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Referat: 
Es wird ein neu entwickelter, methodischer Ansatz zur Erzeugung und Beurteilung mehrgän-
giger konventioneller und hybrider Planetenautomatikgetriebe vorgestellt. Deren Generierung 
basiert auf einer systematischen Synthese, die alle kombinatorischen Anordnungsmöglich-
keiten von Planetenradsätzen und Schaltelementen sowie sämtliche Integrationsvarianten 
von E-Maschinen an internen Getriebewellen berücksichtigt. Die erstellten Getriebe werden 
mit einem flexiblen Verfahren anhand vielseitiger Eigenschaften analysiert und bewertet, 
sodass dem Ingenieur die besten Systeme hinsichtlich der definierten Entwicklungsziele 
vorgeschlagen werden. Die erarbeiteten Algorithmen wurden zudem in ein Rechenprogramm 
überführt, mit dem mehrgängige Planetenautomatikgetriebe, optional mit zusätzlichen Hyb-
ridfunktionen, für Personen- und Nutzkraftwagen zeiteffizient und mit hoher Entwicklungssi-
cherheit gesucht werden können. 
 
Abstract: 
A newly developed, methodical approach for the generation and evaluation of multi-speed 
conventional and hybrid planetary automatic transmissions is introduced. The generation 
bases on a systematic synthesis which considers all combinatorial arrangement opportunities 
of planetary gear sets and shift elements as well as integration variants of electrical motors at 
internal transmission shafts. The resulting transmissions can be analysed and evaluated with 
a flexible method so that the best systems in regard to the defined development targets are 
suggested to the engineer. Furthermore the developed algorithms were transferred to a 
computer program that allows a search for new multi-speed planetary automatic transmis-
sions optionally with additional hybrid functionality for passenger and commercial vehicles 
with a high degree of time efficiency and development safety. 
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