schlusses (132) zu überlappen.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Offenbarung betrifft eine An-
triebsvorrichtung zum Antreiben eines elektrischen
Motors.

[0002] Eine integral verpackte Motor- und Control-
ler-Antriebsvorrichtung beinhaltet einen elektrischen
Motor und einen Controller zum Steuern des elek-
trischen Motors zusammen als eine einzelne inte-
grale Vorrichtung. Das japanische Patentdokument
JP 2017-108501 A offenbart eine Antriebsvorrich-
tung, die in einer elektrischen Servolenkungsvorrich-
tung verwendet wird. In diese Antriebsvorrichtung hat
der Motor zwei Sätze von Wicklungsdrähten und der
Controller hat zwei Inverter entsprechend den zwei
Sätzen von Wicklungsdrähten (das heißt, Wicklun-
gen). Der Controller beinhaltet einen Verbinder für ei-
nen Energieversorgungsanschluss und einen Verbin-
der für einen Signalanschluss.

[0003] Wird der Antriebsvorrichtung ein zusätzlicher
Controller hinzugefügt, wird der Antriebsvorrichtung
ein zusätzlicher Energieversorgungsverbinder zum
Versorgen des zusätzlichen Controllers mit Energie
hinzugefügt. Demzufolge ist ein extra Raum zum
Aufnehmen der erhöhten Anzahl von Anschlüssen
erforderlich und der Gesamtdurchmesser der An-
triebsvorrichtung oder des Controllers muss demzu-
folge erhöht werden. Hinzufügen von zusätzlichen
Verbindern und Anschlüssen kann demzufolge die
Schleifenbereichsgröße einer Energieversorgungs-
leitung erhöhen und Rauschen in der Signalleitung
verursachen.

[0004] Die vorliegende Offenbarung beschreibt ei-
ne Antriebsvorrichtung, die die Zunahme der Grö-
ße (beispielsweise des Durchmessers) der Antriebs-
vorrichtung und Zunahme von Rauschen begrenzt
und/oder verhindert, wenn zusätzliche Verbinder und
Anschlüsse zur Antriebsvorrichtung hinzugefügt wer-
den.

[0005] In einer Ausführungsform beinhaltet eine An-
triebsvorrichtung einen Motor (80) mit zwei Sätzen
Wicklungsdrähten (801, 802); einen Controller (20),
der koaxial mit dem Motor zum Steuern des Motors
angeordnet ist; und einen Verbinder (35, 36, 37) zum
Verbinden des Controllers mit einem externen Ver-
binder (161, 162) eines externen Kabels. Der Con-
troller hat eine Erstsystem-Steuereinheit (201) zum
Steuern von Energie, die einem Satz Wicklungsdräh-
ten bereitgestellt wird, und eine Zweitsystem-Steuer-
einheit (202) zum Steuern von Energie, die dem an-
deren Satz Wicklungsdrähten bereitgestellt wird.

[0006] Der Verbinder beinhaltet einen ersten Plus-
polanschluss (121) und einen ersten Minuspolan-
schluss (131) zum Bereitstellen von Energie der
Erstsystem-Steuereinheit. Der Verbinder beinhaltet

ebenso einen zweiten Pluspolanschluss (122) und ei-
nen zweiten Minuspolanschluss (132) zum Bereitstel-
len von Energie der Zweitsystem-Steuereinheit (202).
Ein Abschnitt einer planaren Fläche des ersten Plus-
polanschlusses überlappt einen Abschnitt einer pla-
naren Fläche des ersten Minuspolanschlusses und
ein Abschnitt einer planaren Fläche des zweiten Plus-
polanschlusses überlappt einen Abschnitt einer pla-
naren Fläche des zweiten Minuspolanschlusses.

[0007] Durch Positionieren und Anordnen von Ab-
schnitten der planaren Flächen der positiven und
Minuspoleanschlüsse, um zu überlappen, wie vor-
stehend beschrieben ist, können die Energiever-
sorgungsanschlüsse einer Antriebsvorrichtung, die
zwei Systeme aufweist, einfach innerhalb des Fußab-
drucks/der Silhouette einer Antriebsvorrichtung an-
geordnet werden, die für ein System dimensioniert ist
(das heißt, dimensioniert ist, um nur ein System mit
einer Energieversorgung und einem Satz von elektro-
nischen Komponenten aufzunehmen), das heißt, oh-
ne die Größe oder den Bereich der einen Systemvor-
richtung zum Aufnehmen von zwei oder mehr Syste-
men erhöhen zu müssen. So eine überlappende An-
ordnung kann zusätzlich Zunahmen der Schleifenbe-
reichsgröße der Energieversorgungsleitung zum Be-
schränken und/oder Verhindern von Rauscherzeu-
gung beschränken und/oder verhindern. Somit kann
die Antriebsvorrichtung Zunahme der Größe/Dimen-
sionen des Motors und Controllers (beispielsweise
Gesamtdurchmesser) beschränken und/oder verhin-
dern und Zunahme von Rauschen beschränken und/
oder verhindern.

[0008] Aufgaben, Merkmale und Vorteile der vor-
liegenden Offenbarung werden aus der nachfolgen-
den detaillierten Beschreibung in Zusammenschau
mit den Zeichnungen ersichtlicher.

[0009] Es zeigen:

Fig. 1 eine Konfiguration einer elektrischen Ser-
volenkungsvorrichtung;

Fig. 2 eine vertikale Querschnittsansicht der An-
triebsvorrichtung;

Fig. 3 eine Querschnittsansicht entlang einer Li-
nie III-III von Fig. 2;

Fig. 4 ein schematisches Diagramm eines Mehr-
phasenkoaxialmotors;

Fig. 5 ein schematisches Diagramm der An-
triebsvorrichtung in einer ersten Ausführungs-
form der vorliegenden Offenbarung;

Fig. 6 ein Steuerblockschaltbild der Antriebsvor-
richtung in der ersten Ausführungsform;

Fig. 7 eine Draufsicht der Antriebsvorrichtung in
der ersten Ausführungsform entlang eines Pfeils
VII von Fig. 2;
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Fig. 8 eine Draufsicht eines Controllers und ei-
nes Verbinders in der ersten Ausführungsform;

Fig. 9 eine Draufsicht des Verbinders in der ers-
ten Ausführungsform;

Fig. 10 eine Draufsicht des Controllers, die An-
schlussgruppen des Verbinders in der ersten
Ausführungsform darstellt;

Fig. 11 eine Frontansicht des Controllers und
von Energieversorgungsanschlüssen des Ver-
binders in der ersten Ausführungsform entlang
eines Pfeils XI von Fig. 10;

Fig. 12 eine Draufsicht der Antriebsvorrichtung
mit einem externen Verbinder in einem Nichtein-
griffszustand in der ersten Ausführungsform;

Fig. 13 eine Seitenansicht der Antriebsvorrich-
tung mit dem externen Verbinder in dem Nicht-
eingriffszustand in der ersten Ausführungsform
entlang eines Pfeils XIII von Fig. 12;

Fig. 14 eine Draufsicht der Antriebsvorrichtung
mit dem externen Verbinder in einem verriegel-
ten Zustand/Eingriffszustand in der ersten Aus-
führungsform der vorliegenden Offenbarung;

Fig. 15 eine Seitenansicht der Antriebsvorrich-
tung mit dem externen Verbinder in einem ver-
riegelten Zustand/Eingriffszustand in der ersten
Ausführungsform entlang eines Pfeils XV von
Fig. 14;

Fig. 16 eine Draufsicht eines Verbinders in der
zweiten Ausführungsform der vorliegenden Of-
fenbarung;

Fig. 17 eine Draufsicht des Controllers, der die
Anschlussgruppen in der zweiten Ausführungs-
form darstellt;

Fig. 18 eine Draufsicht eines Verbinders in einer
dritten Ausführungsform der vorliegenden Offen-
barung;

Fig. 19 eine Draufsicht des Controllers, der die
Anschlussgruppen des Verbinders in der dritten
Ausführungsform der vorliegenden Offenbarung
darstellt;

Fig. 20 eine vertikale Querschnittsansicht der
Antriebsvorrichtung in einer vierten Ausfüh-
rungsform der vorliegenden Offenbarung; und

Fig. 21 eine weitere vertikale Querschnittsan-
sicht der Antriebsvorrichtung in der vierten Aus-
führungsform entlang einer Linie XXI-XXI von
Fig. 20.

[0010] Die Ausführungsformen sind gemäß den
Zeichnungen beschrieben. In den nachfolgenden
Ausführungsformen verwenden gleiche Elemente
und Merkmale der unterschiedlichen Ausführungsfor-
men die gleichen Bezugszeichen und eine wiederhol-
te Beschreibung der gleichen Elemente und Merkma-

le kann aus der Beschreibung der späteren Ausfüh-
rungsformen weggelassen werden.

[0011] Die Antriebsvorrichtungen, die in den Ausfüh-
rungsformen beschrieben sind, können auf eine elek-
trische Servolenkungsvorrichtung eines Fahrzeugs
angewandt werden und ein Lenkunterstützungsdreh-
moment ausgeben.

[0012] Eine Konfiguration der elektrischen Servo-
lenkungsvorrichtung 90 ist gemäß Fig. 1 beschrie-
ben. Die elektrische Servolenkungsvorrichtung 90
dient als eine Basis, auf die die Treibervorrichtun-
gen in jeder der Ausführungsformen angewandt wer-
den können. Fig. 1 zeigt eine Gesamtkonfiguration
eines Lenksystems 99 einschließlich einer elektri-
schen Servolenkungsvorrichtung 90. Obwohl die in
Fig. 1 dargestellte elektrische Servolenkungsvorrich-
tung 90 ein Zahnstangenunterstützungstyp ist, kann
die Vorrichtung 90 ebenso auf einen Säulenunterstüt-
zungstypen einer elektrischen Servolenkungsvorrich-
tung angewandt werden.

[0013] Das Lenksystem 99 beinhaltet ein Lenkrad
91, eine Lenkwelle 92, ein Ritzel 96, eine Zahnstan-
ge 97, Räder 98 und die elektrische Servolenkungs-
vorrichtung 90. Die Lenkwelle 92 ist mit dem Lenkrad
91 verbunden. Das Ritzel befindet sich an einem En-
de der Lenkwelle 92 und greift in die Zahnstange 97
ein. Räder 98 sind an beiden Enden der Zahnstange
97 mittels einer Verbindung wie beispielsweise Spur-
stangen verbunden. Wenn ein Fahrer des Fahrzeugs
das Lenkrad 91 dreht, dreht sich die Lenkwelle 92,
die mit dem Lenkrad 91 verbunden ist. Die Drehbe-
wegung der Lenkwelle 92 wird in eine lineare Bewe-
gung durch das Ritzel 96 zum linearen Bewegen der
Zahnstange 97 konvertiert. Das Paar Räder 98 wird
mit einem Winkel entsprechend dem Versatzbetrag
der Zahnstange 97 gelenkt.

[0014] Die elektrische Servolenkungsvorrichtung 90
beinhaltet einen Lenkmomentsensor 93, eine Steu-
ereinheit 10, einen Motor 80 und einen Drehzahlmin-
derer 94. Der Lenkmomentsensor ist an einem Zwi-
schenabschnitt der Lenkwelle 92 vorgesehen und er-
fasst ein Lenkmoment des Fahrers. Wie in Fig. 1
dargestellt ist, kann der duplizierte Lenkmomentsen-
sor 93 einen ersten Drehmomentsensor 931 zum Er-
fassen eines ersten Lenkmoments trq1 und einen
zweiten Drehmomentsensor 932 zum Erfassen eines
zweiten Lenkmoments trq2 auf doppelt oder redun-
dant beinhalten. In alternativen Konfigurationen, in
denen der Lenkmomentsensor nicht redundant be-
reitgestellt ist, kann ein einzelner erfasster Wert eines
Lenkmomentsensors trq verwendet werden.

[0015] Die Steuereinheit 10 erlangt die Lenkmomen-
te trq1, trq2, die durch den Lenkmomentsensor 93
erfasst werden, und die elektrischen Winkel θ1, θ2
des Motors 80, die durch einen (nicht dargestell-
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ten) Rotationswinkelsensor erfasst werden. Die Steu-
ereinheit 10 steuert das Antreiben des Motors 80
zum Erzeugen eines gewünschten Unterstützungs-
moments basierend auf Informationen wie den elek-
trischen Winkeln und dem Motorstrom, der inner-
halb der Steuereinheit 10 erfasst wird. Das Unterstüt-
zungsmoment, das von dem Motor 80 ausgegeben
wird, wird an die Zahnstange 97 mittels des Drehzahl-
minderers 94 übertragen.

[0016] Die Steuereinheit 10 ist integral auf einer Sei-
te des Motors 80 (beispielsweise an einem Ende des
Motors 80 entlang der Längsachse des Motors 80)
ausgebildet. Der Motor 80 und die Steuereinheit 10
sind Teil einer Antriebsvorrichtung 1. Die Antriebsvor-
richtung 1 ist eine Antriebsvorrichtung 1 eines Typs
mit integriertem Motor/Controller. In der in Fig. 1 dar-
gestellten Ausführungsform ist die Steuereinheit 10
koaxial mit dem Motor 80 auf der Seite des Motors 80
angeordnet, die gegenüberliegend zur Ausgabeseite
des Motors 80 (das heißt, gegenüberliegend zur Aus-
gabewelle des Motors 80) angeordnet ist. In anderen
Ausführungsformen kann die Steuereinheit 10 koaxi-
al mit dem Motor 80 auf der Ausgabewellenseite des
Motors 80 angeordnet sein.

[0017] Gemäß Fig. 2 und Fig. 3 ist der Motor 80
ein dreiphasiger bürstenloser Motor, der einen Sta-
tor 840 und einen Rotor 860 beinhaltet, die innerhalb
eines Gehäuses 830 aufgenommen sind. Der Sta-
tor 840 hat einen Statorkern 845, der an dem Ge-
häuse 830 fixiert ist, und zwei Sätze von dreiphasi-
gen Wicklungsdrähten 801, 802, die an den Stator-
kern 845 gebaut sind. Drei Leitungsdrähte 851, 853,
855 (teilweise in Fig. 3 dargestellt) sind jeweils mit
den drei Phasen von Wicklungsdrähten (beispiels-
weise U-Phase, V-Phase und W-Phase, in Fig. 4 dar-
gestellt), die den ersten Satz von Wicklungsdrähten
801 ausbilden, verbunden und erstrecken sich aus-
gehend von diesen. Auf ähnliche Weise sind drei Lei-
tungsdrähte 852, 854, 856 (teilweise in Fig. 3 dar-
gestellt) jeweils mit den drei Phasen der Wicklungs-
drähte, die den zweiten Satz von Wicklungsdrähten
802 ausbilden, verbunden und erstrecken sich aus-
gehend von diesen.

[0018] Der Rotor 860 hat eine Welle 87, die durch
ein hinteres Kugellager 835 und vorderes Kugellager
836 getragen wird, und einen Rotor 865, in den die
Welle 87 eingepasst ist. Der Rotor 860 befindet sich
innerhalb des Stators 840 und dreht sich relativ zu
dem Stator 840. Ein Permanentmagnet 88 ist an ei-
nem Ende der Welle 87 angebracht.

[0019] Das Gehäuse 830 hat einen zylindrischen
Kasten 834, ein hinteres Rahmenende 837 an einem
Ende des Kastens 834 und ein vorderes Rahmenen-
de 838 an dem anderen Ende des Kastens 834. Das
hintere Rahmenende 837 und das vordere Rahme-
nende 838 sind aneinander durch Bolzen oder ähn-

liche Befestigungsmittel (nicht dargestellt) befestigt.
Die Leitungsdrähte 851 - 856 von jedem der Wick-
lungssätze 801, 802 sind in ein Leitungsdrahteinführ-
loch 839 in dem hinteren Rahmen 837 eingeführt und
mit der Steuereinheit 10 verbunden.

[0020] Wie in Fig. 4 dargestellt ist, sind die Sätze von
Wicklungsdrähten 801 und 802 an einem gemeinsa-
men Statorkern mit einem elektrischen Winkel von 30
Grad (das heißt, um 30° verschoben) zwischen Dräh-
ten der gleichen Phase unter den Sätzen von Wick-
lungsdrähten 801 und 802 angeordnet. Beispielswei-
se ist der Draht V1, der der V-Phase in dem ersten
Wicklungsdrahtsatz 801 entspricht, um 30 Grad be-
züglich des Drahts V2, der der V-Phase in dem zwei-
ten Wicklungsdrahtsatz 802 entspricht, verschoben.

(Erste Ausführungsform)

[0021] Als Nächstes wird die Konfiguration der An-
triebsvorrichtung 1 der ersten Ausführungsform ge-
mäß Fig. 2 bis Fig. 15 beschrieben. Wie in Fig. 2
und Fig. 3 dargestellt ist, beinhaltet die Steuerein-
heit 10 einen Controller 20, eine Abdeckung 21, die
den Controller 20 abdeckt, und einen Verbinderteil
35 zum Verbinden des Controllers 20 mit den exter-
nen Verbindern 161 und 162 auf den externen Ka-
beln 191 und 192, wie in Fig. 1 dargestellt ist. Die
Abdeckung 21 ist an dem Verbinderteil 35 durch eine
Schraube 155 fixiert und schützt den Steuerabschnitt
20 vor Außenwirkung und verhindert das Eindringen
von Staub, Wasser und ähnlicher Feststoffe/Liquide
in den Steuerabschnitt 20. Die Abdeckung 21 kann
an dem Verbinderteil 35 durch ein Befestigungsmit-
tel außer einer Schraube fixiert sein, das heißt, kann
beispielsweise durch einen Klebstoff fixiert sein.

[0022] Der Controller 20 beinhaltet eine Wärmesen-
ke 245, die an dem Hinterrahmenende 837 fixiert
ist, Substrate 230 und 235 und Leistungsmodule 241
und 242, die jeweils an der Wärmesenke 245 fixiert
sind, und unterschiedliche elektronische Komponen-
ten, die auf den Substraten 230 und 235 montiert
sind. In Fig. 2 und Fig. 3 sind elektronische Kompo-
nenten nicht in der Illustration dargestellt. Die elektro-
nischen Komponenten werden später gemäß Fig. 5
und Fig. 6 beschrieben. Die Leistungsmodule 241
und 242 haben Schaltelemente und sind mit den Lei-
tungsdrähten (beispielsweise 852 und 856) der je-
weiligen Wicklungssätze 801 und 802 verbunden.
Die Wärmesenke 245 ist unter der Abdeckung 21
auf der Innenseite der Antriebsvorrichtung 1 an einer
Position zwischen dem Hinterrahmenende 837 und
dem Verbinderteil 35 vorgesehen und ist durch eine
Schraube 156 fixiert. Das Substrat 230 ist an einer
Position, die dem Hinterrahmenende 837 zugewandt
ist, vorgesehen. Das Substrat 235 ist an einer Positi-
on vorgesehen, die dem Verbinderteil 35 zugewandt
ist. Auf dem Substrat 230, 235 können zwei Syste-
me elektronischer Komponenten unabhängig für je-
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des System zum Realisieren einer redundanten Kon-
figuration bereitgestellt werden.

[0023] Fig. 5 zeigt eine Schaltungskonfiguration der
Antriebsvorrichtung 1. Der Controller 20 ist eine Dual-
system-Motorsteuervorrichtung, die zwei Inverter 601
und 602, die als „Leistungswandler“ funktionieren,
und zwei Computer 401 und 402 aufweist, und mit
den zwei Sätzen von Wicklungsdrähten 801 und 802
in dem Motor 80 verbunden ist. In dem dualen Sys-
tem kann die Kombination der Elemente einschließ-
lich des Satzes von Wicklungsdrähten, des Inverters
und des Computers als ein „System“ bezeichnet wer-
den, das heißt, ein Satz von Komponenten in der dua-
len, redundanten Konfiguration. Beispielsweise kön-
nen der Inverter 601, der Computer 401, die Wick-
lungsdrähte 801 und die anderen elektronischen Ele-
mente, die mit diesen Komponenten verknüpft sind,
als ein System bezeichnet werden.

[0024] Um zwischen den unterschiedlichen Syste-
men in der Beschreibung zu unterscheiden, kann
„erstes“ oder „erstes System“ bzw. „Erstsystem“ zu
den Komponenten und/oder Signalen des ersten
Systems hinzugefügt werden und „zweites“ oder
„zweites System“ bzw. „Zweitsystem“ kann zu den
Komponenten und/oder Signalen des zweiten Sys-
tems hinzugefügt werden. Für Elemente, die beiden
Systemen gemein sind, oder wenn Komponenten im
Allgemeinen beschrieben werden, das heißt, wenn es
keinen Bedarf gibt, zwischen dem ersten und dem
zweiten System zu unterscheiden, kann „erstes“ und
„zweites“ weggelassen werden. Außer für Schaltele-
mente, beispielsweise 611 - 616 und 621 - 622, wird
„1“ an das Ende der Bezugszeichen der Komponen-
ten oder Signale, die zur Beschreibung des ersten
Systems verwendet werden, angehängt und „2“ wird
an das Ende der Bezugszeichen der Komponenten
oder Signale angehängt, die zum Beschreiben des
zweiten Systems verwendet werden.

[0025] Der Controller 20 beinhaltet den ersten und
zweiten Inverter 601 und 602, das erste und zwei-
te Energieversorgungsrelais 141 und 142, die ers-
te und zweite Rotationswinkelerfassungseinheit 251
und 252 und den ersten und zweiten Computer 401
und 402. In der ersten Ausführungsform wird elektri-
sche Energie dem ersten System von der ersten En-
ergiequelle 111 bereitgestellt und dem zweiten Sys-
tem von der zweiten Energiequelle 112 bereitgestellt.

[0026] Zwei Sätze von sechs Schaltelementen 611
bis 616 und 621 bis 626, wie beispielsweise
Metall-Oxid-Halbleiter-Feldeffekttransistoren (MOS-
FETs) sind brückenartig verbunden, um jeweils als
der erste Inverter 601 und der zweite Inverter 602
zu dienen. Der erste Inverter 601 führt eine Schalt-
operation gemäß einem Antriebssignal von dem ers-
ten Computer 401 aus, konvertiert eine Gleichstrom-
energie (DC) der ersten Energiequelle 111 und ver-

sorgt den ersten Satz Wicklungsdrähte 801 mit der
elektrischen Energie. Der zweite Inverter 602 führt ei-
ne Schaltoperation gemäß einem Antriebssignal von
dem zweiten Computer 402 aus, konvertiert eine
Gleichstromenergie der zweiten Energiequelle 112
und versorgt den zweiten Satz Wicklungsdrähte 802
mit der Energie.

[0027] Das Energieversorgungsrelais 141 ist auf
der Energieversorgungsleitung am Eingang des ers-
ten Inverters 601 beinhaltet und das Energieversor-
gungsrelais 142 ist auf der Energieversorgungslei-
tung am Eingang des zweiten Inverters 602 beinhal-
tet. Das erste und zweite Energieversorgungsrelais
141 und 142, die in Fig. 5 dargestellt sind, beinhal-
ten beide eine Schutzfunktion, die gegen eine Rück-
wärtsverbindung der Energieversorgung schützt. Die
Schutzfunktion in jedem der Energieversorgungsre-
lais 141 und 142 ist durch eine Serienverbindung
von zwei Schaltelementen realisiert, die parasitäre
Dioden aufweisen, die zueinander entgegengesetzt
sind. Jedoch können anstelle der Schutzfunktion die
Energieversorgungsrelais 141 und 142 ein Schaltele-
ment beinhalten, oder als mechanische Relais vor-
gesehen sein, die die Rückwärtsverbindungsschutz-
funktion nicht beinhalten. Ein Kondensator 281 ist an
den Eingabeabschnitten des ersten Inverters 601 be-
inhaltet und ein Kondensator 282 ist an dem Einga-
beabschnitt des zweiten Inverters 602 beinhaltet. Die
Kondensatoren 281 und 282 glätten jeweils die elek-
trische Energie, die von der ersten und zweiten Ener-
gieversorgung 111 und 112 eingegeben wird, und be-
schränken und/oder verhindern Rauschen, das durch
das Schalten der Schaltelemente 611 - 616 und 621 -
626 in dem ersten und zweiten Inverter 601 und 602
verursacht wird. Jeder der Kondensatoren 281 und
282 kann eine Filterschaltung zusammen mit einer
nicht dargestellten Induktivität in ihren jeweiligen Sys-
temen bilden. Das heißt, das erste System kann eine
Filterschaltung mit dem ersten Kondensator 281 auf-
weisen und das zweite System kann eine Filterschal-
tung mit dem zweiten Kondensator 282 aufweisen.

[0028] Die erste Rotationswinkelerfassungseinheit
251 erfasst einen elektrischen Winkel θ1 des Mo-
tors 80 und gibt den elektrischen Winkel θ1 an den
ersten Computer 401 aus. Die zweite Rotationswin-
kelerfassungseinheit 252 erfasst einen elektrischen
Winkel θ2 des Motors 80 und gibt den elektrischen
Winkel θ2 an den zweiten Computer 402 aus. Die ers-
te Rotationswinkelerfassungseinheit 251 hat eine En-
ergieversorgungsleitung und eine Signalleitung, die
separat und unterschiedlich zur Energieversorgungs-
leitung und zur Signalleitung der zweiten Rotations-
winkelerfassungseinheit 252 sind.

[0029] Der erste Computer 401 berechnet ein An-
triebssignal zum Anweisen der Operation des ers-
ten Inverters 601 basierend auf Rückkopplungsinfor-
mationen wie dem Lenkmoment trq1, einem elektri-
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schen Strom Im1 und dem elektrischen Winkel θ1.
Der zweite Computer 402 berechnet ein Antriebssi-
gnal zum Anweisen der Operation des zweiten In-
verters 602 basierend auf Rückkopplungsinformatio-
nen wie dem Lenkmoment trq2, einem elektrischen
Strom Im2 und dem elektrischen Winkel θ2.

[0030] Fig. 6 zeigt eine Steuerkonfiguration der An-
triebsvorrichtung 1. In Fig. 6 bestehen das erste Sys-
tem und das zweite System aus zwei komplett un-
abhängigen Sätzen von Elementen und haben eine
redundante Konfiguration, das heißt, sind als ein „ge-
samtes dupliziertes System“ konfiguriert.

[0031] In dem Controller 20 bilden elektronische
Komponenten des ersten Systems zum Steuern der
Energieversorgung an die Wicklungsdrähte 801 ei-
ne Erstsystem-Steuereinheit 201, und elektronische
Komponenten des zweiten Systems zum Steuern der
Energieversorgung an die die Wicklungsdrähte 802
bilden eine Zweitsystem-Steuereinheit 202.

[0032] Der Verbinderteil 35 beinhaltet einen Erstsys-
tem-Verbinder 351 mit einer Erstsystem-Anschluss-
gruppe, die mit der Erstsystem-Steuereinheit 201 ver-
bunden ist, und einen Zweitsystem-Verbinder 352,
mit einer Zweitsystem-Anschlussgruppe, die mit der
Zweitsystem-Steuereinheit 202 verbunden ist.

[0033] Der Erstsystem-Anschluss beinhaltet erste
Energieversorgungsanschlüsse (das heißt, erste En-
ergieversorgungsstromschienen) 121, 131 zum Be-
reitstellen von Energie an die Erstsystem-Steuer-
einheit 201, einen ersten Fahrzeugkommunikati-
onsanschluss 311 zum Eingeben eines Signals in
die Erstsystem-Steuereinheit 201 und einen ers-
ten Drehmomentsignalanschluss 331. Der Zweit-
system-Anschluss beinhaltet zweite Energieversor-
gungsanschlüsse (das heißt, zweite Energieversor-
gungsstromschienen) 122, 132 zum Bereitstellen von
Energie an die Zweitsystem-Steuereinheit 202, ei-
nen zweiten Fahrzeugkommunikationsanschluss 312
zum Eingeben eines Signals in die Zweitsystem-
Steuereinheit 202 und einen zweiten Drehmomentsi-
gnalanschluss 332.

[0034] Die ersten Energieversorgungsanschlüsse
121 und 131 sind mit der ersten Energiequelle 111
verbunden. Elektrische Energie von der ersten Ener-
giequelle 111 wird dem ersten Satz Wicklungsdrähte
801 mittels der ersten Energieversorgungsanschlüs-
se 121 und 131, des ersten Energieversorgungsrelais
141 und des ersten Inverters 601 bereitgestellt. Elek-
trische Energie von der ersten Energiequelle 111 wird
ebenso dem ersten Computer 401 und den Sensoren
des ersten Systems bereitgestellt.

[0035] Die zweiten Energieversorgungsanschlüsse
122 und 132 sind mit der zweiten Energiequelle 112
verbunden. Elektrische Energie von der zweiten En-

ergiequelle 112 wird dem zweiten Satz Wicklungs-
drähte 802 mittels der zweiten Energieversorgungs-
anschlüsse 122 und 132, des ersten Energieversor-
gungsrelais 142 und des zweiten Inverters 602 be-
reitgestellt. Elektrische Energie der zweiten Energie-
quelle 112 wird ebenso dem zweiten Computer 402
und den Sensoren des zweiten Systems bereitge-
stellt.

[0036] Wenn ein Controller Area Network (CAN oder
CAN-Bus) redundant als ein Fahrzeugkommunikati-
onsnetzwerk vorgesehen ist, ist der erste Fahrzeug-
kommunikationsanschluss 311 an einer Position zwi-
schen einem ersten CAN 301 und der Fahrzeug-
kommunikationsschaltung 321 verbunden. Der zwei-
te Fahrzeugkommunikationsanschluss 312 ist an ei-
ner Position zwischen einem zweiten CAN 302 und
der zweiten Fahrzeugkommunikationsschaltung 322
verbunden. Ist ein CAN nicht redundant vorgese-
hen, können die Fahrzeugkommunikationsanschlüs-
se 311, 312 der zwei Systeme mit dem gleichen CAN
verbunden sein. Ein Fahrzeugkommunikationsnetz-
werk unter Verwendung eines Kommunikationsstan-
dards außer CAN kann verwendet werden. Beispiels-
weise kann ein Netzwerkstandard wie CAN mit fle-
xibler Datenrate (CAN-FD) oder FlexRay verwendet
werden.

[0037] Der erste Drehmomentsignalanschluss 331
ist an einer Position zwischen dem ersten Dreh-
momentsensor 931 und einer ersten Drehmoment-
sensoreingabeschaltung 341 verbunden. Die erste
Drehmomentsensoreingabeschaltung 341 unterrich-
tet den ersten Computer 401 über das Lenkmo-
ment trq1, das an dem ersten Drehmomentsignal-
anschluss 331 durch den ersten Drehmomentsensor
931 gesendet wird. Der zweite Drehmomentsignalan-
schluss 332 ist an einer Position zwischen dem zwei-
ten Drehmomentsensor 932 und der zweiten Dreh-
momentsensoreingabeschaltung 342 verbunden. Die
zweite Drehmomentsensoreingabeschaltung 342 un-
terrichtet den zweiten Computer 402 über das Lenk-
moment trq2, das an den zweiten Drehmomentsi-
gnalanschluss 332 von dem zweiten Drehmoment-
sensor 932 gesendet wird.

[0038] Die Computer 401 und 402 können wech-
selseitig Informationen zueinander oder voneinan-
der durch Ausführen von Zwischencomputerkommu-
nikation senden bzw. empfangen. Wenn eine Abnor-
malität in einem der zwei System auftritt, kann der
Controller 20 die Motorsteuerung unter Verwendung
des normal funktionierenden Systems fortführen (das
heißt, unter Verwendung des anderen Systems, das
ohne Abnormalitäten normal operiert). Fig. 2, Fig. 3,
Fig. 7 bis Fig. 11 zeigen die Konfiguration des Verbin-
derteils 35. Die nachfolgende Beschreibung nimmt
an, dass die Antriebsvorrichtung 1 eine zylindrische
Form hat. Somit kann die nachfolgende Beschrei-
bung die Geometrie der Antriebsvorrichtung 1 und
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die Anordnung, Orientierung, Disposition und Positio-
nierung der genannten Komponenten und Merkmale
der Antriebsvorrichtung 1 hinsichtlich eines Kreises
(beispielsweise radiale Distanz) beschreiben. Jedoch
ist die Antriebsvorrichtung 1 nicht auf eine zylindri-
sche Form beschränkt und kann eine nichtkreisförmi-
ge Form aufweisen, wo demzufolge die Beschreibun-
gen bezüglich einer Kreisform mit einer entsprechen-
den Beschreibung basierend auf der Form und der
Geometrie der Antriebsvorrichtung 1 ersetzt werden
können (beispielsweise Ersetzen des Ausdrucks „ra-
diale Distanz“ durch eine „Vektorlänge von einem Mit-
telpunkt hin zu einer Seite der Antriebsvorrichtung“
in einer Antriebsvorrichtung mit einem rechtwinkligen
Querschnitt).

[0039] In Fig. 2, Fig. 3, Fig. 9 und Fig. 10 ist eine
Längsachse des Motors 89 der Antriebsvorrichtung
1 als Achse Ax dargestellt. In Fig. 9 und Fig. 10,
die eine axiale Ansicht darstellen, ist die Achse Ax
als ein Punkt dargestellt, von dem sich die Längsach-
se Ax des Motors 80 aus und in das Figurenblatt er-
streckt. In Fig. 2 und Fig. 3, die eine Querschnittsan-
sicht darstellen, ist die Achse Ax als eine Linie darge-
stellt, die sich in dem Figurenblatt von oben nach un-
ten erstreckt. Die Achse Ax ist zentral innerhalb der
Antriebsvorrichtung 1 angeordnet. Eine Richtung, die
sich orthogonal von der Achse Ax erstreckt, kann als
eine „radiale Richtung“ oder „radial“ bezeichnet wer-
den und eine Richtung, die parallel zur Achse Ax ver-
läuft, kann als eine „axiale Richtung“ oder „axial“ be-
zeichnet werden.

[0040] Wie in Fig. 2, Fig. 3, Fig. 7, Fig. 8 und
Fig. 9 dargestellt ist, beinhaltet der Verbinderteil 35
einen Basisabschnitt 350, die Verbinder 351 und 352,
die Energieversorgungsanschlüsse 131 und 132,
den ersten und zweiten Fahrzeugkommunikationsan-
schluss 311 und 312 und den ersten und zweiten
Drehmomentsignalanschluss 331 und 332. Der ers-
te Fahrzeugkommunikationsanschluss 311 und der
erste Drehmomentsignalanschluss 331 können je-
weils als ein „erster Signalanschluss“ bezeichnet wer-
den (beispielsweise der erste Signalanschluss 311)
und der zweite Fahrzeugkommunikationsanschluss
312 und der zweite Drehmomentsignalanschluss 332
können jeweils als ein „zweiter Signalanschluss“ be-
zeichnet werden. Der Basisabschnitt 350 ist an der
Wärmesenke 245 durch eine Schraube 157 fixiert.
Die Verbinder 351 und 352 erstrecken sich axial vom
Basisabschnitt 350 und ferner durch einen Öffnungs-
teil 211 der Abdeckung 21.

[0041] Der Erstsystem-Verbinder 351 nimmt die ers-
ten Energieversorgungsanschlüsse 121 und 131,
den ersten Fahrzeugkommunikationsanschluss 311
und den ersten Drehmomentsignalanschluss 331
auf und hält diese. Der Zweitsystem-Verbinder 352
nimmt die zweiten Energieversorgungsanschlüsse
122 und 132, den zweiten Fahrzeugkommunikations-

anschluss 312 und den zweiten Drehmomentsignal-
anschluss 332 auf und hält diese. Die Einführungs-
und Entfernungsrichtung (das heißt, Herausziehrich-
tung) des Erstsystem-Verbinders 351 und des ex-
ternen Verbinders 161 ist in der axialen Richtung
und ist gleich zur Einführungs-/Entfernungsrichtung
des Zweitsystem-Verbinders 352 und des externen
Verbinders 162. Die Einführungs-/Entfernungsrich-
tung betrifft die Richtung beim Einführen/Herauszie-
hen (das heißt, Entfernen) des externen Verbinders in
die Verbinder 351, 352/von den Verbindern 351, 352.
Die Einführungs-/Entfernungsrichtung stimmt mit der
Richtung oder Orientierung eines Mundes/Fläche der
Verbinder 351, 352 überein.
Der Mund der Verbinder ist ein Mund an der Spitze
der Verbinder 351, 352

[0042] Wie in Fig. 7 dargestellt ist, befinden sich der
Erstsystem-Verbinder 351 und der Zweitsystem-Ver-
binder 352 nahe zueinander mit einem Intervall (das
heißt, Raum) G zwischen den zwei Verbindern, wo-
bei das Intervall G kürzer als eine Breite W der kurzen
Seite von beiden Verbindern ist. In der ersten Aus-
führungsform sind der Erstsystem-Verbinder 351 und
der Zweitsystem-Verbinder 352 Seite an Seite ange-
ordnet, wobei ihre kurzen Seiten in eine gerade Linie
ausgerichtet sind. Mehrere Rippen 390, die die zwei
Verbinder verbinden, sind an einer Position zwischen
dem Erstsystem-Verbinder 351 und dem Zweitsys-
tem-Verbinder 352 ausgebildet.

[0043] Wie in Fig. 8 bis Fig. 11 dargestellt, beinhaltet
der erste Energieversorgungsanschluss einen ers-
ten Pluspolanschluss 121 und einen ersten Minus-
polanschluss 131. Die Endabschnitte dieser Ener-
gieversorgungsanschlüsse 121 und 131 sind in dem
Erstsystem-Verbinder 351 positioniert und erstrecken
sich axial hin zum Mund des Erstsystem-Verbinders
351. In den Basisabschnitt 350 können die Anschlüs-
se 121 und 131 in mehrere Abzweigungen aufzwei-
gen, so dass eine Abzweigung von jedem der An-
schlüsse 121 und 131 sich hin zum Substrat 230 er-
streckt, während eine andere Abzweigung sich hin
zum Substrat 235 erstreckt. Der zweite Energiever-
sorgungsanschluss beinhaltet einen zweiten Plus-
polanschluss 122 und zweiten Minuspolanschluss
132. Die Endabschnitte dieser Energieversorgungs-
anschlüsse 122 und 132 sind in dem Zweitsystem-
Verbinder 352 positioniert und erstrecken sich axial
hin zum Mund des Zweitsystem-Verbinders 352. Im
Basisabschnitt 350 können die Anschlüsse 122 und
132 mehrere Abzweigungen abzweigen, so dass ei-
ne Abzweigung von jedem der Anschlüsse 122 und
132 sich hin zum Substrat 230 erstreckt, während
sich eine andere Abzweigung hin zum Substrat 235
erstreckt.

[0044] In der Draufsicht von Fig. 10, wo die Sicht
entlang der Achse Ax des Motors 80 erfolgt, über-
lappt der erste Pluspolanschluss 121 einen Abschnitt
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des ersten Minuspols 131 und der zweite Pluspol-
anschluss 122 überlappt einen Abschnitt der zwei-
ten negativen Elektrode 132, wobei die überlappen-
den Abschnitte durch Kreuzschraffierung angegeben
sind. Die Frontansicht von Fig. 11, die entlang XI von
Fig. 10 erfolgt, zeigt den zweiten Pluspolanschluss
122, der Abschnitte des zweiten Minuspolanschlus-
ses 132 überlappt.

[0045] Die Pluspolanschlüsse 121 und 122 und die
Minuspolanschlüsse 131 und 132 haben ein elek-
trisch leitendes Material wie Metall und sind durch
Stanzen eines flachen Materials wie einer Folie oder
eines Blechs und dann Biegen der Anschlüsse 121,
122, 131 und 132 aus den gestanzten Metall in Form
ausgebildet. Somit können die Anschlüsse 121, 122,
131 und 132 eine planare Form und einen rechtwinkli-
gen Querschnitt aufweisen, wobei die lange Seite des
Querschnitts den planaren Flächen oder Oberflächen
der Anschlüsse (beispielsweise Frontfläche, Rückflä-
che, obere Oberfläche, Bodenfläche) entspricht und
die kurze Seite des Querschnitts den Seiten der An-
schlüsse entspricht. Die kurze Seite des Querschnitts
entspricht der Dicke des Materials, aus dem die An-
schlüsse gestanzt sind. Da die Anschlüsse 121, 122,
131 und 132 aus einem planaren Material geformt
sind und sich in unterschiedlichen Richtungen biegen
und abzweigen, können die Zeichnungen (beispiels-
weise Fig. 10 und Fig. 11) sowohl die Flächen als
auch Seiten der Anschlüsse 121, 122, 131 und 132
illustrieren.

[0046] Die Pluspole 121 und 122 können so an-
geordnet sein, dass ihre planaren Oberflächen (das
heißt, Flächen) die planaren Oberflächen/Flächen
der Minuspole 131 und 132 überlappen. In den
schraffierten Überlappungsabschnitten von Fig. 10
zeigt die Schraffierung nur die obere Fläche des ers-
ten Pluspols 121, während die darunterliegende obe-
re Fläche des ersten Minuspols 131 durch den Mi-
nuspol 121 verdeckt ist. Ähnlich zeigt die Schraffie-
rung für die zweite positive und negative Elektrode
122 und 132 nur die obere Fläche der zweiten positi-
ven Elektrode, die über der oberen Fläche der zwei-
ten negativen Elektrode 132 liegt und diese abdeckt.

[0047] In der Erstsystem-Anschlussgruppe und der
Zweitsystem-Anschlussgruppe haben entsprechen-
de Anschlüsse die gleiche Form. Beispielsweise ha-
ben der erste Pluspolanschluss 121 und der zwei-
te Pluspolanschluss 122 die gleiche Form und der
erste Minuspolanschluss 131 und der zweite Minus-
polanschluss 132 haben die gleiche Form. Die Erst-
system-Anschlussgruppe und die Zweitsystem-An-
schlussgruppe sind ebenso symmetrisch bezüglich
der Achse Ax angeordnet. Ähnlich sind der Erstsys-
tem-Verbinder 351 und der Zweitsystem-Verbinder
352 symmetrisch zueinander bezüglich der Achse
Ax.

[0048] Wie in Fig. 9 und Fig. 10 dargestellt ist, sind
ein Substratverbindungsende 125 des ersten Plus-
polanschlusses 121 und ein Substratverbindungsen-
de 135 des ersten Minuspolanschlusses 131 Seite
an Seite beiderseits der virtuellen Linie angeordnet,
die die Achse Ax passiert. Die Substratverbindungs-
enden 125 und 135 sind entlang einer geraden Li-
nie angeordnet, die orthogonal zur virtuellen Linie L
ist. Ähnlich sind ein Substratverbindungsende 126
des zweiten Pluspolanschlusses 122 und ein Sub-
stratverbindungsende 136 des zweiten Minuspolan-
schlusses 132 Seite an Seite beiderseits der virtuel-
len Linie angeordnet, wobei die Substratverbindungs-
enden 126 und 136 entlang einer geraden Linie an-
geordnet sind, die senkrecht zur virtuellen Linie L ist.
In der ersten Ausführungsform sind das Substratver-
bindungsende 125 und das Substratverbindungsen-
de 135 Seite an Seite auf einer Linie angeordnet,
die tangential zu einem Kreis ist, der seine Mitte auf
der Achse Ax hat, und die Substratverbindungsen-
den 126 und 136 sind Seite an Seite auf einer Linie
angeordnet, die tangential zu demselben Kreis ist,
der seine Mitte auf der Achse Ax hat.

[0049] In der ersten Ausführungsform haben die Ver-
binder 351 und 352 und die Münder der Verbinder ei-
ne rechtwinklige Form. Das heißt, jeder der Verbinder
351 und 352 hat ein Paar lange Seiten und ein Paar
kurze Seiten.

[0050] Wie in Fig. 2 und Fig. 7 dargestellt ist, haben
die Verbinder 351 und 352 Vorsprünge oder Buckel
391 und 392, die radial von den kurzen Seiten der
Verbinder 351 und 352 hervorstehen.

[0051] Das heißt, die Vorsprünge 391 und 392 ste-
hen nicht von den langen Seiten der Verbinder 351
und 352 wie beispielsweise in der Lücke zwischen
den Verbindern 351 und 352 hervor.

[0052] Wie in Fig. 12 bis Fig. 15 dargestellt ist, sind
die externen Verbinder 161 und 162 in den Mund der
Verbinder 351 und 352 eingepasst. Die externen Ver-
binder 161 und 162 beinhalten drehende Hebel 181
bzw. 182, die sich um die Vorsprünge 391 und 392
drehen und schwenken. Die externen Verbinder 161
und 162 haben ausgeschnittene Gräben 175 und 176
zum Vermeiden einer Interferenz mit den Vorsprün-
gen 391 und 392, wenn die externen Verbinder 161
und 162 in die Verbinder 351 und 352 eingeführt wer-
den. Die Hebel 181 und 182 beinhalten Eingriffsgrä-
ben 185 und 186. Die Orientierung der Gräben 185
und 186 kann sich abhängig von der Orientierung der
Hebel 181 und 182 ändern, so dass die Eingriffsgrä-
ben 185 und 186 den externen Verbindern 161 und
162 ermöglichen, mit den Verbindern 351 und 352
zu verbinden, ohne mit den Vorsprüngen 391 und
392 zu interferieren. Die Hebel 181 und 182 können
dann rotiert werden, nachdem die externen Verbin-
der 161 und 162 mit den Verbindern 351 und 352 ver-
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binden, um die Orientierung der Eingriffsgräben 185
und 186 zu ändern. Somit können die Eingriffsgräben
185 und 186 gedreht werden, um mit den Vorsprün-
gen 391 und 392 ineinanderzugreifen, nachdem die
externen Verbinder 161 und 162 mit den Verbindern
351 und 352 verbunden sind. Beim Ausführen der
Installation der Antriebsvorrichtung 1 in einem Fahr-
zeug kann ein Arbeiter die Hebel 181 und 182 drü-
cken, um eingangs die externen Verbinder 161 und
162 in den Mund der Verbinder 351 und 352 einzu-
führen. Sind die Hebel 181 und 182 gedrückt, begin-
nen die Hebel sich zu drehen. Das heißt, da sich die
Hebel 181 und 182 von der in Fig. 12 dargestellten
Position zur in Fig. 14 dargestellten Position drehen,
bewegen sich die externen Verbinder 161 und 162 in
der Einführrichtung. Drehen sich die Hebel 181 und
182 zu der in Fig. 14 dargestellten Position, werden
die Eingriffsgräben 185 und 186 zu einer Position ge-
dreht, die senkrecht zur Einführ-/Entfernungsrichtung
ist, um zu verhindern, dass die externen Verbinder
161 und 162 von den Verbindern 351 und 352 her-
unterfallen oder sich lösen. Nicht dargestellte Klau-
en können auf den externen Verbindern 161 und 162
zusammen mit nicht dargestellten Löchern auf den
Hebeln 181 und 182 vorgesehen sein, um die Hebel
181 und 182 nach Drehen zur in Fig. 14 dargestell-
ten Position zu verriegeln. Wenn sich die Hebel 181,
182 von der in Fig. 13 dargestellten Position zur in
Fig. 15 dargestellten Position drehen, greifen die Ein-
griffsgräben 185 und 186 mit den Vorsprüngen 391
und 392 ein. Die Vorsprünge 391 und 392 beschrän-
ken die Bewegung der Hebel 181 und 182 der exter-
nen Verbinder 161 und 162 und können verwendet
werden, um die Hebel 181 und 182 zu verriegeln.

[0053] Wie in Fig. 13 und Fig. 15 dargestellt ist, ist
ein Raum S1 auf einer Seite des Verbinders 351 be-
inhaltet, um dem ersten Hebel 181 zu erlauben, sich
zu drehen, um mit dem Vorsprung 391 des Erstsys-
tem-Verbinders 351 einzugreifen und sich von die-
sem zu lösen (das heißt, um zwischen einem Ein-
griffszustand in Fig. 15 und einem gelösten Zustand
in Fig. 13 zu wechseln). Ähnlich ist ein Raum S2 auf
einer Seite des Verbinders 352 beinhaltet, um dem
zweiten Hebel 182 zu erlauben, sich zu drehen, um
in den Vorsprung 392 des Zweitsystem-Verbinders
352 einzugreifen und sich von diesem zu lösen. In
anderen Worten ist der erste Hebel 181 zum Eingrei-
fen mit dem Buckel 191 des Erstsystem-Verbinders
351 angeordnet, um einen interferenzfreien Operati-
onsraum S1 darum zum Bewegen/Wechseln des He-
bels 181 zwischen einem Eingriffs- und einem gelös-
ten Zustand bezüglich des Buckels 191 aufzuweisen.
Ähnlich ist der zweite Hebel 182 zum Eingreifen mit
dem Buckel 192 des Erstsystem-Verbinders 352 an-
geordnet, um einen interferenzfreien Operationsraum
S2 um sich herum zum Bewegen/Wechseln des He-
bels 182 zwischen einem Eingriffs- und einem gelös-
ten Zustand bezüglich des Buckels 192 aufzuweisen.
Der interferenzfreie Raum S1 des ersten Hebels 181

und der interferenzfreie Raum S2 des zweiten Hebels
182 liegen einander hinsichtlich der Anordnungspo-
sitionen des ersten Hebels 181 und des zweiten He-
bels 182 gegenüber.

(Wirkungen)

[0054] Wie in der vorstehenden ersten Ausführungs-
form beschrieben, beinhaltet der Verbinderteil 35 den
ersten Pluspolanschluss 121 und den ersten Minus-
polanschluss 131 zum Bereitstellen von Energie für
die Erstsystem-Steuereinheit 201 und den zweiten
Pluspolanschluss 122 und den zweiten Minuspol-
anschluss 132 zum Bereitstellen elektrischer Ener-
gie für die Zweitsystem-Steuereinheit 202. Ein Ab-
schnitt einer planaren Fläche des ersten Pluspolan-
schlusses 121 ist angeordnet, um einen Abschnitt
der planaren Fläche des ersten Minuspolanschlusses
131 zu überlappen. Ähnlich überlappt ein Abschnitt
der planaren Fläche des zweiten Pluspolanschlusses
122 einen Abschnitt der planaren Fläche auf dem
zweiten Minuspolanschluss 132.

[0055] Durch Anordnen der Flächen/Oberflächen
der Pluspolanschlüsse 121 und 122 und der Mi-
nuspolanschlüsse 131 und 132, so dass sich diese
überlappen, wie vorstehend beschrieben ist, können
die Energieversorgungsanschlüsse einfach abhängig
von der Konfiguration der Antriebsvorrichtung 1 an-
geordnet und neu angeordnet werden. Beispielswei-
se, wenn andere Verbinder zusätzlich zu den Ver-
bindern 351 und 352 beinhaltet sind, kann die An-
triebsvorrichtung 1 einfach neu konfiguriert werden,
um zusätzliche Verbinder aufzunehmen, ohne die
Gesamtgröße (beispielsweise Durchmesser) der An-
triebsvorrichtung 1 zu erhöhen. Die vorteilhaften Wir-
kungen einer derartigen Anordnung können auf ei-
ne Antriebsvorrichtung 1 angewandt werden, die ei-
ne Konfiguration mit einem System aufweist. In an-
deren Worten können durch Verwenden der überlap-
penden Anordnung der gegenwärtigen Ausführungs-
form mehrere Verbinder und mehrere Systeme inner-
halb einer Antriebsvorrichtung 1 aufgenommen wer-
den, für die beabsichtigt ist, dass sie nur ein Sys-
tem/einen Verbinder aufnimmt, ohne den Durchmes-
ser der Antriebsvorrichtung 1 zu erhöhen, um die
zusätzlichen Systeme und die zusätzlichen Verbin-
der aufzunehmen. Ferner kann unter Verwendung
einer derartigen Anordnung der Pluspolanschlüsse
und der Minuspolanschlüsse der Schleifenbereich
der Energieversorgungsleitung bezüglich seiner Grö-
ße beschränkt werden und/oder es kann die Zunah-
me seiner Größe verhindert werden. Demzufolge be-
schränkt die vorstehend beschriebene überlappende
Anordnung der Flächen/Oberflächen der Pluspolan-
schlüsse und der Minuspolanschlüsse nicht nur die
Gesamtgröße der Antriebsvorrichtung 1 (beispiels-
weise den Durchmesser), sondern beschränkt und/
oder verhindert Rauscherzeugung durch Beschrän-
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ken von Zunahme der Schleifengröße der Energie-
versorgungs leitung.

[0056] Die Pluspolanschlüsse 121 und 122 und die
Minuspolanschlüsse 131 und 132 haben jeweils ei-
nen rechtwinkligen Querschnitt, wobei der Quer-
schnitt lange Seiten und kurze Seiten des Recht-
ecks beinhaltet. Der erste Pluspolanschluss 121 und
der erste Minuspolanschluss 131 sind so angeord-
net, dass die langen Seiten ihrer Querschnitte ein-
ander überlappen. Der zweite Pluspolanschluss 122
und der zweite Minuspolanschluss 132 sind angeord-
net, so dass die langen Seiten ihrer Querschnitte ein-
ander überlappen. Durch Positionieren der Pluspol-
anschlüsse 121 und 122 und der Minuspolanschlüs-
se 131 und 132, so dass ihre langen Seiten einan-
der überlappen, kann eine effektivere Rauschredu-
zierung verwirklicht werden.

[0057] Der erste Pluspolanschluss 121 und der zwei-
te Pluspolanschluss 122 haben die gleiche Form.
Ferner haben der erste Minuspolanschluss 131 und
der zweite Minuspolanschluss 132 die gleiche Form.
Somit können Kosten- bzw. Aufwandsreduzierungen
unter Verwendung mehrerer Komponenten mit der
gleichen Form verwirklicht werden.

[0058] Die Erstsystem-Anschlussgruppe und die
Zweitsystem-Anschlussgruppe sind symmetrisch be-
züglich der Achse Ax angeordnet. Somit kann der
Fußabdruck oder die Silhouette der Antriebsvorrich-
tung 1, um das Gesamtvolumen der Antriebsvorrich-
tung 1 zu reduzieren, durch Verwenden einer derar-
tigen Anordnung der Anschlüsse verkleinert werden.

[0059] Der Erstsystem-Verbinder 351 und der Zweit-
system-Verbinder 352 sind symmetrisch um die Ach-
se Ax angeordnet. Somit kann der Fußabdruck/die
Silhouette der Antriebsvorrichtung 1, um das Volu-
men der Antriebsvorrichtung 1 zu reduzieren, un-
ter Verwendung einer derartigen Anordnung der An-
schlüsse verkleinert werden.

[0060] Die Einführ- und Entfernungsrichtungen des
Erstsystem-Verbinders 351 und des Zweitsystem-
Verbinders 352 sind in der gleichen axialen Richtung
wie die Längsachse Ax der Antriebsvorrichtung 1/des
Motors 80. Der Erstsystem-Verbinder 351 und der
Zweitsystem-Verbinder 352 sind derart angeordnet,
dass die kurzen Seiten der Verbinder/Verbindermün-
der auf einer geraden Linie ausgerichtet sind und die
Länge der Lücke/des Raums G zwischen den Ver-
bindern kleiner als die Breite W der kurzen Seite der
Verbinder ist, um die Verbinder 351 und 352 nahe zu-
einander zu positionieren. Die Verbinder 351 und 352
haben die Vorsprünge 391 und 392, die von den kur-
zen Seiten der Verbinder 351 und 352 hervorstehen.

[0061] Das heißt, die Vorsprünge 391 und 392 ste-
hen nicht von den langen Seiten der Verbinder 351

und 352 hervor und sind nicht in der Lücke zwischen
den Verbindern ausgebildet. In so einer Anordnung
sind die Vorsprünge 391 und 392 voneinander beab-
standet, so dass die Verbinder 351 und 352 näher
zueinander bewegt werden können. Somit kann der
Raum, der einen Verbinder zum Verbinden des Ver-
binders (das heißt, Installationsraum) umgibt, redu-
ziert werden, was wiederum die Gesamtkörpergröße/
das Volumen der Antriebsvorrichtung 1 reduziert. Da
die Vorsprünge 391 und 392 voneinander separiert
sind und zu den kurzen Seiten der Verbinder 351 und
352 bewegt werden, gibt eine derartige Anordnung
der Vorsprünge 391 und 392 Raum auf einer der lan-
gen Seiten der Verbinder 351 und 352 zum Operie-
ren der Hebel 181 und 182 frei.

[0062] Die Anordnung der Verbinder 351 und 352
kann zusätzliche Raumersparnisse zum Erzeugen ei-
nes Raums S1 auf einer der langen Seiten des Ver-
binders 351 zum Operieren des ersten Hebels 181
und zum Erzeugen eines Raums S2 auf einer der
langen Seiten der Verbinder 352 zum Operieren des
zweiten Hebels 182 verwirklichen. So eine Anord-
nung der Verbinder 351 und 352 verbessert den Ar-
beitsraum um die Verbinder 351 und 352 herum, um
die Verbindungen bzw. das Verbinden der externen
Verbinder 161 und 162 mit den Verbindern 351 und
352 zu verbessern und zu vereinfachen. So eine An-
ordnung der Verbinder 351 und 352 kann ferner die
Gesamtgröße/das Volumen der Antriebsvorrichtung
1 in einem mit externen Verbindern verbundenen Zu-
stand reduzieren (das heißt, die Gesamtgröße der
Antriebsvorrichtung 1 reduzieren, wenn die externen
Verbinder 161 und 162 mit den Verbindern 351 und
352 verbunden sind).

[0063] Eine oder mehrere Rippen 390 sind in dem
Raum zwischen dem Erstsystem-Verbinder 351 und
dem Zweitsystem-Verbinder 352 ausgebildet und er-
strecken sich zwischen den langen Seiten der Ver-
binder 351 und 352, um die Verbinder zu verbinden.
Unter Verwendung einer derartigen Rippenstruktur
390 kann die Stärke des Verbinderteils 35 verbessert
werden, um Deformationen der Verbinder 351 und
352 zu beschränken. Die Anordnung und Position der
Rippen 390 eliminiert ebenso einen Bedarf für zusätz-
liche Rippenstrukturen (beispielsweise auf der ande-
ren langen Seite der Verbinder 351 und 352), was
zusätzliche Volumenreduzierungen der Antriebsvor-
richtung 1 verwirklicht.

[0064] Das Substratverbindungsende 125 des ers-
ten Pluspolanschlusses 121 und das Substratver-
bindungsende 135 des ersten Minuspolanschlusses
131 sind entlang einer Linie angeordnet, die senk-
recht zur virtuellen Line L ist, die die Achse Ax pas-
siert. Ähnlich sind das Substratverbindungsende 126
des zweiten Pluspolanschlusses 122 und das Sub-
stratverbindungsende 136 des zweiten Minuspolan-
schlusses 132 entlang einer Linie angeordnet, die
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senkrecht zur virtuellen Linie L ist, die die Achse
Ax in der axialen Ansicht passiert. Durch Verwen-
den einer derartigen Anordnung können die Ener-
gieversorgungsanschlüsse 121, 131 des ersten Sys-
tems und die Energieversorgungsanschlüsse 122,
132 des zweiten Systems mit dem Substrat 235 in ei-
ner einzelnen Herstellungsverarbeitung (das heißt, in
einem einzelnen Herstellungsschritt) verbunden wer-
den. Somit kann eine derartige Anordnung die Ge-
samtherstellungszeit der Antriebsvorrichtung 1 redu-
zieren, um zusätzliche Aufwandseinsparungen unter
Verwendung einer effektiveren Herstellungsverarbei-
tung zu realisieren.

(Zweite Ausführungsform)

[0065] Die zweite Ausführungsform ist in Fig. 16 und
Fig. 17 dargestellt. In Fig. 16 ist einer der Verbin-
der 361 und 362 um 90 Grad bezüglich des ande-
ren gedreht, so dass die kurzen Seiten des Erst-
system-Verbinders 361 parallel zu den langen Sei-
ten des Zweitsystem-Verbinders 362 sind. In die-
ser Anordnung sind die Erstsystem-Anschlussgruppe
und die Zweitsystem-Anschlussgruppe nicht symme-
trisch bezüglich der Achse Ax angeordnet. In ande-
ren Worten müssen die Erstsystem-Anschlussgrup-
pe und die Zweitsystem-Anschlussgruppe nicht sym-
metrisch angeordnet sein und der Erstsystem-Ver-
binder 361 und der Zweitsystem-Verbinder 362 müs-
sen nicht symmetrisch angeordnet sein. Mit Ausnah-
me der Anordnung der Verbinder 361 und 362 hat die
zweite Ausführungsform eine ähnliche Konfiguration
wie die erste Ausführungsform und kann die gleichen
vorteilhaften Wirkungen wie die erste Ausführungs-
form erreichen.

(Dritte Ausführungsform)

[0066] Die dritte Ausführungsform ist in Fig. 18 und
Fig. 19 dargestellt. In Fig. 18 sind die Verbinder
371 und 372 eines Verbinderteils 37 derart ange-
ordnet, dass ein Erstsystem-Verbinder 371 und ein
Zweitsystem-Verbinder 372 bezüglich zueinander ei-
nen vorbestimmten Winkel aufweisen. In so einer An-
ordnung sind die Erstsystem-Anschlussgruppe und
die Zweitsystem-Anschlussgruppe nicht symmetrisch
bezüglich der Achse Ax angeordnet. In anderen Wor-
ten müssen die Erstsystem-Anschlussgruppe und
die Zweitsystem-Anschlussgruppe nicht symmetrisch
angeordnet sein und der Erstsystem-Verbinder 371
und der Zweitsystem-Verbinder 372 müssen nicht
symmetrisch angeordnet sein. Mit Ausnahme der An-
ordnung der Verbinder 371 und 372 ist die dritte Aus-
führungsform ähnlich wie die Konfiguration der ersten
Ausführungsform konfiguriert und kann die gleichen
vorteilhaften Wirkungen wie die erste Ausführungs-
form erreichen.

(Vierte Ausführungsform)

[0067] Die vierte Ausführungsform ist in Fig. 20
und Fig. 21 dargestellt. In der vierten Ausführungs-
form sind unterschiedliche elektronische Komponen-
ten des Controllers auf einem Substrat 230 montiert.
In anderen Worten kann das Substrat des Control-
lers als eine einzelne einstückige Platine ausgebil-
det sein. Mit Ausnahme der Konfiguration des Sub-
strats 230 ist die vierte Ausführungsform ähnlich wie
die Konfiguration der ersten Ausführungsform konfi-
guriert und kann die gleichen vorteilhaften Wirkungen
wie die erste Ausführungsform erreichen.

(Weitere Ausführungsformen)

[0068] In weiteren Ausführungsformen kann die En-
ergie durch eine einzelne Energiequelle bereitgestellt
werden, die Abzweigungen hat, um Energie für die
einzelnen Systeme bereitzustellen. Somit kann die
Lehre der vorstehend beschriebenen Ausführungs-
form auf die Energieanschlüsse einer Konfiguration
mit einer einzelnen Energiequelle angewandt wer-
den. Das heißt, sogar wenn eine einzelne Energie-
quelle von mehreren Systemen geteilt wird, kann ei-
ne Rauschreduzierungswirkung durch Anordnen ei-
nes Abschnitts der planaren Fläche des Pluspolan-
schlusses und zum Überlappen mit einem Abschnitt
der planaren Fläche verwirklicht werden.

[0069] In den Beschreibungen der ersten bis vier-
ten Ausführungsform sind der Basisabschnitt 350 und
die Verbinder 351 und 352 des Verbinderteils 35 als
separate strukturelle Elemente bezüglich der Abde-
ckung 21 beschrieben. In anderen Ausführungsfor-
men können der Basisabschnitt, der Verbinder und
die Abdeckung als ein einzelnes Element, das heißt
eine einzelne Struktur oder als ein Körper ausgebil-
det sein. In so einer Konfiguration können die An-
schlüsse der Verbinder mit dem Substrat des Con-
trollers beispielsweise durch Presspassen verbunden
werden. Alternativ kann das Substrat des Controllers
an den Verbinder, während die Leitungsdrähte des
Wicklungssatzes mit dem Controller verbunden sind,
beispielsweise durch Presspassen fixiert werden.

[0070] In anderen Ausführungsformen kann der Mo-
tor zwei Sätze von Wicklungsdrähten aufweisen, die
gleichphasig angeordnet sind. Die Anzahl von Pha-
sen des Motors ist nicht auf drei beschränkt, sondern
kann vier oder mehr sein. Der durch die Antriebsvor-
richtung anzutreibende Motor ist nicht auf einen bürs-
tenlosen Wechselstrommotor beschränkt, sondern er
kann ein Gleichstrommotor mit Bürsten sein. In sol-
chen Fällen kann eine H-Brückenschaltung als ein
Leistungswandler verwendet werden.

[0071] In anderen Ausführungsformen ist die An-
triebsvorrichtung nicht nur auf eine elektrische Ser-
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volenkungsvorrichtung anwendbar, sondern kann auf
andere elektrische Motoren angewandt werden.

[0072] Obwohl die vorliegende Offenbarung durch
die vorstehenden Ausführungsformen in Zusammen-
schau mit den Zeichnungen beschrieben ist, ist zu be-
achten, dass unterschiedliche Änderungen und Modi-
fikationen dem Fachmann ersichtlich sind und derar-
tige Änderungen, Modifikationen und zusammenge-
fasste Schemata als innerhalb des Umfangs der vor-
liegenden Offenbarung, wie er durch die Ansprüche
beschrieben ist, befindlich zu verstehen sind.
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Patentansprüche

1.  Antriebsvorrichtung, aufweisend:
einen Motor (80) mit einem ersten Satz Wicklungs-
drähten (801) und einem zweiten Satz Wicklungs-
drähten (802);
einen Controller (20), der koaxial mit dem Motor an-
geordnet ist und konfiguriert ist, um den Motor zu
steuern; und
einen Verbinder (35, 36, 37), der konfiguriert ist, um
einen externen Verbinder (161, 162) eines externen
Kabels zu verbinden, um eine Verbindung zwischen
dem Controller und dem externen Verbinder auszu-
bilden, wobei
der Controller eine Erstsystem-Steuereinheit (201)
und eine Zweitsystem-Steuereinheit (202) aufweist,
wobei die Erstsystem-Steuereinheit konfiguriert ist,
um Energie, die dem ersten Satz Wicklungsdrähten
(801) bereitgestellt wird, zu steuern, und die Zweit-
system-Steuereinheit konfiguriert ist, um Energie, die
dem zweiten Satz Wicklungsdrähten (802) bereitge-
stellt wird, zu steuern, und wobei
der Verbinder einen ersten Pluspolanschluss (121)
und einen ersten Minuspolanschluss (131) für En-
ergie, die der Erstsystem-Steuereinheit bereitgestellt
wird, aufweist, und einen zweiten Pluspolanschluss
(122) und einen zweiten Minuspolanschluss (132) für
Energie, die der Zweitsystem-Steuereinheit bereitge-
stellt wird, aufweist, und wobei
ein Abschnitt einer planaren Fläche des ersten Plus-
polanschlusses einen Abschnitt einer planaren Flä-
che des ersten Minuspolanschlusses überlappt, und
ein Abschnitt einer planaren Fläche des zweiten Plus-
polanschlusses einen Abschnitt einer planaren Flä-
che des zweiten Minuspolanschlusses überlappt.

2.  Antriebsvorrichtung gemäß Anspruch 1, wobei
der erste Pluspolanschluss und der erste Minuspol-
anschluss jeweils einen rechtwinkligen Querschnitt
mit einer langen Seite und einer kurzen Seite aufwei-
sen, wobei die lange Seite des Querschnitts des ers-
ten Pluspolanschlusses positioniert ist, um die lange
Seite des Querschnitts des ersten Minuspolanschlus-
ses zu überlappen, und wobei
der zweite Pluspolanschluss und der zweite Minus-
polanschluss einen rechtwinkligen Querschnitt mit ei-
ner langen Seite und einer kurzen Seite aufweisen,
wobei die lange Seite des Querschnitts des zweiten
Pluspolanschlusses positioniert ist, um die lange Sei-
te des Querschnitts des zweiten Minuspolanschlus-
ses zu überlappen.

3.  Antriebsvorrichtung gemäß Anspruch 1 oder 2,
wobei
der erste Pluspolanschluss und der zweite Pluspol-
anschluss eine gleiche Form aufweisen, und
der erste Minuspolanschluss und der zweite Minus-
polanschluss eine gleiche Form aufweisen.

4.  Antriebsvorrichtung gemäß Anspruch 3, wobei

der Verbinder einen ersten Signalanschluss (311,
331) zum Eingeben eines Signals in die Erstsystem-
Steuereinheit und einen zweiten Signalanschluss
(312, 332) zum Eingeben eines Signals in die Zweit-
system-Steuereinheit aufweist, und wobei
der erste Pluspolanschluss, der erste Minuspolan-
schluss und der erste Signalanschluss zusammen
als eine Erstsystem-Anschlussgruppe gruppiert sind,
und wobei
der zweite Pluspolanschluss, der zweite Minuspol-
anschluss und der zweite Signalanschluss zusam-
men als eine Zweitsystem-Anschlussgruppe grup-
piert sind, und wobei
die Erstsystem-Anschlussgruppe symmetrisch zur
Zweitsystem-Anschlussgruppe bezüglich einer Ach-
se (Ax) des Motors positioniert ist.

5.  Antriebsvorrichtung gemäß einem der Ansprü-
che 1 bis 4, wobei
der Verbinder einen Erstsystem-Verbinder (351) auf-
weist, der konfiguriert ist, um die Erstsystem-An-
schlussgruppe zu halten, und einen Zweitsystem-
Verbinder (352) aufweist, der konfiguriert ist, um die
Zweitsystem-Anschlussgruppe zu halten, und wobei
die Erstsystem-Anschlussgruppe symmetrisch zur
Zweitsystem-Anschlussgruppe bezüglich der Achse
(Ax) des Motors positioniert ist.

6.  Antriebsvorrichtung gemäß Anspruch 5, wobei
eine Einführungs- und Entfernungsrichtung des Erst-
system-Verbinders und des Zweitsystem-Verbinders
in einer gleichen Richtung wie die Achse (Ax) des Mo-
tors ist, und wobei
der Erstsystem-Verbinder und der Zweitsystem-Ver-
binder rechtwinklige Verbinder mit langen und kurzen
Seiten sind, und wobei
der Erstsystem-Verbinder benachbart zum Zweitsys-
tem-Verbinder positioniert ist, um eine Lücke (G) zwi-
schen dem Erstsystem-Verbinder und dem Zweitsys-
tem-Verbinder zu beinhalten, und wobei
eine Distanz der Lücke weniger als eine Breite der
kurzen Seiten des Erstsystem-Verbinders und des
Zweitsystem-Verbinders ist, und wobei
eine kurze Seite des Erstsystem-Verbinders mit einer
kurzen Seite des Zweitsystem-Verbinders ausgerich-
tet ist und eine andere kurze Seite des Erstsystem-
Verbinders mit einer anderen kurzen Seite des Zweit-
system-Verbinders ausgerichtet ist, und wobei
jede der kurzen Seiten des Erstsystem-Verbinders ei-
nen Buckel (391) aufweist, der weg von dem Erstsys-
tem-Verbinder hervorsteht und mit einem Hebel (181)
des externen Verbinders eingreift, und jede der kur-
zen Seiten des Zweitsystem-Verbinders einen Buckel
(392) aufweist, der weg von dem Zweitsystem-Ver-
binder hervorsteht und mit einem Hebel (182) des ex-
ternen Verbinders eingreift.

7.  Antriebsvorrichtung gemäß Anspruch 6, wobei
ein erster Hebel zum Eingreifen mit dem Buckel des
Erstsystem-Verbinders angeordnet ist, um einen in-
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terferenzfreien Operationsraum (S1) um ihn herum
für eine Wechseloperation zwischen Eingreifen und
Lösen aufzuweisen,
ein zweiter Hebel zum Eingreifen mit dem Buckel des
Erstsystem-Verbinders angeordnet ist, um einen in-
terferenzfreien Operationsraum (S2) um ihn herum
für eine Wechseloperation zwischen Eingreifen und
Lösen aufzuweisen, und
der interferenzfreie Raum des ersten Hebels und der
interferenzfreie Raum des zweiten Hebels einander
hinsichtlich der Anordnungsposition des ersten He-
bels und des zweiten Hebels gegenüberliegen.

8.  Antriebsvorrichtung gemäß einem der Ansprü-
che 5 bis 7, wobei
eine Rippe (390) an einer Position zwischen dem
Erstsystem-Verbinder und dem Zweitsystem-Verbin-
der zum Verbinden der zwei Verbinder vorgesehen
ist.

9.  Antriebsvorrichtung gemäß einem der Ansprü-
che 1 bis 8, wobei
ein Substratverbindungsende (125) des ersten Plus-
polanschlusses und ein Substratverbindungsende
(135) des ersten Minuspolanschlusses entlang einer
Linie positioniert sind, die senkrecht zu einer virtuel-
len Linie (L) ist, die die Achse des Motors passiert,
und
ein Substratverbindungsende (126) des zweiten
Pluspolanschlusses und ein Substratverbindungsen-
de (136) des zweiten Minuspolanschlusses entlang
einer Linie positioniert sind, die senkrecht zur virtuel-
len Linie (L) ist.

Es folgen 19 Seiten Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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