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в о з м о ж н о с т и  планетарной  передачи
Г.В. Труханович, инженер

Предлагаю на рассмотрение читателей новые воз
можности использования планетарной передачи.

Кинематическая схема (рис. 1) представляет собой 
двухпоточную бесступенчатую передачу, содержа
щую планетарный редуктор в качестве дифферен
циального механизма, вал механического отбора 
мощности (в первом потоке мощности) и регули
рующий узел I, обеспечивающий бесступенчатое 

.регулирование скорости вращения (во втором пото
ке мощности).

Рис. 1. Двухпоточная бесступенчатая передача:
I — механизм управления; 1 — ведущее колесо; 2 — 
ведомое колесо; 3 — водило; 4 — саттелиты; 5 — 
блок передаточных колес; 6 ,7  — входящее и исхо
дящее колеса механизма управления

Предлагаемое решение в основном направлено на 
устранение такого недостатка двигателей внутрен
него сгорания, как относительно большая частота 
вращения коленчатого вала при пуске и невозмож
ность непосредственного соединения его с ведущи
ми колесами потребителя, что в свою очередь вы
зывает повышенный расход топлива при разгонах и 
движении на малых скоростях (городской цикл)..

Ведущее колесо 1 (рис. 1) выполняет одновремен
но роль маховика двигателя. Через водило 3 и блок 
передаточных колес 5 при неподвижном ведомом 
колесе 2 число оборотов вращения входящего коле
са 6 механизма управления I многократно увеличи
вается и соответственно уменьшается передаваемый 
крутящий момент, что значительно облегчает зада
чу управления.

В каждом конкретном случае исходя из условий 
эксплуатации механизм управления I может представ
лять собой фрикционную, электромагнитную, гидрав
лическую, комбинированную и др. муфту.

На рис. 2 представлена примерная схема управле
ния скоростью движения автомобиля. Необходимо

запомнить, что в данном случае двигатель работает 
по нагрузочной характеристике. Для начала движе
ния водитель рычагом управления дает команду 
регулятору мощности двигателя РГ на увеличение 
мощности (количественным или качественным ме
тодом, в зависимости от типа двигателя). Одновре
менно блок управления БУ в соответствии с сигна
лом датчика числа оборотов Д коленчатого вала 
двигателя выдает команду исполнительному меха
низму ИП механизма управления на затормажива
ние колеса 6, тем самым не допуская увеличения 
числа оборотов коленчатого вала. Крутящий мо
мент на ободе колеса 2 (рис. 1) привода нарастает и 
при достижении определенного значения начинает
ся движение автомобиля.

Рис. 2. Схема управления скоростью движения 
автомобиля: ДВ — двигатель; РГ  — регулятор 
мощности; РУ  — рычаг управления; БУ  — блок 
управления; ИП — исполнительный механизм; Д — 
датчик; I — механизм управления (см. рис. 1)

Масштабное соотношение крутящих моментов 
без учета состояния пути, уклона, аэродинамиче
ского сопротивление и потерь на внутреннее трение 
показано на рис. 3.

Предварительный анализ показывает, что опти
мальные значения передаточного числа i от водила 3 
(рис. 1) входящему колесу 6 механизма управления 
находятся в пределах 1=10-̂ 30. На рис. 3 показано 
распределение крутящих моментов для i=10. Из 
представленного графика видно, что:

Мі=М2+М4,
а заштрихованная область представляет собой поте
ри крутящего момента на скольжение.

Как видим, потери незначительные и с увеличе
нием числа i будут уменьшаться. При дальнейшем 
увеличении мощности двигателя и крутящего мо
мента пройдет полная фиксация муфты механизма 
управления I и движение будет происходить на 
прямой передаче с увеличением числа оборотов 
коленчатого вала.

При соблюдении условия:
2

,Д2
где Ді и Д2 соответственно средние диаметры ве
дущего и ведомого колес планетарной передачи.
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число оборотов ведомого вала будет равно числу сторону, т.е. реверсирование происходит без пере- 
оборотов коленчатого вала, а при ключения зубчатых зацеплений.
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Рис. 3. Соотношение крутящих моментов: 1 — 
крутящий момент, передаваемый нагрузке; 2 — 
крутящий момент на ободе колеса 2 (рис. 1); 3 — 
крутящий момент на ободе колеса 6; 4 — крутя
щий момент на ободе колеса 7

Еще одна возможность использования планетар
ной передачи показано на рис. 4.

Подпружиненные стопоры 5 фиксируют саттелиты 
и весь механизм вращается как единое целое. При 
срабатывании исполнительного механизма ИП проис
ходит освобождение саттелитов и одновременно фик
сация водила 3. Вал 2 вращается в противоположную

Л г  .
соответственно будет больше (повышенная переда
ча), и наоборот.

4 — саттелиты; 5 — стопор; 6 — пружина; ИП — 
исполнительный механизм

Выводы.
1. Предлагаемая конструкция трансмиссии позволя

ет значительно сократить расход топлива при го
родском цикле езды.

2. Динамические характеристики автомобиля зави
сят только от мощности двигателя, что позволяет 
улучшить экологические показатели и применять 
в основном дизельные двигатели с соответствую
щими преимуществами.

3. Предлагаемая конструкция позволяет автомати- 
■ зировать процесс управления скоростью и в соче
тании с существующими системами (АБС и др.) 
улучшить процесс стабилизации в экстремальных 
ситуациях, т.е. повысить безопасность.

4. При движении на подъемах и в других случаях 
больших нагрузок возможно применение мульти
пликатора.
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Учитывая сложившуюся в нашей Республике эко
логическую обстановку. Совет Министров РБ при
нял 14 июня 2003 «Постановление о национальной 
системе мониторинга окружающей среды 
(НСМОС)» [1].

Согласно этому Постановлению НСМОС включает 
в себя, в частности, мониторинги: радиационной об
становки; состояния поверхностных и подземных вод, 
других жидких сред; воздушной среды; озоносферы.

При этом должны быть обеспечены:
достоверность и сопоставимость измерений; 
комплексность обработки и оперативного ис

пользования информации о состоянии окружающей 
среды.

По предусмотренной Постановлением СМ РБ раз
делам программы предлагается:

1. Обеспечить мониторинг радиационной обста
новки в Республике:

«Инженер-механик» № 2(27) 2005 г. 45


