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(67) Die Erfindung betrifft ein Lenkmodul fur ein
Spielfahrzeug, insbesondere fiir ein ferngesteuertes
Spielfahrzeug, mit wenigstens zwei Uber jeweils einen
Radtrager (40) aufgehangten lenkbaren Radern (30), ei-
nem Lenkmotor (10) sowie einem Lenkgetriebe (20), wo-

bei wenigstens ein Radtréger eine Verzahnung (21)auf-
weist, in die das Lenkgetriebe zur Ubertragung der Lenk-
bewegung eingreift.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Lenkmodul fir ein
Spielfahrzeug mit wenigstens zwei Uber jeweils einen
Radtrager aufgehangtenlenkbaren Radern, einem Lenk-
motor sowie einem Lenkgetriebe.

[0002] Es sind Spielzeugautos bekannt, die sich per
Funk fernsteuern lassen. Ublicherweise wird versucht,
das Design derartiger Spielzeugautos moglichst detail-
getreu bekannten Vorbildern aus der realen Fahrzeug-
technik nachzubilden. Neben dem &uRerlichen Erschei-
nungsbild soll zudem das Fahrverhalten der realen Vor-
bilder mdglichst realitdtsnah kopiert werden.

[0003] Ferngesteuerte Spielfahrzeuge werden in ver-
schiedenen MaRstaben gefertigt. Neuartige Spielkon-
zepte setzen dabei auf ferngesteuerte PKW-Fahrzeuge,
insbesondere Rennwégen, die im MalRstab 1:43 autark
oder auf einem passenden Rennbahnsystem bespielt
werden kdnnen.

[0004] InderVergangenheitwurde stets darauf geach-
tet, den Lenkantrieb des Spielfahrzeugs in Funktion und
Aussehen dem realen Vorbild mdglichst exakt nachzu-
bilden. Die aus der Fahrzeugtechnik bekannten Lenkme-
chanismen stellen jedoch hochkomplexes Konstruktio-
nen dar, die sich in einem Spielzeug und speziell im ge-
forderten Maf3stab von 1:43 nur ndherungsweise umset-
zen lassen.

[0005] Bisher sind ferngesteuerte Landwirtschafts-
und Nutzfahrzeugmodelle im MaRstab 1:32 bekannt, die
einen Lenkmotor mit gekoppeltem Lenkgetriebe sowie
einer Spurstange zur Ubertragung der Lenkbewegung
auf die Achsen verwenden. Bezogen auf die Fahrzeug-
gréRe bendtigt diese Konstruktion verhaltnismafig viel
Bauraum. Zudem eignet sich die beschriebene Konstruk-
tion vorwiegend flr Landwirtschafts- und Nutzfahrzeug-
modelle, die sich durch eine relativ langsame Fortbewe-
gungsgeschwindigkeit auszeichnen. Der beschriebene
Lenkmechanismus eignet sich daher nur bedingt fir den
Einsatz in schnelleren Spielfahrzeugen, wie beispiels-
weise Rennfahrzeuge, die auf eine reaktionsschnelle
Lenkung angewiesen sind.

[0006] Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung be-
steht darin, ein Lenkmodul zu entwickeln, das besonders
raumsparend in jeglicher Art von ferngesteuerten Spiel-
fahrzeugen einsetzbar ist und zudem durch eine kurze
Reaktionszeit zur Ausfiihrung der Lenkbewegung be-
sticht.

[0007] Diese Aufgabe wird durch ein Lenkmodul fiir
ein Spielfahrzeug gemanl den Merkmalen des Anspruchs
1 gelést. Vorteilhafte Ausgestaltungen des Lenkmoduls
sind Gegenstand der abhangigen Unteranspriiche.
[0008] GemafR Anspruch 1 wird also ein Lenkmodul fiir
ein Spielfahrzeug vorgeschlagen, das wenigstens zwei
Uber jeweils einen Radtrager aufgehangte lenkbare Ra-
der verflgt. Fur die Ausfiihrung der Lenkbewegung dient
ein Lenkmotor, der iber ein Lenkgetriebe mit den Rad-
tragern in Verbindung steht.

[0009] Um auf den Einsatz einer Spurstange vollstan-
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dig verzichten zu koénnen, ist es erfindungsgemaf vor-
gesehen, dall wenigstens ein Radtrager eine Verzah-
nung aufweist, in die das Lenkgetriebe zur Ubertragung
der Lenkbewegung eingreift. Die Ubertragung der Lenk-
bewegung erfolgt demnach nicht mehr mittelbar tber ei-
ne Spurstange, sondern unmittelbar durch eine direkte
Anbindung des Lenkgetriebes an wenigstens einen Rad-
trager.

[0010] Eine Transformation der Rotationsbewegung
des Motors in eine Linearbewegung der Spurstange ist
folglich Uberfllssig.

[0011] Vorteilhafterweise ist das Lenkmodul nach dem
Prinzip einer Achsschenkellenkung aufgebaut. Die erfin-
dungsgemale Ausfihrung erméglicht eine raumsparen-
de Bauweise, was insbesondere vor dem Hintergrund
des geforderten MalRstabs von 1:43 enorm wichtig ist.
Ferner ist die Verwendung eines komplizierten Lenkge-
sténges, wie einer Spurstange, deutlich schmutzemp-
findlicher und bei Ausfihrungen im gewinschten
Mafstab deutlich instabiler.

[0012] Besonders vorteilhaft ist es, wenn die Verbin-
dung zwischen Radtrager und Getriebe die letzte Getrie-
bestufe des Lenkgetriebes bildet. Das verwendete Lenk-
getriebe ist vorteilhafterweise ein flinfstufiges Getriebe,
wobei die fiinfte Stufe durch die eingreifende Verzah-
nung von Radtrager und vorletztem Zahnrad des Lenk-
getriebes gebildet ist. Die letzte Getriebestufe des ver-
wendeten Lenkgetriebes wird nicht fir eine lineare Be-
wegung der Spurstange genutzt, sondern stattdessen di-
rekt in die Radaufhangung eingebracht.

[0013] Als Lenkmotor wird vorzugsweise ein Elektro-
motor, insbesondere ein Mikromotor verwendet. Elektro-
bzw. Mikromotoren zeichnen sich durch besonders hohe
Drehzahlen mit geringem Drehmoment aus. Die Dreh-
zahl liegt bevorzugt im Bereich zwischen 25000 bis
35000 Umdrehungen pro Minute, besonders bevorzugt
bei ca. 30000 Umdrehungen pro Minute. Das resultie-
rende Drehmoment liegt bevorzugt im Bereich zwischen
3 x 105 Nm bis 8 x 105 Nm, besonders bevorzugt bei
ca. 5 x 10-5 Nm. Die hohe Motordrehzahl wird mit Hilfe
einer Getriebeuntersetzung des Lenkgetriebes an die je-
weilige FahrzeuggréRe des Spielfahrzeugs angepalit
und in die entsprechende Rotationsbewegung zur Aus-
fuhrung der Lenkbewegung tbersetzt.

[0014] Bisherige ferngesteuerte Spielfahrzeuge bzw.
Lenkmodule verfligen Uber keine oder eine nur stark ein-
geschrankte Achsfederung. In einer besonders vorteil-
haften Ausfiihrungsform weist das Lenkmodul eine inte-
grierte Einzelradfederung pro Radtrager auf.

[0015] Vorzugsweise wird fiir die Implementierung der
Einzelradfederung die letzte Getriebestufe, das heil’t die
Verbindung aus Lenkgetriebe und Radaufthangung ver-
wendet. Insbesondere soll die Radaufhdngung als Fe-
derbein agieren und in vertikaler Richtung, d.h. in Rich-
tung des Federweges, verschieblich gelagert sein. Es ist
zweckmaRig, wenn die Verzahnung des Lenkgetriebes
oder alternativ die Verzahnung des Radtragers bzw. Fe-
derbeins an den Federweg der implementierten Einzel-
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radfederung angepalitist, insbesondere derart, da Giber
den gesamten Federweg ein gegenseitiger Eingriff der
beiden Verzahnungen gewéahrleistet ist.

[0016] Besonders vorteilhaft ist es, wenn der Feder-
weg in axialer Richtung der Verzahnung zwischen Rad-
aufhdngung und Lenkgetriebe erfolgt. Der Eingriff der
Verzahnung wird hierbei durch eine Anpassung der
Zahnbreite des mit dem Radtrager in Eingriff stehenden
Zahnrads des Lenkgetriebes oder alternativ durch die
Anpassung der Zahnbreite der Radaufthdngung sicher-
gestellt. Insbesondere wird die Zahnbreite vergréRert,
um den Eingriff des vertikal bewegten Radtragers tber
den gesamten Federweg sicherzustellen.

[0017] Die Federsteifigkeit der verwendeten Einzel-
radfederung kann tiber wenigstens eine integrierte Feder
festgelegt werden. Denkbar ist es, dall wenigstens eine
Blattfeder an der Einzelradfederung angeordnet ist. Die
Blattfeder ist bevorzugt quer zur Radaufhangung, d.h.
parallel zur Radachse angeordnet. Besonders bevorzugt
liegt die Blattfeder oben auf der Oberseite der Radauf-
hangung auf.

[0018] Diewenigstens eine Blattfederistsinnvollerwei-
se wechselbar an der Radaufhdngung bzw. am Lenkmo-
dul angeordnet, was den Austausch der wenigstens ei-
nen Feder auch fiir den Laien erméglicht. Durch geeig-
nete Wahl der wenigstens einen verwendeten Feder
kann der Bediener Einflu auf die Federsteifigkeit und
damit auf das Fahrverhalten des Fahrzeugs nehmen.
[0019] Der erfindungsgemafle Aufbau des Lenkmo-
duls stellt keine besonders hohen Anforderungen an die
verwendeten Materialeigenschaften. Vor diesem Hinter-
grund kann zumindest ein Teil des Lenkmoduls bzw.
Lenkgetriebes aus leichten Kunststoffteilen gefertigt
sein. Dies wirkt sich positiv auf das Gewicht, den Ge-
rauschpegel, den Herstellungspreis sowie den Montage-
und Wartungsaufwand des Getriebes und des Lenkmo-
duls aus.

[0020] Fir die Ansteuerung des Lenkmotors ist die
Kenntnis des aktuell eingestellten Lenkwinkels von Vor-
teil. Hierzu ist zweckmaRig eine Lenkwinkelerfassung in
das Lenkmodul integriert. Die konkrete Ausgestaltung
der Lenkwinkelerfassung ist beliebig, grundséatzlich ist
jede beliebige Sensorik, die platzsparend in das Lenk-
modul integrierbar ist, geeignet.

[0021] Das Lenkmodul kann vorzugsweise eine Elek-
tronik zur Ansteuerung des Lenkmotors bzw. zur Aus-
wertung der von der Lenkwinkelerfassung bereitgestell-
ten Signale umfassen. Unter Beriicksichtigung der von
der Lenkwinkelerfassung bereitgestellten Signale kann
eine Regelung des Ist-Lenkwinkels durch die Elektronik
erfolgen. Denkbar ist es auch, dal die Lenkwinkelerfas-
sung Bestandteil der Elektronik ist. Besonders vorteilhaft
ist es, wenn die Elektronik zumindest teilweise in das
Getriebegehduse des Lenkgetriebes integriert ist.
[0022] Die integrierte Elektronik des Lenkmoduls er-
moglicht bevorzugt eine proportionale Ansteuerung des
Lenkgetriebes. Dies gewahrleistet ein nahezu ideales
Fahrverhalten des ferngesteuerten Spielfahrzeugs.
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[0023] Die Plazierung des Lenkmoduls im vorderen
Teil eines Spielfahrzeugs macht die Integration ein oder
mehrerer Aufnahmemittel zur Aufnahme eines Lichtmo-
duls bzw. wenigstens eines Fahrzeugscheinwerferin das
Lenkmodul sinnvoll. Wenigstens ein Aufnahmemittel
kann beispielsweise als Stiftsockel zur Aufnahme we-
nigstens eines Fahrzeugscheinwerfers ausgefiihrt sein.
Dieser laRt sich idealerweise 16sbar befestigen.

[0024] Die Erfindung betrifft zudem ein ferngesteuer-
tes Spielfahrzeug, insbesondere ein PKW-Rennfahr-
zeug, mit einem Lenkmodul gemaR der vorliegenden Er-
findung bzw. einer vorteilhaften Ausgestaltung des erfin-
dungsgemalen Lenkmoduls. Die Vorteile und Eigen-
schaften des ferngesteuerten Spielfahrzeugs entspre-
chen offensichtlich denen des erfindungsgemafen Lenk-
moduls, weshalb an dieser Stelle auf eine wiederholende
Beschreibung verzichtet wird.

[0025] Besonders zweckmalRig ist es, wenn das erfin-
dungsgemale Lenkmodul wechselbar in das fernge-
steuerte Spielfahrzeug integrierbar ist. Mdglich ist es
auch, dall das Lenkmodul universal, insbesondere be-
zliglich seiner geometrischen Abmessung, ausgefiihrt
ist. In diesem Fall eignet sich das Lenkmodul fiir den
Einsatzin verschiedenartigen ferngesteuerten Spielfahr-
zeugen.

[0026] Weitere Vorteile und Eigenschaften der Erfin-
dung werden anhand eines in den Zeichnungen naher
dargestellten Ausfiihrungsbeispiels erldutert. Es zeigen:

Fig. 1:  eine perspektivische Frontansicht auf das er-
findungsgemaRe Lenkmodul,

Fig. 2:  eine perspektivische Frontansicht auf das er-
findungsgemafie Lenkmodul von unten,

Fig. 3: eine Draufsicht auf das erfindungsgemalie
Lenkmodul,

Fig. 4: eine Detailaufnahme des erfindungsgemafien
Lenkmoduls,

Fig. 5:  eine weitere Detailansicht des erfindungsge-
mafRken Lenkmoduls,

Fig. 6:  eine Explosionsdarstellung des erfindungsge-
mafen Lenkmoduls und

Fig. 7:  eine Seitenansicht des erfindungsgemafien

ferngesteuerten Spielfahrzeugs.

Figur 1 zeigt eine perspektivische Frontansicht des er-
findungsgemafRen Lenkmoduls. Die Darstellung zeigt
den Lenkmotor 10, der als elektrischer Servomotor aus-
geflhrt ist.

[0027] Durch Betatigung des Servomotors 10 wird eine
Lenkbewegung auf die gelenkten Rader 30 tbertragen.
Die Kraftibertragung erfolgt tiber das Lenkgetriebe 20,
das das abtriebsseitige Drehmoment des Servomotors
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10 auf die Einzelradaufhangungen 40 der Rader 30 tber-
tragt.

[0028] Das Lenkgetriebe 20 weist insgesamt fiinf Ge-
triebestufen auf, wobei die einzelnen Stufen nach dem
Prinzip eines bekannten Stirnradgetriebes aufgebaut
sind. Abtriebsseitig ist am Servomotor 10 ein Kegelrad
11 montiert, das in Eingriff mit dem ersten Zahnrad 22
des Lenkgetriebes 20 steht.

[0029] Die extrem hohe Drehzahl des Servomotors 10
im Bereich von ca. 30000 Drehungen pro Minute erfor-
derteine Getriebeuntersetzung. Diese wird durch die fiinf
Getriebestufen erreicht, wobei die letzte Getriebestufe
durch die Zahnrader 21 und die zugeordnete Radauf-
hangung 40 gebildet wird. Hierzu ist an jeder Radauf-
hangung 40 auf der dem Getriebe 20 zugewandten Seite
eine Verzahnung 41 vorgesehen.

[0030] Die Drehbewegung des Servomotors 10 wird
folglich durch das Getriebe 20 untersetzt und im An-
schluf® unmittelbar auf die Radaufhdngung 40 einge-
bracht. Eine Transformation zwischen rotierender und
linearer Bewegung ist nicht notwendig, der Einsatz einer
Spurstange ist damit hinfallig. Die dargestellte Lenkkon-
struktion, insbesondere das Lenkgetriebe 20, ist ver-
gleichsweise kleinbauend und eignet sich besonders gut
fur die Integration in ferngesteuerte Spielfahrzeuge, ins-
besondere fiir Fahrzeuge die im Maf3stab von 1:43 ge-
baut sind.

[0031] Die Laufrader 30 sind aufderrechten und linken
Achsaufnahme 43 montiert, die drehbar innerhalb der
Radaufhangungen 30 gelagert sind.

[0032] Figur 2 zeigt das erfindungsgemafe Lenkmo-
dul in einer perspektivischen Ansicht von unten. In der
Darstellung ist zu erkennen, daf} an der Getriebeunter-
seite 20 eine Platine 60 mit der bendtigten Elektronik 61
fur die Ansteuerung des Lenkmotors 10 montiert ist. Die
Elektronik 61, beispielsweise ein programmierbarer Mi-
kroprozessor, Ubernimmt neben der Ansteuerung des
Servomotors 10 gegebenenfalls die Analyse der durch
eine Lenkwinkelerfassung 50 bereitgestellten Signale.
Die Lenkwinkelerfassung 50 ist seitlich an der Kante der
Platine 60 befestigt und steht Uiber Leiterbahnen mit der
Elektronik 61 in Verbindung. Die technische Ausfliihrung
der Lenkwinkelerfassung 50 spielt fiir den erfindungsge-
malen Gegenstand eine untergeordnete Rolle und soll
daher nicht weiter vertieft werden.

[0033] Weiterhin sind zwei Lichtmodulaufnehmer 70 in
den vorderen Eckbereichen der Platine 60 vorgesehen.
Mit Hilfe der Lichtmodulaufnehmer 70 kénnen Fahrzeug-
scheinwerfer am Fahrzeugchassis beleuchtet werden.
[0034] Die Draufsicht auf das erfindungsgemafie
Lenkmodul der Figur 3 verdeutlicht nochmals den 5-stu-
figen Aufbau des Lenkgetriebes 20.

[0035] Neben der erfindungsgemalen Konstruktion
der Kraftiibertragung vom Servomotor 10 zur jeweiligen
Radaufhangung 40 ist zudem eine integrierte Einzelrad-
federung vorgesehen. Der Achsfedermechanismus soll
anhand Figur 4 detailliert beschrieben werden. Die Dar-
stellung zeigt eine schematische Ansicht der rechten
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Radaufhdngung 40 des Lenkmoduls. Neben der Radauf-
hangung 40 sowie dem auf der Achsaufnahme 43 ange-
ordneten Rad 30 ist ein Teil des Getriebes 20 dargestellt.
Die Radaufhangung 40 ist entlang der vertikalen Achse
80 verschieblich mittels der Anlenkpunkte A, B am obe-
ren und unteren Gehauseteil 100, 101 des Lenkmoduls
gelagert. An der Ober- und Unterseite der Radaufhan-
gung 40 ragtjeweils senkrecht ein Zylinderstift 45 hervor,
der in eine dafiir vorgesehene Bohrung am Gehduseo-
ber- bzw. unterteil 100, 101 eingreift und darin drehbar
gelagert ist. Damit ist die Radaufhdngung drehbar und
in Achsrichtung 80 verschieblich am Lenkmodulgehause
100, 101 gelagert.

[0036] Der maximale Federweg wird durch die Lange
der Zylinderstifte 45 begrenzt. Da eine Lenkbewegung
der Radaufhangung 40 lber den gesamten Federweg
sichergestellt sein muR, ist fir einen Eingriff der Verzah-
nung 41 in das Zahnrad 21 in jeder Relativposition der
Radaufhdngung zum Gehause 100, 101 zu sorgen. Hier-
zu ist das vorletzte Zahnrad 21 des Getriebes 20 in axi-
aler Richtung verlangert, d.h. seine Zahnbreite wurde an
den maximalen Federweg angepal}t, um in jeder Rela-
tivposition einen Zahneingriff gewahrleisten zu kdnnen.
[0037] Die Federsteifigkeit der Einzelradaufhdngung
ist durch die montierte Blattfeder 90 definiert, die sich auf
der Oberseite des Gehauseteils 100 parallel zur Radach-
se zwischen den beiden Anlenkpunkten A der rechten
und linken Radaufhangung 40 erstreckt (siehe Figur 5).
Die Blattfeder 90 wird Gber das Federbefestigungsteil 91,
das Uber den Steg 92 mit der eigentlichen Blattfeder 90
verbunden ist, mittels Schraubverbindung am Gehause-
teil 100 verschraubt. Ohne Belastung der Rader 30 ist
die Blattfeder 90 entspannt. Eine Belastung der Rader
30 bzw. der Radaufhéangung 40 wirkt der Federkraft ent-
gegen.

[0038] Figur 6 zeigt eine Explosionsdarstellung sowie
den vollstdndig montierten Aufbau des erfindungsgema-
Ren Lenkmoduls. Erkennbar sind die beiden Geh&use-
teile 100, 101, die zur drehbaren Lagerung der einzelnen
Zahnrader entsprechende Ausnehmungen 102 aufwei-
sen. Neben den Ausnehmungen 102 fir die Zahnrader
ist zudem eine rundliche Ausformung zur Aufnahme des
Servomotors 10 vorgesehen. Zwischen dem Gehause-
ober- und unterteil 100, 101 wird eine Zwischenplatte
109 eingefligt. Die einzelnen Zahnrader werden mit Hilfe
der Zylinderstifte 110, die in entsprechende Bohrungen
der Gehéauseteile 100, 101 steckbar sind, drehbar am
Gehéause 100, 101 gelagert.

[0039] Die Zylinderstifte 45 der Radaufhdngungen 40
werden in die entsprechenden Bohrungen 103 der Ge-
hauseteile 100, 101 gesteckt. Die Zylinderstifte 45 sowie
der Bereich der Radaufhangung 30 entlang ihrer Dreh-
achse sind hohl ausgefiihrt. Zur Fixierung der Radauf-
héangung am Gehause 100, 101 wird daher eine Schrau-
be 104 von der Oberseite des Gehauseteils 100 durch
den Hohlraum geflihrt und mit einem Gewinde 105 an
der Unterseite des Gehdauseteils 101 verschraubt. Die
Blattfeder 90 wird mittels der beiden Schrauben 106 mit
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dem Gehdauseoberteil 100 verschraubt. Die an der Un-
terseite des Gehauseteils 101 montierte Platine 60 wird
Uber eine zusatzliche Gehduseabdeckung 107 verdeckt,
die mittels der Schrauben 108 fixiert wird.

[0040] Das montierte Lenkmodul ist in der Fahrzeug-
front des erfindungsgemafen ferngesteuerten Spielfahr-
zeugs 200 anordenbar (siehe Figur 7). Dabei ist es
zweckmafig, wenn der gesamte Aufbau des Fahrzeugs
200 modulartig ist, so dafl die Fahrzeugkonstruktion
durch Austausch einzelner Modul variiert werden kann.
Beispielsweise ist das erfindungsgemafle Lenkmodul in
dem Fahrzeug 200 gemaf der Darstellung aus Fig. 7 als
auch in anderen Fahrzeugmodellen einsetzbar.

[0041] Dervergleichsweise einfache Aufbau des erfin-
dungsgemafien Lenkmoduls reduziert die anfallenden
Produktionskosten. Zudem erhéht die erfindungsgema-
Re Konstruktion die Montage und Reparaturfreundlich-
keitdes Lenkmoduls bzw. des ferngesteuerten Spielfahr-
zeugs 200. Trotz der einfachen Konstruktion wird jedoch
einrealitdtsnahes Fahrverhalten des Fahrzeugs erreicht.

Patentanspriiche

1. Lenkmodul fiir ein Spielfahrzeug, insbesondere fiir
ein ferngesteuertes Spielfahrzeug, mit wenigstens
zwei Uber jeweils einen Radtrager aufgehangten
lenkbaren Radern, einem Lenkmotor sowie einem
Lenkgetriebe,
dadurch gekennzeichnet,
daB wenigstens ein Radtrager eine Verzahnung auf-
weist, in die das Lenkgetriebe zur Ubertragung der
Lenkbewegung eingreift.

2. Lenkmodul nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Verbindung zwischen Radtrager
und Getriebe die letzte Getriebestufe bildet.

3. Lenkmodul nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB das Lenk-
modul eine integrierte Einzelradfederung pro Rad-
trager aufweist.

4. Lenkmodul nach Anspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Verzahnung des Lenkgetriebes
und/oder des Radtragers an den Federweg wenigs-
tens eines Radtragers angepalt ist.

5. Lenkmodul nach Anspruch 3 oder 4, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die Zahnbreite des mitdem Rad-
trager in Eingriff stehenden Zahnrads des Lenkge-
triebes und/oder die Zahnbreite der Verzahnung am
Radtrager an den Federweg angepalt ist.

6. Lenkmodul nach einem der Anspriiche 3 bis 5, da-
durch gekennzeichnet, daB der Federweg in axi-
aler Richtung der Verzahnung zwischen Radaufhan-
gung und Lenkgetriebe verlauft.
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10.

1.

12.

13.

14.

15.

Lenkmodul nach einem der Anspriiche 3 bis 6, da-
durch gekennzeichnet, daB die integrierte Einzel-
radfederung wenigstens eine Blattfeder aufweist,
wobei die wenigstens eine Blattfeder vorzugsweise
wechselbar angeordnet ist.

Lenkmodul nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die Getrie-
beteile, insbesondere die Getriebeverzahnung, aus
Kunststoff gefertigt ist.

Lenkmodul nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB der Lenk-
motor ein Elektroantrieb ist.

Lenkmodul nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB der Lenk-
motor eine hohe Drehzahl, bevorzugtim Bereich zwi-
schen 25000 U/min und 35000 U/min, besonders
bevorzugt ca. 30000 U/min, und ein geringes Dreh-
moment, bevorzugt im Bereich zwischen 3*10-5 und
8*10-5 Nm, besonders bevorzugt ca. 5*10-5 Nm, auf-
weist.

Lenkmodul nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB das Lenk-
modul eine integrierte Lenkwinkelerfassung auf-
weist.

Lenkmodul nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB eine Elek-
tronik zur Ansteuerung des Lenkmotors und/oder zur
Auswertung der von der Lenkwinkelerfassung be-
reitgestellten Signale zumindest teilweise in das Ge-
triebegehause integriert ist.

Lenkmodul nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB das Lenk-
modul wenigstens ein Aufnahmemittel, insbesonde-
re einen Stiftsockel, zur Aufnahme eines Lichtmo-
duls fur einen Fahrzeugscheinwerfer aufweist.

Lenkmodul nach einem der vorhergehenden An-
spriche, dadurch gekennzeichnet, daB das Lenk-
getriebe durch die Elektronik proportional ansteuer-
bar ist.

Ferngesteuertes Spielfahrzeug, insbesondere ein
PKW-Rennfahrzeug, mit einem Lenkmodul geman
einem der vorhergehenden Anspriiche.
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Figur 4 A
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Figur 6
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Figur 7
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