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Beschreibung
BEREICH DER ERFINDUNG

[0001] Diese Erfindung bezieht sich im Allgemeinen
auf einen Kupplungsabnutzungs-Einstellungsmecha-
nismus in einer Kupplungssteuervorrichtung, die mit
einer Kupplung fir eine Momentenubertragung zwi-
schen einer Antriebsenergiequelle (z.B. einem Ver-
brennungsmotor) und einem Getriebe fir die Ver-
wendung in einem Fahrzeug ausgestattet ist. Der
Einstellungsmechanismus kompensiert die Abnut-
zung eines Kupplungsbelags.

HINTERGRUND DER ERFINDUNG

[0002] Im Allgemeinen ist eine bekannte Kupp-
lungssteuervorrichtung mit einer Kupplung, die eine
Membranfeder hat, deren Stellung entsprechend
dem Ausmal der Abnutzung an einem Kupplungsbe-
lag (einer Kupplungsscheibe) variiert wird, vorgese-
hen. Deshalb wird eine Betriebskraft, die fir das Her-
stellen eines Eingriffszustands der Kupplung, z.B.
eine Belastung, die auf die Kupplungsabdeckung
aufgebracht wird, erhéht, wenn der Kupplungsbelag
sich im Ansprechen auf den wiederholten Eingriff und
aulder Eingriff der Kupplung abnitzt.

[0003] Diese Bauart von Kupplungssteuervorrich-
tungen ist beispielsweise in der japanischen Paten-
tanmeldung offenbart, die als Toku-Kai-Hei 5
(1993)-215150 veréffentlicht wurde. Eine Hohe eines
Drehpunkts (Stutzpunktes) einer Membranfeder wird
entsprechend einer Belastung, die auf eine Kupp-
lungsabdeckung bei Betrieb einer Kupplung aufge-
bracht wird, geandert, d.h. entsprechend einer Belas-
tung, die auf die Membranfeder aufgebracht wird, die
durch die Kupplungsabdeckung bei Betrieb der
Kupplung gehalten wird. Deshalb kann die Stellung
der Membranfeder modifiziert werden. Weiter kann
die offenbarte Kupplungssteuervorrichtung Variatio-
nen (Abweichungen) von Belastungseigenschaften
der Kupplung wegen der Abnutzung der Kupplungs-
belage kompensieren.

[0004] Jedoch kann die Belastung, die auf die Kupp-
lungsabdeckung aufgebracht wird, wegen einer Re-
sonanz der Kupplungsabdeckung, die im Anspre-
chen auf die Fahrzeugschwingung wahrend des an-
getriebenen Fahrzeugs erzeugt wird, schwanken.
Deshalb kann die Abnutzung der Kupplungsbelage
nicht mit hoher Genauigkeit kompensiert werden.

[0005] Dementsprechend ist die oben offenbarte
Kupplungssteuervorrichtung immer noch fir be-
stimmte Verbesserungen hinsichtlich der Kompensa-
tion der Abnutzung der Kupplungsbelage mit hoher
Genauigkeit empfanglich.

[0006] Ein Kupplungsabnutzungs-Einstellungsme-

chanismus ist in unserem eigenen Patent
EP-A-1103737 offenbart, welches bei dem Prioritats-
datum dieser Anmeldung unverdffentlicht war.
EP-A-1103737 offenbart einen Verschlei3-Kompen-
sationsmechanismus, der dazu imstande ist, den
Verschleil} (die Abnutzung) einer verwendeten Kupp-
lungsscheibe prazise zu kompensieren. Ein gezahn-
tes Element steht bezugnehmend auf EP-A-1103737
als ein Einstellzahnrad wahlweise mit Zahnen einer
geneigten Zahnstange im Eingriff und kann dazu ver-
anlasst werden, durch sukzessives Eingreifen der
Zahne der Zahnstange, die Schrage hochzuklettern
und somit den Abstand zwischen einer Druckplatte
und einem Schwungrad der verwendeten Kupplung
verringern, um den Verschleif zu kompensieren. Der
Mechanismus ist jedoch schwierig zusammenzubau-
en und die vorliegende Erfindung versucht, diesen
Mechanismus zu verbessern.

[0007] Ein anderer Vorschlag ist die
DE-A-19834961, welche einen Kupplungsver-
schleil3-Einstellungsmechanismus offenbart, geman
dem Oberbegriff von Anspruch 1.

ZUSAMMENFASSUNG DER ERFINDUNG

[0008] Die Erfindung stellt eine Kupplungsbaugrup-
pe und einen Abnutzungs-Einstellungsmechanismus
bereit, wie in Anspruch 1 dargelegt.

[0009] GemalR der Erfindung andert der Einstel-
lungsmechanismus die Strecke zwischen der Memb-
ranfeder und der Druckplatte. Deshalb kann die
Kupplungsabnutzungskompensation mit hoher Ge-
nauigkeit ausgefuhrt werden, angenommen dass der
vorbestimmte Zustand ein Fahrzeugantriebszustand
ist, der eine geringe oder keine Resonanz der Kupp-
lung erzeugt.

[0010] Weiter kann gemal der Erfindung eine Stel-
lung (Lage) der Membranfeder kontinuierlich variiert
werden, nachdem die axiale Bewegung der Druck-
platte beschrankt wird, wenn die vorbestimmte Be-
dingung erfillt ist. Das Einstellkeilteil wird die schrage
Oberflache hinaufbewegt, um die Trennung zwischen
der Membranfeder und der Druckplatte zu variieren.
Der Einstellungsmechanismus ist mit dem Halte-
rungsmechanismus ausgestattet, um die Bewegung
des Einstellkeilteils zu bewerkstelligen. Deshalb wird
der Eingriff zwischen den Halterungseingreffzahnen
und den Halterungszahnen vollstandig geldst, wenn
der axiale Bewegungsbetrag des Einstellkeilteils, re-
lativ zu der Druckplatte, gréRer als ein fester Ver-
schiebungsbetrag plus einem zuséatzlichen axialen
Verschiebungsbetrag, der fur das vollstandige Losen
des Eingriffs zwischen den Halterungseingreifzéhnen
und den Halterungszahnen bendtigt wird, wird. Wenn
die Halterungseingreifzahne auf3er Eingriff von den
Halterungszahnen gebracht werden, wird es der Hal-
terung ermoglicht, in die axiale und Umfangsrichtung
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verschoben zu werden. Ein Vorspannbauteil bewegt
vorzugsweise die Halterungsnockenzahne in eine
Richtung weg von der Druckplatte gleitend, wobei die
Halterung dann durch die Nockenzahne an einer Sei-
te der Halterung vorgespannt wird, die gegenuiber der
Seite liegt, die die Halterungszahne tragt und mit den
Nockenzahnen einer Nockeneinrichtung, die an der
schragen Oberflache befestigt ist, zusammenwirkt. In
diesem Fall wurden die Halterungszéhne in die Um-
fangsrichtung, relativ zu den Halterungseingreifzah-
nen verschoben.

[0011] Um den obigen Zustand zu erreichen, wurde
die Stellung der Membranfeder in eine Richtung fir
das Eingreifen der Kupplung variiert. Das heif3t, dass
die Wahl der Halterungszahne, welche mit den Halte-
rungseingreifzahnen im Eingriff stehen, von dem Zu-
stand, bevor der vorbestimmte Zustand erfullt ist, ver-
lagert wird, wenn das Halterungseingreifteil in die axi-
ale Richtung bewegt wird, dem Betrieb des En-
dabschnitts an dem &auReren Randabschnitt der
Membranfeder folgend. Wenn die Kupplung zu einem
vollstdndigen Eingriffszustand durch Variieren der
Stellung der Membranfeder von dem oben beschrie-
benen Zustand bewegt wird, wird das Einstellkeilteil
und der schrage Abschnitt in eine Umfangsrichtung
Uber eine Halterung relativ bewegt. Deshalb wird ein
BerUhrungszustand zwischen der keilseitigen schra-
gen Oberflache des Einstellkeilteils und der schragen
Oberflache des schragen Abschnitts variiert. Weiter
wird die axiale Strecke zwischen dem Einstellkeilteil
und der Druckplatte bei in Eingriff stehender Kupp-
lung variiert. Deshalb wird die axiale Strecke zwi-
schen der Membranfeder und der Druckplatte vari-
iert, wobei die Kupplungsabnutzung kompensiert
werden kann.

[0012] Wie oben beschrieben, wird bei Kompensati-
on der Kupplungsabnutzung die Halterung zuerst re-
lativ in die Umfangsrichtung durch einen vorbestimm-
ten Umfangsverschiebungsbetrag durch die Vor-
spanneinrichtung gedreht. Wenn die Kupplung wie-
der in Eingriff steht, wird die Wahl der Halterungszah-
ne, die mit den Halterungseingreifzahnen in Eingriff
stehen, verlagert. Deshalb werden das Einstellkeilteil
und der schrage Abschnitt relativ gedreht. Deshalb
kann die axiale Strecke zwischen der Membranfeder
und der Druckplatte im Ansprechen auf den Betrieb
des Aktuators variiert werden, selbst wenn Rost zwi-
schen jeder Komponente besteht oder wenn ein
Gleitwiderstand groR3 ist. Deshalb kann die Kupp-
lungsabnutzung mit hoher Verlasslichkeit kompen-
siert werden.

[0013] Vorzugsweise wird die axiale und seitliche
Bewegung der Halterung eingeschrankt und durch
einen Zuruckhalteabschnitt begrenzt. Der Beschran-
kungsbetrag wird vorzugsweise so voreingestellt, um
innerhalb eines Bereiches zwischen einem halben
Abstand von einer Zahnflache der Halterungszahne

und einem ganzen Abstand zu sein. Die Halterungs-
eingreifzédhne, die mit den Halterungszahnen in Ein-
griff gebracht werden, nachdem der vorbestimmte
Zustand erfillt ist, werden um einen Abstand relativ
zu den Halterungseingreifzahnen, die mit den Halte-
rungszahnen in Eingriff stehen, bevor der vorbe-
stimmte Zustand erfiillt ist, verlagert, wobei die Verla-
gerung in eine Richtung firr das Vergréfern der axia-
len Strecke zwischen der Membranfeder und der
Druckplatte ist. Die H6he der schragen Oberflache,
die einem Abstand der Halterungszahne entspricht,
kann so variiert werden, dass eine Kupplungsabnut-
zung genau kompensiert werden kann.

[0014] Vorteilhafterweise wird, wenn der vorbe-
stimmte Zustand erfiillt ist, der axiale Bewegungsbe-
trag des Einstellkeilteils relativ zu der Druckplatte so
eingestellt, dass dieser gleich oder gréRer als ein vor-
bestimmter Verschiebungsbetrag ist, bei welchem
der axiale Verschiebungsbetrag, der fir das vollstan-
dige LOsen des Eingriffs zwischen den Halterungs-
eingriffszahnen und den Halterungszéhnen erforder-
lich ist, plus der axiale Verschiebungsbetrag der Hal-
terung ist, der vor der Begrenzung durch die Begren-
zungseinrichtung zugelassen ist. Wenn der vorbe-
stimmte Zustand erfullt ist, wird der Eingriff zwischen
den Halterungseingreifzdhnen und den Halterungs-
zahnen vollstandig geldst, unabhangig von der Vor-
spannkraft des Vorspannbauteils. Die Auswahl der
Halterungszahne, die mit den Halterungseingreifzah-
nen in Eingriff gebracht werden, wird von der Aus-
wahl, bevor der vorbestimmte Zustand erfillt ist, ver-
lagert. Deshalb kann eine Kupplungsabnutzung pra-
zise kompensiert werden und die Kupplungsabnut-
zung kann stabil kompensiert werden.

KURZE BESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGSFI-
GUREN

[0015] Die vorhergehenden und zusatzlichen Merk-
male und Charakteristiken der vorliegenden Erfin-
dung werden aus der folgenden detaillierten Be-
schreibung, mit Bezug auf die beigefligten Zeich-
nungsfiguren betrachtet, ersichtlich, wobei:

[0016] Fig.1 eine schematische Blockansicht ist,
die die gesamte Kupplungssteuervorrichtung eines
Ausfuhrungsbeispiels der vorliegenden Erfindung
darstellt;

[0017] Fig. 2 eine Querschnittsansicht einer Kupp-
lung ist, die in Fig. 1 dargestellt ist;

[0018] Fig. 3 eine Vorderansicht der Kupplung ist,
die in Fig. 1 dargestellt ist, die mit einem Einstel-
lungsmechanismus vorgesehen ist, bei welchem die
Vorderansicht teilweise offen ist;

[0019] Fig. 4 eine Seitenansicht ist, die einen Auf-
bau des Einstellungsmechanismus, der in Fig. 3 dar-

3/24



DE 602 00 844 T2 2005.08.04

gestellt ist, darstellt;

[0020] Fig. 5 eine Querschnittsansicht des Einstel-
lungsmechanismus ist, wenn die Kupplung in einem
Eingriffszustand ist;

[0021] Fig. 6 eine Querschnittsansicht eines Auf-
baus fiir das Halten einer Membranfeder ist, wenn die
Kupplung in dem Eingriffszustand ist;

[0022] Fig. 7(A), Fig. (B), Fig. (C), Fig. (D) Seiten-
ansichten sind, die einen Aufbau des Einstellungs-
mechanismus und einen Betrieb von diesem darstel-
len;

[0023] Fig. 8(A), Fig. (B), Fig. (C) Graphen flr das
Aufzeigen eines Prinzips zur Erfassung eines Abnut-
zungsbetrags (Abrasionsbetrags) sind;

[0024] Fig.9 ein Flussdiagramm ist, das ein Pro-
gramm veranschaulicht, das von einer CPU ausge-
fuhrt wird, die in Fig. 1 dargestellt ist, bei welchem die
CPU erfasst, ob ein Einstellungsbetrieb bei einer vor-
bestimmten Zeitbasis bendtigt wird, oder nicht; und

[0025] Fig. 10 ein Flussdiagramm ist, das ein ande-
res Programm flir den Einstellungsbetrieb darstellt,
das von der CPU ausgefiihrt wird, die in Fig. 1 darge-
stellt ist.

DETAILLIERTE BESCHREIBUNG DER ERFIN-
DUNG

[0026] Bezugnehmend auf Eig. 1 wird eine Kupp-
lungssteuervorrichtung gemaf einem Ausflihrungs-
beispiel der vorliegenden Erfindung fir das Steuern
des Eingreifens und Auskuppelns (auller Eingriff
bringens) von einer Reibungskupplung 20 verwen-
det, die zwischen einem Motor 10 (Antriebsenergie-
quelle) und einem Getriebe 11 angeordnet ist. Die
Kupplungssteuervorrichtung ist mit einem Aktuator
30, einer Kupplungsabdeckung 22, die an einem
Schwungrad 21, das einstiickig mit einer Ausgangs-
welle des Motors 10 dreht, angebracht ist, einem
Kupplungssteuerkreis 40 und einem Einstellungsme-
chanismus ausgestattet. Der Aktuator 30 wird fir das
Bewegen der Kupplungsscheibe 23, die dem
Schwungrad 21 zugewandt ist, in eine vordere und
hintere Richtung Uber eine Druckplatte 24 und eine
Membranfeder 25 verwendet. Der Aktuator 30 wird
weiter fur das Aufbringen einer Kraft auf die Memb-
ranfeder 25 verwendet, die einen Eingriffszustand
der Kupplungsscheibe 23 verandert. Der Kupplungs-
steuerkreis 40 wird als eine Steuereinrichtung fiir das
Ausgeben eines Antriebsbefehlssignals zu dem Ak-
tuator 30 verwendet, um den Betrieb des Aktuators,
der auf dem Signal basiert, zu steuern. Der Einstel-
lungsmechanismus erzeugt einen Kraft-Ubertra-
gungskreis zwischen der Druckplatte 24 und der
Membranfeder 25 und andert eine Strecke zwischen

der Druckplatte 24 und der Membranfeder 25 in einer
axialen Richtung.

[0027] Wie oben beschrieben, ist die Reibungs-
kupplung 20 mit dem Schwungrad 21, der Kupp-
lungsabdeckung 22, der Kupplungsscheibe 23, der
Druckplatte 24, der Membranfeder 25 ausgestattet.
Bezugnehmend auf Fig. 2 ist die Reibkupplung 20
weiter mit einem Ausricklager 26, einem Ausrickhe-
bel 27, einem Drehpunkt-Stutzbauteil 28 (das den
Ausrtickhebel an einem Drehpunkt stiitzende Bauteil
28), das an einem Getriebegehause 11a fixiert ist,
und einem Einstellkeilteil 82 ausgestattet.

[0028] Das Schwungrad 21 hat einen kreisschei-
benférmigen Aufbau und ist fest an einer Kurbelwelle
10a (die Ausgangswelle der Antriebsenergiequelle)
des Motors 10 mittels eines Bolzens verbunden. Des-
halb dreht das Schwungrad 21 einsttickig mit der Kur-
belwelle 10a.

[0029] Die Kupplungsabdeckung 22 hat einen un-
gefahren zylindrischen Aufbau und ist mit einem zy-
lindrischen Abschnitt 22a, einem Flanschabschnitt
22b, der an einer inneren Umfangsseite des zylindri-
schen Abschnitts 22a ausgebildet ist, und mehreren
Drehpunkt-ausbildenden Abschnitten 22¢, die an der
inneren Randkante des zylindrischen Abschnitts 22a
ausgebildet sind, ausgestattet. Die mehreren dreh-
punktausbildenden Abschnitte 22¢ sind einander in
Umfangsrichtung gleich beabstandet. Die Kupp-
lungsabdeckung 22 ist starr mit dem Schwungrad 21
an einem auferen Randabschnitt des zylindrischen
Abschnitts 22a mittels eines Bolzens verbunden, um
einstlickig mit dem Schwungrad 21 zu drehen.

[0030] Die Kupplungsscheibe 23 ist eine Reibplatte
fir das Ubertragen einer Antriebskraft des Motors 10
zu dem Getriebe 11. Die Kupplungsscheibe 23 ist
zwischen dem Schwungrad 21 und der Druckplatte
24 angeordnet. Ein Zentralabschnitt der Kupplungs-
scheibe 23 steht im Keileingriff mit einer Eingangs-
welle des Getriebes 11, so dass die Kupplungsschei-
be 23 in eine axiale Richtung von dieser bewegt wer-
den kann. Kupplungsbelége 23a, 23b (Reibungsbau-
teile) sind an beiden Flachen an aufleren Umfangs-
abschnitten der Kupplungsscheibe 23 mittels einer
Nietverbindung befestigt.

[0031] Die Druckplatte 24 bringt eine Druckkraft auf
die Kupplungsscheibe 23 in Richtung des Schwung-
rads 21 auf, um die Kupplungsscheibe 23 reibschliis-
sig mit dem Schwungrad 21 in Eingriff zu bringen. Da-
her kdnnen die Druckplatte 24, die Kupplungsschei-
be 23 und das Schwungrad 21 einstiickig gedreht
werden. Die Druckplatte 24 ist mit der Kupplungsab-
deckung 22 Uber ein Band 24a (Bruicke) verbunden,
um in Ansprechen auf die Drehung der Kupplungsab-
deckung 22 gedreht zu werden.
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[0032] Das Band 24a wird durch mehrere, diinne,
angesammelte Bandfedern ausgebildet. Bezugneh-
mend auf Fig. 3 ist ein Ende des Bands 24a an einem
aufleren Randabschnitt der Kupplungsabdeckung 22
mittels einer Nietverbindung R1 befestigt, und das
andere Ende davon ist an einem Vorsprung, der an
einem aufleren Randabschnitt der Druckplatte 24
vorgesehen ist, mittels einer Nietverbindung R2 be-
festigt. Deshalb bringt das Band 24a eine Vorspann-
kraft auf die Druckplatte 24 auf, so dass die Druck-
platte 24 von dem Schwungrad 21 weg bewegt wird.

[0033] Die Membranfeder 25 wird durch zwoélf elas-
tische Plattenbauteile 25a (nachstehend als Hebel-
bauteile 25a), die radial entlang des inneren Umfangs
des zylindrischen Abschnitts 22a der Kupplungsab-
deckung 22 angeordnet sind, ausgebildet. Jedes He-
belbauteil 25a ist mit einem Paar ringférmiger Dreh-
punktbauteile 25b, 25¢ an beiden Seiten in einer axi-
alen Richtung ausgestattet. Jedes Hebelbauteil 25a
wird durch den Drehpunkt ausbildenden Abschnitt
22c¢ uber die Drehpunktbauteile 25b, 25¢ gehalten.
Deshalb kann jedes Hebelbauteil 25a schwenkbar,
relativ zu der Kupplungsabdeckung 22 tiber die Dreh-
punktbauteile 25b, 25¢ (Betriebsdrehpunkte) bewegt
werden.

[0034] Bezugnehmend auf die Fig. 3, Fig. 4 ist ein
schrager Abschnitt 81 mit einem ringférmigen Aufbau
an dem auferen Umfangsabschnitt der Druckplatte
24 vorgesehen. Der schrage Abschnitt 81 hat mehre-
re sdgegezahnte schrage Oberflachen 81a, die senk-
recht relativ zu der Membranfeder 25 sind. Das Ein-
stellkeilteil 82 ist zwischen den schragen Oberfla-
chen 81a und einem aufteren Umfangsabschnitt der
Membranfeder 25 angeordnet. Das Einstellkeilteil 82
hat einen ringférmigen Aufbau, der den gleichen
Durchmesser wie der schrage Abschnitt 81 hat, und
ist mit einer keilseitigen schragen Oberflachen 82a,
die den gleichen Aufbau wie die schrage Flache 81a
hat, ausgestattet. Wie in Fig. 4 veranschaulicht, ist
die keilseitige schrage Oberflachen 82a mit den
schragen Oberflachen 81a in Beruhrung. Das Ein-
stellkeilteil 82 ist an einer anderen Seite von diesem
mit einer ebenen Oberflaiche ausgestattet.

[0035] Bezugnehmend auf Fig. 7 ist ein Halterungs-
eingreifteil 83 an einer inneren Umfangsflache des
Einstellkeilteils 82 mittels Nietverbindungen 83c fi-
xiert. Das Halterungseingreifteil 83 ist mit Halterungs-
eingreifzahnen 83a ausgestattet, die senkrecht in ei-
ner axialen Richtung von der Membranfeder 25 zu
der Druckplatte 24 stehen. Die Halterungseingreif-
zahne 83a haben einen sagegezahnten Aufbau oder
haben die Gestalt eines Dreiecks mit gleichen Beab-
standungen untereinander.

[0036] Eine Nockeneinrichtung 85 ist an einer End-
flache der Druckplatte 24, die dem Halterungsein-
greifteil 83 gegentibersteht, eingebaut. Die Nocken-

einrichtung 85 ist mit Nockenzéhnen 85a ausgestat-
tet, die in eine axiale Richtung von der Endflache der
Druckplatte 24 zu der Membranfeder 25 geneigt sind.
Vorsprunge 85b sind an beiden Endabschnitten der
Nockenzadhne 85a vorgesehen, so dass diese ent-
lang der Richtung der geneigten Flachen der No-
ckenzdhne 85a uberstehen. Ein starres Plattenbau-
teil 88 ist so ausgebildet, dass dieses langer als die
Nockeneinrichtung 85 in einer Umfangsrichtung ist,
und ist entlang einer dufleren Umfangsflache des
schragen Abschnitts 81 eingebaut. Beide En-
dabschnitte des starren Plattenbauteils 88 erstrecken
sich zu einer inneren Umfangsseite des schragen Ab-
schnitts 81, die beide Endabschnitte der Nockenein-
richtung 85 Uberbricken, und sind an der Druckplatte
24 mittels einer Schraube 88a befestigt. Deshalb ist
die Nockeneinrichtung 85 an der Druckplatte 24 be-
festigt.

[0037] Eine Halterung 84 ist zwischen dem Halte-
rungseingreifteil 83 und der Nockeneinrichtung 85
angeordnet und ist axial und seitlich, relativ zu dem
Halterungseingreifteil 83 und der Nockeneinrichtung
85, beweglich (die seitliche Bewegung ist eine Um-
fangsbewegung der Druckplatte 24). Die Halterung
84 ist mit Halterungszdhnen 84a ausgestattet, die
sich in der axialen Richtung von der Druckplatte 24
zu der Membranfeder 25 erstrecken, und ist weiter
mit Nockenzahnen 84b ausgestattet, die sich in der
axialen Richtung von der Membranfeder 25 zu der
Druckplatte 24 erstrecken. Die Halterungszahne 84a
sind mit den Halterungseingreifzdhnen 83a in Eingriff
bringbar und die Nockenzéhne 84b wirken mit den
Nockenzdhnen 85a zusammen. Zurlickhalteab-
schnitte 84c sind an beiden Endabschnitten der Hal-
terung 84 in Langsrichtung von dieser vorgesehen
und sind mit den Vorspriingen 85b in Eingriff bring-
bar. Ein Verschiebungsbetrag der Halterung 84 in die
axiale Richtung, relativ zu der Nockeneinrichtung 85,
und in die Umfangsrichtung von dieser, wird durch die
Zuruckhalteabschnitte 84c beschrankt, die sich an
den Randabschnitten der Vorspriinge 85b verhaken,
bevor der Eingriff zwischen den Nockenzahnen 85a
und den Nockenzéhnen 84b geldst ist. Obwohl die
Verschiebung der Halterung 84 in die Umfangsrich-
tung von dieser durch die Zurlickhalteabschnitte 84c
beschrankt wird, ist der Beschrankungsbetrag inner-
halb eines Bereichs zwischen einem halben Abstand
einer Zahnflache eines Halterungszahns 84a und ei-
nem ganzen Abstand voreingestellt.

[0038] Fig. 7(B) veranschaulicht den Einstellungs-
mechanismus, kurz bevor der Eingriff zwischen den
Halterungseingreifzdhnen 83a und den Halterungs-
zahnen 84a voll auRer Eingriff gebracht wird. Um die-
sen Zustand zu erreichen, wurde das Einstellkeilteil
82 in die axiale Richtung, relativ zu der Druckplatte
24, von dem Zustand, der in Eig. 7(A) veranschau-
licht wird, bewegt.
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[0039] Ein Ende eines Vorspannbauteils 87 ist an ei-
nem Abschnitt, der an einem Vorsprung 85b1 (einer
der Vorspriinge 85b) an einer aulteren Umfangsfla-
che der Nockeneinrichtung 85 angrenzt, zum Vor-
spannen der Halterung 84 in eine Richtung fixiert, um
die Halterung 84 von dem Eingriff mit der Nockenein-
richtung 85 zu I6sen. Das andere Ende des Vor-
spannbauteils 87 erstreckt sich entlang der auf3eren
Umfangsflache der Nockeneinrichtung 85 in eine
Richtung eines Vorsprungs 85b2 (der andere der
Vorspriinge 85b) der Nockeneinrichtung 85 und er-
streckt sich weiter in eine Richtung einer inneren Um-
fangsflache der Nockeneinrichtung 85 Uber eine Aus-
sparung 85c. Weiter erstreckt sich ein Federbauteil
87a an dem inneren Umfangs des Vorsprungs 85b1.
Das Federbauteil 87a spannt die Halterung 84 in ei-
ner Richtung (in einer Richtung C in Fig. 7(A)) vor,
um die Nockenzahne 84b gleitend von dem Eingriff
mit den Nockenzahnen 85a zu l6sen. Ein Abschnitt,
bei welchem sich das Vorspannbauteil 87 von dessen
einem Ende zu der Aussparung 85c¢ erstreckt, wird
als ein Aufnahmeabschnitt 87b verwendet, um die
Vorspannkraft des Federabschnitts 87a fir das Vor-
spannen der Halterung 84 aufzunehmen. Wahrend
die Nockenzahne 85a gleitend, relativ zu den No-
ckenzahnen 84b, bewegt werden, wird die Halterung
durch das Vorspannbauteil 87 in die Richtung zum
Lésen des Eingriffs zwischen der Halterung 84 und
der Nockeneinrichtung 85 vorgespannt.

[0040] Eine Arretiereinrichtung 24b ist an der Endo-
berflache an dem aufReren Umfang der Druckplatte
24 an der Seite der Membranfeder 25 vorgesehen
und steht aufrecht in der axialen Richtung von der
Druckplatte 24 zu der Membranfeder 25. Ein Zwi-
schenraum (Spalt) ist zwischen der Arretiereinrich-
tung 24b und einer oberen Endflache an einer inne-
ren Umfangsseite der Kupplungsabdeckung 22 defi-
niert, wenn die Kupplung 20 in einem Eingriffszu-
stand ist. Die Druckplatte 24 ist daher in die axiale
Richtung innerhalb des Zwischenraums bewegbar im
Ansprechen auf die Stellung der Membranfeder 25.
Wenn die Arretiereinrichtung 24b in Berthrung mit
der oberen Endflache an der inneren Umfangsseite
der Kupplungsabdeckung 22 in Ansprechen auf eine
Stellungsanderung der Membranfeder 25 kommt,
kann eine weitere Bewegung der Druckplatte 24 in
Richtung der Kupplungsabdeckung 22 nicht ausge-
fuhrt werden.

[0041] Ein Haltebauteil 86 ist an einer duf3eren Um-
fangsflache des Einstellkeilteils 82 mittels eines Niets
86a befestigt. Das Haltebauteil 86 erstreckt sich zu
einer Seite der Membranfeder 25 Uber eine Endfla-
che des Einstellkeilteils 82 an der Seite der Memb-
ranfeder 25. Ein auferer Umfangsabschnitt der
Membranfeder 25 wird zwischen dem Haltebauteil 86
und der Endflache des Einstellkeilteils 82 gehalten.
Deshalb ist das Einstellkeilteil 82 mit dem auleren
Umfangsabschnitt der Membranfeder 25 verbunden,

um deren Zweiwege-Axialbewegung Uber das Halte-
bauteil 86 zu folgen.

[0042] Bezugnehmend auf Fig. 4 ist ein Eingrifflo-
sungsbauteil 89 so eingebaut, dass dieses dem Hal-
terungseingreifteil 83 an der dufleren Umfangsflache
des Einstellkeilteils 82 gegeniibersteht. Ein Ende des
Eingriffldésungsbauteils 89 ist drehbar, relativ zu der
Umfangsflache des Einstellkeilteils 82, eingebaut
und das andere Ende von diesem ist so ausgefihrt,
dass dieses in Berlhrung mit der Endflache der
Druckplatte 24 an der Seite der Membranfeder 25
kommt. Eine Endflache der Druckplatte 24 an der
Seite der Membranfeder 25. Ein Vorsprung 89a ist
zwischen dem einen Ende des Eingrifflésungsbau-
teils 89 und dessen anderem Ende vorgesehen, ist
weiter aufrecht in der axialen Richtung von der
Druckplatte 24 zu der Membranfeder 25 angeordnet
und ragt eine vorbestimmte Strecke in Richtung der
oberen Endflache an der inneren Umfangsseite der
Kupplungsabdeckung 22 heraus, wenn die Kupplung
sich in dem Eingriffszustand befindet. Weiter ist das
eine Ende des Eingrifflésungsbauteils 89 mit dem
Einstellkeilteil 82 mittels einer der Nieten 83¢c zum Fi-
xieren des Halterungseingreifteils 83 verbunden. Die
vorbestimmte Strecke zwischen dem Vorsprung 89a
und der oberen Endflache an der inneren Umfangs-
seite der Kupplungsabdeckung 22 unter der Kupp-
lung 20, die sich im Eingriffszustand befindet, ist so
voreingestellt, dass diese den Vorsprung 89a mit der
oberen Endflache an der inneren Umfangsseite der
Kupplungsabdeckung 22 im Wesentlichen zur glei-
chen Zeit in Berthrung bringt, wie die Arretiereinrich-
tung 24b mit der oberen Endflache an der inneren
Umfangsseite der Kupplungsabdeckung 22 in Berlh-
rung kommt.

[0043] Bezugnehmend auf Fig. 2 wird das Ausrick-
lager 26 so gestitzt, dass dieses gleitend beweglich,
relativ zu einer Haltebuchse 11b ist, die durch das
Getriebegehause 11a, das einen dulReren Umfangs-
bereich der Eingangswelle des Getriebes 11 ein-
schlief3t, gestitzt wird und ist weiter mit einem Kraft-
punktabschnitt 26a zum Driicken eines inneren En-
dabschnitts jedes Hebelbauteils 25a, d.h. eine Zen-
tral bzw. Mittelseite der Membranfeder 25 ausgestat-
tet in Richtung des Schwungrads 21.

[0044] Die Ausriickgabel bzw. -hebel (ein Gabel-
bauteil) 27 wird fur das gleitende Bewegen des Aus-
rucklagers 26 in einer axialen Richtung von diesem
im Ansprechen auf einen Betrieb des Aktuators 30
verwendet. Ein Ende der Ausrickgabel 27 steht mit
dem Ausriicklager 26 in Bertihrung und dessen ande-
re Ende steht mit einem &ulReren Endabschnitt einer
Stange 31 des Aktuators 30 Uber einen Berlihrungs-
abschnitt 27a in Berlihrung. Die Ausriickgabel 27 ist
an dem Drehpunktstitzbauteil 28 durch eine Feder
27c¢, die an dem Getriebegehause 11a fixiert ist, ver-
baut. Die Ausriickgabel 27 ist weiter so ausgefinhrt,
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dass diese schwenkbar mit dem Drehpunktstiitzbau-
teil 28 als einen Drehpunkt Uber einen ungefahren
Zentralabschnitt 27b der Ausriickgabel 27 bewegt
wird.

[0045] Der Aktuator 30 ist mit einem Gleichstrom-
motor (DC-Motor) 32 fir das Bewegen der Stange 31
in die vordere und hintere Richtung und einem Ge-
hause 33 fir das Stutzen des Gleichstrommotors 32
ausgestattet. Der Aktuator ist in dem Fahrzeug uber
das Gehause 33, das an dem Fahrzeug fixiert ist, an-
gebracht. Der Aktuator 30 ist mit einer Drehwelle 34,
einem Zahnsegment 35 und einer Unterstiutzungsfe-
der 36 in dessen Gehause ausgestattet. Die Dreh-
welle 34 wird zum Drehen durch den Gleichstrommo-
tor 32 betrieben. Das Zahnsegment 35, das einen
segmentformigen Aufbau von einer Seitenansicht
hat, wird in dem Gehause 33 so gestitzt, dass dieses
schwenkbar gedreht wird.

[0046] Die Drehwelle 34 ist mit einem Schnecken-
abschnitt ausgestattet, der mit einem kreisbogenfor-
migen Abschnitt des Zahnsegments 35 in Eingriff
steht. Ein Basisendabschnitt (der andere En-
dabschnitt des dufReren Endabschnitts, der mit der
Ausrtickgabel 27 in Beriihrung steht) der Stange 31
wird drehbar durch das Zahnsegment 35 gestutzt.
Deshalb wird das Zahnsegment 35 im Ansprechen
auf eine Drehung des Gleichstrommotors 32 so ge-
dreht, dass dieses die Stange 31 in eine vordere und
hintere Richtung, relativ zu dem Gehause 33, be-
wegt.

[0047] Die Unterstiitzungsfeder 36 ist so voreinge-
stellt, dass diese zusammengedriickt wird, wenn das
Zahnsegment 35 sich innerhalb eines Schwenk-Be-
wegungs-Bereichs von dieser befindet. Ein Ende der
Unterstitzungsfeder 36 steht mit einem hinteren En-
dabschnitt des Gehauses 33 in Eingriff. Das andere
Ende von dieser steht mit dem Zahnsegment 35 in
Eingriff. Deshalb fungiert die Unterstitzungsfeder 36
zum Vorspannen des Zahnsegments 35 in eine im
Uhrzeigersinn weisende Richtung, wenn das Zahn-
segment 35 um einen vorbestimmten Winkel in die im
Uhrzeigersinn weisende Richtung gedreht wird. Das
heildt, dass die Unterstutzungsfeder 36 die Stange 31
in eine nach rechts weisende Richtung in Fig. 2 vor-
spannt und einen Betrieb des Gleichstrommotors 32
fur das Bewegen der Stange 31 in eine nach rechts
weisende Richtung unterstitzt.

[0048] Bezugnehmend auf Fig. 1 ist der Kupplungs-
steuerkreis mit einem Mikrocomputer (CPU) 41,
Schnittstellen 42, 43, 44, einem elektrischen Strom-
quellenkreis 45 und einem Antriebskreis 46 ausge-
stattet. Die CPU 41 ist mit einem ROM und einem
RAM ausgestattet, die Programme (spater beschrie-
ben) und Zuordnungstabellen (Speicherabbildungen)
(spater beschrieben) speichern.

[0049] Die Schnittstelle 42 ist mit der CPU 41 Gber
einen Bus (eine Leitung) verbunden und ist weiter mit
einem Schalthebel-Belastungssensor 51, einem
Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 52 fir das Erfas-
sen einer Fahrzeuggeschwindigkeit V, einem Gang-
positionssensor 53 fiur das Erfassen einer Schaltstu-
fe, die derzeit durch das Getriebe 11 ausgewahlt ist,
einem  Getriebeeingangs-Wellendrehgeschwindig-
keitssensor 54 fur das Erfassen einer Umdrehungs-
geschwindigkeit der Eingangswelle 11¢c des Getrie-
bes 11 und einem Hubsensor 37 ausgestattet. Der
Schalthebel-Belastungssensor 51 wird fiir das Erfas-
sen einer Belastung verwendet, die bei manueller Be-
tatigung eines Schalthebels (nicht gezeigt) des Ge-
triebes 11 durch den Fahrer erzeugt wird, d.h. fir das
Erfassen einer Schalthebelbelastung. Der Hubsen-
sor 37 wird fir das Erfassen eines Hubs ST der Stan-
ge 31 durch Erfassen eines Winkels des schwenkend
drehenden Zahnsegments 35 verwendet. Die
Schnittstelle 42 fuhrt daher ein Signal, das von jedem
Sensor erfasst wird, der CPU 41 zu.

[0050] Die Schnittstelle 43 ist mit der CPU 41 Gber
einen Bus (eine Leitung) verbunden und ist weiter mit
einer Motorsteuereinheit 60 fir das beiderseitige
Kommunizieren miteinander verbunden. Die Motor-
steuereinheit 60 ist mit einem Drosselklappen-Off-
nungsgradsensor 55 und einem Motordrehgeschwin-
digkeitssensor 56 verbunden, um ein Signal, das von
dem jeweiligen Sensor 55, 56 erfasst wird, an die
CPU 41 auszugeben.

[0051] Die Schnittstelle 44 ist mit der CPU 41 Uber
einen Bus (eine Leitung) verbunden und ist weiter mit
einem Eingangsanschluss eines OR-Kreises 45a
(OR-circuit) des elektrischen Stromquellenkreises 45
und dem Antriebskreis 46 verbunden. Die Schnittstel-
le 44 Gbertragt vorbestimmte Signale, die auf einem
Befehl der CPU 41 basieren.

[0052] Der elektrische Stromquellenkreis 45 ist mit
einem Leistungstransistor Tr und einem Konstant-
spannungskreis 45b ausgestattet. Ein Basisabschnitt
des Leistungstransistors Tr ist mit einem Ausgangs-
ende des OR-Kreises 45a verbunden. Ein Kollektor
des Leistungstransistors Tr ist mit einem Plus-An-
schluss einer Batterie 70, die in dem Fahrzeug ange-
bracht ist, verbunden und ein Emitter von diesem ist
mit dem Konstantspannungskreis 45b und dem An-
triebskreis 46 verbunden. Deshalb wird elektrischer
Strom jedem von diesen von dem Leistungstransistor
Tr zugefuihrt, wenn der Leistungstransistor Tr an (ON)
ist. Der Konstantspannungskreis 45b wird fur das
Umwandeln einer Batteriespannung zu einer kon-
stanten Spannung (5V) und fiir das Zufihren des
elektrischen Stroms zu der CPU 41 und den Schnitt-
stellen 42, 43, 44 verwendet, die alle mit dem Kon-
stantspannungskreis 45b verbunden sind. Der ande-
re Eingangsanschluss des OR-Kreises 45a ist mit ei-
nem Ende eines Zindschalters 71 verbunden, der
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manuell so betatigt wird, dass dieser durch den Fah-
rer an- und aus (ON und OFF) gemacht wird. Das an-
dere Ende des Zlindschalters 71 ist mit dem Plus-An-
schluss der Batterie 70 verbunden. Das eine Ende
des Ziindschalters 71 ist ebenso mit der Schnittstelle
42 so verbunden, dass die CPU 41 den Zustand des
Zindschalters 71 erfassen kann.

[0053] Der Antriebskreis 46 ist mit vier Schaltele-
menten (nicht gezeigt) ausgestattet, die durch ein Be-
fehlssignal von der Schnittstelle 44 an- oder ausge-
macht werden. Die Schaltelemente, die einen be-
kannten Briickenkreis ausbilden, werden wahlweise
so gesteuert, dass diese unter einem leitenden Zu-
stand fir eine gesteuerte Leitzeitspanne sind. Des-
halb kénnen die Schaltelemente einen vorbestimm-
ten elektrischen Strom dem Gleichstrommotor 32 in
eine vorbestimmte Richtung und in eine umgekehrte
Richtung zufihren.

[0054] Die Motorsteuereinheit 60 ist mit einem Mi-
krocomputer (nicht gezeigt) als ein Hauptelement
von diesem ausgestattet und wird fir das Steuern
des Treibstoffverbrauchs des Motors 10 und eines
Zundzeitpunkts von diesem verwendet. Wie oben be-
schrieben, ist die Motorsteuereinheit 60 mit dem
Drosselklappen-Offnungswinkelsensor 55 fiir das Er-
fassen des Drosselklappen-Offnungswinkels TA des
Motors 10 und dem Motorumdrehungs-Geschwindig-
keitssensor 56 fir das Erfassen der Umdrehungsge-
schwindigkeit N des Motors 10 verbunden. Weiter
fuhrt die Motorsteuereinheit 60 einen Eingabepro-
zess (eine Eingabeverarbeitung) des Signals von
dem jeweiligen Sensor und einen Berechnungspro-
zess (eine Berechnungsverarbeitung), der auf den
Signalen basiert, aus.

[0055] Bezlglich der oben beschriebenen Kupp-
lungssteuervorrichtung gemaf dem Ausflihrungsbei-
spiel der vorliegenden Erfindung fuihrt der Aktuator 30
automatisch die Eingriffsbetriebe und AuRer-Ein-
griffsbetriebe (Auskuppelbetriebe) der Kupplung 20,
stellvertretend fiir die manuelle Betatigung des Kupp-
lungspedals durch den Fahrer, aus. Das heif’t, dass
die Eingriffsbetriebe und AuRer-Eingriffsbetriebe der
Kupplung beispielsweise unter den folgenden drei
Bedingungen ausgefuhrt werden: (1) wenn die CPU
41 erfasst, dass der Fahrzeugzustand von einem lau-
fenden Fahrzeugzustand zu einem stationaren Fahr-
zeugzustand schaltet, z.B. wenn die Umdrehungsge-
schwindigkeit der Eingangswelle 11¢ des Getriebes
11 gleich oder kleiner als ein vorbestimmter Wert
wird; (2) wenn die CPU 41 erfasst, dass die Belas-
tung, die von dem Schalthebel-Belastungssensor 51
erfasst wird, gleich oder gréRer als ein vorbestimmter
Wert wird, z.B. wenn die Absicht des Fahrers, einen
Schaltungsgang zu wechseln, erkannt wird; und (3)
wenn die CPU 41 erfasst, dass ein Gaspedal (nicht
gezeigt) herabgedriickt wird, wahrend das Fahrzeug
sich in einem stationaren Zustand befindet.

[0056] Als Nachstes wird ein Betrieb der Kupplung
unter dem Eingriffszustand untenstehend beschrie-
ben, wobei die Antriebskraft des Motors 10 zu dem
Getriebe 11 Ubertragen werden kann. Ein vorbe-
stimmter elektrischer Strom wird zuerst dem Gleich-
strommotor 32 von dem Antriebskreis 46 zugefihrt,
der auf dem Befehlssignal von dem Kupplungssteu-
erkreis 40 basiert, so dass der Gleichstrommotor 32
zum Drehen betrieben wird. Deshalb wird das Zahn-
segment 35 in eine im Gegenuhrzeigersinn weisende
Richtung gedreht und die Stange 31 wird in die nach
links weisende Richtung in Fig. 2 bewegt.

[0057] Andererseits wird eine Kraft durch die Mem-
branfeder 25 auf das Ausriicklager 26 in eine Rich-
tung so aufgebracht, dass dieses sich von dem
Schwungrad 21 weg bewegt, d.h. in die nach rechts
weisende Richtung in Fig. 2. Die Kraft wird auf die
Ausrtickgabel 27 Uber das Ausriicklager 26 so ber-
tragen, dass auf die Ausriickgabel 27 eine Kraft auf-
gebracht wird, dass sich diese schwenkbar mit dem
Drehpunkt-Stitzbauteil 28 als der Drehpunkt in die im
Gegenuhrzeigersinn weisende Richtung in Fig. 2 be-
wegt. Deshalb wird der Zentral- oder Mittelabschnitt
der Membranfeder 25 in die Richtung so verschoben,
dass dieser von dem Schwungrad 21 weg ist.

[0058] Bezugnehmend auf die Eig.5 und Eig. 6
wird die Membranfeder 25 schwenkbar bewegt,
wenn die Kupplung sich im Eingriffszustand befindet,
d.h. die Stellung der Membranfeder 25 wird variiert,
namlich mit einem Zentrum an den Drehpunktbautei-
len 25b, 25¢ und driickt das Einstellkeilteil 82, das in
Berlhrung mit dem auReren Umfangsabschnitt der
Membranfeder 25 steht, in Richtung des Schwung-
rads 21. Die Druckplatte 24 wird daher mit einer Kraft
so beaufschlagt, dass sich diese in Richtung des
Schwungrads 21 tber den schragen Abschnitt 81 so
bewegt, dass die Kupplungsscheibe 23 zwischen der
Druckplatte 24 und dem Schwungrad 21 ergriffen
wird. Weiter wird auf die Druckplatte 24 eine Kraft
aufgebracht, dass diese in Richtung des Schwung-
rads Uber das Halterungseingreifteil 83, die Halte-
rung 84 und die Nockeneinrichtung 85 bewegt wird.
Deshalb wird der Eingriffszustand zwischen den Hal-
terungseingreifzahnen 83a und den Halterungszah-
nen 84a und der Eingriffszustand zwischen den No-
ckenzdhnen 84b und den Nockenzdhnen 85a auf-
rechterhalten. Daher wird nicht zugelassen, dass das
Halterungseingreifteil 83 relativ zu der Nockenein-
richtung 85 gedreht wird, so dass das Einstellkeilteil
82 nicht relativ zu der Druckplatte 24 gedreht wird.
Deshalb steht die Kupplungsscheibe 23 mit dem
Schwungrad 21 reibschlissig im Eingriff, wodurch
eine vorbestimmte Strecke zwischen der Druckplatte
24 und dem Endabschnitt an dem auf3eren Umfangs-
abschnitt der Membranfeder 25 aufrechterhalten
wird. Weiter wird die Kupplungsscheibe 23 einstlickig
mit dem Schwungrad 21 so gedreht, dass die An-
triebskraft des Motors 10 zu dem Getriebe 11 Gibertra-
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gen werden kann.

[0059] Als Nachstes wird ein Betrieb der Kupplung
in dem auler Eingriff stehenden Zustand (Auskup-
pelzustand) untenstehend beschrieben, wobei die
Antriebsenergie des Motors 10 nicht auf das Getriebe
11 Ubertragen werden kann. Das Zahnsegment 35
wird in die im Uhrzeigersinn weisende Richtung in
Fig. 2 ansprechend auf den Betrieb des Gleichstrom-
motors 32 gedreht. Die Stange 31 wird dann in die
nach rechts weisende Richtung in Fig. 2 bewegt und
bringt eine Kraft iber den Berihrungsabschnitt 27a
bewegt auf die Ausriickgabel auf, um diese in eine
nach rechts weisende Richtung zu bewegen. Die
Ausrtickgabel 27 wird dann schwenkbar im Uhrzei-
gersinn in Fig. 2 mit dem Stitzpunkt des Drehpunkt-
stutzbauteils 28 als dem Drehpunkt gedreht. Deshalb
wird das Ausrucklager 26 in Richtung des Schwung-
rads 21 bewegt.

[0060] Die Membranfeder 25 wird mit einer Kraft so
beaufschlagt, dass diese in Richtung des Schwung-
rads bei dem Kraftpunktabschnitt 26a bewegt wird,
so dass diese schwenkbar mit einem Zentrum an den
Drehpunktbauteilen 26b, 25¢ gedreht wird. Der En-
dabschnitt an dem aulieren Umfangsabschnitt der
Membranfeder 25 wird daher von dem Schwungrad
21 wegbewegt. Deshalb wird die Kraft, die die Druck-
platte 24 in Richtung des Schwungrads 21 Uber das
Einstellkeilteil 82 driickt, verringert. Die Druckplatte
24 ist mit der Kupplungsabdeckung 22 (iber das Band
24a verbunden und ist immer so vorgespannt, dass
diese von dem Schwungrad 21 weg bewegt wird. Die
Druckplatte 24 wird daher geringfligig von der Kupp-
lungsscheibe 23 durch die Vorspannkraft getrennt.
Deshalb wird die Antriebsenergie des Motors 10 nicht
auf das Getriebe 11 Gbertragen.

[0061] Der Hub ST der Stange 31 wird innerhalb ei-
nes Bereichs gesteuert, bei welchem die Arretierein-
richtung 24b nicht mit der Kupplungsabdeckung 22 in
Kontakt gebracht wird, d.h. bei welchem der Vor-
sprung 89a nicht in Kontakt mit der Kupplungsabde-
ckung 22 in Kontakt gebracht wird, wenn die Kupp-
lung 20 in einem nicht im Eingriff stehenden Zustand
(Auskuppelzustand) ist. Die axiale Strecke zwischen
der Druckplatte 24 und der Membranfeder 25 wird
daher nicht geéandert, so dass der Eingriffszustand
zwischen den Halterungseingreifzéhnen 83a und den
Halterungszahnen 84a und der Eingriffszustand zwi-
schen den Nockenzdhnen 85a und den Nockenzah-
nen 84b aufrechterhalten werden kann. Deshalb wird
das Einstellkeilteil 82 nicht relativ zu der Druckplatte
24 bewegt. In anderen Worten wird der Hub ST der
Stange 31 so festgelegt, dass dieser ein Wert ist, bei
welchem der Eingriffszustand zwischen den Halte-
rungseingreifzahnen 83 und den Halterungszahnen
84a und der Eingriffszustand zwischen den Nocken-
zahnen 85a und den Nockenzahnen 84b nicht geldst
werden.

[0062] Als Nachstes wird ein Betrieb fir das Kom-
pensieren der Abnltzung (des VerschleilRes) der
Kupplungsbelage 23a, 23b untenstehend mit Bezug
auf die Flussdiagramme, die in den Fig. 9, Fig. 10
veranschaulicht werden, beschrieben.

[0063] Der Abnitzungskompensationsbetrieb (ein
Einstellungsbetrieb) der Kupplungsscheibe 23 be-
ginnt in einem Zustand, bei dem die Abnutzung der
Kupplungsbelage 23a, 23b nicht fortgeschritten ist,
z.B. unmittelbar, nachdem der Abnlitzungskompen-
sationsbetrieb ausgefiihrt wurde, unmittelbar nach ei-
ner Verladung von einer Fabrik, oder unmittelbar,
nachdem die Kupplungsscheibe 23 durch eine neue
ersetzt wurde.

[0064] Bezugnehmend auf Fig. 9 flhrt die CPU 41
wiederholt eine Prozedur fir das Beurteilen, ob der
Einstellungsbetrieb zu einer vorbestimmten Zeitbasis
erforderlich ist, oder nicht, wenn ein elektrischer
Strom zugefihrt wurde, aus. Die CPU 41 startet die
Prozedur bei Schritt 600 und schreitet zu Schritt 605
fur das Beurteilen, ob ein Wert eines Merkers F; zu
,0" festgelegt ist, oder nicht, voran. Der Merker F
wird zu "0" durch eine Anfangsprozedur (nicht ge-
zeigt) festgelegt, die durch die CPU 41 ausgefihrt
wird, wenn ein Ziindschalter 71 von AUS (OFF) nach
AN (ON) geschalten wird. Wie spater beschrieben
wird, wird der Merker F,; zu "1" festgelegt, wenn zehn
Zwischenspeicher (buffers) A(1) bis A(10) aktualisiert
werden.

[0065] Der Wert des Merkers F,; wird zu "0" festge-
legt, wenn der Zindschalter 71 von OFF zu ON ge-
schalten wird, und wenn die Zwischenspeicher A(1)
bis A(10) nicht aktualisiert wurden. Deshalb wird eine
bestatigende Beurteilung (YES) bei Schritt 605 erhal-
ten und das Programm schreitet zu Schritt 610 voran.
Andererseits wird der Wert des Merkers F; zu "1"
festgelegt, wenn die Zwischenspeicher A(1) bis A(10)
bei Schritt 605 aktualisiert sind, so dass eine negative
Beurteilung (NO) bei Schritt 605 erhalten wird. Des-
halb schreitet das Programm zu Schritt 695 voran,
um die Prozedur zu beenden.

[0066] Bei Schritt 610 beurteilt die CPU 41, ob der
Motor in einem stationdren Zustand ist, oder nicht.
Noch genauer beurteilt die CPU 41, dass der Motor
10 angehalten wurde, wenn die Motorumdrehungs-
geschwindigkeit N "0" ist oder wenn eine hinreichen-
de Zeit vergangen ist, seit der Ziindschalter 71 von
ON zu OFF geschalten wurde. Wenn die bestatigen-
de Beurteilung (YES) bei Schritt 610 erhalten wird,
schreitet das Programm zu Schritt 615 voran. Wenn
die negative Beurteilung (NO) bei Schritt 610 erhalten
wird, schreitet das Programm zu Schritt 695 voran,
um die Prozedur abzuschlief3en.

[0067] Wenn die CPU 41 beurteilt, dass der Motor
10 angehalten wurde und das Programm zu Schritt

9/24



DE 602 00 844 T2 2005.08.04

615 voranschreitet, wird ein Wert des elektrischen
Stroms flr vollen Eingriff |,,cgo auf einen elektrischen
Strom |,, aufgebracht, der dem Gleichstrommotor 32
zugefuhrt wird, so dass die Kupplung 20 vollstandig
bei Schritt 615 ein Eingriff steht. Deshalb wird die
Stange 31 in die nach links weisende Richtung in
Fig. 2 im Ansprechen auf die Umdrehung des Gleich-
strommotors 32 bewegt, so dass die Kupplungs-
scheibe 23 schrittweise mit dem Schwungrad 21 in
Eingriff gebracht wird.

[0068] Das Programm schreitet dann zu Schritt 620
fur das Beurteilen, ob die Kupplung 20 in dem voll-
standigen Eingriffszustand ist, oder nicht, voran.
Noch genauer beurteilt die CPU 41, dass die Kupp-
lung sich in einem vollstandigen Eingriffszustand be-
findet, wenn eine hinreichende Zeit vergangen ist,
seit der elektrische Strom |, der dem Gleichstrom-
motor 32 zugefihrt wird, gedndert wurde, oder wenn
der Hub ST, der von dem Hubsensor 37 erfasst wird,
fir zumindest eine Zeitspanne nicht geandert wurde.
Wenn die CPU 41 beurteilt, dass die Kupplung 20
sich noch nicht in einem vollstandigen Eingriffszu-
stand befindet, wird eine negative Beurteilung (NO)
bei Schritt 620 erhalten, so dass das Programm zu
Schritt 695 fir das AbschlieRen der Prozedur voran-
schreitet.

[0069] Wie oben beschrieben, werden die Prozesse
bei den Schritten 605, 610, 620 dann wiederholt zu
einem vorbestimmten Taktzyklus ausgefuhrt. Wenn
der Zustand, dass der Wert des Merkers F,; zu "0"
festgelegt ist und der Motor 10 sich fortwahrend in
dem stationaren Zustand fur eine Zeitspanne, die fir
das in Eingriffbringen der Kupplung 20 benétigt wird,
befindet, wird die bestatigende Beurteilung (YES) bei
Schritt 620 erhalten, so dass das Programm zu
Schritt 625 voranschreitet. Wenn der Motor 10 ange-
trieben wird, bevor die bestatigende Beurteilung
(YES) bei Schritt 620 erhalten wird, wird auf den
Gleichstrommotor 32 ein elektrischer Strom, der dem
jeweiligen Zustand (nicht gezeigt) entspricht, durch
Ausfuhrung einer Prozedur aufgebracht. Deshalb
kann eine angemessene Kupplungseingriffssteue-
rung ausgefiihrt werden.

[0070] Bei Schritt 625 werden die Werte der neun
Zwischenspeicher A(2) bis A(10) aktualisiert. Noch
genauer wird, angenommen, dass "n" die nattrlichen
Zahlen von 1 bis 9 dastellt, der Zwischenspeicher
A(n) sequenziell auf einen Zwischenspeicher A(n+1)
umgelagert. Der Zwischenspeicher A(10) wird, bevor
dieser aktualisiert wird, geldscht.

[0071] Das Programm schreitet dann zu Schritt 630
fur das Aktualisieren des Zwischenspeichers A(1) mit
einem aktuellen Hub ST, der von dem Hubsensor 37
erfasst wird, voran. Das Programm schreitet dann zu
Schritt 635 fir das Berechnen eines einfachen
Durchschnittswerts der zehn Zwischenspeicher A(1)

bis A(10) und fiur das Aufbringen des einfachen
Durchschnittswerts auf eine vollstandige Eingriffspo-
sition KKI voran. Dann schreitet das Programm zu
Schritt 640 voran, um den Wert des Merkers F; zu
"1" einzustellen. Bei Schritt 645 wird der elektrische
Strom IM zu "0" eingestellt, um die elektrische Strom-
zufuhr zu dem Gleichstrommotor 32 anzuhalten.

[0072] Bei Schritt 650 beurteilt die CPU 41, ob ein
Wert eines Zahlers N kleiner als ein vorbestimmter
Wert T1, ist oder nicht. Gemal dem Ausfuhrungsbei-
spiel der vorliegenden Erfindung wird der vorbe-
stimmte Wert T1 zu 10 eingestellt. Wie spater be-
schrieben wird, wird der Zahler N zu "0" eingestellt,
wenn der Abnutzungs-Kompensationsbetrieb der
Kupplungsscheibe 23 ausgefihrt wurde, wenn von
der Fabrik beladen wird, oder wenn die Kupplungs-
scheibe 23 durch eine Neue ersetzt wird. In solch ei-
nem Fall wird eine bestatigende Beurteilung (YES)
bei Schritt 650 erhalten und das Programm schreitet
zu Schritt 655 voran, um die vollstandige Eingriffspo-
sition KKI als eine Einstellreferenzposition AKI einzu-
stellen. Die CPU 41 schreitet zu Schritt 660 fur das
Erhéhen des Wertes des Zahlers N um "1" voran.
Das Programm schreitet zu Schritt 695 voran, um die
Prozedur abzuschlief3en.

[0073] Die oben beschriebene Prozedur wird dann
wiederholt durch die CPU 41 zu der vorbestimmten
Zeitbasis ausgefihrt. Sofern der Zindschalter 71
nicht von OFF zu ON geschalten wird, wird der Wert
des Merkers F,; bei "1" aufrechterhalten. Deshalb
wird die negative Beurteilung (NO) bei Schritt 605 er-
halten und das Programm schreitet zu Schritt 695
voran. Deshalb werden die vollstandige Eingriffsposi-
tion KKI und die Einstellreferenzposition AKI nicht ak-
tualisiert.

[0074] Der Ziindschalter 71 wird dann von ON zu
OFF geschalten und wird weiter von OFF zu ON ge-
schalten. Der Wert des Merkers F g wird daher auf "0"
geandert. Die bestatigende Beurteilung (YES) wird
bei Schritt 605 erhalten und das Programm schreitet
zu Schritt 610 voran. Wenn die oben beschriebenen
Prozesse (Verarbeitungen) ausgefuhrt werden und
die Zustande, z.B., dass der Motor 10 sich im statio-
naren Zustand befindet und dass die Kupplung 20
sich in dem vollen Eingriffszustand befindet, erfllt
werden werden, wird die Einstellreferenzposition AKI
bei Schritt 655 aktualisiert und der Wert des Zahlers
N wird um "1" bei Schritt 660 erhoht.

[0075] Bei wiederholter Ausfiihrung der oben be-
schriebenen Betriebe werden die Werte der Zwi-
schenspeicher A(1) bis A(10) sequenziell aktualisiert
und die Einstellreferenzposition AKI wird aktualisiert.
Weiter wird der Wert des Zahlers N schrittweise er-
héht. Wenn Schritt 650 wieder ausgefiihrt wird bei ei-
nem Zustand, bei dem der Wert des Zahlers N zu
dem vorbestimmten Wert T1 (in diesem Fall ist der
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vorbestimmte Wert T1 10) bei Schritt 660 eingestellt
wird, wird bei Schritt 650 die negative Beurteilung
(NO) erhalten und das Programm schreitet zu Schritt
665 voran. Bei Schritt 665 beurteilt die CPU 41, ob
eine Differenz zwischen der Einstellreferenzposition
AKI und der vollstandigen Eingriffsposition KKI (oder
ein absoluter Wert der Differenz von diesen) groflier
ist als ein vorbestimmter Schwellwert L, oder nicht.
Wenn die Differenz (oder der Absolutwert der Diffe-
renz) kleiner ist als der vorbestimmte Schwellwert L,
wird bei Schritt 665 die negative Beurteilung (NO) er-
halten. Das Programm schreitet dann zu Schritt 695
voran, um die Prozedur abzuschlief3en.

[0076] Wahrend die Schritte 610 bis 635 ausgefihrt
werden, wird die vollstandige Eingriffsposition KKI
aktualisiert, so dass diese ein Wert wird, der dem
Ausmal der Abnutzung der Kupplungsbelage 23a,
23b entspricht. Der Wert des Zahlers N wird so auf-
rechterhalten, dass dieser grof3er als der vorbe-
stimmte Wert T1 ist. Deshalb wird die negative Beur-
teilung (NO) bei Schritt 650 erhalten, so dass das
Programm zu Schritt 665 voranschreitet. In diesem
Fall wird der Schritt 655 nicht ausgeflhrt. Die Einstell-
referenzposition AKI wird daher bei einem Wert,
namlich unmittelbar nach dem Einstellungsbetrieb,
bei einem Wert, unmittelbar nach der Verladung von
der Fabrik, oder bei einem Wert, unmittelbar nach-
dem die Kupplungsscheibe 23 durch eine Neue er-
setzt wurde, aufrechterhalten.

[0077] Die Kupplungsbelage 23a, 23b werden
durch wiederholtes Ausfiihren der Eingriffs- und Au-
Rereingriffsbetriebe der Kupplung 20 abgenutzt,
wahrend das Fahrzeug fur eine lange Zeitspanne ge-
fahren wurde. Der die Differenz zwischen der Ein-
stellreferenzposition AKI und der vollstandigen Ein-
griffsposition KKI wird dann gréRer als der vorbe-
stimmte Schwellwert L. In solch einem Fall wird bei
Schritt 665 die bestatigende Beurteilung (YES) erhal-
ten und das Programm schreitet zu Schritt 670 voran.
Bei Schritt 670 legt die CPU 41 einen Wert von einem
Merker des erforderlichen Einstellungsbetriebs F,p,
zu "1" fest. Der Merker des erforderlichen Einstel-
lungsbetriebs F,y,, der zu "1" festgelegt ist, stellt dar,
dass der Einstellungsbetrieb ausgefiihrt werden soll.

[0078] Bei Schritt 675 wird die Differenz zwischen
der Einstellreferenzposition AKI und der vollstandi-
gen Eingriffsposition KKI als ein Abnutzungsbetrag X
der Kupplungsbelage 23a, 23b festgelegt, d.h. ein er-
forderlicher Einstellbetrag. Das Programm schreitet
dann zu Schritt 695 voran, um die Prozedur abzu-
schlieRen. Wie oben beschrieben, wird der Wert des
erforderlichen Merkers des Einstellungsbetriebs F,,
ZU "1" festgelegt, wenn das Ausmal} der Abnutzung
der Kupplungsbelage 23a, 23b fortgeschritten ist.

[0079] Gemal dem Ausfihrungsbeispiel der vorlie-
genden Erfindung wird die vollstadndige Eingriffsposi-

tion KKI aktualisiert, wenn der Motor 10 sich in dem
stationaren Zustand befindet. Deshalb wird die
Schwingung des Motors 10 nicht auf die Kupplung 20
aufgebracht und die vollstdndige Eingriffsposition
KKI kann mit hoher Genauigkeit festgelegt werden.
Weiter wird gemaf dem Ausfiihrungsbeispiel der vor-
liegenden Erfindung die vollstandige Eingriffsposition
KKI durch Mittelwertbildung der Hibe ST bei jedem
zehnten vollen Eingriffsbetrieb der Kupplung 20
durch Verwendung der Zwischenspeicher A(1) bis
A(10) bestimmt. Deshalb kann die vollstandige Ein-
griffsposition KKI mit hoher Genauigkeit bestimmt
werden.

[0080] Als Nachstes wird ein Betrieb flir das eigent-
liche Ausflihren des Einstellungsbetriebs mit Bezug
auf ein Flussdiagramm, das in Fig. 10 veranschau-
licht ist, beschrieben. Der Betrieb wird unter der An-
nahme beschrieben, dass alle Zustande fiir das Aus-
fuhren der Schritte 715 bis 730 fiir den Einstellungs-
betrieb erflillt sind. Die CPU 41 flhrt eine Prozedur,
die in Fig. 10 dargestellt ist, bei einer vorbestimmten
Spanne der Zeitbasis (period of time basis) aus. Die
CPU 41 beginnt die Prozedur bei Schritt 700 zu ei-
nem vorbestimmten Zeitpunkt und schreitet zu Schritt
715 voran. Bei Schritt 715 beurteilt die CPU 41, ob
der Wert des erforderlichen Merkers des Einstel-
lungsbetriebs F,y,, ZU "1" festgelegt ist oder nicht.
Diese Verarbeitung bei Schritt 715 wird fur das Aus-
fuhren des Einstellungsbetriebs nur dann verwendet,
wenn der Einstellungsbetrieb bendtigt wurde.

[0081] In diesem Fall wurde angenommen, dass der
Wert des erforderlichen Merkers des Einstellungsbe-
triebs F,p, zu "1" festgelegt ist. Deshalb wird die be-
statigende Beurteilung (YES) bei Schritt 715 erhal-
ten, so dass das Programm zu Schritt 720 fiir das Be-
urteilen, ob die Kupplungsscheibe 23 sich in dem Ein-
griffszustand befindet, oder nicht, voranschreitet.
Wenn die Kupplung 20 in dem Eingriffszustand auf-
rechterhalten wird, kann der Einstellungsbetrieb nicht
ausgefuhrt werden.

[0082] In diesem Fall wurde angenommen, dass die
Kupplungsscheibe 23 sich in dem aulRer Eingriff ste-
henden Zustand befindet. Deshalb kann die bestati-
gende Beurteilung (YES) bei Schritt 720 erhalten
werden und das Programm schreitet zu Schritt 725
fur das Beurteilen, ob die Rotationsgeschwindigkeit
Ng des Motors 10 groRer ist als eine vorbestimmte
Rotationsgeschwindigkeit a bei geringer Geschwin-
digkeit (beispielsweise 400 Umdrehungen pro Minu-
te, was eine minimale Rotationszahl ist, die fir das
Antreiben des Motors 10 bendtigt wird) und kleiner
als eine vorbestimmte Rotationsgeschwindigkeit B
bei hoher Geschwindigkeit (beispielsweise 2000 Um-
drehungen pro Minute, bei welcher die Schwingung
des Motors 10 erhoht wird) ist, voran. Der Einstel-
lungsbetrieb kann bei einem Zustand ausgefuihrt wer-
den, bei welchem die Umdrehungsgeschwindigkeit
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des Motors 10 gering ist und die Kupplung 20 nicht
nachschwingt, so dass der Einstellungsbetrieb nicht
falschlicherweise ausgefuhrt wird. Es ist nicht zu be-
vorzugen, dass der Einstellungsbetrieb fiir das voll-
standige aulRer Eingriff bringen der Kupplungsschei-
be 23 ausgefihrt wird, wenn das Fahrzeug in einem
Zustand geparkt wird, bei welchem ein vorbestimm-
tes Geschwindigkeitswechselrad im Eingriff steht.
Deshalb wird der Einstellungsbetrieb so eingestellt,
dass dieser nur dann ausgefuhrt wird, wenn die Um-
drehungsgeschwindigkeit N. des Motors 10 gréRer
ist als die vorbestimmte Umdrehungsgeschwindigkeit
a, die der Leerlaufgeschwindigkeit des Motors ent-
spricht.

[0083] Deshalb wird die bestatigende Beurteilung
(YES) bei Schritt 725 erhalten und das Programm
schreitet zu Schritt 730 fir das Beurteilen, ob die
Fahrzeuggeschwindigkeit V zu "0" eingestellt ist,
oder nicht, voran. Deshalb kann der Einstellungsbe-
trieb angemessen ausgefiuhrt werden, namlich ohne
Schwingungen des laufenden Fahrzeugs, die auf die
Kupplung 20 aufgebracht werden. In diesem Fall wur-
de angenommen, dass das Fahrzeug sich in dem
stationaren Zustand befindet und die Fahrzeugge-
schwindigkeit V zu "0" eingestellt ist. Die bestatigen-
de Beurteilung (YES) wird daher bei Schritt 730 er-
halten und das Programm schreitet zu Schritt 735
voran. Die oben beschriebenen Schritte 715 bis 730
werden fir das Beurteilen, ob die Bedingungen fir
das eigentliche Beginnen des Einstellungsbetriebs
erfullt sind, oder nicht, ausgefihrt.

[0084] Bei Schritt 735 erfasst die CPU 41, ob der
Hub ST einem Wert entspricht, oder nicht, bei wel-
chem der Abnutzungsbetrag X einer vorbestimmten
Strecke Y und einer vorbestimmten Strecke Z hinzu-
gefugt wird. Die vorbestimmte Strecke (Abstand) Y
entspricht der Strecke in die axiale Richtung zwi-
schen der Arretiereinrichtung 24b und der inneren
Umfangsflache der Kupplungsabdeckung 22, d.h. die
Strecke in die axiale Richtung zwischen dem Vor-
sprung 89a und der inneren Umfangsflache der
Kupplungsabdeckung 22, wenn die Kupplung sich in
dem Eingriffszustand bei einem Zustand befindet, wo
die Abnutzung der Kupplungsbelage 23a, 23b noch
nicht fortgeschritten ist, namlich unmittelbar nach-
dem der Einstellungsbetrieb der Kupplungsscheibe
23 ausgefuhrt wurde, unmittelbar nach der Verladung
von der Fabrik, oder unmittelbar, nachdem die Kupp-
lungsscheibe 23 durch eine Neue ersetzt wurde. Wei-
ter ist die vorbestimmte Strecke Y schatzungsweise
gleich einem maximalen Wert von einem Hub ST, fir
das Auskuppeln der Kupplung 20 wahrend dem nor-
malen Antreiben des Fahrzeugs. Die vorbestimmte
Strecke Z ist eine Bewegungsstrecke des Einstell-
keilteils 82 in die axiale Richtung, relativ zu der
Druckplatte 24, d.h. eine Bewegungsstrecke des Hal-
terungseingreifteils 83 in die axiale Richtung, relativ
zu der Nockeneinrichtung 85, bis zu dem Zeitpunkt,

wenn die Halterungseingreifz dhne 83a und die Hal-
terungszdhne 84a vollstandig von dem Eingriffszu-
stand gel6st sind.

[0085] In diesem Fall befindet sich die Kupplung 20
in dem Eingriffszustand, so dass der Hub ST gleich
dem Hub ST, ist. Deshalb wird die negative Beurtei-
lung (NO) bei Schritt 735 erhalten, so dass das Pro-
gramm zu Schritt 740 voranschreitet. Bei Schritt 740
wird ein elektrischer Stromwert IM,, flr das Einstel-
len auf den elektrischen Strom IM aufgebracht. Des-
halb nahert sich der Hub ST schrittweise einem Beur-
teilungswert (X + Y + Z) an. Das Programm schreitet
dann zu Schritt 795 flir das Abschliel3en der Prozedur
voran.

[0086] Die CPU 41 fihrt dann wiederholt die Proze-
dur zu der vorbestimmten Zeitbasis durch. Deshalb
werden bei den Schritten 715 bis 730 die Zustande
fur das Ausfuhren der Einstellungsbetriebe Uber-
wacht, namlich ob diese erflillt sind oder nicht. Bei
Schritt 735 wird der Hub ST erfasst, ob dieser den
Beurteilungswert (X + Y + Z) erreicht hat, oder nicht.

[0087] Wenn die vorbestimmte Zeitspanne voriber-
geht, wird die Lage der Membranfeder 25 geandert.
Das heilt, dass auf den Zentralabschnitt der Memb-
ranfeder 25 die Kraft aufgebracht wird, dass sich die-
se in Richtung des Schwungrads 21 Uber den Kraft-
punktabschnitt 26a bewegt. Die Membranfeder 25
wird schwenkbar mit einem Zentrum an den Dreh-
punktbauteilen 25b, 25¢ bewegt, und der
Randabschnitt an dem auferen Umfangsabschnitt
der Membranfeder 25 wird schrittweise von der
Druckplatte 24 weg bewegt.

[0088] Deshalb kommt die Arretiereinrichtung 24b
mit der inneren Umfangsflache der Kupplungsabde-
ckung 22 in Bertihrung. Im Wesentlichen zur gleichen
Zeit kommt der Vorsprung 89a des Eingriffsldsungs-
bauteils 89 in Beruhrung mit der inneren Umfangsfla-
che der Kupplungsabdeckung 22. Die Druckplatte 24
wurde mit der Vorspannkraft des Bands 24a beauf-
schlagt, bis die Arretiereinrichtung 24b und der Vor-
sprung 89A mit der inneren Umfangsflache der Kupp-
lungsabdeckung 22 in Beriihrung kommen. Deshalb
wird der schrage Abschnitt 81 ebenso in die axiale
Richtung im Ansprechen auf die axiale Bewegung
des Einstellkeilteils 82 bewegt, das mit dem
Randabschnitt an der auReren Umfangsflache der
Membranfeder 25 bewegt wird. Das Halterungsein-
greifteil 83 und die Nockeneinrichtung 85 kénnen da-
her nicht in die axiale Richtung relativ bewegt wer-
den. Deshalb wird der Eingriffszustand zwischen den
Halterungseingreifzdhnen 83a und den Halterungs-
zdhnen 84a und der Eingriffszustand zwischen den
Nockenzahnen 85a und den Nockenzahnen 84b auf-
rechterhalten.

[0089] In diesem Fall ist der Hub ST gleich einem
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Wert (X +Y), der kleiner ist als der Beurteilungswert
(X+Y + 2Z). Deshalb wird bei Schritt 735 die negative
Beurteilung (NO) erhalten und das Programm schrei-
tet zu Schritt 740 voran. In diesem Fall wurde der
elektrische Stromwert IM,,, kontinuierlich dem
Gleichstrommotor 32 zugefiihrt, so dass die Lage der
Membranfeder 25 weiter variiert wird. Die Arretierein-
richtung 24b stand mit der inneren Umfangsflache
der Kupplungsabdeckung 22 in Berlihrung, so dass
diese die weitere axiale Bewegung der Druckplatte
24 begrenzt. Jedoch wird die Lage der Membranfe-
der 25 variiert, so dass deren Randabschnitt an dem
auleren Umfangsabschnitt sich von dem Schwung-
rad 21 trennt. Das Unterstitzungsbauteil 86 wird di-
rekt mit der axialen Bewegungskraft des
Randabschnitts an dem aufleren Umfangsabschnitt
der Membranfeder 25 beaufschlagt und das Einstell-
keilteil 82, das an dem Unterstitzungsbauteil 86 fi-
xiert ist, wird in die axiale Richtung bewegt, dem
Randabschnitt an dem auReren Rand der Membran-
feder 25 folgend. Deshalb wird das Halterungsein-
greifteil 83, das an dem Einstellkeilteil 82 fixiert ist, in
die axiale Richtung, relativ zu der Nockeneinrichtung
85, bewegt. Wie in Fig. 7(A) veranschaulicht, wurde
die Halterung 84 in die C-Richtung durch das Vor-
spannbauteil 87 vorgespannt. Jedoch wird das Halte-
rungseingreifteil 83 in die axiale Richtung bewegt.
Die Halterung 84 kann daher nicht in die Umfangs-
richtung verschoben werden, solange nicht der Ein-
griff zwischen den Halterungseingreifzahnen 83a und
den Halterungszdhnen 84a vollstandig geldst ist.
Deshalb kann das Halterungseingreifteil 83 in die axi-
ale Richtung, relativ zu der Nockeneinrichtung 85,
bewegt werden, wahrend der Hub ST innerhalb eines
Bereiches ist, bei welchem der Eingriff zwischen den
Halterungseingreifzdhnen 83a und den Halterungs-
zahnen 84a nicht vollstandig gelost ist. Im Gegensatz
dazu kann die Halterung 84 nicht in die axiale Rich-
tung bewegt werden, da der Eingriff zwischen den
Nockenzahnen 84b und den Nockenzahnen 85a auf-
rechterhalten wurde.

[0090] Beidem obigen Zustand wird der Eingriff zwi-
schen den Halterungseingreifzahnen 83a und den
Halterungszahnen 84a vollstandig geldst, wenn das
Einstellkeilteil 82 weiter von der Druckplatte 24 im
Ansprechen auf die weitere Stellungsvariation der
Membranfeder 25 wegbewegt wird. Das heif3t, dass
der elektrische Stromwert IM,p, kontinuierlich von
dem Zustand des Einstellungsmechanismus, der in
Fig. 7(B) veranschaulicht ist, zugeflihrt wurde. Der
Hub ST kann hinreichend fur das vollstandige Lésen
des Eingriffs zwischen diesen entsprechend des
elektrischen Stromwerts IM,,, erhéht werden. Des-
halb wird der Eingriff zwischen den Halterungsein-
greifzahnen 83a und den Halterungszahnen 84a voll-
standig gelost. In diesem Fall wird es der Halterung
84 ermdglicht, in die Umfangsrichtung verschoben zu
werden. Deshalb werden die zweiten Halterungszah-
ne 84b gleitend, relativ zu den Nockenzahnen 85a

bewegt, so dass die Halterung 84, die durch das Vor-
spannbauteil 87 vorgespannt wird, in die axiale Rich-
tung und in die Umfangsrichtung verschoben werden
kann. Zur gleichen Zeit werden die Halterungsein-
greifzdhne 83a von den Halterungszédhnen 84a im
Ansprechen auf die weitere Stellungsvariation der
Membranfeder 25 getrennt. Jedoch wurde der Ver-
schiebungsbetrag der Halterung 84 in die axiale
Richtung, relativ zu der Nockeneinrichtung 85, auf
eine vorbestimmte Strecke durch den Zuriickhalteab-
schnitt 84c begrenzt. Deshalb wird der axiale Bewe-
gungsbetrag der Halterung 84, relativ zu der Nocken-
einrichtung 85, begrenzt, wenn der axiale Bewe-
gungsbetrag der Halterung 84, relativ zu der Nocken-
einrichtung 85 die vorbestimmte Strecke erreicht, wie
in Fig. 7(C) veranschaulicht. Die Verschiebungsbe-
wegung der Halterung 84 in die Umfangsrichtung
wurde zu einem halben Abstand der Zahnflache der
Halterungszahne 84a eingestellt. Deshalb wird die
Position der Halterungszahne 84, relativ zu den Hal-
terungseingreifzahnen 83a, die in Fig. 7(C) veran-
schaulicht sind, durch einen halben Abstand, vergli-
chen mit den Zustanden, die in den Fig. 7(A) und
Fig. 7(B) veranschaulicht sind, verlagert. Die Dre-
hung des Einstellkeilteils 82, relativ zu der Druckplat-
te 24, wird nicht bei dem Zustand, der in Fig. 7(C)
veranschaulicht ist, ausgefihrt.

[0091] Als Nachstes wird untenstehend ein Betrieb
des Eingriffsldsungsbauteils 89, entsprechend der
Verlagerung des Einstellungsmechanismus aus den

Fig. 7(A) bis Fiqg. (B), Fig. (C), beschrieben.

[0092] Wenn das Einstellkeilteil 82 weiter von der
Druckplatte 24 weg bewegt wird, namlich bei einem
Zustand, bei welchem der Vorsprung 89a mit der
Kupplungsabdeckung 22 in Beruhrung stand, wird
das Eingriffsldsungsbauteil 89 in eine in Gegenuhr-
zeigersinn weisende Richtung in Fig. 4 mit einem
Zentrum (Mittelpunkt) an der Niete 83C (die rechte in
Fig. 4) an dem einen Ende des Eingriffsldsungsteils
89 gedreht. Das andere Ende des Eingriffsldsungs-
teils 89 drickt die Endflache der Druckplatte 24 an
der Seite der Membranfeder 25 (unten in Eig. 4).
Deshalb kann die Druckplatte 24 sicher von dem Ein-
stellkeilteil 82 getrennt werden. Deshalb kann die re-
lative Bewegung zwischen dem Einstellkeilteil 82 und
dem schragen Abschnitt 81 ausgefuhrt werden,
selbst wenn Rost zwischen der schrégen Flache 81a
und der keilseitigen schragen Flache 82a ist.

[0093] Sobald die vorbestimmte Zeitspanne ver-
streicht und der Hub ST den Beurteilungswert (X +Y
+ Z) erreicht, wird bei Schritt 735 die bestatigende
Beurteilung (YES) erhalten und das Programm
schreitet zu Schritt 745 fur das Einstellen des Wertes
des Merkers F,, des erforderlichen Einstellungsbe-
triebs zu "0" voran. Bei Schritt 755 wird der Wert des
Zahlers N zu "0" fir das Aktualisieren der Einstellre-
ferenzposition AKI eingestellt. Das Programm schrei-
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tet dann zu Schritt 795 flir das Abschlieen der Pro-
zedur voran. Danach wird elektrischer Strom, ent-
sprechend zu dem jeweiligen Fahrzeugantriebszu-
stand, dem Gleichstrommotor 32 fiir das Ausfiihren
einer angemessenen Kupplungssteuerung zuge-
fuhrt. Die Kupplungsscheibe 23 wird dann in den au-
Rer Eingriff gebrachten Zustand (der Hub ST <)
durch Ausfiihren der anderen Prozedur (nicht ge-
zeigt) zurlckgefihrt.

[0094] Als Nachstes werden Eingriffszustédnde des
Halterungseingreifteils 83, der Halterung 84 und der
Nockeneinrichtung 85 bei einem Zustand beschrie-
ben, bei welchem die Kupplungsscheibe 23 in den
aulder Eingriff gebrachten Zustand (der Hub ST <)
zurlickgefuhrt.

[0095] Bei dem obigen Zustand des Einstellungs-
mechanismus, der in Fig. 7(C) veranschaulicht ist,
beginnt der Eingriff zwischen den Halterungseingreif-
zahnen 83a und den Halterungszdhnen 84a, wenn
der Hub ST im Ansprechen auf die Stellungsvariation
der Membranfeder 25 verringert wird. Bezugneh-
mend auf FEig. 7(C) wurde die Halterung 84 in
Fig. 7(C) um einen halben Abstand in die Umfangs-
richtung, verglichen mit dem Zustand, der in Fig. 7(B)
dargestellt ist, verschoben. Deshalb wird der Zahn
der Halterungszahne 84a, die den Halterungsein-
greifzahnen 83a in Fig. 7(C) gegenuberliegen, um ei-
nen Abstand, relativ zu dem Zahn der Halterungszah-
ne 84a, die mit den Halterungseingreifzéhnen 83a in
Eig. 7(A) in Eingriff stehen, verlagert. Deshalb wer-
den die Halterungszdhne 84a, die mit den Halte-
rungseingreifzdhnen 83a in Eingriff gebracht werden,
um einen Abstand in eine nach rechts weisende
Richtung in Fig. 7, relativ zu dem Zustand, der in
Eig. 7(A) dargestellt ist, verlagert, wenn der Hub ST
um die vorbestimmte Strecke Z von dem Zustand,
der in Fig. 7(C) dargestellt ist, verringert wird. In die-
sem Fall wird das Einstellkeilteil 82 in Richtung der
Druckplatte 24 durch die Druckkraft der Membranfe-
der 25 gedruckt. Deshalb wird der Eingriff zwischen
den Halterungseingreifzéhnen 83a und den Halte-
rungszahnen 84 und der Eingriff zwischen den No-
ckenzahnen 85a und den Nockenzahnen 84b ausge-
fuhrt. Jedoch wird der Zahn der Halterungszahne
84a, der mit den Halterungseingreifzdhnen 83a in
Eingriff gebracht wird, um einen Abstand verlagert.
Deshalb werden beide Eingriffe durch gleitendes Be-
wegen der entsprechenden Zahne 83a, 84a und 84b,
85a ausgefihrt. Bei gleitender Bewegung der Zéhne
83a, 84a, 84b, 85a wird die Halterung 84 mit einer
Drehkraft, relativ zu dem Halterungseingreifteil 83
beaufschlagt, und die Nockeneinrichtung 85 wird mit
einer Drehkraft, relativ zu der Halterung 84 beauf-
schlagt. Das Einstellkeilteil 82 wird relativ zu der
Druckplatte 24 im Ansprechen auf die Drehkraft ge-
dreht, so dass der Einstellungsmechanismus zu dem
Zustand, der in Eig. 7(D) veranschaulicht ist, verla-
gert wird. Die Beriihrungsposition zwischen der

schragen Oberflache 81a und der keilseitigen schra-
gen Oberflache 82a wird daher um einen Abstand der
Halterungszahne 84a verschoben. Deshalb wird die
axiale Richtung zwischen dem Randabschnitt an
dem &aufleren Umfangsabschnitt der Membranfeder
25 und der Druckplatte 24 verandert. Weiter wird die
Lage der Membranfeder 25 wahrend des normalen
Fahrzeugantriebs verandert. In diesem Fall ist die
axiale Bewegung des Vorsprungs 89a nicht mehr
durch die Kupplungsabdeckung 22 begrenzt. Die
Kraft fur das Driicken der Druckplatte tiber das ande-
re Ende des Eingriffsiésungsbauteils 89 wird verrin-
gert, so dass das Eingriffslosungsbauteil 89 zu einer
Ursprungsposition zurtickgefuhrt wird.

[0096] Wie oben beschrieben, kann die Abnutzung
der Kupplung 20 um einen Betrag, der einem Ab-
stand der Halterungszéhne 84a bei dem einen Ein-
stellungsbetrieb entspricht, kompensiert werden,
wenn der Abnutzungsbetrag der Kupplungsscheibe
23 gleich oder grofier als ein vorbestimmter Betrag
ist, und die CPU 41 den Fahrzeugzustand erfasst, bei
welchem nur geringfligige Fehleinstellungen auftre-
ten konnen, selbst nach dem Einstellungsbetrieb.
Der Betrag, der einem Abstand der Halterungszahne
84a entspricht, ist gleich einer Hohe der schragen
Oberflache 81a, die einem Abstand von diesem ent-
spricht. Wenn die Kupplung 20 wieder in den Ein-
griffszustand zurtckgefuhrt wird, wird der Zahn der
Halterungszahne 84a, die mit den Halterungsein-
greifzdhnen 83a in Eingriff zu bringen sind, durch re-
latives Bewegen der Halterung 84 in die Umfangs-
richtung durch das Vorspannbauteil 87 um einen be-
stimmten Verschiebungsbetrag in die Umfangsrich-
tung verlagert, wobei der Abnutzungs-Kompensati-
onsbetrieb ausgefihrt wird. In diesem Fall werden die
Nockenzdhne 84b und die Nockenzdhne 85a glei-
tend zu dem vollstandigen Eingriffszustand verlagert,
so dass das Einstellkeilteil 82 und der schrage Ab-
schnitt 81 relativ gedreht werden. Deshalb kann der
Einstellungsbetrieb im Ansprechen auf den Betrieb
des Aktuators 30 ausgeflihrt werden, selbst wenn
Rost zwischen dem Einstellkeilteil 82 und dem schra-
gen Abschnitt 81, den Halterungseingreifzahnen 83a
und den Halterungszahnen 84a, den Nockenzahnen
85a und den Nockenzahnen 84b ist, oder wenn ein
Gleitwiderstand grof} ist. Weiter kann die Abnutzung
der Kupplung 20 mit hoher Genauigkeit kompensiert
werden.

[0097] GemalR dem Ausflihrungsbeispiel der vorlie-
genden Erfindung wird, wie in Fig. 8(A) dargestellt,
der Abnutzungsbetrag X als Differenz (eine Strecke
C) zwischen der Einstellreferenzposition AKI (Punkt
A) und der vollstandigen Eingriffsposition KKI (Punkt
B) bestimmt. Jedoch kann, wie in Eig. 8(B) darge-
stellt, der Abnutzungsbetrag X durch direktes Erfas-
sen einer Variation (Abweichung) F von einer Ur-
sprungsposition D, bei welchem der Eingriff der
Kupplungsscheibe 23 beginnt und die Abnutzung der
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Kupplungsscheibe erzeugt wird, zu einer Position E
bestimmt werden, bei welchem die Abnutzung fortge-
schritten wurde. Weiter kann, wie in Fig. 8(C) darge-
stellt, der Abnutzungsbetrag X durch Erfassung einer
Differenz K zwischen einem Hubbetrag G und einem
Hubbetrag H bestimmt werden. Der Hubbetrag G ist
eine Strecke zwischen einem Punkt des vollstandi-
gen Eingriffs A, in dem Fall, dass keine Abnutzung
besteht oder unmittelbar nach dem Einstellungsbe-
trieb, und einer Position J, die bei einem Hub der
Kupplungsabdeckung 22 vorbestimmt ist. Der Hub-
betrag H ist eine Strecke zwischen einem Punkt des
vollstandigen Eingriffs B, bei welchem die Abnutzung
der Kupplung 20 fortgeschritten ist, und der Position
J.

[0098] Es gibt mehrere Abwandlungen, die fir die
vorliegende Erfindung anwendbar sind. Zum Beispiel
kann ein Aktuator der Oldruckbauart anstelle des Ak-
tuators 30 verwendet werden, der mit dem Gleich-
strommotor 32 ausgestattet ist. In diesem Fall kann
die Stange 31 in die vordere und hintere Richtung
durch einen Oldruck, der durch ein elektromagneti-
sches Ventil gesteuert wird, bewegt werden.

[0099] Weiter kann gemal dem oben beschriebe-
nen Ausflihrungsbeispiel der vorliegenden Erfindung
der Einstellungsbetrieb durch Antreiben des Aktua-
tors 30 und durch Korrigieren der Lage der Membran-
feder 25 nur dann ausgefiihrt werden, wenn es un-
wahrscheinlich ist, dass die Kupplungsabdeckung 22
im Ansprechen auf die Fahrzeugschwingung nach-
schwingt. Das heisst, dass der vorbestimmte Zu-
stand einer ist, bei welchem die Umdrehungsge-
schwindigkeit des Schwungrads zwischen a und B
liegt. Jedoch kann die Lage der Membranfeder 25 ge-
steuert werden, wenn andere vorbestimmte Zustan-
de erfullt sind.

[0100] Weiter ist der Kupplungssteuerkreis 40 ge-
maf dem Ausfihrungsbeispiel der vorliegenden Er-
findung eine separate Einheit zu dem Aktuator 30.
Jedoch kénnen der Aktuator 30 und der Kupplungs-
steuerkreis 40 als eine Einheit vorgesehen werden.

[0101] Weiter haben gemal dem Ausflihrungsbei-
spiel der vorliegenden Erfindung die Nockenzahne
85a und die Nockenzéhne 84b einen bestimmten Sa-
gezahnaufbau. Jedoch koénnen die Nockenzahne
85a und die Nockenzdhne 84b einen Sagezahnauf-
bau haben, der genauso einen kleinen geneigten
Winkel in die Umfangsrichtung hat, wie die schrage
Oberflache 81a und der keilseitigen schragen Ober-
flache 82a. Weiter kdnnen die Nockenzahne 85a und
die Nockenzahne 84b in einer anderen zusammen-
wirkenden Zahnstruktur sein, solange die Halterung
84a in die Umfangsrichtung, relativ zu der Nocken-
einrichtung 85 bewegt wird, wenn die Halterung
durch das Vorspannbauteil 87 vorgespannt wird.

Patentanspriiche

1. Kupplungsbaugruppe, die eine zwischen einer
Druckplatte (24) und einem Schwungrad (21) reibend
eingreifbare Kupplungsscheibe (23) hat, um eine rei-
bend antreibende Verbindung zwischen diesen ein-
zufthren, wenn die Druckplatte (24) durch einen Ak-
tuator (30) und eine Membranfeder (25) gegen die
Kupplungsscheibe (23) und das Schwungrad (21)
bewegt wird, und ein Einstellungsmechanismus, mit:
einer Einrichtung zum Ubertragen einer Betriebskraft
von der Membranfeder (25) zu der Druckplatte (24);
einer Einrichtung zum Variieren des axialen Abstan-
des zwischen der Membranfeder (25) und der Druck-
platte (24), um einen Verschleild der Kupplungsschei-
be (23) auszugleichen;
dadurch gekennzeichnet, dass der Einstellungsme-
chanismus aufRerdem umfasst:
eine mit der Druckplatte (24) verbundene und sich in
einer geneigten Richtung zu der Membranfeder (25)
erstreckende schrage Oberflache (81a);
ein Einstellkeilteil (82) mit einer zusammenwirkenden
schragen Oberflache (82a), die in Beriihrung mit der
schragen Oberflache (81a) ist und die schrage Ober-
flache (81a) aufwarts bewegbar ist, um die Trennung
zwischen der Membranfeder (25) und der Druckplat-
te (24) zu variieren;
eine Halterung und eine Halterungseingreifeinrich-
tung, um das Einstellkeilteil (82) die schrage Oberfla-
che (81a) hinaufzubewegen; mit einem Halterungs-
eingreifteil (83), das an dem Einstellkeilteil (82) be-
festigt ist, und der Druckplatte (24) gegeniberliegen-
de Halterungseingreifzahne (83a) aufweist, und
eine Halterung (84) zwischen dem Halterungsein-
greifteil (83) und der Druckplatte (24), auf deren einer
Seite Halterungszahne (84a) mit den Halterungsein-
greifzéahnen (83a) so eingreifbar sind, dass ein Ein-
greifen der Halterungseingreifzahne (83a) mit nach-
folgenden Halterungszahnen (84a) das Einstell-
keilteil (82) die schrage Oberflache (81a) hinauf wei-
terbewegt; wobei
die Halterung (84) unter der Vorspannung eines Vor-
spannteils (87) in einer Richtung weg von der Druck-
platte (24) bewegbar ist, aber von solch einer Bewe-
gung zurlckgehalten wird, wahrend ein Eingreifen
zwischen dem Halterungseingreifzahn (83a) des Hal-
terungseingreifteils (83) und dem Halterungszahn
(84a) stattfindet, und
die Bewegung der Halterung (84) in die Richtung weg
von der Druckplatte (24) unter der Vorspannung des
Vorspannteils (87) eingeschrankt ist, um einen schra-
gen Bewegungsgrad so aufzunehmen, dass es ein
unterschiedlicher Satz Halterungszahne (84a) ist, der
mit dem Halterungseingreifteil (83) in Eingriff ist,
wenn solch eine Bewegung stattfindet, als die, die zu-
rickliegend die Bewegung der Halterung (84) verhin-
dert haben, und eine Steuerungseinrichtung (40), die
den Aktuator (30) so steuert, dass:
wenn eine vorbestimmte Bedingung nicht erflllt ist,
die Bewegung der Membranfeder (25) durch den Ak-
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tuator (30) derart ist, dass die Eingreifzahne (84a)
und die Halterungseingreifzédhne (83a) fir den vollen
Bereich der Vorwarts- und Ruckwartsbewegung der
Membranfeder (25) in Eingriff bleiben, wobei der Be-
reich der axialen Bewegung der Druckplatte (24) der-
art ist, dass sie nicht durch eine Anschlageinrichtung
(24b) begrenzt wird; und wenn die vorbestimmte Be-
dingung erfillt ist, die Bewegung der Membranfeder
(25) durch den Aktuator (30) erhéht wird, um die Hal-
terungszahne (84a) und die Halterungseingreifzdhne
(83a) auller Eingriff zu bringen, wenn die Druckplatte
(24) sich von dem Schwungrad (21) zu einem Aus-
mal wegbewegt, das eine fortgesetzte axiale Bewe-
gung der Druckplatte durch die Anschlageinrichtung
(24b) beschrankt ist und das Wiedereingreifen der
Halterungseingreifzahne (83a) mit einem unter-
schiedlichen und folgenden Satz von Halterungszah-
nen (84a) stattfindet.

2. Kupplungsbaugruppe und Einstellungsmecha-
nismus nach Anspruch 1, wobei die Halterung (84) ei-
nen Satz Nockenzahne (84b) auf einer Seite auf-
weist, die der die Halterungszahne (84a) tragenden
Seite gegeniber liegen, wobei der Satz Nockenzah-
ne (84b) mit zusammenwirkenden Nockenzahnen
(85a) einer an der Druckplatte (24) befestigten No-
ckeneinrichtung (85) in Eingriff ist, und die zusam-
menwirkenden Nockenzahne (84b, 85a) wirken, um
der Halterung (84) eine seitliche Bewegungskompo-
nente im Umfangsbereich der Druckplatte (24) zu ge-
ben, wenn die Halterung (84) in die Richtung weg von
der Druckplatte (24) bewegt wird.

3. Kupplungsbaugruppe und Einstellungsmecha-
nismus nach Anspruch 2, wobei die seitliche Bewe-
gungskomponente der Halterung (84) sich innerhalb
des Bereiches eines halben Abstandes und eines
vollen Abstandes der Halterungszahne (84a) befin-
det.

4. Kupplungsbaugruppe und Einstellungsmecha-
nismus nach Anspruch 3, wobei die axiale und seitli-
che Bewegung der Halterung (84) durch einen Zu-
rickhalteabschnitt (84c) der Halterung (84) zurlick-
gehalten und beschrankt wird.

5. Kupplungsbaugruppe und Einstellungsmecha-
nismus gemal Anspruch 4, wobei die Steuerungs-
einrichtung (40) den Aktuator (30) so steuert, dass:
wenn die vorbestimmte Bedingung nicht erflllt ist,
das Bewegungsausmal} des Einstellkeils (82) in der
axialen Richtung relativ zur Druckplatte (24) geringer
ist, als das Verschiebungsausmal® in der axialen
Richtung, das erforderlich ist, den Eingriff zwischen
den Halterungseingriffzahnen (83a) und den Halte-
rungszahnen (84a) vollstandig zu I6sen; und
wenn die vorbestimmte Bedingung erflillt ist, das Be-
wegungsausmal des Einstellungskeilteils (82) in der
axialen Richtung relativ zu der Druckplatte (24) gleich
oder grof3er ist als das Verschiebungsausmal} in der

axialen Richtung, das erforderlich ist, den Eingriff
zwischen den Halterungseingreifzahnen (83a) und
den Halterungszahnen (84a) vollstandig zu l6sen.

6. Kupplungsbaugruppe und Einstellungsmecha-
nismus nach jedem vorangehenden Anspruch, au-
Rerdem mit einem Eingrifflésungsteil (89), dessen ei-
nes Ende drehbar mit einer Randflache des Einstell-
keilteils (82) verbunden ist, wobei das andere Ende
konstruiert ist, bei der Seite der Membranfeder (25) in
Berlihrung mit einer Flache der Druckplatte (24) zu
kommen, und das Eingrifflésungsteil (89) einem Vor-
sprung (89a) zwischen dem einen Ende des Ein-
grifflésungsteils (89) und dessen anderem Ende hat,
wobei der Vorsprung (89a) in der axialen Richtung
von der Druckplatte (24) zu der Membranfeder (25)
aufrecht ist, und zu derselben Zeit in Berlhrung mit
einer Kupplungsabdeckung (22) kommt, bei der die
Bewegung der Druckplatte (24) in der axialen Rich-
tung durch die Anhalteeinrichtung (24b) beschrankt
ist, wobei das Eingriffldsungsteil (89) um das eine
Ende gedreht wird, wenn der Vorsprung (89a) in Be-
rihrung mit der Kupplungsabdeckung (22) kommt,
und das Einstellkeilteil (82) von der Halterung (84)
wegbewegt wird, wenn das andere Ende des Ein-
grifflésungsteils (89) bei der Seite der Membranfeder
(25) in Beriihrung mit der Flache der Druckplatte (24)
kommt.

7. Kupplungsbaugruppe und Einstellungsmecha-
nismus nach jedem der Anspriiche von 1 bis 6, wobei
die vorbestimmte Bedingung erflllt ist, wenn ein Ab-
solutwert des Unterschieds zwischen einer Einstell-
bezugsposition (AKI) und einer vollstandigen Ein-
greifposition (KKI) der Druckplatte (24) grof3er ist, als
ein vorbestimmter Schwellwert (L).

8. Kupplungsbaugruppe und Einstellungsmecha-
nismus gemalf jedem der Anspriiche von 1 bis 6, wo-
bei die vorbestimmte Bedingung erflllt ist, wenn ein
Absolutwert des Unterschieds zwischen einer Ein-
stellbezugsposition (AKI) und einer vollstandigen
Eingreifposition (KKI) der Druckplatte (24) groRer ist
als ein vorbestimmter Schwellwert (L) und die Dreh-
zahl (Ng) des Schwungrads (21) grofer ist als eine
erste, vorbestimmte Drehzahl (a), die eine Leerlauf-
drehzahl darstellt und kleiner ist, als eine zweite vor-
bestimmte Drehzahl (), die eine hohe Maschinen-
drehzahl darstellt.

Es folgen 8 Blatt Zeichnungen
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Anhangende Zeichnungen
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Fig.7(A)
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Fig.8(A)

LSV1-0/0 =——>

C/C HEBELHOHE
KUPPLUNGSABNUTZUNGSSEITE KUPPLUNGSLOSLOSUNGSSEITE

T F=D-E
Fig.8(B) ;;j N
5 5 D
— ‘—\—/—
LOSEHUB —»
(@)
Fig.8(C) o
(C) 2

C/C HEBELHOHE

KUPPLUNGSABNUTZUNGSSEITE ~ KUPPLUNGSLOSLOSUNGSSEITE
— —_—

22/24



DE 602 00 844 T2

( 600 )

2005.08.04

Fig9

JA

NEIN

610
JA

615

NEIN

620

{}

625

645

NEIN

650
JA

655

660

@ NEIN

JA

670

23/24




DE 602 00 844 T2 2005.08.04
Fig 10
>
745 740
755

24/24



	Titelseite
	Beschreibung
	Patentansprüche
	Anhängende Zeichnungen

