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(57) Hauptanspruch: Automatisch schaltbares Getriebe,
mit:

— einer ersten Planetengetriebeeinheit (G1) mit einem ers-
ten Sonnenrad (S1), einem ersten Hohlrad (R1), zumindest
einem ersten Planetenrad, das sowohl in das erste Son-
nenrad (S1) als auch das erste Hohlrad (R1) eingreift, und
einem ersten Planetenradtrager (PC1) zum Tragen des zu-
mindest einen ersten Planetenrades;

— einer zweiten Planetengetriebeeinheit (G2) mit einem
zweiten Sonnenrad (S2), einem zweiten Hohlrad (R2), zu-
mindest einem zweiten Planetenrad, das sowohl in das
zweite Sonnenrad (S2) als auch das zweite Hohlrad (R2)
eingreift, und einem zweiten Planetenradtrager (PC2) zum
Tragen des zumindest einen zweiten Planetenrades;

— einer dritten Planetengetriebeeinheit (G3) mit einem drit-
ten Sonnenrad (S3), einem dritten Hohlrad (R3), zumindest
einem dritten Planetenrad, das sowohl in das dritte Son-
nenrad (S3) als auch das dritte Hohlrad (R3) eingreift, und
einem dritten Planetenradtrager (PC3) zum Tragen des zu-
mindest einen dritten Planetenrades;

— einem ersten, direkten Verbindungselement (M1) zum in-
tegralen Verbinden des...
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein auto-
matisch schaltbares Getriebe nach dem Oberbegriff
von Anspruch 1.

Stand der Technik

[0002] Ein bekanntes automatisch schaltbares Ge-
triebe ist in der japanischen Patentveroffentlichung
7-4478 (DE 42 38 856 A1) offengelegt.

[0003] Um die Aufgabe der vorliegenden Erfindung
zu verdeutlichen, wird das Getriebe dieser Veroffent-
lichung hier kurz unter Bezugnahme auf die Fig. 18,
19 und 20 der beigefligten Zeichnung beschrieben.

[0004] Fig. 18 zeigt das herkémmliche Getriebe in
einer Diagrammdarstellung. Das Getriebe umfasst
drei Planetengetriebeeinheiten G1, G2 und G3, die
jeweils ein Hohlrad besitzen, das als Leistungseinga-
bevorrichtung dient, zwei Kupplungen C1 und C2,
eine Verriegelungskupplung C3 und drei Bremsen
B1, B2 und B3. Also besitzt dieses Getriebe sechs
absolut notwendige Eingriffselemente. Wie aus der
Schaltzustandstabelle der Elemente der Fig. 19 er-
sichtlich, besitzt das Getriebe funf Vorwartstuberset-
zungsmodi und einen Ruckwartsibersetzungsmodus
ohne die Verwendung eines Doppelschaltvorgangs.
In der Tabelle der Fig. 19 zeigen schwarze Kreise ei-
nen Zustand des entsprechenden Eingriffselements
an, bei dem ein an-Zustand des Elements nicht zur
Leistungstbertragung durch das Getriebe beitragt.
Wie aus dem Ubersetzungsdiagramm der Elemente
der Fig. 20 ersichtlich, gibt es in allen Vorwéarts- und
Ruckwartsibersetzungsmodi keines der sechs Ein-
grifiselemente, das im Leerlauf eine héhere Rotati-
onsgeschwindigkeit aufweisen wirde als die Ein-
gangswelle.

[0005] Jedoch hat dieses Getriebe aufgrund seines
inneren Aufbaus folgende Nachteile.

[0006] In diesem Getriebe ist die dritte Kupplung C3
eine Verriegelungskupplung, die selektiv mit einem
ersten Sonnenrad S1 oder einem ersten Planetentra-
ger PC1 in Eingriff steht. Um einen dritten Vorwartsu-
bersetzungsmodus zu erhalten, steht die dritte Kupp-
lung C3 in Eingriff, und die zweite Kupplung C2, die
selektiv mit einem zweiten Sonnenrad S2 oder einem
dritten Sonnenrad S3 in Eingriff steht, ist geldst. So-
mit wird in einem Getriebe, das den Grundaufbau des
oben beschriebenen Getriebes verwendet, das vierte
Vorwartsubersetzungsverhaltnis theoretisch durch
Verbinden der zweiten und dritten Sonnenrader S2
und S3 durch Schlielten der zweiten Kupplung C2 er-
reicht. Jedoch ist ein solcher vierter Vorwartsiiberset-
zungsmodus wegen der tatsachlich eingestellten
Ubersetzungsverhaltnisse unpraktikabel.
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[0007] In einem automatisch schaltbaren Getriebe
liegt ein praktikabler Wert fiir das Ubersetzungsver-
haltnis einer Planetengetriebeeinheit (also das Ver-
haltnis zwischen der Anzahl der Zahne des Sonnen-
rades zu denen des Hohlrads) zwischen etwa 0,35
und 0,65. Jedoch werden, auch wenn solche prakti-
kablen Ubersetzungsverhéltnisse fiir die drei Plane-
tengetriebeeinheiten verwendet werden, keine prak-
tikablen Ubersetzungsverhéltnisse fiir die ersten und
zweiten Vorwartsiibersetzungsmodi erreicht. Prakti-
kable Ubersetzungsverhéltnisse fiir die ersten und
zweiten Vorwartsiibersetzungsmodi liegen bei etwa
2,9 beziehungsweise 1,6.

[0008] Wenn die Ubersetzungsverhéltnisse a 1, a 2
und a 3 der drei Planetengetriebeeinheiten G1, G2
und G3 auf denselben Wert eingestellt sind, werden
nicht die gewiinschten Ubersetzungsverhéltnisse fiir
die funf Vorwartsibersetzungsmodi erhalten. Tat-
séchlich besitzt in diesem Fall die Anderungsrate der
Ubersetzungsverhéltnisse vom ersten zum fiinften
Gang keinen konstanten Wert. Die in der Tabelle der
Fig. 19 gezeigten Ubersetzungsverhéltnisse sind
diejenigen, die durch die Ubersetzungsverhéltnisse a
1, a2 und a 3 der drei Planetengetriebeeinheiten G1,
G2 und G3 von 0,6, 0,4 beziehungsweise 0,6 erhal-
ten werden.

Aufgabenstellung

[0009] Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zu-
grunde, ein automatisch schaltbares Getriebe der
eingangs genannten Art so zu verbessern, dal} eine
bessere Abstufung der Ubersetzungsverhéltnisse er-
reicht wird.

[0010] Diese Aufgabe wird erfindungsgemaf durch
die Merkmale des Anspruches 1 geldst.

[0011] Entsprechend der vorliegenden Erfindung
wird ein automatisch schaltbares Getriebe geschaf-
fen, das mit finf Vorwartsibersetzungsmodi konstru-
iert ist und leicht auf ein automatisch schaltbares Ge-
triebe mit vier Vorwartslibersetzungsmodi modifiziert
werden kann.

[0012] Bevorzugte Ausfiihrungsbeispiele sind Ge-
genstand der Unteranspriiche.

[0013] Im Folgenden wird die Erfindung anhand be-
vorzugter Ausflhrungsformen in Verbindung mit der
beigefligten Zeichnung naher erlautert.

[0014] Fig. 1 ist eine schematische Ansicht eines
automatisch schaltbaren Getriebes nach einem ers-
ten Ausfuhrungsbeispiel der vorliegenden Erfindung,

[0015] Fig. 2 ist eine Schalttabelle der Elemente,
die den Schaltzustand jedes Eingriffselements des
automatisch schaltbaren Getriebes des ersten Aus-
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fuhrungsbeispiels bei verschiedenen Betriebsmodi
zeigt,

[0016] Fig.3 ist ein Ubersetzungsdiagramm der
Elemente, das die Rotationsgeschwindigkeit jedes
rotierenden Elements des automatisch schaltbaren
Getriebes des ersten Ausfiihrungsbeispiels bei ver-
schiedenen Betriebsmodi zeigt,

[0017] Fig. 4 zeigt den Drehmomentibertragungs-
weg, der in dem ersten Vorwartsubersetzungsmodus
des ersten Ausflihrungsbeispiels erzeugt wird,

[0018] Fig. 5 zeigt den Drehmomentibertragungs-
weg, der in dem zweiten Vorwartsibersetzungsmo-
dus des ersten Ausflhrungsbeispiels erzeugt wird,

[0019] Fig. 6 zeigt den Drehmomentibertragungs-
weg, der in dem dritten Vorwartsubersetzungsmodus
des ersten Ausflihrungsbeispiels erzeugt wird,

[0020] Fig. 7 zeigt den Drehmomentibertragungs-
weg, der in dem funften Vorwartsibersetzungsmo-
dus des ersten Ausflhrungsbeispiels erzeugt wird,

[0021] Fig. 8 zeigt den Drehmomentibertragungs-
weg, der in dem Ruckwartsubersetzungsmodus des
ersten Ausflhrungsbeispiels erzeugt wird,

[0022] Fig. 9 zeigt nur die absolut notwendigen Ein-
grifiselemente des ersten Ausfiihrungsbeispiels,

[0023] Fig. 10 ist eine schematische Ansicht eines
automatisch schaltbaren Getriebes nach einem zwei-
ten Ausfuhrungsbeispiel der vorliegenden Erfindung,

[0024] Fig. 11 ist eine Zustandstabelle der Elemen-
te, die den Schaltzustand jedes Eingriffselements
des automatisch schaltbaren Getriebes des zweiten
Ausfuhrungsbeispiels bei verschiedenen Betriebs-
modi zeigt,

[0025] Fig. 12 ist ein Ubersetzungsdiagramm der
Elemente, das die Rotationsgeschwindigkeit jedes
rotierenden Elements des automatisch schaltbaren
Getriebes des zweiten Ausflihrungsbeispiels bei ver-
schiedenen Betriebsmodi zeigt,

[0026] Fig. 13 zeigt den Drehmomentibertragungs-
weg, der in dem ersten Vorwartsubersetzungsmodus
des zweiten Ausfiihrungsbeispiels erzeugt wird,

[0027] Fig. 14 zeigt den Drehmomentibertragungs-
weg, der in dem zweiten Vorwartsibersetzungsmo-
dus des zweiten Ausfiihrungsbeispiels erzeugt wird,

[0028] Fig. 15 zeigt den Drehmomentibertragungs-
weg, der in dem vierten Vorwartsubersetzungsmodus
des zweiten Ausfiihrungsbeispiels erzeugt wird,
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[0029] Fig. 16 zeigt den Drehmomentibertragungs-
weg, der in dem Ruckwartsiubersetzungsmodus des
zweiten Ausfiihrungsbeispiels erzeugt wird,

[0030] Fig. 17 zeigt nur die absolut notwendigen
Eingriffselemente des zweiten Ausflihrungsbeispiels,

[0031] Fig. 18 ist eine schematische Ansicht eines
herkdmmlichen automatisch schaltbaren Getriebes,.

[0032] Fig. 19 ist eine Zustandstabelle der Elemen-
te, die den Zustand jedes Eingriffselements des her-
kdmmlichen automatisch schaltbaren Getriebes zeigt
und

[0033] Fig. 20 ist ein Ubersetzungsdiagramm der
Elemente, das die Rotationsgeschwindigkeit jedes
rotierenden Elements des herkdmmlichen automa-
tisch schaltbaren Getriebes zeigt.

[0034] In den Fig. 1 bis Fig. 9 ist in schematischer
Form ein automatisch schaltbares Getriebe nach ei-
nem ersten Ausfihrungsbeispiel der vorliegenden
Erfindung gezeigt. Eig. 9 zeigt nur die absolut not-
wendigen Eingriffselemente des ersten Ausfihrungs-
beispiels.

[0035] Wie aus Fig. 1 ersichtlich, umfasst das Ge-
triebe erste, zweite und dritte Planetengetriebeein-
heiten G1, G2 und G3, erste und zweite, direkte Ver-
bindungselemente M1 und M2, erste, zweite und drit-
te Kupplungen C1, C2 und C3, erste, zweite, dritte
und vierte Bremsen B1, B2, B3 und B4, ersten, zwei-
te und dritte Kupplungen F1, F2 und F3, eine Ein-
gangswelle und eine Ausgangswelle.

[0036] Die erste Planetengetriebeeinheit G1 weist
ein erstes Sonnenrad S1, ein erstes Hohlrad R1, ein
mit dem Sonnenrad S1 und dem Hohlrad R1 in Ein-
griff stehendes Planetenrad und einen ersten Plane-
tentrager PC1 auf.

[0037] Die zweite Planetengetriebeeinheit G2 weist
ein zweites Sonnenrad S2, ein zweites Hohlrad R2,
ein mit dem Sonnenrad S2 und dem Hohlrad R2 in
Eingriff stehendes Planetenrad und einen zweiten
Planetentrager PC2 auf.

[0038] Die dritte Planetengetriebeeinheit G3 weist
ein drittes Sonnenrad S3, ein drittes Hohlrad R3, ein
mit dem Sonnenrad S3 und dem Hohlrad R3 in Ein-
griff stehendes Planetenrad und einen dritten Plane-
tentrager PC3 auf.

[0039] Das erste, direkte Verbindungselement M1
ist ein Element zum einstlickigen Verbinden des ers-
ten Planetentragers PC1 und des dritten Hohlrads
R3.

[0040] Das zweite, direkte Verbindungselement M2
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ist ein Element zum einstiickigen Verbinden des
zweiten Hohlrads R2 und des dritten Planetentragers
PC3.

[0041] Die erste Kupplung C1 ist eine Kupplung
zum selektiven Erzeugen und Ldsen einer Verbin-
dung zwischen dem ersten Hohlrad R1 und dem
zweiten Hohlrad R2.

[0042] Die zweite Kupplung C2 ist eine Kupplung
zum selektiven Erzeugen und Ldsen einer Verbin-
dung zwischen dem zweiten Sonnenrad S2 und dem
dritten Sonnenrad S3.

[0043] Die erste Kupplung F1 ist parallel zur zweiten
Kupplung C2 angeordnet.

[0044] Die dritte Kupplung C3 ist eine Kupplung
zum selektiven Erzeugen und Ldsen einer Verbin-
dung zwischen dem dritten Planetentrager PC3 und
dem dritten Sonnenrad S3.

[0045] Die erste Bremse B1 ist eine Bremse zum
selektiven Bremsen und Freigeben der Rotation des
zweiten, direkten Verbindungselements M2.

[0046] Die zweite Bremse B2 ist eine Bremse zum
selektiven Bremsen und Freigeben der Rotation des
ersten Sonnenrads S1. Die zweite Kupplung F2 ist
parallel zur zweiten Bremse B2 angeordnet.

[0047] Die dritte Bremse B3 ist eine Bremse zum
selektiven Bremsen und Freigeben der Rotation des
zweiten Sonnenrads S2. Eine Reihenanordnung der
vierten Bremse B4 und der dritten Kupplung F3 ist
parallel zur dritten Bremse B3 angeordnet.

[0048] Die Eingangswelle ist einstiickig mit dem ers-
ten Hohlrad verbunden, so dafl3 der Ausgang eines
Drehmomentwandlers (nicht gezeigt) Uber die Ein-
gangswelle zum ersten Hohlrad gefiihrt wird.

[0049] Die Ausgangswelle ist einstliickig mit dem
zweiten Planetentrager PC2 verbunden, so dal} der
Ausgang des Getriebes Uber ein Abschluligetriebe
(nicht gezeigt) zu den Antriebsradern (nicht gezeigt)
gefuhrt wird.

[0050] Die ersten, zweiten und dritten Kupplungen
C1, C2 und C3 und die ersten, zweiten, dritten und
vierten Bremsen B1, B2, B3 und B4 werden von elek-
tronisch gesteuerten Hydraulikstellgliedern oder der-
gleichen gesteuert.

[0051] Im folgenden wird die Arbeitsweise des auto-
matisch schaltbaren Getriebes des ersten Ausfih-
rungsbeispiels unter Bezugnahme auf die Fig. 2 bis
Fig. 8 und FEig. 9 der Zeichnung beschrieben. Eig. 2
ist eine Schaltzustandstabelle der Elemente, die den
Schaltzustand jedes Eingriffselements in verschiede-

nen Betriebszustanden des Getriebes zeigt. Schwar-
ze Kreise in der Tabelle geben einen Zustand an, in
dem das entsprechende Eingriffselement in Eingriff
ist aber zur tatsachlichen Leistungsiibertragung, die
in der Richtung von der Eingangswelle zur Aus-
gangswelle stattfindet, nicht beitragt. Fig. 3 ist ein
Ubersetzungsdiagramm der Elemente, das die Rota-
tionsgeschwindigkeit jedes rotierenden Elements bei
verschiedenen Betriebsmodi des Getriebes zeigt. In
den Fig. 4 bis Fig. 8 sind verschiedene Arbeitswege
(also in Betrieb befindliche Raderwerke) durch dicke
Linien angezeigt.

[0052] Im Folgenden wird zunachst ein erster Vor-
wartslibersetzungsmodus beschrieben, wie in Fig. 4
gezeigt.

[0053] Wie aus der Tabelle der Fig. 2 ersichtlich, be-
finden sich im ersten Vorwartsiibersetzungsmodus
die zweite Kupplung C2, die zweite Bremse B2, die
dritte Bremse B3 und die vierte Bremse B4 in ihrem
Eingriffszustand.

[0054] Wie aus Fig. 4 ersichtlich, ist in diesem ers-
ten Vorwartsuibersetzungsmodus aufgrund des Ein-
griffszustands der zweiten Kupplung F2 oder des Ein-
griffs der zweiten Bremse B2 das erste Sonnenrad
S1 am Getriebegehause festgelegt, und aufgrund der
Lésung der ersten Kupplung Cl ist die Verbindung
zwischen dem ersten Hohlrad R1 und dem zweiten
Hohlrad R2 geldst. Weiterhin sind aufgrund des Ein-
griffszustands der ersten Kupplung F1 oder des Ein-
griffs der zweiten Kupplung C2 das zweite Sonnen-
rad S2 und das dritte Sonnenrad S3 vereinigt, und
aufgrund des Eingriffs der vierten Bremse B4 und des
Eingriffszustands der dritten Kupplung F3 oder auf-
grund des Eingriffs der dritten Bremse B3 sind das
zweite Sonnenrad S2 und das dritte Sonnenrad S3
an dem Getriebegehaduse befestigt.

[0055] Folglich wird die Rotation der Ausgangswelle
durch die Rotation des zweiten Hohlrads R2 und den
festen Zustand des zweiten Sonnenrads S2 gesteu-
ert. Die Rotationsgeschwindigkeit des zweiten Hohl-
rads R2 ist niedriger als die des ersten, direkten Ver-
bindungselements M1. Also wirkt in diesem Zustand
eine groRe Ubersetzungsreduzierung auf die Ein-
gangsrotation, um das erste Vorwartsiibersetzungs-
verhaltnis zu erhalten.

[0056] Wie aus der Tabelle der Fig. 2 ersichtlich,
wird ein zweiter Vorwartsiibersetzungsmodus aus
dem ersten Vorwartsiibersetzungsmodus erhalten,
indem die zweite Kupplung C2 gel6st wird und die
dritte Kupplung C3 eingreift. Wie aus Fig.2 und
Fig. 5 ersichtlich, istin diesem zweiten Vorwartsuiber-
setzungsmodus aufgrund des Eingriffszustands der
zweiten Kupplung F2 oder des Eingriffs der zweiten
Bremse B2 das erste Sonnenrad S1 an dem Getrie-
begehause befestigt, und aufgrund des Ldsens der
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erste Kupplung ist der Eingriff zwischen dem ersten
Hohlrad R1 und dem zweiten Hohlrad R2 aufgeho-
ben. Weiterhin bildet aufgrund des Ldsens der zwei-
ten Kupplung C2 und des Eingriffs der dritten Kupp-
lung C3 die dritte Planetengetriebeeinheit G3 einen
Block und rotiert somit einstlickig. Weiterhin wird auf-
grund des Eingriffs der vierten Bremse B4 und des
Eingriffszustands der dritten Kupplung F3 oder Auf-
grund des Eingriffs der dritten Bremse B3 das zweite
Sonnenrad S2 an dem Getriebegehause befestigt.

[0057] Folglich wird die Rotation der Ausgangswelle
durch die Rotation des zweiten Hohlrads R2 und den
angehaltenen Zustand des zweiten Sonnenrads S2
gesteuert. Die Rotationsgeschwindigkeit des zweiten
Hohlrads R2 ist dieselbe ist wie die des ersten, direk-
ten Verbindungselements M1. Das heil3t, dal in die-
sem Zustand eine Ubersetzungsreduktion auf die
Eingangsrotation wirkt, um das zweite Vorwartsuber-
setzungsverhaltnis zu erhalten.

[0058] Wie aus der Tabelle der Fig. 2 ersichtlich,
wird ein dritter Vorwartsiibersetzungsmodus ausge-
hend von dem zweiten Vorwartsuibersetzungsmodus
erhalten, indem die dritte Bremse B3 gel6st wird und
die zweite Kupplung C2 eingreift. Wie aus Eig. 3 und
Fig. 6 ersichtlich, ist in diesem Ubersetzungsmodus
aufgrund des Eingriffszustands der zweiten Kupp-
lung F2 oder des Eingriffs der zweiten Bremse B2 das
erste Sonnenrad S1 an dem Getriebegehause befes-
tigt, und aufgrund des Lésen der ersten Kupplung C1
ist die Verbindung zwischen dem ersten Hohlrad R1
und dem zweiten Hohlrad R2 geldst. Weiterhin bilden
aufgrund des Eingriffs der zweiten Kupplung C2 und
der dritten Kupplung C3 das zweite Planetengetriebe
G2 und das dritte Planetengetriebe G3 einen Block
und rotieren daher einstuckig.

[0059] Folglich wird die Rotation der Ausgangswelle
durch die Rotation des zweiten Hohlrads R2 und die
Rotation des zweiten Sonnenrads S2 gesteuert. Die
Rotationsgeschwindigkeit des zweiten Hohlrads R2
und die des zweiten Sonnenrads S2 ist dieselbe wie
die des ersten, direkten Verbindungselements M1.
Somit wird die Rotationsgeschwindigkeit der Aus-
gangswelle auf denselben Wert wie die des ersten,
direkten Verbindungselements M1 gesteuert. Daher
wirkt in diesem Zustand eine Ubersetzungsreduktion
nur durch das erste Planetengetriebe G1 auf die Ein-
gangsrotation, um die dritte Vorwartsiibersetzung zu
erhalten.

[0060] Wie aus der Tabelle der Fig. 2 ersichtlich,
wird ein vierter Vorwartsibersetzungsmodus aus
dem dritten Vorwartsiibersetzungsmodus durch L6-
sen der zweiten Bremse B2 und Eingreifen der ersten
Kupplung C1 erhalten. In diesem vierten Vorwartsu-
bersetzungsmodus sind aufgrund des Eingriffs der
ersten Kupplung C1 das erste Hohlrad R1 und das
zweite Hohlrad R2 vereinigt. Weiterhin bilden auf-
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grund des Eingriffs der zweiten Kupplung C2 und des
Eingriffs der dritten Kupplung C3 die zweite Planeten-
getriebeeinheit G2 und die dritte Planetengetriebe-
einheit G3 einen Block und rotieren somit einstickig.

[0061] Folglich wird eine sogenannte direkte Verbin-
dung zwischen der Eingangswelle und der Aus-
gangswelle erhalten. Also wird in diesem Zustand die
vierte Vorwartsiibersetzung mit einem Ubersetzungs-
verhaltnis von 1,000 erhalten.

[0062] Wie aus der Tabelle der Fig. 2 ersichtlich
wird ein funfter Vorwartsiibersetzungsmodus aus
dem vierten Vorwartsiibersetzungsmodus durch L6-
sen der dritten Kupplung C3 und Eingreifen der zwei-
ten Bremse B2 erhalten. Wie aus Fig. 3 und Fig. 7
ersichtlich, wird aufgrund des Eingriffs der zweiten
Bremse B2 oder des Eingriffszustands der zweiten
Kupplung F2 das erste Sonnenrad S1 an dem Getrie-
begehause befestigt, und aufgrund des Eingriffs der
ersten Kupplung C1 werden das erste Hohlrad R1
und das zweite Hohlrad R2 vereinigt. Weiterhin wer-
den aufgrund des Eingriffszustands der ersten Kupp-
lung F1 oder des Eingriffs der zweiten Kupplung C2
und aufgrund des Lésens der dritten Kupplung C3
das zweite Sonnenrad S2 und das dritte Sonnenrad
S3 vereinigt.

[0063] Folglich wird die Rotation der Ausgangswelle
durch die Rotation des zweiten Hohlrads R2 und die
Rotation des zweiten Sonnenrads S2 gesteuert. Die
Rotationsgeschwindigkeit des zweiten Hohlrads R2
ist die selbe ist wie die der Eingangswelle, und die
Rotationsgeschwindigkeit des zweiten Sonnenrads
S2 ist hoher als die der Eingangswelle. Somit wirkt in
diesem Zustand eine Ubersetzungserhéhung auf die
Eingangsrotation, um die fiinfte Vorwartstbersetzung
Zu erzeugen.

[0064] Wie aus der Tabelle der Fig. 2 ersichtlich,
wird ein Rickwartsmodus durch Eingriff der zweiten
Kupplung C2, der ersten Bremse B1 und der zweiten
Bremse B2 erhalten. Wie aus Fig. 3 und Fig. 8 er-
sichtlich, wird in diesem Rickwartsmodus aufgrund
des Eingriffszustands der zweiten Kupplung F2 oder
durch Eingriff der zweiten Bremse B2 das erste Son-
nenrad S1 an dem Getriebegehause befestigt, und
aufgrund des Ldsens der ersten Kupplung C1 wird
die Verbindung zwischen dem ersten Hohlrad R1 und
dem zweiten Hohlrad R2 gel6st. Weiterhin werden
aufgrund des Eingriffszustands der ersten Kupplung
F1 oder des Eingriffs der zweiten Kupplung C2 das
zweite Sonnenrad S2 und das dritte Sonnenrad S3
verbunden, und aufgrund des Eingriffs der ersten
Bremse B1 wird das zweite, direkte Verbindungsele-
ment M2 an dem Getriebegehause befestigt.

[0065] Folglich wird die Rotation der Ausgangswelle
durch den festen Zustand des zweiten Hohlrads R2
und die umgekehrte Rotation des zweiten Sonnen-
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rads S2 gesteuert. Somit wird in diesem Zustand die
Ausgangswelle in der umgekehrten Richtung rotiert,
wodurch der Rickwartsmodus erhalten wird.

[0066] Wenn elektronisch gesteuerte Hydraulikak-
tuatoren zum Einstellen der Ubersetzungsénde-
rungszeitpunkte verwendet werden, kénnen die vier
Elemente B4, F1, F2 und F3 entfernt werden. Fig. 9
zeigt das Getriebe mit nur den sechs absolut notwen-
digen Eingriffselementen C1, C2, C3, B1, B2 und B3.

[0067] Ferner ist es leicht, das Getriebe zu einem
Typ umzuarbeiten, der vier Vorwartsiibersetzungs-
modi besitzt. Fir diese Umarbeitung wird die zweite
Kupplung C2 so gesteuert, dal sie ein standig in Ein-
griff stehendes Element ist, und die ersten, dritten,
vierten und funften Vorwartstibersetzungsmodi, die in
der Tabelle der Fig. 2 gezeigt sind, werden als erste,
zweite, dritte und vierte Vorwartsibersetzungsmodi
verwendet. Diese Umarbeitung erfordert keine Ande-
rung der in der Tabelle gezeigten Ubersetzungsénde-
rungsregel. In einem Fall, in dem die Ubersetzungs-
verhaltnisse a 1, a2 und a3 der ersten, zweiten und
dritten Planetengetriebeeinheiten G1, G2 und G3 auf
0,6, auf 0,35, beziehungsweise auf 0,35 eingestellt
sind, werden die Ubersetzungsverhaltnisse fiir die
ersten, zweiten, dritten und vierten Vorwartsuberset-
zungsmodi und fir den Ruckwartsiibersetzungsmo-
dus 2,916, 1,600, 1,000, 0,783, beziehungsweise
2,160. Wie bekannt, sind diese Werte praktikable
Ubersetzungsverhéltnisse in einem automatisch
schaltbaren Getriebe.

[0068] Zum Erklaren dieses Vorteils des ersten Aus-
fuhrungsbeispiels wird ein Fall betrachtet, in dem das
herkdmmliche Getriebe der Fig. 18 zu einem Typ mit
vier Vorwartsubersetzungsmodi umgearbeitet wird.
Bei dieser Umarbeitung wird die zweite Kupplung C2
(siehe die Tabelle der Fig. 19) so gesteuert, dal sie
ein konstant in Eingriff stehendes Element ist, und die
ersten, zweiten, vierten und flnften Vorwartsuberset-
zungsmodi, die in der Tabelle dargestellt sind, wer-
den als erste, zweite, dritte und vierte Vorwartsuber-
setzungsmodi verwendet. Jedoch ist es, auch wenn
verschiedene, mégliche Kombinationen von Uberset-
zungsverhaltnissen (also von 0,35 bis 0,65), die die
ersten, zweiten und dritten Planetengetriebeeinhei-
ten G1, G2 und G3 besitzen kénnen, berlicksichtigt
werden, unmoglich, praktikable Ubersetzungsver-
haltnisse fur die ersten, zweiten, dritten und vierten
Vorwartsibersetzungsmodi zu erhalten.

[0069] Auch ist es leicht, die Ubersetzungsverhalt-
nisse der ersten, zweiten und dritten Planetengetrie-
beeinheiten so einzustellen, dal} die gewiinschten
Ubersetzungsverhéltnisse fiir die ersten, zweiten,
dritten, vierten und finften Vorwartsiibersetzungsmo-
di erhalten werden. Wenn die Ubersetzungsverhalt-
nisse a 1, a 2 und a 3 der ersten, zweiten und dritten
Planetengetriebeeinheiten G1, G2 und G3 auf 0,6,
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auf 0,5, beziehungsweise auf 0,55 eingestellt sind,
werden optimale Ubersetzungsverhéltnisse fir die
funf Vorwartsubersetzungsmodi erhalten, und zwar
3,720, 2,400, 1,600, 1,000 und 0,815, wie in der Ta-
belle der Fig. 2 gezeigt. Wenn die Ubersetzungsver-
héaltnisse a 1, a 2 und a 3 der ersten, zweiten und drit-
ten Planetengetriebeeinheiten G1, G2 und G3 alle
auf 0,525 eingestellt sind, werden praktikable Uber-
setzungsverhaltnisse fur die funf Vorwartsiberset-
zungsmodi erhalten, und zwar 3,547, 2,326, 1,525,
1,000 und 0,816, wie in der Tabelle der Fig. 2 in
Klammern gezeigt. Wenn die ersten, zweiten und
dritten Planetengetriebeeinheiten G1, G2 und G3 des
herkbmmlichen Getriebes der Fig. 18 alle dasselbe
Ubersetzungsverhaltnis besitzen, werden keine prak-
tikablen Ubersetzungsverhaltnisse fiir die fiinf Vor-
wartslibersetzungsmodi erhalten. Die in der Tabelle
der Fig. 19 gezeigten Ubersetzungsverhaltnisse sind
diejenigen, die erhalten werden, wenn die Uberset-
zungsverhaltnisse a 1, a 2 und a 3 der ersten, zwei-
ten und dritten Planetengetriebeeinheiten G1, G2
und G3 auf 0,6, auf 0,4, beziehungsweise auf 0,6 ein-
gestellt sind.

[0070] Auch werden aufgrund der einzigartigen An-
ordnung der dritten Kupplung C3 praktikable Uber-
setzungsverhaltnisse fir die funf Vorwartsiberset-
zungsmodi méglich, selbst wenn die Ubersetzungs-
verhaltnisse a 1, a 2 und a 3 der ersten, zweiten und
dritten Planetengetriebeeinheiten G1, G2 und G3
identisch sind.

[0071] In den Fig. 10 und Fig. 17 ist in schemati-
scher Form ein automatisch schaltbares Getriebe
nach einem zweiten Ausfiihrungsbeispiel der vorlie-
genden Erfindung gezeigt. Fia. 17 zeigt nur die abso-
lut notwendigen Eingriffselemente nach dem zweiten
Ausfuhrungsbeispiel zeigt. Das automatisch schalt-
bare Getriebe nach diesem Ausfuhrungsbeispiel
stellt vier Vorwartsibersetzungsmodi und einen
Ruckwartsmodus zur Verfigung.

[0072] Da das zweite Ausfuhrungsbeispiel in sei-
nem Aufbau dem oben beschriebenen, ersten Aus-
fuhrungsbeispiel ahnlich ist, werden im folgenden nur
Teile oder Bereiche, die von denen des ersten Aus-
fuhrungsbeispiels verschieden sind, beschrieben.

[0073] Wie aus Fig. 10 ersichtlich ist, wird in dem
zweiten Ausfihrungsbeispiel ein drittes, direktes Ver-
bindungselement M3 anstelle der Parallelanordnung
verwendet, die im ersten Ausflihrungsbeispiel vorge-
sehen ist und die aus der zweiten Kupplung C2 und
der ersten Kupplung F1 besteht (siehe Fig. 1). Also
sind in dem zweiten Ausflihrungsbeispiel das zweite
Sonnenrad S2 und das dritte Sonnenrad S3 einstu-
ckig miteinander verbunden. Wie in der Tabelle der
Fig. 11 gezeigt, betragt die Anzahl der Eingriffsele-
mente insgesamt acht.
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[0074] Im folgenden wird die Arbeitsweise des auto-
matisch schaltbaren Getriebes des zweiten Ausfih-
rungsbeispiels unter Bezugnahme auf die Fig. 11 bis
Fig. 16 der Zeichnungen beschrieben. Fig. 11 ist
eine Schaltzustandstabelle der Elemente, die den
Schaltzustand jedes Eingriffselements in verschiede-
nen Betriebszustanden des Getriebes zeigt. Schwar-
ze Kreise in der Tabelle geben einen Zustand an, in
dem das entsprechende Eingriffselement in Eingriff
ist, aber nicht zur tatsachlichen Leistungsibertra-
gung, die in der Richtung von der Eingangswelle zur
Ausgangswelle stattfindet, beitragt. Fig. 12 ist ein
Ubersetzungsdiagramm der Elemente, das die Rota-
tionsgeschwindigkeit jedes rotierenden Elements bei
verschiedenen Betriebsmodi des Getriebes zeigt. In
den Fig. 13 bis Fig. 16 sind verschiedene Arbeitswe-
ge (also in Betrieb befindliche Raderwerke) durch di-
cke Linien gezeigt.

[0075] Wie aus der Tabelle der Fig. 11 ersichtlich,
befinden sich im ersten Vorwartsiibersetzungsmodus
die zweite Bremse B2, die dritte Bremse B3 und die
vierte Bremse B4 in ihrem Eingriffszustand.

[0076] Wie aus Fig. 12 und aus Fig. 13 ersichtlich,
ist in diesem ersten Vorwartsubersetzungsmodus
aufgrund des Eingriffszustands der zweiten Kupp-
lung F2 oder des Eingriffs der zweiten Bremse B2 das
erste Sonnenrad S1 am Getriebegehause befestigt,
und aufgrund der Lésung der ersten Kupplung C1 ist
die Verbindung zwischen dem ersten Hohlrad R1 und
dem zweiten Hohlrad R2 geldst. Weiterhin sind auf-
grund des Eingriffszustands der vierten Bremse B4
und des Eingriffszustands der dritten Kupplung F3
oder aufgrund des Eingriffs der dritten Bremse B3 so-
wohl das zweite Sonnenrad S2 als auch das dritte
Sonnenrad S3 an dem Getriebegehause befestigt.

[0077] Folglich wird die Rotation der Ausgangswelle
durch die Rotation des zweiten Hohlrads R2 und den
festen Zustand des zweiten Sonnenrads S2 gesteu-
ert. Die Rotationsgeschwindigkeit des zweiten Hohl-
rads R2 ist niedriger als die des ersten, direkten Ver-
bindungselements M1. Also wirkt in diesem Zustand
eine groRe Ubersetzungsreduzierung auf die Ein-
gangsrotation, um das erste Vorwartsiibersetzungs-
verhaltnis zu erhalten.

[0078] Wie aus der Tabelle der Fig. 11 ersichtlich,
wird ein zweiter Vorwartsubersetzungsmodus aus
dem ersten Vorwartsiibersetzungsmodus erhalten,
indem die dritte Bremse B3 gel6st wird und die dritte
Kupplung C3 eingreift. Wie aus Fig. 12 und Fig. 14
ersichtlich, wird in diesem zweiten Vorwartsuberset-
zungsmodus aufgrund des Eingriffszustands der
zweiten Kupplung F2 oder des Eingriffs der zweiten
Bremse B2 das erste Sonnenrad S1 an dem Getrie-
begehause befestigt, und aufgrund des Lésens der
ersten Kupplung wird der Eingriff zwischen dem ers-
ten Hohlrad R1 und dem zweiten Hohlrad R2 aufge-

hoben. Weiterhin bilden aufgrund des Eingriffs der
dritten Kupplung C3 die zweite und die dritte Plane-
tengetriebeeinheit G2 und G3 einen Block und rotie-
ren somit einstuckig.

[0079] Folglich wird die Rotation der Ausgangswelle
durch die Rotation des zweiten Hohlrads R2 und die
Rotation des zweiten Sonnenrads S2 auf den Wert
der Rotation des ersten, direkten Verbindungsele-
ments M1 gesteuert. Die Rotationsgeschwindigkeit
des zweiten Hohlrads R2 und des zweiten Sonnen-
rads ist dieselbe wie die des ersten, direkten Verbin-
dungselements M1. Das heil3t, da® in diesem Zu-
stand eine Ubersetzungsreduktion nur durch die ers-
te Planetengetriebeeinheit G1 erfolgt, um das zweite
Vorwartsubersetzungsverhaltnis zu erhalten.

[0080] Wie aus der Tabelle der Fig. 11 ersichtlich,
wird ein dritter Vorwartsiibersetzungsmodus ausge-
hend von dem zweiten Vorwartsiibersetzungsmodus
erhalten, indem die zweite Bremse B2 geldst wird
und die erste Kupplung C1 eingreift. In diesem dritten
Vorwartsubersetzungsmodus sind aufgrund des Ein-
griffs der ersten Kupplung das erste Hohlrad R1 und
das zweite Hohlrad R2 vereinigt. Weiterhin bilden
aufgrund des Eingriffs der dritten Kupplung C3 das
zweite Planetengetriebe G2 und das dritte Planeten-
getriebe G3 einen Block und rotieren daher einstu-
ckig.

[0081] Folglich wird eine sogenannte direkte Verbin-
dung zwischen der Eingangswelle und der Aus-
gangswelle erhalten. Also wird in diesem Zustand die
dritte Vorwartsiibersetzung mit einem Ubersetzungs-
verhaltnis von 1,000 erhalten.

[0082] Wie aus der Tabelle der Fig. 11 ersichtlich
wird ein vierter Vorwartstbersetzungsmodus aus
dem dritten Vorwartsiibersetzungsmodus durch L6-
sen der dritten Kupplung C3 und Eingreifen der zwei-
ten Bremse B2 erhalten. Wie aus Fig. 12 und Fig. 17
ersichtlich, wird in diesem vierten Vorwartsiberset-
zungsmodus aufgrund des Eingriffs der zweiten
Bremse B2 oder des Eingriffszustands der zweiten
Kupplung F2 das erste Sonnenrad S1 an dem Getrie-
begehause befestigt, und aufgrund des Eingriffs der
ersten Kupplung C1 werden das erste Hohlrad R1
und das zweite Hohlrad R2 verbunden.

[0083] Folglich wird die Rotation der Ausgangswelle
durch die Rotation des zweiten Hohlrads R2 und die
Rotation des zweiten Sonnenrads S2 gesteuert. Die
Rotationsgeschwindigkeit des zweiten Hohlrads R2
ist dieselbe wie die der Eingangswelle und die Rota-
tionsgeschwindigkeit des zweiten Sonnenrads S2 ist
héher als die der Eingangswelle. Somit wirkt in die-
sem Zustand eine Ubersetzungserhéhung auf die
Eingangsrotation, um die vierte Vorwartsubersetzung
Zu erzeugen.
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[0084] Wie aus der Tabelle der Fig. 11 ersichtlich,
wird ein Rickwartsmodus durch Eingriff der ersten
Bremse B1 und der zweiten Bremse B2 erhalten. Wie
aus Fig. 12 und Fig. 16 ersichtlich, wird in diesem
Ruckwartsmodus aufgrund des Eingriffszustands der
zweiten Kupplung F2 oder durch Eingriff der zweiten
Bremse B2 das erste Sonnenrad S1 an dem Getrie-
begehause befestigt, und aufgrund des Lésens der
ersten Kupplung C1 wird die Verbindung zwischen
dem ersten Hohlrad R1 und dem zweiten Hohlrad R2
gelost. Weiterhin wird aufgrund des Eingriffs der ers-
ten Bremse B1 das zweite, direkte Verbindungsele-
ment M2 an dem Getriebegehause befestigt.

[0085] Folglich wird die Rotation der Ausgangswelle
durch den festen Zustand des zweiten Hohlrads R2
und die umgekehrte Rotation des zweiten Sonnen-
rads S2 gesteuert. Somit wird in diesem Zustand die
Ausgangswelle in der umgekehrten Richtung rotiert,
wodurch der Rickwartsmodus erhalten wird.

[0086] Wenn die Ubersetzungsverhaltnisse a 1, a 2
und a 3 der ersten, zweiten und dritten Planetenge-
triebeeinheiten G1, G2 und G3 auf 0,6, auf 0,35, be-
ziehungsweise auf 0,35 eingestellt sind, werden die
Ubersetzungsverhéltnisse fiir die ersten, zweiten,
dritten und vierten Vorwartsiibersetzungsmodi und
fur den Rickwartsiibersetzungsmodus 2,916, 1,600,
1,000, 0,783, beziehungsweise 2,160. Wie bekannt,
sind diese Werte praktikable Ubersetzungsverhalt-
nisse in einem automatisch schaltbaren Getriebe.

[0087] Im folgenden werden die Vorteile des oben
beschriebenen, zweiten Ausfihrungsbeispiels be-
schrieben.

[0088] Zunachst ist die Anzahl von verwendeten
Eingriffselementen relativ gering. Wie aus den
Fig. 10, Fig. 11 und Fig. 17 ersichtlich ist, betragt bei
diesem Ausfiihrungsbeispiel die Anzahl der Eingriff-
selemente, die absolut notwendig sind, flinf, wobei es
sich um die Elemente C1, C3, B1, B2 und B3 handelt
(siehe Eig. 17), und die Anzahl der Eingriffselemente,
die zur Vereinfachung der Steuerung des Uberset-
zungsanderungsvorgangs dazugefligt sind, betragt
drei, wobei es sich um die Elemente B4, F2 und F3
handelt. Das heil’t, daf} vier Vorwartsibersetzungs-
modi und ein Rickwartsmodus mit insgesamt acht
Eingriffselementen erhalten werden.

[0089] Wenn elektronisch gesteuerte Hydraulikak-
tuatoren zum Einstellen der Ubersetzungsande-
rungszeitpunkte verwendet werden, kdnnen die drei
Elemente B4, F2 und F3 entfernt werden. Fig. 17
zeigt das Getriebe mit nur den finf absolut notwendi-
gen Eingriffselementen C1, C3, B1, B2 und B3.

Patentanspriiche

1. Automatisch schaltbares Getriebe, mit:
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— einer ersten Planetengetriebeeinheit (G1) mit ei-
nem ersten Sonnenrad (S1), einem ersten Hohlrad
(R1), zumindest einem ersten Planetenrad, das so-
wohl in das erste Sonnenrad (S1) als auch das erste
Hohlrad (R1) eingreift, und einem ersten Planeten-
radtrager (PC1) zum Tragen des zumindest einen
ersten Planetenrades;

— einer zweiten Planetengetriebeeinheit (G2) mit ei-
nem zweiten Sonnenrad (S2), einem zweiten Hohl-
rad (R2), zumindest einem zweiten Planetenrad, das
sowohl in das zweite Sonnenrad (S2) als auch das
zweite Hohlrad (R2) eingreift, und einem zweiten Pla-
netenradtrager (PC2) zum Tragen des zumindest ei-
nen zweiten Planetenrades;

— einer dritten Planetengetriebeeinheit (G3) mit ei-
nem dritten Sonnenrad (S3), einem dritten Hohlrad
(R3), zumindest einem dritten Planetenrad, das so-
wohl in das dritte Sonnenrad (S3) als auch das dritte
Hohlrad (R3) eingreift, und einem dritten Planeten-
radtrager (PC3) zum Tragen des zumindest einen
dritten Planetenrades;

— einem ersten, direkten Verbindungselement (M1)
zum integralen Verbinden des ersten Planetenradtra-
gers (PC1) und des dritten Hohlrads (R3);

— einem zweiten, direkten Verbindungselement (M2)
zum integralen Verbinden des zweiten Hohlrads (R2)
und des dritten Planetenradtragers (PC3);

— einer ersten Kupplung (C1) zum selektiven Erzeu-
gen und Ldsen einer Verbindung zwischen dem ers-
ten Hohlrad (R1) und dem zweiten Hohlrad (R2);

— einer Leistungstibertragungsvorrichtung zum Her-
stellen einer Verbindung zwischen dem zweiten Son-
nenrad (S2) und dem dritten Sonnenrad (S3);

— einer ersten Bremse (B1) zum selektiven Bremsen
und Freigeben der Rotation des zweiten, direkten
Verbindungselements (M2);

—einer zweiten Bremse (B2) zum selektiven Bremsen
und Freigeben der Rotation des ersten Sonnenrads
(81);

— einer dritten Bremse (B3) zum selektiven Bremsen
und Freigeben der Rotation des zweiten Sonnenrads
(S2);

— einer Eingangswelle (E), die mit dem ersten Hohl-
rad (R1) verbunden ist und mit diesem rotiert; und

— einer Ausgangswelle (A), die mit dem zweiten Pla-
netenradtrager (PC2) verbunden ist und mit diesem
rotiert, dadurch gekennzeichnet, dal ferner eine
dritte Kupplung (C3) zum selektiven Erzeugen und
Lésen einer Verbindung zwischen dem dritten Son-
nenrad (S3) und dem dritten Planetenradtrager
(PC3) vorgesehen ist.

2. Automatisch schaltbares Getriebe nach An-
spruch 1, dadurch gekennzeichnet, dall die Leis-
tungstibertragungsvorrichtung eine zweite Kupplung
(C2) zum selektiven Herstellen und Losen der Verbin-
dung zwischen dem zweiten Sonnenrad (S2) und
dem dritten Sonnenrad (S3) ist.

3. Automatisch schaltbares Getriebe nach An-
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spruch 1, dadurch gekennzeichnet, dall die Leis-
tungstibertragungsvorrichtung ein drittes, direktes
Verbindungselement (M3) ist, das das zweite Son-
nenrad (S2) und das dritte Sonnenrad (S3) einsttickig
verbindet.

4. Automatisch schaltbares Getriebe nach An-
spruch 2, dadurch gekennzeichnet, dal® es auller-
dem umfaldt:

— eine erste Einrichtungskupplung (F1) parallel zu der
zweiten Kupplung (C2);

— eine zweite Einrichtungskupplung (F2) parallel zu
der zweiten Bremse (B2);

— eine Reihenanordnung mit einer dritten Einrich-
tungskupplung (F3) und einer vierten Bremse (B4),
wobei diese Reihenanordnung parallel zu der dritten
Bremse (B3) angeordnet ist.

5. Automatisch schaltbares Getriebe nach An-
spruch 2 oder 4, dadurch gekennzeichnet, daf3 es au-
Rerdem eine Ubersetzungsanderungs-Steuerungs-
vorrichtung umfalt, so dal} ein erster Vorwartsuber-
setzungsmodus erhalten wird, wenn die zweite Kupp-
lung (C2), die zweite Bremse (B2) und die dritte
Bremse (B3) in Eingriff stehen, ein zweiter Vorwarts-
Ubersetzungsmodus erhalten wird, wenn die dritte
Kupplung (C3), die zweite Bremse (B2) und die dritte
Bremse (B3) in Eingriff stehen, ein dritter Vorwartsu-
bersetzungsmodus erhalten wird, wenn die zweite
Kupplung (C2), die dritte Kupplung (C3) und die zwei-
te Bremse (B2) in Eingriff stehen, ein vierter Vor-
wartsibersetzungsmodus erhalten wird, wenn die
erste Kupplung (C1), die zweite Kupplung (C2) und
die dritte Kupplung (C3) in Eingriff stehen, ein funfter
Vorwartsubersetzungsmodus erhalten wird, wenn die
erste Kupplung (C1), die zweite Kupplung (C2) und
die zweite Bremse (B2) in Eingriff stehen, und ein
Ruckwartsmodus erhalten wird, wenn die zweite
Kupplung (C2), die erste Bremse (B1) und die zweite
Bremse (B2) in Eingriff stehen.

6. Automatisch schaltbares Getriebe nach An-
spruch 2 oder 4, dadurch gekennzeichnet, da® die
Ubersetzungsverhéltnisse der ersten, zweiten und
dritten Planetengetriebeeinheiten (G1, G2, G3)
gleich sind.

7. Automatisch schaltbares Getriebe nach An-
spruch 3, dadurch gekennzeichnet, dal® es auller-
dem umfaldt:

— eine zweite Einrichtungskupplung (F2) parallel zu
der zweiten Bremse (B2);

— eine Reihenanordnung mit einer dritten Einrich-
tungskupplung (F3) und einer vierten Bremse (B4),
wobei diese Reihenanordnung parallel zu der dritten
Bremse (B3) angeordnet ist.

8. Automatisch schaltbares Getriebe nach An-
spruch 3 oder 7, dadurch gekennzeichnet, daf3 es au-
Rerdem eine Ubersetzungsénderungs-Steuerungs-
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vorrichtung umfafdt, so dal} ein erster Vorwartsiber-
setzungsmodus erhalten wird, wenn die zweite
Bremse (B2) und die dritte Bremse (B3) in Eingriff
stehen, ein zweiter Vorwartsiibersetzungsmodus er-
halten wird, wenn die dritte Kupplung (C3) und die
zweite Bremse (B2) in Eingriff stehen, ein dritter Vor-
wartslibersetzungsmodus erhalten wird, wenn die
erste Kupplung (C1) und die dritte Kupplung (C3) in
Eingriff stehen, ein vierter Vorwartsiibersetzungsmo-
dus erhalten wird, wenn die erste Kupplung (C1) und
die zweite Bremse (B2) in Eingriff stehen, und ein
Ruckwartsmodus erhalten wird, wenn die erste
Bremse (B1) und die zweite Bremse (B2) in Eingriff
stehen.

9. Automatisch schaltbares Getriebe nach An-
spruch 2 oder 4, dadurch gekennzeichnet, da die
zweite Kupplung (C2) standig in Eingriff steht.

10. Automatisch schaltbares Getriebe nach An-
spruch 9, dadurch gekennzeichnet, dal® es auller-
dem eine Ubersetzungsanderungs-Steuerungsvor-
richtung umfaldt, so dal® ein erster Vorwartsuberset-
zungsmodus erhalten wird, wenn die zweite Bremse
(B2) und die dritte Bremse (B3) in Eingriff stehen, ein
zweiter Vorwartsiibersetzungsmodus erhalten wird,
wenn die dritte Kupplung (C3) und die zweite Bremse
(B2) in Eingriff stehen, ein dritter Vorwartsiberset-
zungsmodus erhalten wird, wenn die erste Kupplung
(C1) und die dritte Kupplung (C3) in Eingriff stehen,
ein vierter Vorwartsiibersetzungsmodus erhalten
wird, wenn die erste Kupplung (C1) und die zweite
Bremse (B2) in Eingriff stehen, und ein Ruckwarts-
modus erhalten wird, wenn die erste Bremse (B1)
und die zweite Bremse (B2) in Eingriff stehen.

Es folgen 12 Blatt Zeichnungen
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Anhangende Zeichnungen
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FIG.20
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