
ユニバーサル・ジョイントについて（第2報）

　　　　　　　　　　木本憲三

　　　　〇NTHE　UNIV楚）RSAL　JOINT（REPT．2）

　　　　　　　　　　　　　　　　1．緒　　　雷

　ニーニバーサル・ジョイントの十字形リンク即ちクロスの相対するピンを結ぶ線が直：角

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　①
をなさない白旗の角速度の変動については前に発表した。本論丈は矢張り上記と同様の

ク・スを佼用した揚合のトルク及び曲げモーメントの変動について述べたものである。

樹通常使用されているジョイント即ちクロスの十字が直角をなしている揚合は，　トルク

及び曲げモーメントは次式で示されることは既知のことである。

　　　T1王　ω王　1－sin2α・sia2θ

　　　丁王一ω工工…　　CQSα　　　　　・

　　∫MドTI’⑳α“cosθ　　　1
　　tMII講T王・tanα・s魚θ（1－s三ロ2α・s加2θ）万

但し　TI，TIエ……主及び従動軸にかXるトルク

（1）

（2）

（3）．

　　　　　　　　　　M王，M三王……主及び従動軸にかエる曲げモーメント

　　　　　　　　　　　ω正，ωII……主及び従動軸の角速度

　　　　　　　　　　　　　　α……両軸のなす角

　　　　　　　　　　　　　　0……主動軸の回転角

第1図は（1）式を示したものであり，第2図は（2）及び（3）式を示したもので（＋）（一）
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　　　　　　　　　　　　　　　　飾　　餐　　図

の値は臨げモーメントの方向の反対であることを意昧しているQ
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　　　　　　　　　　　　　　　　　第　　2　　図

　　　　　　　2．クロスが直角をなさない場合のトルクの変動

第3図のように畳軸を劣軸に重ねて考えるものとすると1軸のフォークに取付けたピ

ンPは（y－9）平面即ちEI面上を円運動する。

　　　　　　1　　　嗜　　又嚢輌フβに聯ナたピン
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　今△POQの作る平面を亘。とすれば恥，

　　Eエは　　κ諜O

　　E互は　ZCGSαづsfnα隷。

・・は｛±播ご監一…c・・θ｝・一・・…c◎・・一・・・・・…一・

　　　　但しK閣1－siバθ・sin2α　　　，

　　　　　　　L一・・…C・・β＋・・Sα・s」nθ（s玉n2σ一siがρ・s加2α）告

平面Ecと平面EIとのなす角をγとすれば

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　A
　　　　　　　　　　　　cosγ畿礎鳶葬嘩．　　④

　／Q　Qは嚢軸に直角な平面E∬上を円運
！〆

　　　　動ずるG認識ピンPがPo点にあるも

　　　　のとすればピンQはQ。にある。｝

　　　　軸が”圃転してPがP。からPの位置

　　　　に移動すれば護軸はφだけ回転して

　　　　QはQoからQの位置に移る。この際

　　　　　∠P。OQ。綴∠POQ諜σ篇一定（≠

　　　　90。）　である。

EII・E・各平面の方程式は次のようセこなる。



No．3　　　　　　　　二一エノミーサバ・ジ煎・ずント：こっし・て　　　　　　　 （3）3

　　　　　　　　　　　　　　　　　Lsi箪0
　　　　　　　　　　但し　A篇止一一…一…一7÷COSα・COSO
　　　　　　　　　　　　　　　　　（K“一L“）百

　　　　　　　　　　　　　複号の取り方は　・一（π一σ）くθくσ　の揚合を（十）

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　びくθ＜π＋σの揚合を（一）とする。

　　　　　　　　　　　　　B…一sinα・C◎Sθ，　C一一si照・S呈nθπ

又平面Ecと平薫iEユ1とのなす角をδとすれば　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　．

　　　　　　　　　　　　　　　　ACOSα一Bsi1）α
　　　　　　　　　　　　cosδ躍…一一一・…一…一…一…・一i…．一　　　　　　　　　　　　　（5）

　　　　　　　　　　　　　　　　（A2十B2÷℃2）冨

第4図において1，頁，Cを夫々原点0を通りE工，恥，Ecに立てた法線とし，　C線上

の一点tより1及び獲に夫々垂線tt1，　t㍉を下すと

　　　　　　　藤・・畿一斗欄・つ鰯う・蜘・∠・・厩
　　　　　t2

　　　完　　　・の式によって丁ワT、蝋を図示・たものが第・図

　　　　　第　4　図　　　　　である。
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　　　　　　　　　　　　　　　　　第　　5　　函

　次に｝ルクの変動率を次式で示される値とし，これの変化を調べて見る○

　　　　　　　　　　　　毒丁堕礒丁麺L・…％　（・）

σ讐90。の揚合即ち通常のジョイントでは

　　　　　　　　　　　　κ窺sinα・ta諏α〉（100％　　　　　　　　　　　（8）

で示されこれを図示したものが第6図の実線である。　σ瓢80。の揚合について図上で

工聖L・一塾轡・腋求め・・大今次の纐糀

　α二300のとき　κ離30箔，α講40。のとき’κ講56％，α篇45。のとき　．κ篇7596であ
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第　　6　図

No。3

る。第6図の点線はこれを示す。

　　　　3．クロスが直角を：なさない場合の曲げモーメントの変動

第・図においてtt魔ﾍ勘及び榊・か・る齢モー・ン剛ヒM振亙

を表わすから次の関係を得る。

　　　　　　　M・一T・轍・一丁王讐艦　　　⑨
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　キ　　　　　　　M・一M・溜一轍蟹（鍵函館旦の三面班（・6）

こ玉でta鍛γ，　s沁γ，　s勧δは（4），（5）式から求められる値である。第7図は（9），

（・・）赫ら求めら編M 刀A（実線扱びMン桑，（講）が・の大き・によって

如何に変化するかを示したものである。
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次に曲げモ・一群ントの変動率について見ると，今

　　・・難亜幽無腰・一×・鵬…ヨ蜘製脹煙・験唖×…％

とおき夫々1及びH軸の変動率とすると　σ蹴9GOの場合は

　　　ε1罵2tanα×100男，　ε正＝2s拠α×100％　　　　　　　（コユ）

でありこれを図示すると第8図の実線のようになる、，
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　　　　　　　　　　　　　　　　箋　　8　　図

　　　　　　　σ・出80Q　の揚合を第7図より求めて見ると

　　　　　　　α磁0。ならば　εFユ16％，ε］1補02％

　　　　　　　α鷲400　Z丈i㌧ば　　　ε£・鷹170％，ε1正糊：134％

　　　　　　　α聯45。　服らば　　εi：罪・204％，ε門司52％

そしてこれを図示すると第8図の点線のようになる【

　　　　　　　　　　　　　　　4．結　　　言

　エニバーサル・ジ。イントのク・スの製作に誤差が生じ，相対するピンを結ぶ線が直

角をなさない暗合即ちσ≠90。の場合角速度比の変動は誤差の大きくなる程大きくなる

が，これと同じような関係がトルクの変動及び曲げモーメントの変動についても書い得

ることが知れた。即ち第製灘と第5図，及び第2図と第7図とを比較して見れば変動の

状態がわかる。実際問題としては，たとい製作に誤差があってもσは殆んど90。に近い

のであるから軸の設計上それ程考慮を要しないかも知れない。
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　①信州大学紀要第2号
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                                             "             ON THE UNIVERSAL JOINT (Rept. 2)

                              By

                         Kenzo KIMOTO

   The ordinary universa} joint ilas a right angle cross which is an
                                              e
 intermediate link connected with two 'fork.s.

 ' If the joint does not have a right angle cross, the angu!ar velocity

 ratio between two shaft's and the torque and be,nding moment of each ･

 shaft are different from tke case of the common jeint. ･

   In this paper the changes of tlte torque and bending moment are

 described, and we could see that the more the cross angle of the

 jntermediate link par¢d from the right angle, the greater the

   The report of the anguiar velocity ratio is made in the Journal of

 Shinshu Vniversity (No. 2).
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