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Зміна передаточного відношення зубчастого механізму забезпечується 

комбінуванням зубчастих коліс [1].  Це призводить до розриву силового потоку і 

виключає можливість позиційного безступінчастого регулювання передаточного 

відношення.  Технологічні можливості при виготовлені різноманітних варіаторів та 

широке використання цифрових пристроїв для управління трансмісіями сучасних 

транспортних засобів тільки кількісно ускладнюють конструкції. 

Регулювання передачі без розриву силового потоку обумовлює необхідність 

включення в кінематичний ланцюг варіатора.  Таким чином в поєднанні з засобами 

автоматизації забезпечується можливість збільшення (чи зменшення) реактивного 

крутного моменту в залежності від технологічного навантаження. 

Проте режими роботи позиційних варіаторів не завжди обумовлені технологічним 

навантаженням.  Нерідко позиційні варіатори забезпечують суто кінематичні режими.   

В цьому випадку необхідний зовнішній «примусовий» вплив. 

Суттєвою завадою до розв’язання задачі позиційного регулювання механізмів, що 

складаються з зубчастих передач, є несистемний підхід. 

За конструктивну основу позиційного регулювання в кінематичному ланцюгові, 

що складається з зубчастих передач, взято конічний диференціал. 

Не зупиняючись на загальновідомих перевагах і недоліках, акцентовано увагу на 

суто конструктивному факті: конічний диференціал – механізм просторовий.  Ця 

особливість дає можливість просторового поєднання диференціальних механізмів.  

Мається на увазі як розташування їхніх осей, так і переміщення вздовж чи відносно цих 

осей, наприклад, перетворення однієї з ланок у рухому реактивну ланку [2]. 

Зовнішній позиційний вплив у даній замкнутій автоматичній диференціальній 

передачі здійснюється шляхом кутового позиціювання однієї з рухомих осей сателітів. 

В результаті дослідження підтверджено можливість перерозподілу силових 

параметрів між ланками замкнутої диференціальної передачі.  Встановлено, що 

діапазон позиційного регулювання становить ...
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 − .  При цьому  можливе 

реверсування вихідної ланки. 

Поєднання позиційного силового перерозподілу зі схемною можливістю 

безступінчастого регулювання швидкості вихідної ланки забезпечує працездатність 

замкнутої автоматичної диференціальної передачі. 
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