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(57) Abstract: The invention relates
to a control device and to a method
for controlling an automated clutch
(10), which comprises a hydraulic
clutch actuating system (1), which
has a hydrostatic actuator (19), which
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is driven by an electric-motor actua-
ting drive (20) having an incremental
displacement sensor (26) in such a
way that the actuator moves in a
translatable manner. The invention is
characterized by an absolute displace-
ment sensor (30), which detects the
actuator position.

(57) Zusammenfassung: Die Erfin-
dung betrifft eine Steuereinrichtung
und ein Verfahren zum Steuern einer
automatisierten Kupplung (10), die
ein hydraulisches Kupplungsbetti-
gungssystem (1) umfasst, das einen
hydrostatischen Aktor (19) aufweist,
der durch einen elektromotorischen
Stellantrieb (20) mit einem Inkremen-
talwegsensor (26) so angetrieben ist,
dass der Aktor eine translatorische
Bewegung ausfiihrt. Die Erfindung

kennzeichnet sich durch einen Absolutwegsensor (30) aus, der die Aktorposition erfasst.
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Steuereinrichtung und Verfahren zum Steuern

Die Erfindung betrifft eine Steuereinrichtung und ein Verfahren zum Steuern einer
automatisierten Kupplung, die ein hydraulisches Kupplungsbetatigungssystem umfasst, das
einen hydrostatischen Aktor aufweist, der durch einen elektromotorischen Stellantrieb mit ei-
nem Inkrementalwegsensor so angetrieben wird, dass der Aktor eine translatorische Bewe-

gung ausfihrt.

Aus der deutschen Offenlegungsschrift DE 10 2008 044 823 A1 ist ein Verfahren zum Steuern
einer Reibungskupplung bekannt, bei dem der zurtickgelegte Kupplungsweg wéhrend einer
Betatigung von Inkrementalwegsensoren erfasst wird, die Weginkremente zéhlen und daher
relative Kupplungswege erfassen kénnen und zur absoluten Erfassung des Kupplungswegs

kalibriert werden.

Aufgabe der Erfindung ist es, mit einer Steuereinrichtung nach dem Oberbegriff des
Anspruchs 1 und/oder mit einem Verfahren nach dem Oberbegriff des Anspruchs 3 auf einfa-

che Art und Weise die Ermittlung eines genauen Positionssignals des Aktors zu ermdglichen.

Die Aufgabe ist bei einer Steuereinrichtung zum Steuern einer automatisierten Kupplung, die
ein hydraulisches Kupplungsbetitigungssystem umfasst, das einen hydrostatischen Aktor
aufweist, der durch einen elektromotorischen Stellantrieb mit einem Inkrementalwegsensor so
angetrieben ist, dass der Aktor eine translatorische Bewegung ausfihrt, durch einen Absolut-
wegsensor geldst, der die Aktorposition erfasst. Der Aktor dient dazu, einen Geberzylinderkol-
ben in einem Geberzylinder des hydraulischen Kupplungsbetétigungssystems zu verstellen.
Hydraulische Kupplungsbetatigungssysteme mit einem Aktor, einem Geberzylinder, einem
Nehmerzylinder und einer Kupplung sind zum Beispiel aus der deutschen Offenlegungsschrift
DE 10 2008 057 656 A1 bekannt. Der elektromotorische Stellantrieb umfasst Inkrementalweg-
sensoren zur Inkrementalwegmessung. Allerdings kann von der inkrementalwegmessung
nicht hinreichend genau auf die Aktorposition geschlossen werden. Vielmehr kann es passie-
ren, dass sich im Betrieb innerhalb eines kurzen Zeitraums unbemerkt Positionsverschiebun-
gen ergeben, die zu einer nicht tolerierbaren Verstellung der Kupplung und damit des tber-
tragbaren Kupplungsmoments bis hin zu sicherheitskritischen Situationen fihren kénnen. Da-

her wird gemaR einem wesentlichen Aspekt der Erfindung neben der Inkrementalwegmes-
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sung, die auch flir die Kommutierung des elektromotorischen Stellantriebs verwendet wird,

noch ein Absolutwegsensor vorgesehen, der die Aktorposition erfasst.

Ein bevorzugtes Ausfiihrungsbeispiel der Steuereinrichtung ist dadurch gekennzeichnet, dass
der elektromotorische Stellantrieb als elektronisch kommutierter Gleichstrommotor ausgefiihrt
und/oder lber eine Gewindespindel, welcher der Absolutwegsensor zugeordnet sein kann, mit
dem Aktor gekoppelt ist. Bei der Gewindespindel handelt es sich vorzugsweise um eine Pla-
neten-Walz-Gewindespindel, die dazu dient, eine Antriebsdrehbewegung des elektromotori-
schen Stellantriebs in eine Langsbewegung des Aktors umzuwandeln. Die Planeten-Walz-
Gewindespindel hat den Vorteil eines sehr groRen Ubersetzungsverhéltnisses. Allerdings
kann das Ubertragungsverhalten der Planeten-Wélz-Gewindespindel schlupfbehaftet sein,
das heif3t zwischen der Drehbewegung auf der Antriebsseite mit dem elektromotorischen
Stellantrieb und der Langsbewegung an der Abtriebsseite, das heillt der Seite mit dem Ge-
berzylinder, besteht unter Umsténden kein konstantes Ubertragungsverhéltnis. Durch die ab-
triebsseitige Anordnung des Absolutwegsensors kann die Geberzylinderposition unabhéngig
von einem betriebsbedingten Schiupf der Gewindespindel sicher erfasst werden. Der Abso-
lutwegsensor ist dem abtriebsseitigen Ende der Gewindespindel beziehungsweise der Plane-
ten-Walz-Gewindespindel zugeordnet, das beziehungsweise die eine Langsbewegung aus-
fuhrt. Der Absolutwegsensor kann auch einer Kolbenstange eines Geberzylinderkolbens oder

dem Geberzylinderkolben selbst zugeordnet sein.

Die oben angegebene Aufgabe ist bei einem Verfahren zum Steuern einer automatisierten
Kupplung, die ein hydraulisches Kupplungsbetétigungssystem umfasst, das einen hydrostati-
schen Aktor aufweist, der durch einen elektromotorischen Stellantrieb mit einem Inkremental-
wegsensor so angetrieben wird, dass der Aktor eine translatorische Bewegung ausfuhrt, mit
einer vorab beschriebenen Steuereinrichtung, alternativ oder zusétzlich dadurch geldst, dass
die Aktorposition sowohl relativ durch den Inkrementalwegsensor als auch absolut durch den
Absolutwegsensor erfasst wird. Gema einem weiteren Aspekt der Erfindung kann fir den
Absolutwegsensor ein einfacher Sensor eingesetzt werden, der beziiglich Positionsauflésung
und Genauigkeit signifikant schlechtere Eigenschaften als die motorseitige Inkrementalweg-

messung hat. Dadurch kénnen die Kosten reduziert werden.

Ein bevorzugtes Ausfiihrungsbeispiel des Verfahrens ist dadurch gekennzeichnet, dass
mindestens ein Positionssignal des Inkrementalwegsensors und mindestens ein Positionssig-

nal des Absolutwegsensors Uberlagert werden. Aufgrund seiner eher eingeschrankten Genau-
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igkeit und Auflésung ist der abtriebsseitige Absolutwegsensor unter Umsténden allein nicht
ausreichend um das Kupplungsmoment genau genug einstellen zu kénnen. Daher werden
gemal einem weiteren Aspekt der Erfindung beide Positionssignale so kombiniert, dass ein

fur die Kupplungssteuerung geeignetes Positionssignal ermittelt werden kann.

Ein weiteres bevorzugtes Ausfiihrungsbeispiel des Verfahrens ist dadurch gekennzeichnet,
dass die beiden Positionssignale in einem Positionsmodell so Uberlagert werden, dass ein
Kleinsignalverhalten sowie gegebenenfalls Verstellbewegungen in einem zeitlich kurzen Hori-
zont durch eine hoch auflésende Inkrementalwegmessung des Inkrementalwegsensors domi-
niert wird beziehungsweise werden. Kleine Modulationsbewegungen, wie sie fir die Kupp-
lungssteuerung in verschiedenen Situationen erforderlich sind, kénnen durch die hoch auflo-
sende Inkrementalwegmessung ausgefiihrt werden, auch wenn sie unterhalb der Positions-

auflésung des abtriebsseitigen Absolutwegsensors liegen.

Ein weiteres bevorzugtes Ausfihrungsbeispiel des Verfahrens ist dadurch gekennzeichnet,
dass eine weniger hoch auflésende Absolutwegmessung des Absolutwegsensors als Be-
zugsmal fir ein GroBsignalverhalten verwendet wird. Eine Positionsdrift der Gewindespindel,
die mittels motorseitiger Inkrementalwegmessung nicht detektiert wird, kann durch die Einbe-
ziehung des abtriebsseitigen Absolutwegsensors verhindert werden. Die Vermeidung der Po-
sitionsdrift dient auch dem Eigenschutz der Aktorik, da die Gefahr von ungewoliten Kollisionen
mit Anschldgen an den Enden des Aktorverfahrbereichs vermieden wird. Dariiber hinaus kann
ein Absolutabgleich beziehungsweise ein Referenzieren der Inkrementalwegmessung entfal-

len.

Ein weiteres bevorzugtes Ausfiihrungsbeispiel des Verfahrens ist dadurch gekennzeichnet,
dass ein Positionsinkrement des Inkrementalwegsensors mit Hilfe eines Skalenfaktors in eine
Wegdifferenz umgerechnet wird, die zu einer bisherigen Aktorposition addiert wird. Der Ska-

lenfaktor entspricht vorzugsweise einer mittieren Ubersetzung der Gewindespindel.

Ein weiteres bevorzugtes Ausfiihrungsbeispiel des Verfahrens ist dadurch gekennzeichnet,
dass ein Positionssignal des Absolutwegsensors eingekoppelt wird. Das Positionssignal des
Absolutwegsensors wird vorzugsweise Uber einen separaten Pfad des Positionsmodells ein-

gekoppelt.
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Ein weiteres bevorzugtes Ausfiihrungsbeispiel des Verfahrens ist dadurch gekennzeichnet,
dass eine Totzone als nichtlineares Ubertragungselement fiir das Positionssignal des Abso-
lutwegsensors verwendet wird. Dadurch kann bei kleinen Differenzen zwischen gemessener
und errechneter Absolutposition das ermittelte Wegsignal allein durch das Aufsummieren der
motorseitigen Positionsinkremente aktualisiert werden. Somit wird ein fein dosiertes Einstellen

der Aktorposition und des Kupplungsmoments im Kleinsignalverhalten erméglicht.

Ein weiteres bevorzugtes Ausfiihrungsbeispiel des Verfahrens ist dadurch gekennzeichnet,
dass bei einer signifikanten Differenz zwischen der ermittelten oder bisherigen Aktorposition
und dem Positionssignal des Absolutwegsensors ein Fehlersignal, insbesondere lber eine pa-
rametrierbare Ruckfuhrverstarkung, zuriickgekoppelt wird. Der Wert der Riickfihrverstérkung
legt vorzugsweise eine Zeitkonstante fest, wie schnell die Positionsabweichung abgebaut

werden soll.

Bei der automatisierten Kupplung handelt es sich vorzugsweise um eine automatisierte
Doppelkupplung, die einem automatisierten Schaltgetriebe zugeordnet ist. Die Kupplung, ins-
besondere Doppelkupplung, wird vorzugsweise direkt, das heit ohne Zwischenschaltung von
Hebelmechanismen, durch den hydrostatischen Aktor betétigt.

Weitere Vorteile, Merkmale und Einzelheiten der Erfindung ergeben sich aus der nachfolgen-
den Beschreibung, in der unter Bezugnahme auf die Zeichnung verschiedene Ausflihrungs-

beispiele im Einzelnen beschrieben sind. Es zeigen:

Figur 1eine vereinfachte Darstellung eines Kupplungsbetatigungssystems zur Betatigung

einer automatisierten Reibungskupplung und

Figur 2ein Blockschaltbild mit einem Positionsmodell zur Steuerung der Kupplung.

In Figur 1 ist ein Kupplungsbetatigungssystem 1 fiir eine automatisierte Kupplung,
insbesondere eine automatisierte Doppelkupplung, vereinfacht dargestellt. Das Kupplungsbe-
tatigungssystem 1 ist in einem Antriebsstrang eines Kraftfahrzeugs einer als Doppelkupplung
ausgefiihrten Reibungskupplung 10 zugeordnet und umfasst einen Geberzylinder 4, der Uber
eine auch als Druckleitung bezeichnete Hydraulikleitung 5 mit einem Nehmerzylinder 6 ver-

bunden ist. In dem Nehmerzylinder 6 ist ein Nehmerkolben 7 hin und her bewegbar, der Gber
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ein Betatigungsorgan 8 und unter Zwischenschaltung eines Lagers 9 die als Doppelkupplung
ausgefihrte Reibungskupplung 10 betétigt.

Der Geberzylinder 4 ist Uber eine Verbindungsoffnung mit einem Ausgleichsbehélter 12
verbindbar. In dem Geberzylinder 4 ist ein Geberkolben 14 hin und her bewegbar. Von dem
Geberkolben 14 geht eine Kolbenstange 15 aus, die in Langsrichtung zusammen mit dem
Geberkolben 14 translatorisch bewegbar ist.

Die Kolbenstange 15 des Geberkolbens 14 ist Uber eine Gewindespindel 18, die als Planeten-
Wailz-Gewindespindel ausgefiihrt ist, mit einem elektromotorischen Stellantrieb 20 gekoppelt.
Der elektromotorische Stellantrieb 20 umfasst einen kommutierten Gleichstrommotor 22 und
eine Steuerung oder Steuereinrichtung 24. In den elektromotorischen Stellantrieb 20 ist eine
Inkrementalwegmesseinrichtung 26 integriert, die mindestens einen Inkrementalwegsensor

umfasst.

Die Planeten-Wailz-Gewindespindel 18 dient dazu, eine Drehantriebsbewegung des
Gleichstrommotors 22 in eine Ladngsbewegung eines Aktors 19 umiuwandeln, der ein langs-
bewegbares Teil der Planeten-Walz-Gewindespindel 18 und/oder die Kolbenstange 15 und
gegebenenfalls den Geberzylinderkolben 14 umfasst. Die Kupplung 10 wird durch den Gleich-
strommotor 22 Uber die Gewindespindel 18, den Aktor 19, den Geberzylinder 4 und den Neh-
merzylinder 6 automatisiert betatigt. Bei der Kupplungsbetatigung stellt der eine Antriebsdreh-
bewegung erzeugende Gleichstrommotor 22 die Antriebsseite und der eine Langsbewegung
ausfliihrende Aktor 19 die Abtriebsseite dar.

Im Rahmen der vorliegenden Erfindung wurde herausgefunden, dass das Ubertragungsver-
halten bei der Kupplungsbetitigung schlupfbehaftet ist, das heil’t, zwischen der Drehbewe-
gung an der Antriebsseite und der Léngsbewegung an der Abtriebsseite besteht kein konstan-
tes Ubertragungsverhltnis. Das Ubertragungsverhéltnis kann zwar bei der Auslegung der
Planeten-Wilz-Gewindespindel 18 naherungsweise festgelegt werden, sein tatséchlicher Wert
ist jedoch variabel, von komplexen Einflussfaktoren abhéngig und nicht chne weiteres model-

lierbar.

Fir die Steuerung des Aktors 19 bedeutet das, dass von der Inkrementalwegmessung 26

nicht hinreichend genau auf die Position des Aktors 19 geschlossen werden kann. Vielmehr
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muss damit gerechnet werden, dass sich im Betrieb innerhalb eines kurzen Zeitraums uner-

wiinschte Positionsverschiebungen ergeben kénnen.

Gemaél einem wesentlichen Aspekt der Erfindung wird zuséatzlich zu der Inkrementalwegmes-
sung 26, die auch fur die Kommutierung des Gleichstrommotors 22 verwendet wird, noch ein
Absolutwegsensor 30 an der Abtriebsseite der Planeten-Walz-Gewindespindel 18 angeordnet.
Aus Kostengriinden wird ein einfacher Sensor als Absolutwegsensor 30 verwendet, der be-
ziiglich Positionsauflosung und Genauigkeit deutlich schlechtere Eigenschaften hat als die an-

triebsseitige Inkrementalwegmessung 26.

Aufgrund seiner eingeschrankten Genauigkeit und Aufldsung ist der abtriebsseitige
Absolutwegsensor 30 allein nicht ausreichend, um das Kupplungsmoment genau genug ein-
stellen zu kénnen. Daher werden die Positionsinformationen der Inkrementalwegmessung 26
und des Absolutwegsensors 30 so (berlagert, dass ein Kleinsignalverhalten sowie Verstell-
bewegungen in einem zeitlich kurzen Horizont durch die hoch auflésende Inkrementalweg-
messung 26 dominiert werden, wahrend der weniger genaue Absolutwegsensor 30 als Be-

zugsmal fur das GroRsignalverhalten dient.

In Figur 2 ist ein Positionsmodell anhand eines Blockschaltbilds mit zwei Pfaden dargestellt.
Der in Figur 2 untere Pfad hat als Eingangssignal ein Positionsinkrement 41 der Inkremental-
wegmessung 26 aus Figur 1. Der in Figur 2 obere Pfad hat als Eingangssignal ein Positions-
signal 42 des abtriebsseitigen Absolutwegsensors 30 aus Figur 1.

Zunéachst wird der untere Pfad des Blockschaltbilds betrachtet. Die Positionsinkremente 41
des Elektromotors werden mit Hilfe eines Skalenfaktors 44, der einer mittleren Ubersetzung
der Planeten-Walz-Gewindespindel 18 in Figur 1 entspricht, in Wegdifferenzen umgerechnet,
die dann an einem Summationspunkt 45 zu einer bisherigen Aktorposition 51 addiert werden.
Durch Pfeile 49 und 51 ist angedeutet, dass die Aktorposition 48 Uber einen Verzégerungs-
block 50 gefiihrt wird. Das bedeutet, der Summand 51 entspricht der ermittelten Aktorposition

48 des vorangegangenen Rechenschritts.

Um eine durch die Planeten-Wilz-Gewindespindel 18 bedingte Positionsdrift zu vermeiden,
wird Gber den in Figur 2 oberen Pfad das abtriebsseitige Positionssignal 42 eingekoppelt.
Global betrachtet wirkt das abtriebsseitige Positionssignal 42 wie eine Flihrungsgrée in ei-

nem Regelkreis, von der die Regelgrofe beziehungsweise Istgrofie 48 subtrahiert und dann
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tber einen nichtlinearen Ansatz als KorrekturgréBe zuriickgefiihrt wird. Als nichtlineares Uber-
tragungselement eignet sich insbesondere eine so genannte Totzone 52. Die Totzone 52 fuhrt
dazu, dass bei kleinen Abweichungen zwischen dem Positionssignal 42 und der Modellpositi-
on 48 keine Korrekturen vorgenommen werden. Das ermittelte Wegsignal 48 wird dann aus-
schlieBlich durch das Aufsummieren der motorseitigen Positionsinkremente 41 aktualisiert.
Somit wird ein fein dosiertes Einstellen der Aktorposition und des Kupplungsmoments im

Kleinsignalverhalten erlaubt.

Kommt es dagegen zu gréReren signifikanten Differenzen zwischen dem Positionssignal 42
und der Modellposition oder bisherigen Aktorposition 48, wird ein Fehlersignal (iber einen
Rickkopplungspunkt 58 von der Totzone 52 Uber eine parametrierbare Ruckflhrverstarkung
54 auf die Modellposition 48 zurlickgekoppelt. Der Wert der Ruckflhrverstarkung 54 legt da-
bei eine Zeitkonstante fest, wie schnell die Positionsabweichung abgebaut werden soll. Diese
Zeitkonstante wird in der Praxis abhangig vom Schlupf der Planeten-Wélz-Gewindespinde! 18
und der daraus resultierenden Driftgeschwindigkeit festgelegt. Weiterhin wird das Korrektur-
verhalten durch die Breite der Totzone 52 bestimmt. Diese muss sich an der Aufldsung und
Genauigkeit des abtriebsseitigen Absolutwegsensors 30 sowie an Anforderungen an die Ab-

solutgenauigkeit des Kupplungsmoments orientieren.
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Bezugszeichenliste

Kupplungsbetétigungssystem
Geberzylinder
Hydraulikleitung
Nehmerzylinder
Nehmerkolben
Betatigungsorgan

Lager

Reibungskupplung
Ausgleichsbehalter
Geberkolben

Kolbenstange
Planeten-Walz-Gewindespindel
Aktor

elektromotorischer Stellantrieb
Gleichstrommotor

Steuerung
Inkrementalwegsensor
Absolutwegsensor
Positionsinkrement
Positionssignal

Skalenfaktor
Summationspunkt

aktuell ermittelte Aktorposition
aktuell ermittelte Aktorposition
Verzégerungsblock

zuletzt ermittelte Aktorposition
Totzone

Ruckfihrverstarkung

Rickkopplungspunkt
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Patentanspriiche

1. Steuereinrichtung zum Steuern einer automatisierten Kupplung (10), die ein hydrauli-
sches Kupplungsbetatigungssystem (1) umfasst, das einen hydrostatischen Aktor (19)
aufweist, der durch einen elektromotorischen Stellantrieb (20) mit einem Inkremental-
wegsensor (26) so angetrieben ist, dass der Aktor (19) eine translatorische Bewegung
ausfiithrt, gekennzeichnet durch einen Absolutwegsensor (30), der die Aktorposition er-
fasst.

2. Steuereinrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass der elektromotori-
sche Stellantrieb (20) als elektronisch kommutierter Gleichstrommotor (22) ausgefuhrt
und/oder Uber eine Gewindespindel (18) mit dem Aktor (19) gekoppelt ist.

3. Verfahren zum Steuern einer automatisierten Kupplung (10), die ein hydraulisches
Kupplungsbetatigungssystem (1) umfasst, das einen hydrostatischen Aktor (19) auf-
weist, der durch einen elektromotorischen Stellantrieb (20) mit einem Inkrementalweg-
sensor (26) so angetrieben wird, dass der Aktor (19) eine translatorische Bewegung
ausfihrt, mit einer Steuereinrichtung (24) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass die Aktorposition sowohl relativ durch den Inkremental-

wegsensor (26) als auch absolut durch den Absolutwegsensor (30) erfasst wird.

4, Verfahren nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet, dass mindestens ein Positions-
signal des Inkrementalwegsensors (26) und mindestens ein Positionssignal des Abso-

lutwegsensors (30) Gberlagert werden.

5. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass die beiden Positionssigna-
le in einem Positionsmodell so Uberlagert werden, dass ein Kleinsignalverhalten sowie
gegebenenfalls Verstellbewegungen in einem zeitlich kurzen Horizont durch eine hoch
auflosende Inkrementalwegmessung des Inkrementalwegsensors (26) dominiert wird
beziehungsweise werden.

6. Verfahren nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dass eine weniger hoch aufl6-
sende Absolutwegmessung des Absolutwegsensors (30) als BezugsmalR fiir ein
Groflsignalverhalten verwendet wird.

7. Verfahren nach einem der Anspriiche 3 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass ein Posi-

tionsinkrement (41) des Inkrementalwegsensors (26) mit Hilfe eines Skalenfaktors (44)
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in eine Wegdifferenz umgerechnet wird, die zu einer bisher ermittelten Aktorposition
(51) addiert wird.

8. Verfahren nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dass ein Positionssignal (42)

des Absolutwegsensors (30) eingekoppelt wird.

9. Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, dass eine Totzone (52) als
nichtlineares Ubertragungselement fur das Positionssignal (42) des Absolutwegsen-

sors (30) verwendet wird.

10. Verfahren nach Anspruch 8 oder 9, dadurch gekennzeichnet, dass bei einer signifikan-
ten Differenz zwischen der ermittelten Aktorposition (48) und dem Positionssignal (42)
des Absolutwegsensors (30) ein Fehlersignal, insbesondere iber eine parametrierbare

Ruckfuhrverstarkung (54), zuriickgekoppelt wird.



PCT/DE2011/000317

WO 2011/124200

11

1

14

2

/

[ Sy i

15

30
10

19
18

Fig. 1

42

Fig. 2




INTERNATIONAL SEARCH REPORT

International application No

PCT/DE2011/000317

A. CLASSIFICATION OF SUBJECT MATTER

INV. F16D48/06 F16D29/00
ADD.

According to International Patent Classification (IPC) or to both national classification and IPC

B. FIELDS SEARCHED

Minimum documentation searched (classification system followed by classification symbols)

F16D

Documentation searched other than minimum documentation to the extent that such documents are included in the fields searched

Electronic data base consulted during the international search (name of data base and, where practical, search terms used)

EPO-Internal, WPI Data

C. DOCUMENTS CONSIDERED TO BE RELEVANT

Category™ | Citation of document, with indication, where appropriate, of the relevant passages Relevant to claim No.

X DE 102 09 839 Al (LUK LAMELLEN & 1-10
KUPPLUNGSBAU [DE])

26 September 2002 (2002-09-26)
paragraphs [0030], [0031], [0034]
X US 2004/188218 Al (BERGER REINHARD [DE] ET 1-10
AL) 30 September 2004 (2004-09-30)
paragraphs [0012], [0013], [0058]
figure 10

4 July 2002 (2002-07-04)

figure 1

paragraphs [0029], [0036] - [0039]

X DE 100 65 023 Al (BOSCH GMBH ROBERT [DE]) 1-10

_/__

Further documents are listed in the continuation of Box C.

See patent family annex.

* Special categories of cited documents :

"A" document defining the general state of the art which is not
considered to be of particular relevance

"E" earlier document but published on or after the international
filing date

"L" document which may throw doubts on priority claim(s) or
which is cited to establish the publication date of another
citation or other special reason (as specified)

"O" document referring to an oral disclosure, use, exhibition or
other means

"P" document published prior to the international filing date but
later than the priority date claimed

"T" later document published after the international filing date
or priority date and not in conflict with the application but
cited to understand the principle or theory underlying the
invention

"X" document of particular relevance; the claimed invention
cannot be considered novel or cannot be considered to
involve an inventive step when the document is taken alone

"Y" document of particular relevance; the claimed invention
cannot be considered to involve an inventive step when the
document is combined with one or more other such docu-
merr:ts, such combination being obvious to a person skilled
inthe art.

"&" document member of the same patent family

Date of the actual completion of the international search

5 September 2011

Date of mailing of the international search report

12/09/2011

Name and mailing address of the ISA/

European Patent Office, P.B. 5818 Patentlaan 2
NL - 2280 HV Rijswijk

Tel. (+31-70) 340-2040,

Fax: (+31-70) 340-3016

Authorized officer

Girdldez Sanchez, J

Form PCT/ISA/210 (second sheet) (April 2005)

page 1 of 2




INTERNATIONAL SEARCH REPORT

International application No

PCT/DE2011/000317

C(Continuation). DOCUMENTS CONSIDERED TO BE RELEVANT

GMBH [DE]) 2 June 1999 (1999-06-02)
column 2, Tine 57 - column 4, Tine 51
figure 3a

Category™ | Citation of document, with indication, where appropriate, of the relevant passages Relevant to claim No.
Y US 2009/292432 Al (SUZUKI TAKAHIRO [JP] ET 1-10
AL) 26 November 2009 (2009-11-26)
abstract
paragraphs [0089] - [0091]
figure 3
Y DE 198 53 333 Al (LUK GETRIEBE SYSTEME 1-10

Form PCT/ISA/210 (continuation of second sheet) (April 2005)

page 2 of 2




INTERNATIONAL SEARCH REPORT

Information on patent family members

International application No

PCT/DE2011/000317
Patent document Publication Patent family Publication

cited in search report date member(s) date

DE 10209839 Al 26-09-2002  FR 2822763 Al 04-10-2002
IT MI20020580 Al 19-09-2003

US 2004188218 Al 30-09-2004  BR 0205609 A 10-06-2003
WO 02101258 A2 19-12-2002
DE 10225262 Al 13-02-2003
DE 10292580 D2 26-08-2004
FR 2826081 Al 20-12-2002
IT MI20021297 Al 12-12-2003
JP 2004529302 A 24-09-2004

DE 10065023 Al 04-07-2002  BR 0106264 A 20-08-2002
IT MI20012761 Al 23-06-2003
JP 2002213331 A 31-07-2002

US 2009292432 Al 26-11-2009  CN 101305196 A 12-11-2008
EP 1947359 Al 23-07-2008
WO 2007055123 Al 18-05-2007

DE 19853333 Al 02-06-1999  BR 9805028 A 03-11-1999
FR 2771785 Al 04-06-1999
GB 2335474 A 22-09-1999
IT MI982581 Al 31-05-1999

Form PCT/ISA/210 (patent family annex) (April 2005)




INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT

Internationales Aktenzeichen

PCT/DE2011/000317

A. KLASSIFIZIERUNG DES ANMELDUNGSGEGENSTANDES

INV. F16D48/06 F16D29/00
ADD.

Nach der Internationalen Patentklassifikation (IPC) oder nach der nationalen Klassifikation und der IPC

B. RECHERCHIERTE GEBIETE

F16D

Recherchierter Mindestprufstoff (Klassifikationssystem und Klassifikationssymbole )

Recherchierte, aber nicht zum Mindestprifstoff gehérende Veréffentlichungen, soweit diese unter die recherchierten Gebiete fallen

EPO-Internal, WPI Data

Waéhrend der internationalen Recherche konsultierte elektronische Datenbank (Name der Datenbank und evtl. verwendete Suchbegriffe)

C. ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN

Kategorie®

Bezeichnung der Veréffentlichung, soweit erforderlich unter Angabe der in Betracht kommenden Teile

Betr. Anspruch Nr.

KUPPLUNGSBAU [DE])
26. September 2002 (2002-09-26)
Absatze [0030], [0031], [0034]

Absédtze [0012],
Abbildung 10

[0013], [0058]

4. Juli 2002 (2002-07-04)
Absatze [0029], [0036] - [0039]
Abbildung 1

X DE 102 09 839 Al (LUK LAMELLEN &

X US 2004/188218 Al (BERGER REINHARD [DE] ET

AL) 30. September 2004 (2004-09-30)

X DE 100 65 023 Al (BOSCH GMBH ROBERT [DE])

_/__

1-10

1-10

1-10

Weitere Verdffentlichungen sind der Fortsetzung von Feld C zu entnehmen Siehe Anhang Patentfamilie

* Besondere Kategorien von angegebenen Veréffentlichungen

"A" Veréffentlichung, die den allgemeinen Stand der Technik definiert,
aber nicht als besonders bedeutsam anzusehen ist

"E" &lteres Dokument, das jedoch erst am oder nach dem internationalen
Anmeldedatum veréffentlicht worden ist

"L" Veréffentlichung, die geeignet ist, einen Prioritatsanspruch zweifelhaft er-
scheinen zu lassen, oder durch die das Veréffentlichungsdatum einer
anderen im Recherchenbericht genannten Veréffentlichung belegt werden
soll oder die aus einem anderen besonderen Grund angegeben ist (wie
ausgefuhrt)

"O" Veréffentlichung, die sich auf eine miindliche Offenbarung,
eine Benutzung, eine Ausstellung oder andere MaBnahmen bezieht

"P" Veréffentlichung, die vor dem internationalen Anmeldedatum, aber nach
dem beanspruchten Prioritatsdatum veréffentlicht worden ist

"T" Spétere Veroffentlichung, die nach dem internationalen Anmeldedatum
oder dem Prioritatsdatum verdffentlicht worden ist und mit der
Anmeldung nicht kollidiert, sondern nur zum Verstéandnis des der
Erfindung zugrundeliegenden Prinzips oder der ihr zugrundeliegenden
Theorie angegeben ist

"X" Veréffentlichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung
kann allein aufgrund dieser Veroéffentlichung nicht als neu oder auf
erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtet werden

"Y" Verdffentlichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung
kann nicht als auf erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtet
werden, wenn die Veréffentlichung mit einer oder mehreren anderen
Veroffentlichungen dieser Kategorie in Verbindung gebracht wird und
diese Verbindung flur einen Fachmann naheliegend ist

"&" Veréffentlichung, die Mitglied derselben Patentfamilie ist

Datum des Abschlusses der internationalen Recherche

5. September 2011

Absendedatum des internationalen Recherchenberichts

12/09/2011

Name und Postanschrift der Internationalen Recherchenbehérde

Europaisches Patentamt, P.B. 5818 Patentlaan 2
NL - 2280 HV Rijswijk

Tel. (+31-70) 340-2040,

Fax: (+31-70) 340-3016

Bevoliméchtigter Bediensteter

Girdldez Sanchez, J

Formblatt PCT/ISA/210 (Blatt 2) (April 2005)

Seite 1 von 2




INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT

Internationales Aktenzeichen

PCT/DE2011/000317

C. (Fortsetzung) ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN

Kategorie®

Bezeichnung der Veréffentlichung, soweit erforderlich unter Angabe der in Betracht kommenden Teile

Betr. Anspruch Nr.

Y

US 2009/292432 Al (SUZUKI TAKAHIRO [JP] ET
AL) 26. November 2009 (2009-11-26)
Zusammenfassung

Absdtze [0089] - [0091]

Abbildung 3

DE 198 53 333 Al (LUK GETRIEBE SYSTEME
GMBH [DE]) 2. Juni 1999 (1999-06-02)
Spalte 2, Zeile 57 - Spalte 4, Zeile 51
Abbildung 3a

1-10

1-10

Formblatt PCT/ISA/210 (Fortsetzung von Blatt 2) (April 2005)

Seite 2 von 2




INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT

Angaben zu Veroffentlichungen, die zur selben Patentfamilie gehéren

Internationales Aktenzeichen

PCT/DE2011/000317
Im Recherchenbericht Datum der Mitglied(er) der Datum der
angefihrtes Patentdokument Veroffentlichung Patentfamilie Veroffentlichung
DE 10209839 Al 26-09-2002 FR 2822763 Al 04-10-2002
IT MI20020580 Al 19-09-2003
US 2004188218 Al 30-09-2004 BR 0205609 A 10-06-2003
WO 02101258 A2 19-12-2002
DE 10225262 Al 13-02-2003
DE 10292580 D2 26-08-2004
FR 2826081 Al 20-12-2002
IT MI20021297 Al 12-12-2003
JP 2004529302 A 24-09-2004
DE 10065023 Al 04-07-2002 BR 0106264 A 20-08-2002
IT MI20012761 Al 23-06-2003
JP 2002213331 A 31-07-2002
US 2009292432 Al 26-11-2009 CN 101305196 A 12-11-2008
EP 1947359 Al 23-07-2008
WO 2007055123 Al 18-05-2007
DE 19853333 Al 02-06-1999 BR 9805028 A 03-11-1999
FR 2771785 Al 04-06-1999
GB 2335474 A 22-09-1999
IT MI982581 Al 31-05-1999

Formblatt PCT/ISA/210 (Anhang Patentfamilie) (April 2005)




	Page 1 - front-page
	Page 2 - front-page
	Page 3 - description
	Page 4 - description
	Page 5 - description
	Page 6 - description
	Page 7 - description
	Page 8 - description
	Page 9 - description
	Page 10 - description
	Page 11 - claims
	Page 12 - claims
	Page 13 - drawings
	Page 14 - wo-search-report
	Page 15 - wo-search-report
	Page 16 - wo-search-report
	Page 17 - wo-search-report
	Page 18 - wo-search-report
	Page 19 - wo-search-report

