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Принцип действия вариатора с центробежным регулятором и регулятором по моменту 
основан на том, что распорные усилия, создаваемые ремнем, уравновешиваются осевыми 
усилиями, создаваемыми регуляторами.  

Расчетная схема регулятора по моменту при воздействии на один диск ведомого шки-
ва представлена на рис. 1. На валу 1 диск 2 крепится неподвижно, а диск 3 может переме-
щаться в осевом направлении. С диском 3 жестко связана кулачковая полумуфта 4, которая 
взаимодействует через промежуточный элемент 5 со второй полумуфтой 6, закрепленной на 
валу 1.  
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Рис. 1. Расчетная схема регулятора по мо-

менту 
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Рис. 2. Расчетная схема центробежного регу-

лятора 
Считая, что один из дисков шкива передает половину вращающего момента, осевое 

усилие, создаваемое регулятором по моменту, равно ( )с
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где Рmax – усилие пружины на ведомом шкиве, когда диски полностью раздвинуты, т.е. пере-
даточное отношение вариатора i = imin и при этом перемещение Х подвижного диска ведомо-
го шкива равно нулю; См – жесткость пружины; rкл – радиус, на котором происходит взаимо-
действие кулачков регулятора по моменту; Мс – момент сил сопротивления; βм – угол накло-
на кулачка регулятора по моменту по отношению к плоскости вращения шкива; ϕм – угол 



трения на поверхности взаимодействия кулачков. 
Расчетная схема центробежного регулятора представлена на рис. 2. На валу 1 уста-

новлен подвижный диск 2 ведущего шкива. Этот диск может перемещаться вдоль оси вала. С 
диском 2 шарнирно в точке А, расположенной на расстоянии hа от оси вала, связан рычаг 3, 
на конце которого на шарнире установлен груз 4, взаимодействующий под действием цен-
тробежной силы Рц с профильной направляющей 5. Пружина, связанная с рычагом 3, создает 
упругий момент Му, направленный в сторону, противоположную силе Рц. Груз 4 упирается в 
опорную плоскость 6 (рис. 2, б) и при этом под действием упругого момента Му подвижный 
диск перемещается в сторону опорной плоскости 6. Ремень переходит на наименьший диа-
метр на ведущем шкиве. 

Профильная направляющая 5 имеет два участка с разными углами по отношению к 
плоскости вращения шкива: αп – участок запуска вариатора; α – рабочий участок автомати-
ческого изменения угловой скорости ведомого шкива. Из условия равновесия относительно 
точки А моментов всех сил, приложенных к рычагу 3, находим реакцию N в точке контакта 

груза с профильной направляющей: 
( )

ц уP R cos М
N

R sin
γ −

=
α − γ

, где R = АВ – длина рычага 3; γ – 

угол наклона рычага 3 по отношению к оси вала; α – угол наклона профильной направляю-
щей 5 по отношению к плоскости вращения шкива.  

Центробежная сила равна ( )γ+ω= sinRamР 2
ц , где m – общая масса грузов; а – 

расстояние от оси вала 1 до точки А шарнирного закрепления рычага 3. Если обозначить че-
рез Т реакцию в шарнире А, направленную по рычагу 3, а через S – перпендикулярную рыча-
гу 3, то из условия равновесия рычага на ось Y имеем Ncosα – Tcosγ + Ssinγ = 0. Но при этом 

Tcosγ – Ssinγ = Кц, и таким образом получаем: 
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. Оче-

видно, что Кц > 0 в том случае, если ( ) у
2 McossinRaRm >γγ+ω , и α > γ. На основании 

рис. 2, б при холостых оборотах двигателя осевое усилие Кцх регулятора вычисляется по 

формуле: 
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, где δ – угол наклона опорной плоскости 

6 к оси вала; γх – угол наклона рычага, при котором рычаг взаимодействует с опорной по-
верхностью 6 и ремень неподвижный. Значение Кцх > 0, если ( )2

у х х хМ m R a R sin cos> ω − γ γ . 
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