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Beschreibung

QUERVERWEIS AUF VERWANDTE ANMELDUN-
GEN

Diese Anmeldung beansprucht die Priorität der vor-
läufigen US-Anmeldung Nr. 60/891,186, die am 22. 
Februar 2007 eingereicht wurde. Der Offenbarungs-
gehalt der obigen Anmeldung ist hierin durch Bezug-
nahme mit eingeschlossen.

GEBIET

[0001] Die Erfindung betrifft allgemein ein Mehr-
ganggetriebe, das mehrere Planetenradsätze und 
mehrere Drehmomentübertragungseinrichtungen 
aufweist, und genauer ein Getriebe, das acht oder 
mehr Gänge, vier Planetenradsätze und mehrere 
Drehmomentübertragungseinrichtungen aufweist.

HINTERGRUND

[0002] Die Aussagen in diesem Abschnitt liefern le-
diglich Hintergrundinformationen, die mit der vorlie-
genden Offenbarung in Beziehung stehen, und kön-
nen Stand der Technik bilden oder nicht.

[0003] Ein typisches Mehrganggetriebe benutzt 
eine Kombination aus Reibkupplungen, Planeten-
radanordnungen und festen Verbindungen, um meh-
rere Übersetzungsverhältnisse zu erreichen. Die An-
zahl und physikalische Anordnung der Planetenrad-
sätze im Allgemeinen werden durch den Bauraum, 
die Kosten und die gewünschten Drehzahlverhältnis-
se oder Gänge vorgeschrieben.

[0004] Obgleich gegenwärtige Getriebe ihren beab-
sichtigten Zweck erfüllen, ist der Bedarf nach neuen 
und verbesserten Getriebekonfigurationen, die ein 
verbessertes Leistungsvermögen, insbesondere aus 
Standpunkten des Wirkungsgrades, des Ansprech-
vermögens und des ruhigen Betriebes, sowie einen 
verbesserten Bauraum, primär reduzierte Größe und 
reduziertes Gewicht, zeigen, im Wesentlichen kon-
stant. Dementsprechend gibt es einen Bedarf nach 
einem verbesserten, kosteneffektiven, kompakten 
Mehrganggetriebe.

ZUSAMMENFASSUNG

[0005] Es ist ein Getriebe vorgesehen, das ein An-
triebselement, ein Abtriebselement, vier Planeten-
radsätze, mehrere Kopplungselemente und mehrere 
Drehmomentübertragungseinrichtungen aufweist. 
Jeder der Planetenradsätze umfasst ein erstes, zwei-
tes und drittes Element. Die Drehmomentübertra-
gungseinrichtungen sind beispielsweise Kupplungen 
und Bremsen.

[0006] Eine Ausführungsform des Getriebes um-

fasst ein Antriebselement benachbart zu einer vorde-
ren Wand, ein Abtriebselement benachbart zu einer 
hinteren Wand, einen ersten, zweiten, dritten und 
vierten Planetenradsatz, die jeweils ein erstes, zwei-
tes und drittes Element aufweisen, ein erstes Verbin-
dungselement, das das erste Element des ersten 
Planetenradsatzes ständig mit dem ersten Element 
des vierten Planetenradsatzes verbindet, ein zweites 
Verbindungselement, das das dritte Element des ers-
ten Planetenradsatzes ständig mit dem ersten Ele-
ment des zweiten Planetenradsatzes verbindet, ein 
drittes Verbindungselement, das das dritte Element 
des zweiten Planetenradsatzes ständig mit dem ers-
ten Element des dritten Planetenradsatzes verbindet, 
und ein viertes Verbindungselement, das das dritte 
Element des dritten Planetenradsatzes ständig mit 
dem zweiten Element des vierten Planetenradsatzes 
verbindet.

[0007] Fünf Drehmomentübertragungsmechanis-
men sind selektiv einrückbar, um eines der ersten, 
zweiten und dritten Elemente mit einem anderen der 
ersten, zweiten und dritten Elemente und einem fest-
stehenden Element zu verbinden. Der zweite Plane-
tenradsatz liegt benachbart zu der vorderen Wand, 
der vierte Planetenradsatz liegt benachbart zu der 
hinteren Wand, der dritte Planetenradsatz ist zwi-
schen dem zweiten Planetenradsatz und dem vierten 
Planetenradsatz gelegen, und der erste Planetenrad-
satz ist zwischen dem dritten Planetenradsatz und 
dem vierten Planetenradsatz gelegen. Die Drehmo-
mentübertragungsmechanismen sind selektiv in 
Kombinationen von zumindest Dreien einrückbar, um 
zumindest acht Vorwärtsgänge und zumindest einen 
Rückwärtsgang zwischen dem Antriebselement und 
dem Abtriebselement herzustellen.

[0008] Gemäß einem Aspekt der vorliegenden Er-
findung ist ein erster der fünf Drehmomentübertra-
gungsmechanismen selektiv einrückbar, um das ers-
te Element des zweiten Planetenradsatzes mit dem 
dritten Element des zweiten Planetenradsatzes 
und/oder dem ersten Element des dritten Planeten-
radsatzes zu verbinden.

[0009] Gemäß einem anderen Aspekt der vorlie-
genden Erfindung ist ein zweiter der fünf Drehmo-
mentübertragungsmechanismen selektiv einrückbar, 
um das zweite Element des ersten Planetenradsat-
zes und/oder das Antriebselement mit dem dritten 
Element des zweiten Planetenradsatzes und/oder 
dem ersten Element des dritten Planetenradsatzes 
zu verbinden.

[0010] Gemäß noch einem anderen Aspekt der vor-
liegenden Erfindung ist ein dritter der fünf Drehmo-
mentübertragungsmechanismen selektiv einrückbar, 
um das zweite Element des zweiten Planetenradsat-
zes mit dem zweiten Element des dritten Planeten-
radsatzes zu verbinden.
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[0011] Gemäß noch einem anderen Aspekt der vor-
liegenden Erfindung ist ein vierter der fünf Drehmo-
mentübertragungsmechanismen selektiv einrückbar, 
um das dritte Element des vierten Planetenradsatzes 
mit dem feststehenden Element zu verbinden.

[0012] Gemäß noch einem anderen Aspekt der vor-
liegenden Erfindung ist ein fünfter der fünf Drehmo-
mentübertragungsmechanismen selektiv einrückbar, 
um das erste Element des vierten Planetenradsatzes 
und/oder das erste Element des ersten Planetenrad-
satzes mit dem feststehenden Element zu verbinden.

[0013] Gemäß noch einem anderen Aspekt der vor-
liegenden Erfindung sind die ersten Elemente Son-
nenräder, die zweiten Elemente sind Träger, und die 
dritten Elemente sind Hohlräder.

[0014] Gemäß noch einem anderen Aspekt der vor-
liegenden Erfindung ist das Antriebselement ständig 
mit dem zweiten Element des ersten Planetenradsat-
zes verbunden, wobei das Abtriebselement ständig 
mit dem zweiten Element des dritten Planetenradsat-
zes verbunden ist.

[0015] Gemäß noch einem anderen Aspekt der vor-
liegenden Erfindung sind zwei der Drehmomentüber-
tragungsmechanismen Bremsen und drei der Dreh-
momentübertragungsmechanismen sind Kupplun-
gen.

[0016] Gemäß noch einem anderen Aspekt der vor-
liegenden Erfindung ist das feststehende Element ein 
Getriebegehäuse.

[0017] Eine andere Ausführungsform des Getriebes 
umfasst ein Gehäuse mit einer vorderen Wand und 
einer hinteren Wand, ein Antriebselement, das durch 
die vordere Wand gelagert ist, ein Abtriebselement, 
das durch die hintere Wand gelagert ist, einen ersten, 
zweiten, dritten und vierten Planetenradsatz, die je-
weils ein Sonnenrad, einen Träger und ein Hohlrad 
aufweisen, wobei das Antriebselement ständig mit 
dem Träger des ersten Planetenradsatzes verbun-
den ist, und wobei das Abtriebselement ständig mit 
dem Träger des dritten Planetenradsatzes verbun-
den ist, ein erstes Verbindungselement, das das Son-
nenrad des ersten Planetenradsatzes ständig mit 
dem Sonnenrad des vierten Planetenradsatzes ver-
bindet, ein zweites Verbindungselement, das das 
Hohlrad des ersten Planetenradsatzes ständig mit 
dem Sonnenrad des zweiten Planetenradsatzes ver-
bindet, ein drittes Verbindungselement, das das 
Hohlrad des zweiten Planetenradsatzes ständig mit 
dem Sonnenrad des dritten Planetenradsatzes ver-
bindet, und ein viertes Verbindungselement, das das 
Hohlrad des dritten Planetenradsatzes ständig mit 
dem Träger des vierten Planetenradsatzes verbindet. 
Ein erster Drehmomentübertragungsmechanismus 
ist selektiv einrückbar, um das Sonnenrad des zwei-

ten Planetenradsatzes mit dem Hohlrad des zweiten 
Planetenradsatzes und/oder dem Sonnenrad des 
dritten Planetenradsatzes zu verbinden, wobei der 
erste Drehmomentübertragungsmechanismus zwi-
schen dem zweiten Planetenradsatz und dem dritten 
Planetenradsatz gelegen ist. Ein zweiter Drehmo-
mentübertragungsmechanismus ist selektiv einrück-
bar, um den Träger des ersten Planetenradsatzes 
und/oder das Antriebselement mit dem Hohlrad des 
zweiten Planetenradsatzes und/oder dem Sonnen-
rad des dritten Planetenradsatzes zu verbinden, wo-
bei der zweite Drehmomentübertragungsmechanis-
mus zwischen dem zweiten Planetenradsatz und 
dem dritten Planetenradsatz gelegen ist. Ein dritter 
Drehmomentübertragungsmechanismus ist selektiv 
einrückbar, um den Träger des zweiten Planetenrad-
satzes mit dem Träger des dritten Planetenradsatzes 
zu verbinden, wobei der dritte Drehmomentübertra-
gungsmechanismus zwischen der vorderen Wand 
und dem zweiten Planetenradsatz gelegen ist. Ein 
vierter Drehmomentübertragungsmechanismus ist 
selektiv einrückbar, um das Hohlrad des vierten Pla-
netenradsatzes mit dem Gehäuse zu verbinden, wo-
bei der vierte Drehmomentübertragungsmechanis-
mus radial außerhalb des ersten Planetenradsatzes 
und des vierten Planetenradsatzes gelegen ist. Ein 
fünfter Drehmomentübertragungsmechanismus ist 
selektiv einrückbar, um das Sonnenrad des vierten 
Planetenradsatzes und/oder das Sonnenrad des ers-
ten Planetenradsatzes mit dem Gehäuse zu verbin-
den, wobei der fünfte Drehmomentübertragungsme-
chanismus radial außerhalb des ersten Planetenrad-
satzes und des vierten Planetenradsatzes gelegen 
ist. Der zweite Planetenradsatz liegt benachbart zu 
der vorderen Wand, der vierte Planetenradsatz liegt 
benachbart zu der hinteren Wand, der dritte Plane-
tenradsatz ist zwischen dem zweiten Planetenrad-
satz und dem vierten Planetenradsatz gelegen, und 
der erste Planetenradsatz ist zwischen dem dritten 
Planetenradsatz und dem vierten Planetenradsatz 
gelegen. Die Drehmomentübertragungsmechanis-
men sind selektiv in Kombinationen von zumindest 
Dreien einrückbar, um zumindest acht Vorwärtsgän-
ge und zumindest einen Rückwärtsgang zwischen 
dem Antriebselement und dem Abtriebselement her-
zustellen.

[0018] Weitere Ziele, Aspekte und Vorteile der vor-
liegenden Erfindung werden durch Bezugnahme auf 
die folgende Beschreibung und die beigefügten 
Zeichnungen deutlich werden, in denen gleiche Be-
zugszeichen auf das gleiche Bauteil, Element oder 
Merkmal verweisen.

ZEICHNUNGEN

[0019] Die hierin beschriebenen Zeichnungen die-
nen nur zu Darstellungszwecken und sollen den 
Schutzumfang der vorliegenden Offenbarung in kei-
ner Weise einschränken.
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[0020] Fig. 1 ist ein Hebeldiagramm einer Ausfüh-
rungsform eines Achtganggetriebes gemäß der vor-
liegenden Erfindung;

[0021] Fig. 2 ist eine schematische Ansicht einer 
Ausführungsform eines Achtganggetriebes gemäß
der vorliegenden Erfindung; und

[0022] Fig. 3 ist eine Wahrheitstabelle, die den Ein-
rückungszustand der verschiedenen Drehmomentü-
bertragungselemente in jedem der verfügbaren Vor-
wärts- und Rückwärtsgänge oder -übersetzungsver-
hältnisse des in den Fig. 1 und Fig. 2 veranschau-
lichten Getriebes darstellt.

DETAILLIERTE BESCHREIBUNG

[0023] Die folgende Beschreibung ist rein beispiel-
hafter Natur und soll die vorliegende Offenbarung, 
Anwendung oder Nutzungen nicht begrenzen.

[0024] Zu Beginn ist festzustellen, dass das Acht-
gangautomatikgetriebe der vorliegenden Erfindung 
eine gemeinsame Anordnung von permanenten me-
chanischen Verbindungen zwischen den Elementen 
der vier Planetenradsätze aufweist. Diese mechani-
schen Verbindungen verknüpfen allgemein die Ge-
triebeausführungsformen oder bringen diese in Be-
ziehung. Ein erstes Bauteil oder Element eines ers-
ten Planetenradsatzes ist permanent mit einem ers-
ten Bauteil oder Element eines zweiten Planetenrad-
satzes gekoppelt. Ein zweites Bauteil oder Element 
des zweiten Planetenradsatzes ist permanent mit ei-
nem zweiten Bauteil oder Element eines dritten Pla-
netenradsatzes gekoppelt. Ein erstes Bauteil oder 
Element des dritten Planetenradsatzes ist permanent 
mit einem ersten Bauteil oder Element eines vierten 
Planetenradsatzes gekoppelt. Ein zweites Bauteil 
oder Element des ersten Planetenradsatzes ist 
schließlich permanent mit einem zweiten Bauteil oder 
Element des vierten Planetenradsatzes gekoppelt.

[0025] Nun unter Bezugnahme auf Fig. 1 ist eine 
Ausführungsform eines Achtganggetriebes 10 in ei-
nem Hebeldiagrammformat veranschaulicht. Ein He-
beldiagramm ist eine schematische Darstellung der 
Bauteile einer mechanischen Einrichtung, wie eines 
Automatikgetriebes. Jeder einzelne Hebel stellt einen 
Planetenradsatz dar, wobei die drei grundlegenden 
mechanischen Bauteile des Planetenradsatzes je-
weils durch einen Knoten dargestellt sind. Daher ent-
hält ein einzelner Hebel drei Knoten: einen für das 
Sonnenrad, einen für den Planetenradträger und ei-
nen für das Hohlrad. Die relative Länge zwischen den 
Knoten jedes Hebels kann dazu verwendet werden, 
jeweils das Hohlrad/Sonnenrad-Verhältnis des jewei-
ligen Zahnradsatzes darzustellen. Diese Hebelver-
hältnisse werden wiederum dazu verwendet, die 
Übersetzungsverhältnisse des Getriebes zu verän-
dern, um geeignete Verhältnisse und eine geeignete 

Verhältnisprogression zu erreichen. Mechanische 
Kopplungen oder Verbindungen zwischen den Kno-
ten der verschiedenen Planetenradsätze sind durch 
dünne, horizontale Linien veranschaulicht, und Dreh-
momentübertragungseinrichtungen, wie Kupplungen 
und Bremsen, sind als ineinander greifende Finger 
dargestellt. Wenn die Einrichtung eine Bremse ist, ist 
ein Satz der Finger auf Masse festgelegt. Eine weiter-
gehende Erläuterung des Formats, Zwecks und der 
Verwendung von Hebeldiagrammen ist in der Druck-
schrift SAE Paper 810102, "The Lever Analogy: A 
New Tool in Transmission Analysis" von Benford und 
Leising zu finden, deren Offenbarungsgehalt hier-
durch vollständig durch Bezugnahme mit aufgenom-
men ist.

[0026] Das Getriebe 10 umfasst eine Antriebswelle 
oder ein Antriebselement 12, einen ersten Planeten-
radsatz 14 mit drei Knoten: einem ersten Knoten 
14A, einem zweiten Knoten 14B und einem dritten 
Knoten 14C, einen zweiten Planetenradsatz 16 mit 
drei Knoten: einem ersten Knoten 16A, einem zwei-
ten Knoten 16B und einem dritten Knoten 16C, einen 
dritten Planetenradsatz 18 mit drei Knoten: einem 
ersten Knoten 18A, einem zweiten Knoten 18B und 
einem dritten Knoten 18C, einen vierten Planetenrad-
satz 20 mit drei Knoten: einem ersten Knoten 20A, ei-
nem zweiten Knoten 20B und einem dritten Knoten 
20C und eine Abtriebswelle oder ein Abtriebselement 
22.

[0027] Der Antrieb 12 ist mit dem zweiten Knoten 
14B des ersten Planetenradsatzes 14 gekoppelt. Der 
Abtrieb 22 ist mit dem zweiten Knoten 18B des dritten 
Planetenradsatzes 18 gekoppelt. Der erste Knoten 
14A des ersten Planetenradsatzes 14 ist mit dem 
ersten Knoten 16A des zweiten Planetenradsatzes 
16 gekoppelt. Der dritte Knoten 14C des ersten Pla-
netenradsatzes 14 ist mit dem dritten Knoten 20C
des vierten Planetenradsatzes 20 gekoppelt. Der drit-
te Knoten 16C des zweiten Planetenradsatzes 16 ist 
mit dem dritten Knoten 18C des dritten Planetenrad-
satzes 18 gekoppelt. Der erste Knoten 18A des drit-
ten Planetenradsatzes 18 ist mit dem zweiten Knoten 
20B des vierten Planetenradsatzes 20 gekoppelt.

[0028] Eine erste Kupplung 26 verbindet den ersten 
Knoten 14A des ersten Planetenradsatzes 14 und 
den ersten Knoten 16A des zweiten Planetenradsat-
zes 16 selektiv mit dem dritten Knoten 16C des zwei-
ten Planetenradsatzes 16. Eine zweite Kupplung 28
verbindet den zweiten Knoten 14B des ersten Plane-
tenradsatzes 14 selektiv mit dem dritten Knoten 16C
des zweiten Planetenradsatzes 16. Eine dritte Kupp-
lung 30 verbindet den zweiten Knoten 16B des zwei-
ten Planetenradsatzes 16 selektiv mit dem zweiten 
Knoten 18B des dritten Planetenradsatzes 18. Eine 
erste Bremse 32 verbindet den ersten Knoten 20A
des vierten Planetenradsatzes 20 selektiv mit einer 
Masse, einem feststehenden Element, oder einem 
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Getriebegehäuse 40. Eine zweite Bremse 34 verbin-
det den dritten Knoten 20C des vierten Planetenrad-
satzes 20 selektiv mit einer Masse, einem feststehen-
den Element, oder dem Getriebegehäuse 40.

[0029] Nun unter Bezugnahme auf Fig. 2 stellt ein 
Stick-Diagramm ein schematisches Layout der Aus-
führungsform des Achtganggetriebes 10 gemäß der 
vorliegenden Erfindung dar. In Fig. 2 wird die Num-
merierung aus dem Hebeldiagramm von Fig. 1 über-
nommen. Die Kupplungen, Bremsen und Kopplun-
gen sind entsprechend dargestellt, wohingegen die 
Knoten der Planetenradsätze nun als Bauteile von 
Planetenradsätzen, wie Sonnenräder, Hohlräder, 
Planetenräder und Planetenradträger, erscheinen.

[0030] Die Planetenradsätze 14, 16, 18 und 20 sind 
zwischen das Antriebselement 12 und das Abtriebse-
lement 22 geschaltet und in einem Getriebegehäuse 
23 angeordnet. Das Gehäuse 23 ist in Fig. 2 sche-
matisch gezeigt, und die vorliegende Erfindung zieht 
natürlich in Betracht, dass das Getriebegehäuse 23
eine andere Form aufweisen kann, um sich an die be-
sondere Fahrzeuganwendung anzupassen. Darüber 
hinaus weist das Getriebegehäuse 23 eine vordere 
Wand 25 und eine hintere Wand 27 auf. In einer be-
vorzugten Ausführungsform der vorliegenden Erfin-
dung ist der Planetenradsatz 16 benachbart zu der 
vorderen Wand 25 angeordnet, der Planetenradsatz 
20 ist benachbart zu der hinteren Wand 27 angeord-
net und die Planetenradsätze 14 und 18 sind zwi-
schen den Planetenradsätzen 16 und 20 angeordnet. 
Genauer ist der Planetenradsatz 14 benachbart zu 
dem Planetenradsatz 20 angeordnet, und der Plane-
tenradsatz 18 ist zwischen dem Planetenradsatz 14
und dem Planetenradsatz 16 angeordnet. In der vor-
liegenden Ausführungsform ist die vordere Wand 25
des Getriebes 10 als die Wand des Getriebegehäu-
ses 23 definiert, die das Antriebselement 12 lagert 
oder benachbart zu diesem liegt, und die hintere 
Wand 27 des Getriebes 10 ist die Wand des Getrie-
begehäuses 23, die das Abtriebselement 14 lagert 
oder benachbart zu diesem liegt.

[0031] Der erste Planetenradsatz 14 umfasst ein 
Sonnenrad 14C, einen Planetenradträger 14B, der 
einen Satz Planetenräder 14D drehbar lagert, und ein 
Hohlrad 14A. Die Planetenräder 14D sind jeweils 
konfiguriert, um mit sowohl dem Sonnenrad 14C als 
auch dem Hohlrad 14A zu kämmen. Das Sonnenrad 
14C ist zur gemeinsamen Rotation mit einer ersten 
Welle oder einem ersten Verbindungselement 42 ver-
bunden. Der Planetenradträger 14B ist zur gemein-
samen Rotation mit dem Antriebselement 12 verbun-
den. Das Hohlrad 14A ist zur gemeinsamen Rotation 
mit einer zweiten Welle oder einem zweiten Verbin-
dungselement 44 verbunden.

[0032] Der zweite Planetenradsatz 16 umfasst ein 
Sonnenrad 16A, einen Planetenträger 16B, der ei-

nen Satz kämmende Planetenräder 16D drehbar la-
gert, und ein Hohlrad 16C. Die Planetenräder 16D
sind konfiguriert, um mit dem Sonnenrad 16A und 
dem Hohlrad 16C zu kämmen. Das Sonnenrad 16A
ist zur gemeinsamen Rotation mit dem zweiten Ver-
bindungselement 44 und mit einer dritten Welle oder 
einem dritten Verbindungselement 46 verbunden. 
Der Planetenträger 16B ist zur gemeinsamen Rotati-
on mit der vierten Welle oder dem vierten Verbin-
dungselement 48 verbunden. Das Hohlrad 16A ist 
zur gemeinsamen Rotation mit einer fünften Welle 
oder einem fünften Verbindungselement 50 verbun-
den.

[0033] Der dritte Planetenradsatz 18 umfasst ein 
Sonnenrad 18C, einen Planetenträger 18B, der ei-
nen Satz Planetenräder 18D drehbar lagert, und ein 
Hohlrad 18A. Die Planetenräder 18D sind jeweils 
konfiguriert, um mit sowohl dem Sonnenrad 18C als 
auch dem Hohlrad 18A zu kämmen. Das Sonnenrad 
18C ist zur gemeinsamen Rotation mit dem fünften 
Verbindungselement 50 verbunden. Der Planetenträ-
ger 18B ist zur gemeinsamen Rotation mit einer 
sechsten Welle oder einem sechsten Verbindungse-
lement 52 und mit dem Abtriebselement 22 verbun-
den. Das Hohlrad 18A ist zur gemeinsamen Rotation 
mit einer siebten Welle oder einem siebten Verbin-
dungselement 54 verbunden.

[0034] Der vierte Planetenradsatz 20 umfasst ein 
Sonnenrad 20C, einen Planetenträger 20B, der ei-
nen Satz Planetenräder 20D drehbar lagert, und ein 
Hohlrad 20A. Die Planetenräder 20D sind jeweils 
konfiguriert, um mit sowohl dem Sonnenrad 20C als 
auch dem Hohlrad 20A zu kämmen. Das Sonnenrad 
20C ist zur gemeinsamen Rotation mit dem ersten 
Verbindungselement 42 verbunden. Der Planetenträ-
ger 20B ist zur gemeinsamen Rotation mit dem sieb-
ten Verbindungselement 54 verbunden. Das Hohlrad 
20A ist zur gemeinsamen Rotation mit einer achten 
Welle oder einem achten Verbindungselement 56
verbunden.

[0035] Die Antriebswelle oder das Antriebselement 
12 ist bevorzugt ständig mit einer Maschine (die nicht 
gezeigt ist) oder mit einem Turbinenrad eines Dreh-
momentwandlers (das bzw. der nicht gezeigt ist) ver-
bunden. Die Abtriebswelle oder das Abtriebselement 
22 ist bevorzugt ständig mit einer Achsantriebsein-
heit oder einem Verteilergetriebe (das nicht gezeigt 
ist) verbunden.

[0036] Die Drehmomentübertragungsmechanismen 
oder Kupplungen 26, 28, 30 und die Bremsen 32, 34
erlauben eine selektive Verbindung der Wellen oder 
Verbindungselemente, der Elemente der Planeten-
radsätze und des Getriebegehäuses 40. Wie es in 
Fig. 2 gezeigt ist, sind die erste Kupplung 26 und die 
zweite Kupplung 28 zwischen dem zweiten und drit-
ten Planetenradsatz 16 und 18 angeordnet. Die dritte 
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Kupplung 30 ist zwischen der vorderen Wand 25 und 
dem zweiten Planetenradsatz 16 angeordnet. Die 
erste und zweite Bremse 32 und 34 sind radial außer-
halb des ersten und vierten Planetenradsatzes 14
und 20 angeordnet. Die erste Kupplung 26 ist selektiv 
einrückbar, um das dritte Verbindungselement mit 
dem fünften Verbindungselement 50 zu verbinden. 
Die zweite Kupplung 28 ist selektiv einrückbar, um 
das Antriebselement 12 mit dem fünften Verbin-
dungselement 50 zu verbinden. Die dritte Kupplung 
30 ist selektiv einrückbar, um das vierte Verbindungs-
element 48 mit dem sechsten Verbindungselement 
52 zu verbinden. Die erste Bremse 32 ist selektiv ein-
rückbar, um das achte Verbindungselement 56 mit 
Masse oder dem Getriebegehäuse 40 zu verbinden 
und somit eine Rotation des Hohlrads 20A relativ zu 
der Masse oder dem Getriebegehäuse 40 zu be-
schränken. Die zweite Bremse 34 ist selektiv einrück-
bar, um das erste Verbindungselement 42 mit der 
Masse oder dem Getriebegehäuse 40 zu verbinden 
und somit eine Rotation des Sonnenrads 20C und 
des Sonnenrads 14C relativ zu der Masse oder dem 
Getriebegehäuse 40 zu beschränken.

[0037] Nun wird unter Bezugnahme auf die Fig. 2
und Fig. 3 die Arbeitsweise der Ausführungsform des 
Achtganggetriebes 10 beschrieben. Es ist festzustel-
len, dass das Getriebe 10 in der Lage ist, Drehmo-
ment von der Antriebswelle oder dem Antriebsele-
ment 12 auf die Abtriebswelle oder das Abtriebsele-
ment 22 in zumindest acht Vorwärtsdrehzahl- oder 
-drehmomentverhältnissen und zumindest einem 
Rückwärtsdrehzahl- oder -drehmomentverhältnis zu 
übertragen. Jedes Vorwärts- und Rückwärtsdreh-
zahl- oder -drehmomentverhältnis wird durch Einrü-
ckung von einem oder mehreren der Drehmomentü-
bertragungsmechanismen (d. h. erste Kupplung 26, 
zweite Kupplung 28, dritte Kupplung 30, erste Brem-
se 32 und zweite Bremse 34) erzielt, wie es nachste-
hend erläutert wird. Fig. 3 ist eine Wahrheitstabelle, 
die die verschiedenen Kombinationen von Drehmo-
mentübertragungsmechanismen oder -elementen 
darstellt, die aktiviert oder eingerückt werden, um die 
verschiedenen Gangzustände zu erreichen. Tatsäch-
liche numerische Übersetzungsverhältnisse und 
Übersetzungsverhältnisstufen der verschiedenen 
Gangzustände sind ebenfalls dargestellt, obwohl 
festzustellen ist, dass diese Zahlenwerte nur bei-
spielhaft sind, und dass sie über beträchtliche Berei-
che eingestellt werden können, um sich verschiede-
nen Anwendungen und Betriebskriterien des Getrie-
bes 10 anzupassen. Ein Beispiel der Übersetzungs-
verhältnisse, die unter Verwendung der Ausführungs-
formen der vorliegenden Erfindung erhalten werden 
können, ist in Fig. 3 ebenfalls gezeigt. Natürlich sind 
andere Übersetzungsverhältnisse abhängig von dem 
gewählten Zahnraddurchmesser, der gewählten 
Zahnradzähnezahl und der gewählten Zahnradkonfi-
guration erreichbar.

[0038] Um den Rückwärtsgang herzustellen, wer-
den die erste Bremse 32, die zweite Bremse 34 und 
die dritte Kupplung 30 eingerückt oder aktiviert.

[0039] Die erste Bremse 32 verbindet das achte 
Verbindungselement 56 mit Masse oder dem Getrie-
begehäuse 40, um eine Rotation des Hohlrads 20A
relativ zu der Masse oder dem Getriebegehäuse 40
zu beschränken. Die zweite Bremse 34 verbindet das 
erste Verbindungselement 42 mit der Masse oder 
dem Getriebegehäuse 40, um eine Rotation des Son-
nenrads 20C und des Sonnenrads 14C relativ zu der 
Masse oder dem Getriebegehäuse 40 zu beschrän-
ken. Die dritte Kupplung 30 verbindet das vierte Ver-
bindungselement 48 mit dem sechsten Verbindungs-
element 52. Gleichermaßen werden die acht Vor-
wärtsgänge durch unterschiedliche Kombinationen 
einer Kupplungs- und Bremseneinrückung erreicht, 
wie es in Fig. 3 gezeigt ist.

[0040] Es ist festzustellen, dass die vorstehende Er-
läuterung der Arbeitsweise und der Gangzustände 
des Achtganggetriebes 10 zuallererst von der Annah-
me ausgeht, dass alle in einem gegebenen Gangzu-
stand nicht speziell genannten Kupplungen und 
Bremsen inaktiv oder ausgerückt sind, und zweitens 
während Gangschaltvorgängen, d. h. Wechseln des 
Gangzustands, zwischen zumindest benachbarten 
Gangzuständen, eine in beiden Gangzuständen ein-
gerückte oder aktivierte Kupplung oder Bremse ein-
gerückt oder aktiviert bleiben wird.

[0041] Die Beschreibung der Erfindung ist rein bei-
spielhafter Natur, und Abwandlungen, die nicht vom 
Gedanken der Erfindung abweichen, sollen im Schut-
zumfang der Erfindung liegen. Derartige Abwandlun-
gen sind nicht als Abweichung vom Geist und Schut-
zumfang der Erfindung anzusehen.

Patentansprüche

1.  Getriebe, das ein Gehäuse mit einer vorderen 
Wand und einer hinteren Wand aufweist, wobei das 
Getriebe umfasst:  
ein Antriebselement benachbart zu der vorderen 
Wand;  
ein Abtriebselement benachbart zu der hinteren 
Wand;  
einen ersten, zweiten, dritten und vierten Planeten-
radsatz, die jeweils ein erstes, zweites und drittes 
Element aufweisen;  
ein erstes Verbindungselement, das das erste Ele-
ment des ersten Planetenradsatzes ständig mit dem 
ersten Element des vierten Planetenradsatzes ver-
bindet;  
ein zweites Verbindungselement, das das dritte Ele-
ment des ersten Planetenradsatzes ständig mit dem 
ersten Element des zweiten Planetenradsatzes ver-
bindet;  
ein drittes Verbindungselement, das das dritte Ele-
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ment des zweiten Planetenradsatzes ständig mit 
dem ersten Element des dritten Planetenradsatzes 
verbindet;  
ein viertes Verbindungselement, das das dritte Ele-
ment des dritten Planetenradsatzes ständig mit dem 
zweiten Element des vierten Planetenradsatzes ver-
bindet; und  
fünf Drehmomentübertragungsmechanismen, die se-
lektiv einrückbar sind, um eines der ersten, zweiten 
und dritten Elemente mit einem anderen der ersten, 
zweiten, dritten Elemente und einem feststehenden 
Element zu verbinden,  
wobei der zweite Planetenradsatz benachbart zu der 
vorderen Wand liegt, der vierte Planetenradsatz be-
nachbart zu der hinteren Wand liegt, der dritte Plane-
tenradsatz zwischen dem zweiten Planetenradsatz 
und dem vierten Planetenradsatz gelegen ist, und der 
erste Planetenradsatz zwischen dem dritten Plane-
tenradsatz und dem vierten Planetenradsatz gelegen 
ist, und  
wobei die Drehmomentübertragungsmechanismen 
selektiv in Kombinationen von zumindest Dreien ein-
rückbar sind, um zumindest acht Vorwärtsgänge und 
zumindest einen Rückwärtsgang zwischen dem An-
triebselement und dem Abtriebselement herzustel-
len.

2.  Getriebe nach Anspruch 1, wobei ein erster 
der fünf Drehmomentübertragungsmechanismen se-
lektiv einrückbar ist, um das erste Element des zwei-
ten Planetenradsatzes mit dem dritten Element des 
zweiten Planetenradsatzes und/oder dem ersten Ele-
ment des dritten Planetenradsatzes zu verbinden.

3.  Getriebe nach Anspruch 2, wobei der erste der 
fünf Drehmomentübertragungsmechanismen zwi-
schen dem zweiten Planetenradsatz und dem dritten 
Planetenradsatz gelegen ist.

4.  Getriebe nach Anspruch 3, wobei ein zweiter 
der fünf Drehmomentübertragungsmechanismen se-
lektiv einrückbar ist, um das zweite Element des ers-
ten Planetenradsatzes und/oder das Antriebsele-
ment mit dem dritten Element des zweiten Planeten-
radsatzes und/oder dem ersten Element des dritten 
Planetenradsatzes zu verbinden.

5.  Getriebe nach Anspruch 4, wobei der zweite 
der fünf Drehmomentübertragungsmechanismen 
zwischen dem zweiten Planetenradsatz und dem 
dritten Planetenradsatz gelegen ist.

6.  Getriebe nach Anspruch 5, wobei ein dritter 
der fünf Drehmomentübertragungsmechanismen se-
lektiv einrückbar ist, um das zweite Element des ers-
ten Planetenradsatzes mit dem zweiten Element des 
dritten Planetenradsatzes zu verbinden.

7.  Getriebe nach Anspruch 6, wobei der dritte der 
fünf Drehmomentübertragungsmechanismen zwi-

schen der vorderen Wand und dem zweiten Plane-
tenradsatz gelegen ist.

8.  Getriebe nach Anspruch 7, wobei ein vierter 
der fünf Drehmomentübertragungsmechanismen se-
lektiv einrückbar ist, um das dritte Element des vier-
ten Planetenradsatzes mit dem feststehenden Ele-
ment zu verbinden.

9.  Getriebe nach Anspruch 8, wobei der vierte 
der fünf Drehmomentübertragungsmechanismen ra-
dial außerhalb des ersten Planetenradsatzes und 
des vierten Planetenradsatzes gelegen ist.

10.  Getriebe nach Anspruch 9, wobei ein fünfter 
der fünf Drehmomentübertragungsmechanismen se-
lektiv einrückbar ist, um das erste Element des vier-
ten Planetenradsatzes und/oder das erste Element 
des ersten Planetenradsatzes mit dem feststehen-
den Element zu verbinden.

11.  Getriebe nach Anspruch 10, wobei der fünfte 
der fünf Drehmomentübertragungsmechanismen ra-
dial außerhalb des ersten Planetenradsatzes und 
des vierten Planetenradsatzes gelegen ist.

12.  Getriebe nach Anspruch 1, wobei die ersten 
Elemente Sonnenräder sind, die zweiten Elemente 
Träger sind und die dritten Elemente Hohlräder sind.

13.  Getriebe nach Anspruch 1, wobei das An-
triebselement ständig mit dem zweiten Element des 
ersten Planetenradsatzes verbunden ist, und wobei 
das Abtriebselement ständig mit dem zweiten Ele-
ment des dritten Planetenradsatzes verbunden ist.

14.  Getriebe nach Anspruch 1, wobei zwei der 
Drehmomentübertragungsmechanismen Bremsen 
sind und drei der Drehmomentübertragungsmecha-
nismen Kupplungen sind.

15.  Getriebe nach Anspruch 1, wobei das festste-
hende Element ein Getriebegehäuse ist.

16.  Getriebe, das ein Gehäuse mit einer vorderen 
Wand und einer hinteren Wand aufweist, wobei das 
Getriebe umfasst:  
ein Antriebselement benachbart zu der vorderen 
Wand;  
ein Abtriebselement benachbart zu der hinteren 
Wand;  
einen ersten, zweiten, dritten und vierten Planeten-
radsatz, die jeweils ein erstes, zweites und drittes 
Element aufweisen, wobei das Antriebselement stän-
dig mit dem zweiten Element des ersten Planetenrad-
satzes verbunden ist, und wobei das Abtriebsele-
ment ständig mit dem zweiten Element des dritten 
Planetenradsatzes verbunden ist;  
ein erstes Verbindungselement, das das erste Ele-
ment des ersten Planetenradsatzes ständig mit dem 
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ersten Element des vierten Planetenradsatzes ver-
bindet;  
ein zweites Verbindungselement, das das dritte Ele-
ment des ersten Planetenradsatzes ständig mit dem 
ersten Element des zweiten Planetenradsatzes ver-
bindet;  
ein drittes Verbindungselement, das das dritte Ele-
ment des zweiten Planetenradsatzes ständig mit 
dem ersten Element des dritten Planetenradsatzes 
verbindet;  
ein viertes Verbindungselement, das das dritte Ele-
ment des dritten Planetenradsatzes ständig mit dem 
zweiten Element des vierten Planetenradsatzes ver-
bindet;  
einen ersten Drehmomentübertragungsmechanis-
mus, der selektiv einrückbar ist, um das erste Ele-
ment des zweiten Planetenradsatzes mit dem dritten 
Element des zweiten Planetenradsatzes und/oder 
dem ersten Element des dritten Planetenradsatzes 
zu verbinden;  
einen zweiten Drehmomentübertragungsmechanis-
mus, der selektiv einrückbar ist, um das zweite Ele-
ment des ersten Planetenradsatzes und/oder das 
Antriebselement mit dem dritten Element des zweiten 
Planetenradsatzes und/oder dem ersten Element 
des dritten Planetenradsatzes zu verbinden;  
einen dritten Drehmomentübertragungsmechanis-
mus, der selektiv einrückbar ist, um das zweite Ele-
ment des zweiten Planetenradsatzes mit dem zwei-
ten Element des dritten Planetenradsatzes zu verbin-
den;  
einen vierten Drehmomentübertragungsmechanis-
mus, der selektiv einrückbar ist, um das dritte Ele-
ment des vierten Planetenradsatzes mit einem fest-
stehenden Element zu verbinden; und  
einen fünften Drehmomentübertragungsmechanis-
mus, der selektiv einrückbar ist, um das erste Ele-
ment des vierten Planetenradsatzes und/oder das 
erste Element des ersten Planetenradsatzes mit dem 
feststehenden Element zu verbinden,  
wobei der zweite Planetenradsatz benachbart zu der 
vorderen Wand liegt, der vierte Planetenradsatz be-
nachbart zu der hinteren Wand liegt, der dritte Plane-
tenradsatz zwischen dem zweiten Planetenradsatz 
und dem vierten Planetenradsatz gelegen ist und der 
erste Planetenradsatz zwischen dem dritten Plane-
tenradsatz und dem vierten Planetenradsatz gelegen 
ist, und  
wobei die Drehmomentübertragungsmechanismen 
selektiv in Kombinationen von zumindest Dreien ein-
rückbar sind, um zumindest acht Vorwärtsgänge und 
zumindest einen Rückwärtsgang zwischen dem An-
triebselement und dem Abtriebselement herzustel-
len.

17.  Getriebe nach Anspruch 16, wobei der erste 
Drehmomentübertragungsmechanismus zwischen 
dem zweiten Planetenradsatz und dem dritten Plane-
tenradsatz gelegen ist.

18.  Getriebe nach Anspruch 16, wobei der zweite 
Drehmomentübertragungsmechanismus zwischen 
dem zweiten Planetenradsatz und dem dritten Plane-
tenradsatz gelegen ist.

19.  Getriebe nach Anspruch 16, wobei der dritte 
Drehmomentübertragungsmechanismus zwischen 
der vorderen Wand und dem zweiten Planetenrad-
satz gelegen ist.

20.  Getriebe nach Anspruch 16, wobei der vierte 
Drehmomentübertragungsmechanismus radial au-
ßerhalb des ersten Planetenradsatzes und des vier-
ten Planetenradsatzes gelegen ist.

21.  Getriebe nach Anspruch 16, wobei der fünfte 
Drehmomentübertragungsmechanismus radial au-
ßerhalb des ersten Planetenradsatzes und des vier-
ten Planetenradsatzes gelegen ist.

22.  Getriebe nach Anspruch 16, wobei die ersten 
Elemente Sonnenräder sind, die zweiten Elemente 
Träger sind und die dritten Elemente Hohlräder sind.

23.  Getriebe, umfassend:  
ein Gehäuse mit einer vorderen Wand und einer hin-
teren Wand;  
ein Antriebselement, das durch die vordere Wand ge-
lagert ist;  
ein Abtriebselement, das durch die hintere Wand ge-
lagert ist;  
einen ersten, zweiten, dritten und vierten Planeten-
radsatz, die jeweils ein Sonnenrad, einen Träger und 
ein Hohlrad aufweisen, wobei das Antriebselement 
ständig mit dem Träger des ersten Planetenradsat-
zes verbunden ist, und wobei das Abtriebselement 
ständig mit dem Träger des dritten Planetenradsat-
zes verbunden ist;  
ein erstes Verbindungselement, das das Sonnenrad 
des ersten Planetenradsatzes ständig mit dem Son-
nenrad des vierten Planetenradsatzes verbindet;  
ein zweites Verbindungselement, das das Hohlrad 
des ersten Planetenradsatzes ständig mit dem Son-
nenrad des zweiten Planetenradsatzes verbindet;  
ein drittes Verbindungselement, das das Hohlrad des 
zweiten Planetenradsatzes ständig mit dem Sonnen-
rad des dritten Planetenradsatzes verbindet;  
ein viertes Verbindungselement, das das Hohlrad 
des dritten Planetenradsatzes ständig mit dem Trä-
ger des vierten Planetenradsatzes verbindet;  
einen ersten Drehmomentübertragungsmechanis-
mus, der selektiv einrückbar ist, um das Sonnenrad 
des zweiten Planetenradsatzes mit dem Hohlrad des 
zweiten Planetenradsatzes und/oder dem Sonnen-
rad des dritten Planetenradsatzes zu verbinden, wo-
bei der erste Drehmomentübertragungsmechanis-
mus zwischen dem zweiten Planetenradsatz und 
dem dritten Planetenradsatz gelegen ist;  
einen zweiten Drehmomentübertragungsmechanis-
mus, der selektiv einrückbar ist, um den Träger des 
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ersten Planetenradsatzes und/oder das Antriebsele-
ment mit dem Hohlrad des zweiten Planetenradsat-
zes und/oder dem Sonnenrad des dritten Planeten-
radsatzes zu verbinden, wobei der zweite Drehmo-
mentübertragungsmechanismus zwischen dem 
zweiten Planetenradsatz und dem dritten Planeten-
radsatz gelegen ist;  
einen dritten Drehmomentübertragungsmechanis-
mus, der selektiv einrückbar ist, um den Träger des 
zweiten Planetenradsatzes mit dem Träger des drit-
ten Planetenradsatzes zu verbinden, wobei der dritte 
Drehmomentübertragungsmechanismus zwischen 
der vorderen Wand und dem zweiten Planetenrad-
satz gelegen ist;  
einen vierten Drehmomentübertragungsmechanis-
mus, der selektiv einrückbar ist, um das Hohlrad des 
vierten Planetenradsatzes mit dem Gehäuse zu ver-
binden, wobei der vierte Drehmomentübertragungs-
mechanismus radial außerhalb des ersten Planeten-
radsatzes und des vierten Planetenradsatzes gele-
gen ist; und  
einen fünften Drehmomentübertragungsmechanis-
mus, der selektiv einrückbar ist, um das Sonnenrad 
des vierten Planetenradsatzes und/oder das Son-
nenrad des ersten Planetenradsatzes mit dem Ge-
häuse zu verbinden, wobei der fünfte Drehmomentü-
bertragungsmechanismus radial außerhalb des ers-
ten Planetenradsatzes und des vierten Planetenrad-
satzes gelegen ist,  
wobei der zweite Planetenradsatz benachbart zu der 
vorderen Wand liegt, der vierte Planetenradsatz be-
nachbart zu der hinteren Wand liegt, der dritte Plane-
tenradsatz zwischen dem zweiten Planetenradsatz 
und dem vierten Planetenradsatz gelegen ist, und der 
erste Planetenradsatz zwischen dem dritten Plane-
tenradsatz und dem vierten Planetenradsatz gelegen 
ist, und  
wobei die Drehmomentübertragungsmechanismen 
selektiv in Kombinationen von zumindest Dreien ein-
rückbar sind, um zumindest acht Vorwärtsgänge und 
zumindest einen Rückwärtsgang zwischen dem An-
triebselement und dem Abtriebselement herzustel-
len.

Es folgen 2 Blatt Zeichnungen
9/11



DE 10 2008 009 727 A1    2008.09.11
Anhängende Zeichnungen
10/11



DE 10 2008 009 727 A1    2008.09.11
11/11


	Titelseite
	Beschreibung
	Patentansprüche
	Anhängende Zeichnungen

