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【手続補正書】
【提出日】平成28年1月8日(2016.1.8)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　変速機であって、
　前記変速機の長手軸の周りに同軸に取り付けられた第１ディスクと、
　前記長手軸の周りに角度的に配置され、かつ前記第１ディスクと接触する複数の傾斜可
能な球体と、
　前記変速機の長手軸の周りに同軸に取り付けられ、かつ前記複数の傾斜可能な球体と接
触する第２ディスクと
　前記複数の傾斜可能な球体の半径方向内側に配置され、かつそれと接触するアイドラと
、
　前記複数の球体と動作可能に結合されたケージと、
　前記ケージおよび前記第１ディスクに動作可能に結合された第１クラッチ組立体と、
　前記ケージおよび前記第１ディスクに動作可能に結合された第２クラッチ組立体と、
を含み、
　前記第１ディスク、第２ディスク、アイドラ、およびケージの少なくとも２つが、動力
入力を受けるように適合され、
　前記第１ディスク、第２ディスク、アイドラ、およびケージの少なくとも１つが、動力
出力を提供するように適合された、変速機。
【請求項２】
　前記アイドラが、伝わる動力なしに自由に回転するように適合される、請求項１に記載
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の変速機。
【請求項３】
　前記第１ディスクおよび前記ケージが、動力入力を受けるように適合される、請求項１
に記載の変速機。
【請求項４】
　前記第１クラッチ組立体が動力源に動作可能に結合され、前記第２クラッチが基礎部材
に動作可能に結合され、前記第１および第２クラッチが、入力動力を前記変速機に提供す
るように作動可能である、請求項１に記載の変速機。
【請求項５】
　前記第１クラッチ組立体が油圧クラッチを含む、請求項１に記載の変速機。
【請求項６】
　前記第２クラッチ組立体がワンウェイクラッチを含む、請求項１に記載の変速機。
【請求項７】
　第１牽引リングおよびケージと接触する複数の傾斜可能な球体を有する可変比率変速機
を制御する方法であって、
　複数の信号を受信し、
　目標動作モードを決定し、
　ワンウェイクラッチ組立体に対する命令信号を決定し、
　駆動クラッチ組立体に対する命令信号を決定し、そして、
　前記ワンウェイクラッチ組立体に対する命令信号に少なくとも部分的に基づいて前記ワ
ンウェイクラッチ組立体を前記第１牽引リングおよび前記ケージに選択的に係合すること
を含む、方法。
【請求項８】
　前記駆動クラッチ組立体に対する命令信号に少なくとも部分的に基づいて前記駆動クラ
ッチ組立体を前記第１牽引リングおよび前記ケージに選択的に係合するステップをさらに
含む、請求項７に記載の方法。
【請求項９】
　ワンウェイクラッチ組立体に対する命令信号を決定することが、前記目標動作モードを
ユーザ命令信号と比較するステップを含む、請求項７に記載の方法。
【請求項１０】
　前記ユーザ命令信号がスロットル位置信号を含む、請求項９に記載の方法。
【請求項１１】
　前記ユーザ命令信号が、制御レバー位置信号またはＰＲＮＤＬ位置信号を含む、請求項
９に記載の方法。
【請求項１２】
　前記ワンウェイクラッチ組立体を選択的に係合することが、前記ワンウェイクラッチを
ロック解除するステップを含む、請求項７に記載の方法。
【請求項１３】
　前記駆動クラッチ組立体を選択的に係合することが、前記第１牽引リングを解放するス
テップを含む、請求項７に記載の方法。
【請求項１４】
　前記駆動クラッチ組立体を選択的に係合することが、前記ケージを解放するステップを
含む、請求項７に記載の方法。
【請求項１５】
　第１牽引リングおよびケージと接触する複数の傾斜可能な球体と、前記第１牽引リング
および前記ケージに選択的に結合されるワンウェイクラッチ組立体と、前記第１牽引リン
グおよび前記ケージに選択的に結合される駆動クラッチ組立体とを有する可変比率変速機
を制御する方法であって、
　前記変速機の現在の動作モードを示す少なくとも１つの信号を受信し、
　ユーザ命令信号を受信し、
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　前記ユーザ命令信号に少なくとも部分的に基づいて前記変速機の目標動作モードを決定
し、
　前記目標動作モードを前記現在の動作モードと比較し、
　前記第１牽引リングおよび／または前記ケージを選択的にロック解除するように前記ワ
ンウェイクラッチ組立体に命令し、そして、
　前記第１牽引リングおよび／または前記ケージと選択的に係合するように前記駆動クラ
ッチ組立体に命令すること
を含む方法。
【請求項１６】
　前記ワンウェイクラッチ組立体に命令することが、前記第１牽引リングをロック解除す
るステップ、前記ケージをロックするステップ、前記ケージと係合するステップ、前記第
１牽引リングをロックするステップ及び前記第１牽引リングと係合するステップ、前記ケ
ージをロック解除するステップの少なくとも１つを含む、請求項１５に記載の方法。
【請求項１７】
　前記駆動クラッチ組立体に命令することが、前記第１牽引リングと係合するステップ、
前記ケージを解放するステップ、前記ケージと係合するステップ及び前記第１牽引リング
を解放するステップの少なくとも１つを含む、請求項１５に記載の方法。
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