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(57) Hauptanspruch: Lastschaltgetriebe (16B) für ein Fahr-
zeug, umfassend:
ein Getriebegehäuse (32) mit einer vorderen Endwand
(28B), einer hinteren Endwand (34B) und einem Zahnrad-
gehäuse (36B), das die vordere Endwand (28B) und die
hintere Endwand (34B) verbindet und mit diesen zusam-
menwirkt, um einen Zahnräderraum zu definieren,
eine Antriebswelle (24), die in der vorderen Endwand (28B)
drehbar gelagert ist,
eine koaxial zur Antriebswelle (24) angeordnete Abtriebs-
welle (38), die in der hinteren Endwand (34B) drehbar ge-
lagert ist,
eine Planetenradanordnung mit einem ersten, einem zwei-
ten und einem dritten Planetenradsatz (44, 46, 48), wobei
jeder Planetenradsatz (44, 46, 48) ein Sonnenrad (50, 60,
70), ein Hohlrad (52, 62, 72) und einen Planetenträger (58,
68, 78) aufweist, wobei das Sonnenrad (60) des zweiten
Planetenradsatzes (46) in kontinuierlicher Verbindung mit
der Antriebswelle (24) für eine gemeinsame Drehung mit
dieser steht, das Hohlrad (52) des ersten Planetenradsat-
zes (44) und der Planetenträger (78) des dritten Planeten-
radsatzes (48) in kontinuierlicher Verbindung mit der Ab-
triebswelle (38) für eine gemeinsame Drehung mit dieser
stehen, der Planetenträger (58) des ersten Planetenradsat-
zes (44) und das Hohlrad (62) des zweiten Planetenradsat-
zes (46) miteinander in kontinuierlicher Verbindung stehen,
und der Planetenträger (68) des zweiten Planetenradsat-
zes (46) und das Hohlrad (72) des dritten Planetenradsat-
zes (48) miteinander in kontinuierlicher Verbindung stehen,
einen ersten Drehmomentübertragungsmechanismus
(80B), der einen Servomechanismus (90B) mit einem fluid-
betätigten Kolben (92) aufweist, der in einem Gehäuse

(144B) abgestützt ist, zwischen dem ersten und dem zwei-
ten Planetenradsatz (44, 46) angeordnet ist, und der be-
tätigt werden kann, um selektiv die Antriebswelle (24) mit
dem Sonnenrad (50) des ersten Planetenradsatzes (44) in
Verbindung zu bringen,
einen zweiten Drehmomentübertragungsmechanismus
(82B), der einen Servomechanismus (110B) mit einem
fluidbetätigten Kolben (112B) aufweist, der in einer ersten
Kammer (114) verschiebbar abgestützt ist, die an der vor-
deren Endwand (28A) ausgebildet ist, und der selektiv be-
tätigt werden kann, um das Sonnenrad (50) des ersten Pla-
netenradsatzes (44) mit dem Getriebegehäuse (32) in Ver-
bindung zu bringen,
einen dritten Drehmomentübertragungsmechanismus
(84B), der einen Servomechanismus (120B) mit einem
fluidbetätigten Kolben (122B) aufweist, der in einer zweiten
Kammer (124) verschiebbar abgestützt ist, die an der vor-
deren Endwand (28B) ausgebildet ist, und der selektiv be-
tätigt werden kann, um den Planetenträger (58) des ersten
Planetenradsatzes (44) mit dem Getriebegehäuse (32) in
Verbindung zu bringen, ...



(19)

(10) DE 10 2004 051 176 B4 2017.11.30

2/16

(56) Ermittelter Stand der Technik:
DE 103 33 429 A1
DE 103 33 430 A1
DE 103 33 434 A1
DE 199 12 480 A1
US 5 106 352 A
US 6 135 912 A



DE 10 2004 051 176 B4    2017.11.30

3/16

Beschreibung

[0001] Diese Erfindung betrifft Lastschaltgetriebe für
ein Fahrzeug, die drei Planetenradsätze und fünf
Drehmomentübertragungsmechanismen aufweisen.

[0002] Automatische Lastschaltgetriebe werden ge-
genwärtig in einer Anzahl von Pkw verwendet. Be-
kanntlich stellt das Automatikgetriebe mehrere über
Planetenräder hergestellte Drehzahlverhältnisse in
der Vorwärtsrichtung und zumindest ein Rückwärts-
Drehzahlverhältnis bereit. Diese Drehzahlverhältnis-
se werden durch die Verwendung mehrerer Plane-
tenradsätze hergestellt, die durch eine Anzahl von
fluidbetätigten Reibungs-Drehmomentübertragungs-
mechanismen gesteuert werden, die üblicherweise
Kupplungen und Bremsen genannt werden.

[0003] Es ist Standard geworden, in Automatikge-
trieben zur Verwendung in Pkw zumindest vier Vor-
wärts-Drehzahlverhältnisse bereitzustellen. In jüngs-
ter Zeit haben die Automobilhersteller die Vorwärts-
Drehzahlverhältnisse auf fünf und in manchen Fällen
auf sechs erhöht. Dies erfordert natürlich das Hinzu-
fügen von Planetenradsätzen sowie den Versuch, die
Anzahl von Drehmomentübertragungsmechanismen
auf einem Minimum zu halten.

[0004] Eine Anzahl von gegenwärtig vorgeschla-
genen Sechsgang-Planetengetrieben stellt drei Pla-
netenradsätze und fünf Reibungs-Drehmomentüber-
tragungsmechanismen bereit. Dies ergibt Probleme
bei der Packungssituation für die Positionierung der
Drehmomentübertragungsmechanismen in der Ge-
triebeumgebung.

[0005] Ein derartiges Getriebe ist in US-Patent Nr.
5,106,352, das am 21. April 1992 für Lepelletier
erteilt wurde, beschrieben. Dieses Lastschaltgetrie-
be stellt sechs Vorwärts-Drehzahlverhältnisse be-
reit und wendet einen Antriebszahnradsatz und ei-
nen Übersetzungsverhältniszahnradsatz an. Der An-
triebszahnradsatz von Lepelletier weist ein festste-
hendes Element in dem Vorwärts-Planetenradsatz
auf, um einen Antrieb mit einem Übersetzungsver-
hältnis ins Langsame für den Übersetzungsverhält-
niszahnradsatz bereitzustellen, der vorzugsweise ein
Ravigneaux-Zahnradsatz ist.

[0006] US-Patent Nr. 6,135,912, das am 24. Okto-
ber 2000 für Tsukamoto et al erteilt wurde, liefert
Lösungen für das Packen der Reibungsvorrichtun-
gen in dem Sechsganggetriebe nach Lepelletier. Je-
doch gibt es viele andere Sechsgang-Planetenrad-
sätze mit fünf Drehmomentübertragungsmechanis-
men, auf die die Anordnung von Tsukamoto et al nicht
anwendbar ist.

[0007] Aus dem nachveröffentlichten Dokument
DE 103 33 430 A1 ist ein Lastschaltgetriebe für ein

Fahrzeug bekannt, das aufweist: ein Getriebegehäu-
se mit einer vorderen und einer hinteren Endwand
und einem Gehäuseteil, das die vordere und die hin-
tere Endwand verbindet und mit diesen zusammen-
wirkt, um einen Innenraum zu definieren, eine An-
triebswelle, die in der vorderen Endwand drehbar ge-
lagert ist, eine koaxial zur Antriebswelle angeordnete
Abtriebswelle, die in der hinteren Endwand drehbar
gelagert ist, einen ersten, einen zweiten und einen
dritten Planetenradsatz, von denen jeder ein Sonnen-
rad, ein Hohlrad aufweist, wobei das Sonnenrad des
zweiten Planetenradsatzes in kontinuierlicher Verbin-
dung mit der Antriebswelle für eine gemeinsame Dre-
hung mit dieser steht, das Hohlrad des ersten Pla-
netenradsatzes und der Planetenträger des dritten
Planetenradsatzes in kontinuierlicher Verbindung mit
der Abtriebswelle für eine gemeinsame Drehung mit
dieser stehen, der Planetenträger des ersten Plane-
tenradsatzes und das Hohlrad des zweiten Planeten-
radsatzes miteinander in kontinuierlicher Verbindung
stehen, und der Planetenträger des zweiten Plane-
tenradsatzes und das Hohlrad des dritten Planeten-
radsatzes miteinander in kontinuierlicher Verbindung
stehen, einen ersten Drehmomentübertragungsme-
chanismus, der einen Servomechanismus mit einem
an der vorderen Endwand abgestützten, fluidbetätig-
ten Kolben aufweist, und der betätigt werden kann,
um selektiv die Antriebswelle mit dem Sonnenrad des
ersten Planetenradsatzes in Verbindung zu bringen,
einen zweiten Drehmomentübertragungsmechanis-
mus, der einen Servomechanismus mit einem fluid-
betätigten Kolben aufweist, der in einer in der vor-
deren Endwand ausgebildeten ersten Kammer ver-
schiebbar abgestützt ist, und der selektiv betätigt wer-
den kann, um das Sonnenrad des ersten Planeten-
radsatzes mit dem Getriebegehäuse in Verbindung
zu bringen, einen dritten Drehmomentübertragungs-
mechanismus, der einen Servomechanismus mit ei-
nem fluidbetätigten Kolben aufweist, der in einer in
der vorderen Endwand ausgebildeten zweiten Kam-
mer verschiebbar abgestützt ist, und der selektiv be-
tätigt werden kann, um den Planetenträger des ersten
Planetenradsatzes mit dem Getriebegehäuse in Ver-
bindung zu bringen, einen vierten Drehmomentüber-
tragungsmechanismus, der einen Servomechanis-
mus aufweist, der in einem axialen Raum zwischen
dem ersten Planetenradsatz und dem zweiten Plane-
tenradsatz angeordnet ist und einen fluidbetätigten
Kolben aufweist, der in einem Gehäuse verschieb-
bar angeordnet ist, das mit der Antriebswelle dreh-
bar ist und der betätigt werden kann, um selektiv die
Antriebswelle mit dem Planetenträger des ersten Pla-
netenradsatzes in Verbindung zu bringen, und einen
fünften Drehmomentübertragungsmechanismus, der
einen Servomechanismus mit einem fluidbetätigten
Kolben aufweist, der in einer in der hinteren Endwand
ausgebildeten Kammer verschiebbar angeordnet ist,
und der betätigt werden kann, um selektiv das Son-
nenrad des dritten Planetenradsatzes mit dem Ge-
triebegehäuse in Verbindung zu bringen.
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[0008] Aus der DE 199 12 480 A1 ist ein Lastschalt-
getriebe für ein Fahrzeug bekannt, das aufweist: ein
Getriebegehäuse mit einer vorderen und einer hinte-
ren Endwand und einem Gehäuseteil, das die vorde-
re und die hintere Endwand verbindet und mit diesen
zusammenwirkt, um einen Innenraum zu definieren,
eine Antriebswelle, eine koaxial zur Antriebswelle an-
geordnete Abtriebswelle, einen ersten, einen zweiten
und einen dritten Planetenradsatz, von denen jeder
ein Sonnenrad, ein Hohlrad und einen Planetenträ-
ger mit einer Mehrzahl von drehbar daran montierten
Planetenrädern aufweist, wobei das Sonnenrad des
zweiten Planetenradsatzes in kontinuierlicher Verbin-
dung mit der Antriebswelle für eine gemeinsame Dre-
hung mit dieser steht, das Hohlrad des ersten Pla-
netenradsatzes und der Planetenträger des dritten
Planetenradsatzes in kontinuierlicher Verbindung mit
der Abtriebswelle für eine gemeinsame Drehung mit
dieser stehen, der Planetenträger des ersten Plane-
tenradsatzes und das Hohlrad des zweiten Planeten-
radsatzes miteinander in kontinuierlicher Verbindung
stehen, und der Planetenträger des zweiten Plane-
tenradsatzes und das Hohlrad des dritten Planeten-
radsatzes miteinander in kontinuierlicher Verbindung
stehen, einen ersten Drehmomentübertragungsme-
chanismus, der betätigt werden kann, um selektiv die
Antriebswelle mit dem Sonnenrad des ersten Plane-
tenradsatzes in Verbindung zu bringen, einen zwei-
ten Drehmomentübertragungsmechanismus, der be-
tätigt werden kann, um selektiv das Sonnenrad des
ersten Planetenradsatzes mit dem Getriebegehäu-
se in Verbindung zu bringen, einen dritten Drehmo-
mentübertragungsmechanismus, der betätigt werden
kann, um selektiv den Planetenträger des ersten Pla-
netenradsatzes mit dem Getriebegehäuse in Verbin-
dung zu bringen, einen vierten Drehmomentübertra-
gungsmechanismus, der betätigt werden kann, um
selektiv die Antriebswelle mit dem Planetenträger des
ersten Planetenradsatzes in Verbindung zu bringen,
und einen fünften Drehmomentübertragungsmecha-
nismus, der betätigt werden kann, um selektiv das
Sonnenrad des dritten Planetenradsatzes mit dem
Getriebegehäuse in Verbindung zu bringen.

[0009] Weitere Lastschaltgetriebe mit drei Plane-
tenradsätzen und fünf Drehmomentübertragungsme-
chanismen sind in den nachveröffentlichten Doku-
menten DE 103 33 429 A1 und DE 103 33 434 A1
beschrieben.

[0010] Es ist eine Aufgabe der vorliegenden Erfin-
dung, verbesserte Lastschaltgetriebe mit drei Plane-
tenradsätzen und fünf Drehmomentübertragungsme-
chanismen bereitzustellen, die sechs Vorwärts-Dreh-
zahlverhältnisse und ein Rückwärts-Drehzahlverhält-
nis bieten.

[0011] Diese Aufgabe wird durch Lastschaltgetriebe
gemäß den unabhängigen Ansprüchen 1 bis 3 gelöst.

[0012] Die Erfindung wird im Folgenden beispielhaft
beschrieben:

[0013] Fig. 1 ist ein Aufriss im Schnitt eines nicht be-
anspruchten Getriebes;

[0014] Fig. 2 ist eine schematische Darstellung, die
ein nicht beanspruchten Getriebes ähnlich dem von
Fig. 1 zeigt;

[0015] Fig. 3 ist eine schematische Darstellung einer
Ausführungsform der vorliegenden Erfindung;

[0016] Fig. 4 ist eine andere Ausführungsform der
vorliegenden Erfindung;

[0017] Fig. 5 ist eine schematische Darstellung ei-
ner weiteren Ausführungsform der vorliegenden Er-
findung;

[0018] Fig. 6 ist eine schematische Darstellung ei-
nes anderen nicht beanspruchten Getriebes;

[0019] In den Zeichnungen, in denen in allen Ansich-
ten gleiche Bezugszeichen die gleichen oder entspre-
chenden Teile darstellen, ist in Fig. 1 ein nicht be-
anspruchter Antriebsstrang 10 zu sehen, der einen
herkömmlichen Verbrennungsmotor 12, der mit ei-
ner herkömmlichen Drehmomentwandleranordnung
14 in Antriebsverbindung steht, und ein Lastschaltge-
triebe 16 umfasst. Der Drehmomentwandler 14 um-
fasst ein Flügelradelement 18, das über eine An-
triebsschale und eine Gelenkplatte (flex plate) 20
mit dem Motor 12 in Antriebsverbindung steht, ein
Turbinenrad 22, das mit einer Antriebswelle 24 des
nicht beanspruchten Getriebes 16 in Antriebsverbin-
dung steht, ein Leitrad 26, das über eine Freilauf-
einrichtung mit einer vorderen Endwand oder -abde-
ckung 28 des Getriebes 16 fahrzeugfest gemacht ist,
und eine herkömmliche Drehmomentwandler-Über-
brückungskupplung 30, die selektiv das Turbinenrad
22 direkt mit dem Motor 12 verbindet.

[0020] Das Lastschaltgetriebe 16 umfasst auch ein
Gehäuse, das allgemein mit 32 gekennzeichnet ist
und die vordere Endwand 28, eine hintere Endwand
oder -abdeckung 34 und ein Außengehäuse oder ei-
ne Schale 36 umfasst, die die vordere Endwand 28
und die hintere Endwand 34 miteinander verbindet.
Falls es erwünscht ist, kann die hintere Endwand 34
einstückig mit der Schale 36 als ein einziges Guss-
teil ausgebildet sein, wie es auf dem Gebiet von Last-
schaltgetrieben allgemein bekannt ist.

[0021] Das Lastschaltgetriebe 16 umfasst auch die
Antriebswelle 24 und eine Abtriebswelle 38. Die An-
triebswelle 24 ist in der vorderen Endwand 28 über
eine Hülse 40 drehbar gelagert, die auch das Leit-
rad 26 und seine Freilaufeinrichtung mit der vorderen
Endwand 28 verbindet. Die vordere Endwand 28 la-
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gert auch eine Hydraulikpumpe 42, die ausgebildet
ist, um verschiedenen Bauelementen in dem Getrie-
be 16 sowie dem Drehmomentwandler 14 Druckflu-
id zuzuführen. Bekanntlich führt das Hydrauliksystem
eines Getriebes auch Schmierfluid und Kühlfluid für
die Getriebebauteile zu.

[0022] Das Lastschaltgetriebe 16 weist drei Plane-
tenradsätze 44, 46 und 48 auf, die in dem Getriebe-
gehäuse 32 angeordnet sind. Der Planetenradsatz 44
umfasst ein Sonnenrad 50, ein Hohlrad 52 und eine
Planetenträgeranordnung 54. Die Planetenträgeran-
ordnung 54 umfasst mehrere Planetenräder 56, die
an einem Planetenträger 58 drehbar montiert und in
kämmender Beziehung mit sowohl dem Sonnenrad
50 als auch dem Hohlrad 52 angeordnet sind.

[0023] Der Planetenradsatz 46 umfasst ein Sonnen-
rad 60, ein Hohlrad 62 und eine Planetenträgeranord-
nung 64. Die Planetenträgeranordnung 64 umfasst
mehrere Planetenräder 66, die an einem Planeten-
träger 68 drehbar gelagert und in kämmender Bezie-
hung mit sowohl dem Sonnenrad 60 als auch dem
Hohlrad 62 angeordnet sind.

[0024] Der Planetenradsatz 48 umfasst ein Sonnen-
rad 70, ein Hohlrad 72 und eine Planetenträgeranord-
nung 74. Die Planetenträgeranordnung 74 umfasst
mehrere Planetenräder 76, die drehbar an einem Pla-
netenträger 78 gelagert und in kämmender Bezie-
hung mit sowohl dem Sonnenrad 70 als auch dem
Hohlrad 72 angeordnet sind.

[0025] Das Getriebe 16 umfasst auch fünf Dreh-
momentübertragungsmechanismen 80, 82, 84, 86
und 88. Der Drehmomentübertragungsmechanismus
80 weist einen hydraulischen Servomechanismus 90
auf, der einen fluidbetätigten Kolben 92 umfasst, der
in einem Gehäuse 94 verschiebbar angeordnet ist,
das über eine Nabe 96 mit der Antriebswelle 24 in
Antriebsverbindung steht. Der Drehmomentübertra-
gungsmechanismus 80 umfasst auch mehrere Reib-
platten 98, die über eine Kerbverzahnung mit einer
Nabe 100 verbunden sind, die ebenfalls mit der Na-
be 96 in Antriebsverbindung steht. Ein weiterer Satz
von Reibplatten 102 des Drehmomentübertragungs-
mechanismus 80 ist über eine Kerbverzahnung mit
einem Gehäuse oder einer Nabe 104 verbunden,
die mit dem Sonnenrad 50 kontinuierlich verbunden
ist. Der Drehmomentübertragungsmechanismus 80
ist ein rotierender Drehmomentübertragungsmecha-
nismus, der, wenn er durch Druckfluid in einer Kam-
mer 106 in Eingriff gelangt, einen Eingriff der Reib-
platten 102 und 98 erzwingen wird, um dadurch eine
Antriebsverbindung zwischen der Antriebswelle 24
und dem Sonnenrad 50 herzustellen.

[0026] Der Drehmomentübertragungsmechanismus
82 umfasst einen hydraulischen Servomechanismus
110, der einen Kolben 112 aufweist, der in einer Kam-

mer 114, die in der vorderen Endwand 28 ausgebildet
ist, verschiebbar angeordnet ist. Der Drehmoment-
übertragungsmechanismus 82 umfasst auch mehre-
re Reibplatten 116, die über eine Kerbverzahnung
mit der Nabe 104 verbunden und mit mehreren Reib-
platten 118 ineinander greifend angeordnet sind, die
wiederum über eine Kerbverzahnung mit der Scha-
le 36 des Gehäuses 32 verbunden sind. Der Dreh-
momentübertragungsmechanismus 82 ist ein festste-
hender Drehmomentübertragungsmechanismus, der
üblicherweise als Bremse bezeichnet wird und der,
wenn er mit Druckfluid in der Kammer 114 in Eingriff
gebracht wird, das Sonnenrad 50 feststehend hält.

[0027] Der Drehmomentübertragungsmechanismus
84 umfasst einen hydraulischen Servomechanismus
120, der einen Kolben 122 aufweist, der in einer Kam-
mer 124 verschiebbar angeordnet ist und eine Ver-
längerung 126 aufweist, die ausgebildet ist, um meh-
rere Reibplatten 127 und 128 in Eingriff zu bringen,
die über eine Kerbverzahnung mit der Schale 36 bzw.
einer Nabe 129 verbunden sind. Die Nabe 129 steht
in Antriebsverbindung mit dem Planetenträger 58,
so dass ein Eingriff des Drehmomentübertragungs-
mechanismus 84 den Planetenträger 58 feststehend
hält. Der Planetenträger 58 steht über eine Nabe 130
in kontinuierlicher Verbindung mit dem Hohlrad 62,
so dass ein Eingriff des Drehmomentübertragungs-
mechanismus 84 das Hohlrad 62 feststehend hält.

[0028] Der Planetenträger 68 des Planetenradsat-
zes 46 ist kontinuierlich mit dem Hohlrad 72 des Pla-
netenradsatzes 48 verbunden. Das Hohlrad 52 des
Planetenradsatzes 44 und der Planetenträger 78 des
Planetenradsatzes 48 sind über eine Schale 134 kon-
tinuierlich miteinander verbunden. Somit rotieren das
Hohlrad 52 und der Planetenträger 78 gemeinsam mit
der Abtriebswelle 38.

[0029] Der Drehmomentübertragungsmechanismus
86 weist einen hydraulischen Servomechanismus
140 auf, der einen Kolben 142 umfasst, der in einem
Gehäuse 144 verschiebbar angeordnet ist, das mit
der Antriebswelle 24 in Antriebsverbindung steht. Der
Drehmomentübertragungsmechanismus 86 umfasst
auch mehrere Reibplatten 146, die über eine Kerb-
verzahnung mit einer Nabe 147 verbunden sind, die
mit der Antriebswelle 24 in Antriebsverbindung steht.
Der Drehmomentübertragungsmechanismus 86 um-
fasst auch mehrere Reibplatten 148, die über eine
Kerbverzahnung mit der Nabe 130 verbunden sind,
die zwischen dem Planetenträger 58 und dem Hohl-
rad 62 angeordnet ist. Die Reibplatten 146 und 148
werden durch eine Aufbringungsplatte oder Verlän-
gerung 149, die in Wirkverbindung mit dem Kolben
142 steht, in Reibeingriff gezwungen, so dass, wenn
der Kolben 142 mit Druckfluid beaufschlagt wird, die
Reibplatten 146 und 148 eine gemeinsame Drehung
der Antriebswelle 24, des Planetenträger 58 und des
Hohlrads 62 bewirken werden.
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[0030] Der Drehmomentübertragungsmechanismus
88 umfasst einen hydraulischen Servomechanismus
150, der ein Kolbenelement 152 aufweist, das in einer
in der Endwand 34 ausgebildeten Kammer 154 ver-
schiebbar angeordnet ist. Der Drehmomentübertra-
gungsmechanismus 88 umfasst auch mehrere Reib-
platten 156, die über eine Kerbverzahnung mit der
Schale 36 verbunden sind, und mehrere Reibplatten
158, die über eine Kerbverzahnung mit einer Nabe
159 verbunden sind, die kontinuierlich mit dem Son-
nenrad 70 verbunden ist. Der Drehmomentübertra-
gungsmechanismus 88 ist ein feststehender Dreh-
momentübertragungsmechanismus oder eine Brem-
se, die, wenn sie in Eingriff steht, bewirken wird, dass
das Sonnenrad 70 mit dem Getriebegehäuse 32 in
Eingriff steht, wodurch das Sonnenrad 70 festste-
hend gehalten ist.

[0031] Die Drehmomentübertragungsmechanismen
80, 82, 84, 86 und 88 werden durch einen her-
kömmlichen elektrohydraulischen Steuermechanis-
mus 160 gesteuert. Bekanntlich umfassen diese Ar-
ten von Mechanismen einen programmierbaren di-
gitalen Computer und mehrere Hydraulikventile, die
in einem Gehäuse angeordnet sind und Druckfluid
mit den gewünschten Druckniveaus zuführen, um ei-
nen Betrieb der Drehmomentübertragungsmechanis-
men sowie den Betrieb des Drehmomentwandlers 14
und der Drehmomentwandler-Überbrückungskupp-
lung 30 zuzulassen.

[0032] Der elektrohydraulische Steuermechanismus
160 führt Druckfluid durch die vordere Endwand 28
und die Antriebswelle 24 sowie durch die hintere End-
wand 34 und die Abtriebswelle 38 zu. Die selekti-
ve Steuerung und der selektive Eingriff der Dreh-
momentübertragungsmechanismen 80, 82, 84, 86
und 88 in Kombinationen von jeweils zweien wird
sechs Vorwärts-Drehzahlverhältnisse und ein Rück-
wärts-Drehzahlverhältnis zwischen der Antriebswelle
24 und der Abtriebswelle 38 bereitstellen.

[0033] Das Rückwärts-Drehzahlverhältnis wird mit
dem Eingriff der Drehmomentübertragungsmecha-
nismen 80 und 84 hergestellt. Das erste Vorwärts-
Drehzahlverhältnis wird mit dem Eingriff der Dreh-
momentübertragungsmechanismen 88 und 84 her-
gestellt. Das zweite Vorwärts-Drehzahlverhältnis wird
mit dem Eingriff der Drehmomentübertragungsme-
chanismen 88 und 82 hergestellt. Das dritte Vorwärts-
Drehzahlverhältnis wird mit dem Eingriff der Dreh-
momentübertragungsmechanismen 88 und 80 her-
gestellt. Das vierte Vorwärts-Drehzahlverhältnis wird
mit dem Eingriff der Drehmomentübertragungsme-
chanismen 88 und 86 hergestellt. Das fünfte Vor-
wärts-Drehzahlverhältnis wird mit dem Eingriff der
Drehmomentübertragungsmechanismen 80 und 86
hergestellt. Das sechste Vorwärts-Drehzahlverhält-
nis wird mit dem Eingriff der Drehmomentübertra-
gungsmechanismen 82 und 86 hergestellt. Das Her-

stellen und der Wechsel der Drehzahlverhältnisse
durch den Steuermechanismus 160 wird auf eine
Fachleuten allgemein bekannte Weise durchgeführt
und es ist nicht notwendig, an dieser Stelle ins Detail
zu gehen.

[0034] Die in Fig. 2 gezeigte schematische Dar-
stellung eines nicht beanspruchten Lastschaltgetrie-
bes 16A stellt die hydraulischen Servomechanis-
men 110A und 120A der Drehmomentübertragungs-
mechanismen 82A und 84A dar, die in der End-
wand 28A anzuordnen sind. Wie es aus dem vor-
hergehenden Satz anzunehmen ist, ist den Mecha-
nismen, die denen in Fig. 1 ähnlich sind, die glei-
che numerische Bezeichnung mit einem Suffix A
gegeben worden. Der Servomechanismus 90A des
Drehmomentübertragungsmechanismus 80A ist als
in einem drehbaren Gehäuse 94A angeordnet ge-
zeigt, welches wiederum mit der Antriebswelle 24
in Antriebsverbindung steht. Der Servomechanis-
mus 140A des Drehmomentübertragungsmechanis-
mus 86A ist als in dem Gehäuse 144A angeord-
net gezeigt, welches wiederum mit der Antriebswelle
24 in Antriebsverbindung steht. Der Servomechanis-
mus 150A des Drehmomentübertragungsmechanis-
mus 88A ist in der Rückseitenwand 34A angeordnet.
Es ist festzustellen, dass, wie es oben beschrieben
wurde, die Drehmomentübertragungsmechanismen
80A und 86A rotierende Drehmomentübertragungs-
mechanismen oder Kupplungen sind, und die Dreh-
momentübertragungsmechanismen 82A, 84A und
88A feststehende Drehmomentübertragungsmecha-
nismen sind, die üblicherweise Bremsen oder festste-
hende Kupplungen genannt werden.

[0035] Die in Fig. 3 gezeigte schematische Dar-
stellung des erfindungsgemäßen Lastschaltgetriebes
16B veranschaulicht die Kolben 112B und 122B der
Servomechanismen 110B und 120B der Drehmo-
mentübertragungsmechanismen 82B bzw. 84B als in
in der vorderen Endwand 28B ausgebildeten Kam-
mern verschiebbar angeordnet. Die jeweiligen hy-
draulischen Servomechanismen 140B und 90B der
Drehmomentübertragungsmechanismen 86B bzw.
80B sind in einem Gehäuse 144B verschiebbar an-
geordnet. Daher hat das Gehäuse 144B die gleiche
Funktion wie das Gehäuse 144A und das Gehäuse
94A, die in Fig. 2 gezeigt sind.

[0036] Die Drehmomentübertragungsmechanismen
80B und 86B sind axial zwischen den Planetenrad-
sätzen 44 und 46 angeordnet. Der Servomechanis-
mus 150B des Drehmomentübertragungsmechanis-
mus 88 ist in der hinteren Endwand 34B angeord-
net. Der Betrieb und die Eingriffsabfolge der Drehmo-
mentübertragungsmechanismen sind gleich wie die,
die oben für Fig. 1 beschrieben wurden. Der einzi-
ge wesentliche Unterschied zwischen den Fig. 1 und
Fig. 3 ist die Anordnung des Drehmomentübertra-
gungsmechanismus 80B, der von einer Abstützung
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an der vorderen Endwand 28B zu einer Abstützung
zwischen den Planetenradsätzen 44 und 46 bewegt
worden ist.

[0037] Die schematische Darstellung des erfin-
dungsgemäßen Lastschaltgetriebes 16C von Fig. 4
zeigt die Servomechanismen 110C und 120C der
Drehmomentübertragungsmechanismen 82C bzw.
84C als in einem an der vorderen Endwand 28C aus-
gebildeten Gehäuse verschiebbar angeordnet. Die
vordere Endwand 28C weist eine erste Kammer 200
auf, die den Servomechanismus 120C abstützt, und
eine daran befestigte zweite Kammer 202, die den
Servomechanismus 110C abstützt.

[0038] Die Servomechanismen 90C und 140C der
Drehmomentübertragungsmechanismen 80C bzw.
86C sind in einem drehbaren Gehäuse 94C abge-
stützt, das ähnlich wie das Gehäuse 94 von Fig. 1 ist.
Jedoch weist das Gehäuse 94C eine erste Kammer
204 auf, die den Servomechanismus 90C abstützt,
und eine zweite Kammer 206, die den hydraulischen
Servomechanismus 140C abstützt. Die Kammer 206
ist an dem Gehäuse 94C abgestützt und in Rotation
in der Rückwärtsrichtung durch einen herkömmlichen
Sperrring oder Haltering 208 gehalten. Der hydrau-
lische Servomechanismus 150C des Drehmoment-
übertragungsmechanismus 84C ist an der Rücksei-
tenwand 34C verschiebbar abgestützt.

[0039] Wie bei den Darstellungen der Fig. 2 und
Fig. 3 stehen die Reibplatten 116C und 128C der
Drehmomentübertragungsmechanismen 82C bzw.
84C über Kerbverzahnungen mit der Schale oder
dem Gehäuse 36C in Antriebsverbindung. Die Dreh-
momentübertragungsmechanismen 80C, 82C, 84C,
86C und 88C werden in der gleichen Abfolge mit En-
ergie beaufschlagt und betätigt, wie die, die oben
für Fig. 1 beschrieben wurde. Daher bietet diese
Ausführungsform der vorliegenden Erfindung eben-
falls sechs Vorwärts-Drehzahlverhältnisse und ein
Rückwärts-Drehzahlverhältnis. Der einzige wesentli-
che Unterschied zwischen dem in Fig. 1 beschrie-
benen Getriebe und dem in Fig. 4 gezeigten Getrie-
be ist die axiale Positionierung der Drehmomentüber-
tragungsmechanismen 80C und 86C und die axiale
Positionierung der Drehmomentübertragungsmecha-
nismen 82C und 84C und dass alle vier Drehmoment-
übertragungsmechanismen so angeordnet sind, dass
sie an der vorderen Endwand 28C abgestützt sind.

[0040] Das in Fig. 5 gezeigte erfindungsgemäße
Lastschaltgetriebe 16D umfasst die Drehmoment-
übertragungsmechanismen 80D, 82D, 84D, 86D und
88D. Die hydraulischen Servomechanismen 110D
und 120D der Drehmomentübertragungsmechanis-
men 82D bzw. 84D sind jeweils in Kammern 300
bzw. 302 abgestützt, die an der Schale 36D entweder
einstückig mit dieser oder als daran befestigte star-
re Elemente ausgebildet sind. Der Servomechanis-

mus 140D des Drehmomentübertragungsmechanis-
mus 80D ist an einem Gehäuse 304 verschiebbar an-
geordnet, das in kontinuierliche Verbindung zwischen
das Sonnenrad 50 und die Reibplatten 102D geschal-
tet ist.

[0041] Die Reibplatten 98D des Drehmomentüber-
tragungsmechanismus 80D sind über eine Kerbver-
zahnung mit einem Gehäuse 94D verbunden, das
mit der Antriebswelle 24 in Antriebsverbindung steht.
Der Servomechanismus 140D des Drehmoment-
übertragungsmechanismus 86D ist in einem Gehäu-
se 306 verschiebbar angeordnet, das in kontinuier-
licher Verbindung zwischen den Planetenträger 58
und die Reibplatten 148D geschaltet ist. Die Reib-
platten 146D des Drehmomentübertragungsmecha-
nismus 86D stehen über eine Kerbverzahnung mit
dem Gehäuse 94D in Antriebsverbindung.

[0042] Die Drehmomentübertragungsmechanismen
80D, 82D, 84D, 86D und 88D bieten die gleichen
Funktionen wie ihre in Fig. 1 gezeigten Gegenstücke.
Der einzige wesentliche Unterschied zwischen dem
in Fig. 1 dargestellten Getriebe und dem in Fig. 5 dar-
gestellten Getriebe ist die Anordnung der Servome-
chanismen 110D und 120D, die an der Schale 36D
angeordnet sind. Die jeweiligen Servomechanismen
90D und 140D der Drehmomentübertragungsmecha-
nismen 80D bzw. 86D sind jeweils an drehbaren Ge-
häusen 304 bzw. 306 abgestützt, und ihre Reibplat-
ten sind über eine Kerbverzahnung mit dem Gehäu-
se 94D verbunden. Der Drehmomentübertragungs-
mechanismus 86D ist auch vor dem Planetenradsatz
44 angeordnet, ähnlich wie die Positionierung des in
Fig. 4 gezeigten Getriebes 16C. Der Drehmoment-
übertragungsmechanismus 88D befindet sich an der
gleichen Stelle und ist ähnlich abgestützt, wie es in
den Darstellungen der Fig. 1, Fig. 2, Fig. 3 und Fig. 4
gewesen ist.

[0043] Der Unterschied, der zwischen dem Getriebe
16C und dem Getriebe 16D, die jeweils in den Fig. 4
bzw. Fig. 5 gezeigt sind, in Bezug auf die Drehmo-
mentübertragungsmechanismen 80C und 86D zu se-
hen ist, ist, dass ihre Servomechanismen 90D und
140D in drehbaren Gehäusen 304 und 306 abge-
stützt sind, die mit Planetenradelementen in Fig. 5 in
Antriebsverbindung stehen, wohingegen die Servo-
mechanismen der Drehmomentübertragungsmecha-
nismen 80C und 86C beide in dem Gehäuse 94C
drehbar gelagert sind, das wiederum mit der Antriebs-
welle 24 in Antriebsverbindung steht. In beiden Fäl-
len sind die abstützenden Gehäuse drehbare Ele-
mente, die in dem Getriebekasten angeordnet sind.
Wie bei Fig. 4 sind die Drehmomentübertragungsme-
chanismen 80D und 86D axial ausgerichtet, ebenso
wie die Drehmomentübertragungsmechanismen 82D
und 84D. Es ist anzumerken, dass die Servomecha-
nismen 82D und 84D Rückseite an Rückseite ange-
ordnet sind und in entgegengesetzte Richtungen be-
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tätigt werden, wobei jedoch die Betriebsfunktionen
dieser Drehmomentübertragungsmechanismen sich
nicht ändern.

[0044] Das in Fig. 6 gezeigte nicht beanspruch-
te Lastschaltgetriebe 16E umfasst die Drehmoment-
übertragungsmechanismen 80E, 82E, 84E, 86E und
88E sowie die Planetenradsätze 44, 46 und 48.
Die Drehmomentübertragungsmechanismen werden
in der gleichen Abfolge betätigt, wie es oben für die
Fig. 1 bis Fig. 5 beschrieben wurde, um sechs Vor-
wärts-Drehzahlverhältnisse und ein Rückwärts-Dreh-
zahlverhältnis zwischen der Antriebswelle 24 und der
Abtriebswelle 38 herzustellen.

[0045] Beim Vergleich der Drehmomentübertra-
gungsmechanismen von Fig. 6 mit den anderen Figu-
ren ist zu sehen, dass die Drehmomentübertragungs-
mechanismen 82E und 84E ähnlich wie die in Fig. 3
bei 82B und 84B gezeigten Drehmomentübertra-
gungsmechanismen angeordnet sind. Der Drehmo-
mentübertragungsmechanismus 88E ist gleich ange-
ordnet, wie es in den Fig. 1 bis Fig. 5 dargestellt ist.
Der Drehmomentübertragungsmechanismus 86E ist
ähnlich wie der Drehmomentübertragungsmechanis-
mus 86A angeordnet, indem er zwischen den Plane-
tenradsätzen 44 und 46 angeordnet ist, und indem
sein Servomechanismus 140E in einem drehbaren
Gehäuse 144E angeordnet ist, das mit der Antriebs-
welle 24 in Antriebsverbindung steht.

[0046] Der Servomechanismus 90E des Drehmo-
mentübertragungsmechanismus 80E ist in einem Ge-
häuse 304E angeordnet, das zwischen dem Sonnen-
rad 50 und den Reibplatten 148E des Drehmoment-
übertragungsmechanismus 80E angeordnet ist. Dies
ist ähnlich wie bei dem Drehmomentübertragungs-
mechanismus 80D, mit der Ausnahme, dass er axi-
al mit dem Drehmomentübertragungsmechanismus
82E statt mit dem Drehmomentübertragungsmecha-
nismus 86D ausgerichtet ist. Hinsichtlich des Dreh-
momentübertragungsmechanismus 80E stehen die
Reibplatten 116E über eine Kerbverzahnung mit der
vorderen Endwand 28E in Antriebsverbindung, wäh-
rend die Reibplatten 118E über eine Kerbverzahnung
mit dem Gehäuse 304E verbunden sind, welches, wie
es zuvor erwähnt wurde, in kontinuierlicher Verbin-
dung mit dem Sonnenrad 50 steht.

[0047] Die in den Fig. 1 bis Fig. 6 dargestell-
ten Drehmomentübertragungsmechanismen befin-
den sich auf eine solche Weise in dem Getriebege-
häuse 32, dass die Trommelgröße oder die Außenab-
messung des Getriebes in dem Bereich der Planeten-
radsätze und danach auf einem Minimum gehalten
wird. Dies ist bei in Längsrichtung angeordneten An-
triebssträngen wichtig, da das Getriebe einen Höcker
oder Vorsprung in den Fahrgastraum zwischen dem
Fahrer und dem Beifahrer der Vordersitze erfordert.
Es ist erwünscht, den Höcker minimal zu halten, um

den Komfort und den Fahrgastraum in dem Fahrzeug
zu erhöhen. Indern der Großteil der Drehmoment-
übertragungsmechanismus entweder vor den Plane-
tenradsätzen oder radial gestaffelt mit einem minima-
len Radius zwischen den Planetenradsätzen ange-
ordnet ist, wird dieses Konstruktionsziel mit den Ge-
trieben nach den Darstellungen der Fig. 1 bis Fig. 6
erreicht.

Patentansprüche

1.  Lastschaltgetriebe (16B) für ein Fahrzeug, um-
fassend:
ein Getriebegehäuse (32) mit einer vorderen End-
wand (28B), einer hinteren Endwand (34B) und ei-
nem Zahnradgehäuse (36B), das die vordere End-
wand (28B) und die hintere Endwand (34B) verbin-
det und mit diesen zusammenwirkt, um einen Zahn-
räderraum zu definieren,
eine Antriebswelle (24), die in der vorderen Endwand
(28B) drehbar gelagert ist,
eine koaxial zur Antriebswelle (24) angeordnete Ab-
triebswelle (38), die in der hinteren Endwand (34B)
drehbar gelagert ist,
eine Planetenradanordnung mit einem ersten, einem
zweiten und einem dritten Planetenradsatz (44, 46,
48), wobei jeder Planetenradsatz (44, 46, 48) ein
Sonnenrad (50, 60, 70), ein Hohlrad (52, 62, 72)
und einen Planetenträger (58, 68, 78) aufweist, wobei
das Sonnenrad (60) des zweiten Planetenradsatzes
(46) in kontinuierlicher Verbindung mit der Antriebs-
welle (24) für eine gemeinsame Drehung mit dieser
steht, das Hohlrad (52) des ersten Planetenradsatzes
(44) und der Planetenträger (78) des dritten Plane-
tenradsatzes (48) in kontinuierlicher Verbindung mit
der Abtriebswelle (38) für eine gemeinsame Drehung
mit dieser stehen, der Planetenträger (58) des ers-
ten Planetenradsatzes (44) und das Hohlrad (62) des
zweiten Planetenradsatzes (46) miteinander in konti-
nuierlicher Verbindung stehen, und der Planetenträ-
ger (68) des zweiten Planetenradsatzes (46) und das
Hohlrad (72) des dritten Planetenradsatzes (48) mit-
einander in kontinuierlicher Verbindung stehen,
einen ersten Drehmomentübertragungsmechanis-
mus (80B), der einen Servomechanismus (90B) mit
einem fluidbetätigten Kolben (92) aufweist, der in ei-
nem Gehäuse (144B) abgestützt ist, zwischen dem
ersten und dem zweiten Planetenradsatz (44, 46) an-
geordnet ist, und der betätigt werden kann, um se-
lektiv die Antriebswelle (24) mit dem Sonnenrad (50)
des ersten Planetenradsatzes (44) in Verbindung zu
bringen,
einen zweiten Drehmomentübertragungsmechanis-
mus (82B), der einen Servomechanismus (110B) mit
einem fluidbetätigten Kolben (112B) aufweist, der in
einer ersten Kammer (114) verschiebbar abgestützt
ist, die an der vorderen Endwand (28A) ausgebildet
ist, und der selektiv betätigt werden kann, um das
Sonnenrad (50) des ersten Planetenradsatzes (44)
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mit dem Getriebegehäuse (32) in Verbindung zu brin-
gen,
einen dritten Drehmomentübertragungsmechanis-
mus (84B), der einen Servomechanismus (120B) mit
einem fluidbetätigten Kolben (122B) aufweist, der in
einer zweiten Kammer (124) verschiebbar abgestützt
ist, die an der vorderen Endwand (28B) ausgebil-
det ist, und der selektiv betätigt werden kann, um
den Planetenträger (58) des ersten Planetenradsat-
zes (44) mit dem Getriebegehäuse (32) in Verbin-
dung zu bringen,
einen vierten Drehmomentübertragungsmechanis-
mus (86B), der einen Servomechanismus (140B)
aufweist, der in dem axialen Raum zwischen dem
ersten Planetenradsatz (44) und dem zweiten Pla-
netenradsatz (46) angeordnet ist und einen fluidbe-
tätigten Kolben (142) aufweist, der in dem Gehäuse
(144B) verschiebbar angeordnet ist, das mit der An-
triebswelle (24) drehbar ist, und der betätigt werden
kann, um selektiv die Antriebswelle (24) mit dem Pla-
netenträger (58) des ersten Planetenradsatzes (44)
in Verbindung zu bringen, und
einen fünften Drehmomentübertragungsmechanis-
mus (88B), der einen Servomechanismus (150B) mit
einem fluidbetätigten Kolben (152) aufweist, der in ei-
ner Kammer (154) verschiebbar angeordnet ist, die
in der hinteren Endwand (34B) ausgebildet ist, und
der betätigt werden kann, um selektiv das Sonnenrad
(70) des dritten Planetenradsatzes (48) mit dem Ge-
triebegehäuse (32) in Verbindung zu bringen.

2.  Lastschaltgetriebe (16C) für ein Fahrzeug, um-
fassend:
ein Getriebegehäuse (32) mit einer vorderen End-
wand (28C), einer hinteren Endwand (34C) und ei-
nem Zahnradgehäuse (36C), das die vordere End-
wand (28C) und die hintere Endwand (34C) verbin-
det und mit diesen zusammenwirkt, um einen Zahn-
räderraum zu definieren,
eine Antriebswelle (24), die in der vorderen Endwand
(28C) drehbar gelagert ist,
eine koaxial zur Antriebswelle (24) angeordnete Ab-
triebswelle (38), die in der hinteren Endwand (34C)
drehbar gelagert ist,
eine Planetenradanordnung mit einem ersten, einem
zweiten und einem dritten Planetenradsatz (44, 46,
48), wobei jeder Planetenradsatz (44, 46, 48) ein
Sonnenrad (50, 60, 70), ein Hohlrad (52, 62, 72)
und einen Planetenträger (58, 68, 78) aufweist, wobei
das Sonnenrad (60) des zweiten Planetenradsatzes
(46) in kontinuierlicher Verbindung mit der Antriebs-
welle (24) für eine gemeinsame Drehung mit dieser
steht, das Hohlrad (52) des ersten Planetenradsatzes
(44) und der Planetenträger (78) des dritten Plane-
tenradsatzes (48) in kontinuierlicher Verbindung mit
der Abtriebswelle (38) für eine gemeinsame Drehung
mit dieser stehen, der Planetenträger (58) des ers-
ten Planetenradsatzes (44) und das Hohlrad (62) des
zweiten Planetenradsatzes (46) miteinander in konti-
nuierlicher Verbindung stehen, und der Planetenträ-

ger (68) des zweiten Planetenradsatzes (46) und das
Hohlrad (72) des dritten Planetenradsatzes (48) mit-
einander in kontinuierlicher Verbindung stehen,
einen ersten Drehmomentübertragungsmechanis-
mus (80C), der einen Servomechanismus (90C) mit
einem fluidbetätigten Kolben (92) aufweist, der in ei-
nem Gehäuse (94C) abgestützt ist, das in einer Kam-
mer an der vorderen Endwand (28C) angeordnet ist,
und der betätigt werden kann, um selektiv die An-
triebswelle (24) mit dem Sonnenrad (50) des ersten
Planetenradsatzes (44) in Verbindung zu bringen,
einen zweiten Drehmomentübertragungsmechanis-
mus (82C), der einen Servomechanismus (110C) mit
einem fluidbetätigten Kolben (112) aufweist, der in ei-
ner zweiten Kammer (114) verschiebbar abgestützt
ist, die an der vorderen Endwand (28C) ausgebildet
ist, und der selektiv betätigt werden kann, um das
Sonnenrad (50) des ersten Planetenradsatzes (44)
mit dem Getriebegehäuse (32) in Verbindung zu brin-
gen,
einen axial zu dem zweiten Drehmomentübertra-
gungsmechanismus (82C) benachbart angeordne-
ten dritten Drehmomentübertragungsmechanismus
(84C), der einen Servomechanismus (120C) mit ei-
nem fluidbetätigten Kolben (122) aufweist, der in der
zweiten Kammer (114) verschiebbar abgestützt ist,
und der selektiv betätigt werden kann, um den Plane-
tenträger des ersten Planetenradsatzes (44) mit dem
Getriebegehäuse in Verbindung zu bringen,
einen axial zu dem ersten Drehmomentübertra-
gungsmechanismus (80C) benachbart angeordne-
ten vierten Drehmomentübertragungsmechanismus
(86C), der einen Servomechanismus (140C) auf-
weist, der in einem axialen Raum zwischen der vor-
deren Endwand (28C) und dem ersten Planetenrad-
satz (44) angeordnet ist und einen fluidbetätigten Kol-
ben (142) aufweist, der in dem Gehäuse (94C) ver-
schiebbar angeordnet ist, das mit der Antriebswelle
(24) drehbar ist, und der betätigt werden kann, um
selektiv die Antriebswelle (24) mit dem Planetenträ-
ger (58) des ersten Planetenradsatzes (44) in Verbin-
dung zu bringen, wobei der erste und vierte Drehmo-
mentübertragungsmechanismus (80C, 86C) radial in-
nen von dem zweiten und dritten Drehmomentüber-
tragungsmechanismus (82C, 84C) angeordnet sind,
und
einen fünften Drehmomentübertragungsmechanis-
mus (88C), der einen Servomechanismus (150C) mit
einem fluidbetätigten Kolben (152) aufweist, der in ei-
ner Kammer (154) verschiebbar angeordnet ist, die
in der hinteren Endwand (34C) ausgebildet ist, und
der betätigt werden kann, um selektiv das Sonnenrad
(70) des dritten Planetenradsatzes (48) mit dem Ge-
triebegehäuse (32) in Verbindung zu bringen.

3.  Lastschaltgetriebe (16D) für ein Fahrzeug, um-
fassend:
ein Getriebegehäuse (32) mit einer vorderen End-
wand (28D), einer hinteren Endwand (34D) und ei-
nem Zahnradgehäuse (36D), das die vordere End-
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wand (28D) und die hintere Endwand (34D) verbin-
det und mit diesen zusammenwirkt, um einen Zahn-
räderraum zu definieren,
eine Antriebswelle (24), die in der vorderen Endwand
(28D) drehbar gelagert ist,
eine koaxial zur Antriebswelle (24) angeordnete Ab-
triebswelle (38), die in der hinteren Endwand (34D)
drehbar gelagert ist,
eine Planetenradanordnung mit einem ersten, einem
zweiten und einem dritten Planetenradsatz (44, 46,
48), wobei jeder Planetenradsatz (44, 46, 48) ein
Sonnenrad (50, 60, 70), ein Hohlrad (52, 62, 72)
und einen Planetenträger (58, 68, 78) aufweist, wobei
das Sonnenrad (60) des zweiten Planetenradsatzes
(46) in kontinuierlicher Verbindung mit der Antriebs-
welle (24) für eine gemeinsame Drehung mit dieser
steht, das Hohlrad (52) des ersten Planetenradsatzes
(44) und der Planetenträger (78) des dritten Plane-
tenradsatzes (48) in kontinuierlicher Verbindung mit
der Abtriebswelle (38) für eine gemeinsame Drehung
mit dieser stehen, der Planetenträger (58) des ers-
ten Planetenradsatzes (44) und das Hohlrad (62) des
zweiten Planetenradsatzes (46) miteinander in konti-
nuierlicher Verbindung stehen, und der Planetenträ-
ger (68) des zweiten Planetenradsatzes (46) und das
Hohlrad (72) des dritten Planetenradsatzes (48) mit-
einander in kontinuierlicher Verbindung stehen,
einen ersten Drehmomentübertragungsmechanis-
mus (80D), der einen Servomechanismus (90D) mit
einem fluidbetätigten Kolben (92) aufweist, der in ei-
nem Gehäuse (304) abgestützt ist, das zwischen der
vorderen Endwand (28D) und dem ersten Planeten-
radsatz (44) angeordnet ist, und der betätigt wer-
den kann, um selektiv die Antriebswelle (24) mit dem
Sonnenrad (50) des ersten Planetenradsatzes (44) in
Verbindung zu bringen,
einen zweiten Drehmomentübertragungsmechanis-
mus (82D), der einen Servomechanismus (110D) mit
einem fluidbetätigten Kolben (112) aufweist, der in ei-
ner ersten Kammer (300) verschiebbar abgestützt ist,
die an dem Zahnradgehäuse (36D) ausgebildet ist,
und der selektiv betätigt werden kann, um das Son-
nenrad (50) des ersten Planetenradsatzes (44) mit
dem Getriebegehäuse (32) in Verbindung zu bringen,
einen axial zu dem zweiten Drehmomentübertra-
gungsmechanismus (82D) benachbart angeordne-
ten dritten Drehmomentübertragungsmechanismus
(84D), der einen Servomechanismus (120D) mit ei-
nem fluidbetätigten Kolben (122) aufweist, der in ei-
ner zweiten Kammer (302) verschiebbar abgestützt
ist, die an dem Zahnradgehäuse (36) ausgebildet ist,
und der selektiv betätigt werden kann, um den Plane-
tenträger (58) des ersten Planetenradsatzes (44) mit
dem Getriebegehäuse (32) in Verbindung zu bringen,
einen axial zu dem ersten Drehmomentübertra-
gungsmechanismus (80D) benachbart angeordne-
ten vierten Drehmomentübertragungsmechanismus
(86D), der einen Servomechanismus (140D) auf-
weist, der in einem axialen Raum zwischen der vor-
deren Endwand (28D) und dem ersten Planetenrad-

satz (44) angeordnet ist und einen fluidbetätigten Kol-
ben (142) aufweist, der in einem Gehäuse (306) ver-
schiebbar angeordnet ist, das mit der Antriebswelle
(24) drehbar ist, und der betätigt werden kann, um
selektiv die Antriebswelle (24) mit dem Planetenträ-
ger (58) des ersten Planetenradsatzes (44) in Verbin-
dung zu bringen, wobei der erste und vierte Drehmo-
mentübertragungsmechanismus (80D, 86D) radial in-
nen von dem zweiten und dritten Drehmomentüber-
tragungsmechanismus (82D, 84D) angeordnet sind,
und
einen fünften Drehmomentübertragungsmechanis-
mus (88D), der einen Servomechanismus (150D) mit
einem fluidbetätigten Kolben (152) aufweist, der in ei-
ner Kammer (154) verschiebbar angeordnet ist, die
in der hinteren Endwand (34D) ausgebildet ist, und
der betätigt werden kann, um selektiv das Sonnenrad
(70) des dritten Planetenradsatzes (48) mit dem Ge-
triebegehäuse (32) in Verbindung zu bringen.

Es folgen 6 Seiten Zeichnungen
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