Higinio Rubio Alonso

& Universidad
Carlos III de Madrid

JUNTAS UNIVERSALES

DISENO MECANICO

Ingenieria Industrial


BECWEB
Texto escrito a máquina
Higinio Rubio Alonso


JUNTA CARDAN O HOOKE

Es un par cinematico con 2 grados de libertad.

Consiste en una junta mecanica formada por dos
horquillas que estan unidas entre si por un elemento
con forma de cruz donde cada horquilla articula con una
de las aspas de la cruz.

Es un acoplamiento flexible que puede operar
con un elevado grado de desalineamiento.

La junta cardan es un sistema de transmision espacial o esférico, con una
relacion de transmision no uniforme.

Generalmente se montan por parejas, de forma que la no uniformidad de Iz
primera junta se compensa con la segunda.

Se usa para conectar dos ejes no alineados cuya relacion de velocidades
angulares es no constante y es funcion del angulo que forman los ejes.

Soportan bien la contaminacion ambiental y una deficiente lubricacion.
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JUNTA CARDAN

VENTAJAS OPERATIVAS DE
LAS JUNTAS CARDAN:

= CAPACIDAD PARA OPERAR CON UN
ALTO ANGULO DE DESALINEACION.
= PRESENTAN UNA LARGA VIDA UTIL.

= NECESITAN UN MINIMO
MANTENIMIENTO.

= SOPORTAN ELEVADQOS PARES Y ELEVADAS VELOCIDADES DE
FUNCIONAMIENTO.

= SOPORTAN BIEN LA CONTAMINACION AMBIENTAL.
= OPERAN BIEN INCLUSO CON UNA DEFICIENTE LUBRICACION.
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ANTECEDENTES HISTORICOS

= Hace 2000 anos, los chinos desarrollan una primitiva junta
universal en un dispositivo de anillos giratorios unidos por
un elemento en cruz.

= En el siglo XVI, Gerolamo Cardano (1545) inventa la “junta
cardan” que la utiliza en un sistema de sustentacion para
brijula.

= En el siglo XVII, Robert Hooke (1676) emplea este tipo de
junta para guiar el espejo de un artilugio astronomico de su
invencion.
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@ PARTES DE LAS JUNTAS CARDAN

1. Horquillas.
2. Cruceta o cruz.

1 3. Tazas, dados o pivotes
(compuestos por rodamientos,
generalmente, de agujas).
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PRINCIPALES APLICACIONES

= Industria pesada = Automocion

- E
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TRANSMISION ESFERICA
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RELACION ANGULAR

o4 => Angulo de rotacion del eje 1.

O, => Angulo de rotacion del eje 2.
B = Angulo entre los dos ejes.
g OA OB
OA:OB=0 === — - — =0
|OA| |OB|
OA
——=(sena, 0 cosa
|OA| (sena, 2)
OB - (cosoz1 -cospf cosa,-senff - sena1) :
OB
g{rb\ 815 cosa., * Cosf
@ . @ = (sen(x2 0 COSOL2)° cosa,-senf |=0 q sena, * cosa, * CosP — cosa, - sena, =0
—seno,
sena, - cos a cosa, - sena tana,
2 ' . cosp = 2 1 === tana,-cosp=tanc, === |tgno. =
cosa., - Cosa, cosa., - Cosa, 2 cosp
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DESPLAZAMIENTO ANGULAR

The image cannot be displayed. Your computer may not have enough memory to open the image, or the image may have been corrupted. Restart your computer
a and then open the file again. If the red x still appears, you may have to delete the image and then insert it again

O, = Angulo de rotacion del eje 2.

cosp cosf

tana., tana,
tano, = o, = arctan

Pk => Error o diferencia en el angulo de rotacion

=0, — o, =arctan tg o, - a
P« 2 1 cos B 1

P, =arctan( cosp - 1 )

2-./cosB

Universidad
Carlos III de Madrid 9




RELACION DE TRANSMISION

) ec
7 Iocidadg,?;::lcto,.
al'w,
W, <> Velocidad de rotacion del eje 1. o, da, ©. = da,
W, > Velocidad de rotacion del eje 2. Yodt || ? dt

Se deriva la ecuacion que relaciona los angulos de los ejes de entrada y salida:

d| tana, = 'ga. d(zz -— d
cos B cos“a, COs‘a,-Ccosf

La ecuacion que expresa la variacion de la Relacion de Transmision es:

w, da,/dt  cos’a, | cosp
o, da,/dt cos’a,-cosp |

1-cos’a, - sen’p
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@ VELOCIDAD DEL EJE DE SALIDA

cosf p =30°
-
1-cos’a, -sen’p ) m2=( 2-3 ).m1

4 - cos’a,

m2=i-m1=(

—_—p=30°
13 4 ST e B = 40°

, cosfp
w, 1-cos’a,-sen’p

08 -

0.7
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@ ACELERACION DEL EJE DE SALIDA

o cosf 3
dw, _ d( cosp ,da1) iy
= R
dt dt|1-cosa,-sen’p dt m1=da1=Constante

& sen’p - cosP - sen(2a.,)

2
L] L] 2
3 =_sen[3 cosp - sen( oz1).m12 _

2 2 2
(1 - cos’a,, - senzﬁ) ;4 (1 - cos’a., - SenZB)
ﬁ 0.8
. 5 aX ;4 2 W e Eiigo
((&2 )max = a SeZn( a1) 2~ \2 =0 i '..."-. ..."-.
(1 — COos“a, * sen [3) u
0.0 \
1-cos’(2a,) 2-sen’p 1z
ﬁ = > 04
cos(2a.,) sen“f '
-0.6 A
-0.8
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TRANSMISION DE VELOCIDADES

_ cosf
1-cos’a, -sen’ B

12

08

05

Y

A nivel practico = 8 < 35°

AT
-— — 'QL‘S-O' W
TN
N A 1N |/
NEVAE=L WV
SQWPESRNTSS
_g' —— °___.4;/n_:’—5—g L\.\° """'"IFO—’Li
AN N EE 1/l O
1/ T =;. \\\\_
. |
Input \ \\

fork Position: : 2 =0'=n?0'l
: 1 | |

) ~—_— =457
o M,
Pl 1
- wI Output
Mgl
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a, =0° o 180°
— 0)2max — 1 S 1
"™ w, cosPp
a, =90° o 270°
i = Dzmin _ cos B<1
0,
2 -
?i ﬁ =|60°
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U = Grado de uniformidad

U= —i =w2max_w2min
W,

U=tanp-senp

QPxmax 2 Error maximo en el
angulo de rotacion

cospB -1
2-.,/cosB

QPumax = arctan
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TRANSMISION DE MOMENTOS

fork position
9 = 0° = 180°

= M,; & Par transmitido por el
eje conductor.

s My, @ Par transmitido por el
eje conducido.

= M,;;  Momento entre gjes.

MdI } uniform
wr

MdImin = MdI e cos 3 % Toh% ) Mail
15 =
QI%& @ Mai 13=45°
< j > e g
OO/) \ / \/ J/
fork position U, / Y
 _anS. ) 0, \ / p=307  \
‘Pf -90 - 270 /7) 12 \ /L /
\\\\ / S | \ ////
15
|0 A — s -"""'L'ﬁo_‘“ ?.
""" (s N\ \\ =5 = / \&\
] S — . P
MaI } uniform - // = \
wr  Input \\_/ iy i\
- MdI )| Mo 2|
Mdﬂmax cosf| N us ‘DII % Output
fgg( Positioln: § l?, =01'=Ieol
05 1 T I ] i
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CARDAN

@ SELECCION DE UNA JUNTA

PASO 1

= Se calcula el par transmitido (T) a partir de la potencia

T-F

aplicada (P) y la velocidad de giro del eje conductor (®) . W
V4 o CONTINUOUS
- Despu_e,s se determina el par de LOAD DRIVEN EQUIPMENT NONBEE\\//&ESS e ““’S.'Z‘.'ﬂ%?gfz? e
seleccion (Ts) resultado de TURBINES | - ENGINES
adaptar el par aplicado con un CONSTA) _ Generaing —

.- = . €ntn al FUmps f .
coeficiente de seguridad (Ks), Conveyors 50
valor adimensional que o
depende de las condiciones de | si8& |  woodwarting Mathinery e 200
servicio. & Rod M

Ts=T-Ks S
) hgﬁ%gl’(w EarmingFeér&ilipmen; 150 22
= Despues, se comprueba que el Cold Ml & ed? EUpment

par de seleccién no supere el ACon & s e Dres
par resistente (Te) par Medio | reay | g cqupeent 200 300
que aguantaria la junta a fatiga | "% | lepgranst Drives
(difiere para solicitaciones Fead Rol Drives
pulsantes o alternantes). SR Sone By 300 c 00
SRS SHOCK Feed Roll Drives ——— -
Carlos III de Madrid KS 16




@ SELECCION DE UNA JUNTA CARDAN

PASO I1

= Asegurarse que la vida util estimada es suficiente.

= Para calcular la vida util, con una fiabilidad del 90%, se usa
la siguiente expresion (o una similar, segun el fabricante):

_ 1,5106 . TL\

L
i ﬁ'(l) T)

10
3

L, - Vida en servicio con fiabilidad del 90%
B = Angulo de deflexién entre ejes [ ©]
® = Velocidad de giro [r.p.m]

T, = Par que transmite una junta para que con una velocidad de giro de

'horas]

100 r.p.m y un angulo entre ejes de 3° presente una vida en servicio

(con una probabilidad de supervivencia del 90%) de 5000 horas.
Resultado de la experimentacion, su valor se encuentra tabulado en

los catalogos de los diferentes fabricantes.
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@ SELECCION DE UNA JUNTA CARDAN

PASO 111

= En el caso de que la junta cardan funcionara con diferentes
ciclos de servicio, se estimaria la vida util (segun la formula
anterior) para cada caso (con las condiciones operativas de
velocidad y carga correspondientes) y, posteriormente, se
calcularia el valor final de la vida util segun la expresion:

L,, = Vida util estimada, con una fiabilidad del 90% [horas]
L,; = Estimacion de la vida util (90% de fiabilidad) para el caso

1
q1 q2 q3 qm
+ + +...+—
I—H1 I—H2 I—H3 I—m

\\://
I

q; = Duracion (en tanto por uno) de cada caso “i” [adimensional]

m = Numero de casos (con diferentes condiciones operativas)

@ Universidad
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SELECCION DE UNA JUNTA CARDAN

PASO IV

= Se comprueba que el par maximo o par de pico transmitido por la junta
cardan en la maquina real es inferior al par maximo que puede soportar
la junta (Tp), valor tabulado en los catalogos.

size | uU3285 | uU331s [ u3350 I u3390
Tarque Ratings
In-Lb KNm In-Lb kNrm inrLb kNm InLb kNm

Te 414,200 46.8 661,600 74.8 979,500 110.7 1,400,000 158.2
Tow 621,300 70.2 992,300 112.1 1,469,000 166.0 2,100,000 237.3
T 364, 400 41.2 507,400 57.3 733,800 82.9 989,500 1711.8
Tp 862,000 97.4 1,348,000 152.3 2,067,000 233.6 2,750,000 210.7
Dimensional Data {inches and miliimeters except where noted)

In. mm in. mm in. mm In. mm || In, mm In. mimn In. mm In. mm

15° 15° | 15° 15° || 15° 15° | 156° 15* ] 15° 15° | 15> 15 [ 18* |5 15° i5°
A 11.00 2794|1238 314.5|(12.38 314.5(13.75 349.3[13.75 349.3/ 1538 390.7/15.38 3907 |17.32 439.9
B 683 '750| 689 1750 8.66 220.0| 8.66 22000 984 250.0] 9.84 2500/ 11.02 2800 |11.02 280.0
[a 11.22 285.0|11.22 2850 [[12.41 315.0 (1241 315.0(13.78 350.0|13.78 3500/ 1538 3900 [15.38 3900
D1 850 2159| 850 2159 950 241.3[ 950 2413[11.00 27941100 279.4/[12.00 304.8 [12.00 3048
D2 775 1969 7.75 1969 8.75 2223 | 875 222.3[10.00 254.0 10.00 254.0//10.50 266.7 | 10.50 266.7
E 0.28 7.1| 0.28 7.1 | 0.3t 7.9 | 0.31 794 0.3 79| 0.31 7.9| 0.31 7.91 0.31 7.9
F 1,06 26.9| 1.06 269 1.25 318 1.25 318) 138 351| 1.38 351 .62 41.01 | 1.62 41
K 630 160.0| 630 1600} 7.09 1800 7.09 18000 7.64 194.0] 7.64 194.0] 846 2150 | 846 2150
DBC 250 241.3|11.00 2794 [11.00 279.4 [12.19 309.6012.19 309.4|13.50 3429/[13.50 342.9 {15.37 3904
Boit Oty 8 8 14 14 8 8 16 16 8 8 16 i6 8 8 18 18
Bolt Dia. [| 3/4 18 | 7/8 22 7/8 22 | 7/8 22 | 778 22 1 24 ] 24 |1-1/8 27
X 1.62  41.1 - = 1.62  41.1 = - 200 508 | - - 275 699 - =
Y 050 127 | - = 050 127 | - - 063 160 ]| - - 0.75 19.1 - =

Universidad
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SELECCION DE UNA JUNTA CARDAN

PASO V

= La correcta seleccion de la junta implica considerar otros

aspectos como:

= Limitaciones de longitud y diametro de la junta.

= Tamano del agujero.

= Restricciones en el equipo de fuerzas y momentos. Por ejemplo, la

fuerza axial.

2:-T-u-cosf

F ]
AXIAL D

= Limitaciones de velocidad.

T>
n->

B>
D>

Par transmitido.

Coeficiente de rozamiento en la junta.
Normalmente, en el rango 0,1-0,15.

Angulo entre ejes.
Diametro del eje.

= Debido a la aceleracion de la masa, como funcion del desalineamiento.
= Velocidad critica del centro del eje.

Universidad
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@ DOBLE JUNTA CARDAN
EJES DOBLE CARDAN

Se utilizan en:
= Plantas laminadoras.
= Vehiculos ferroviarios.
= Maquinas de papel.
= Maquinaria de construccion.
= Sistemas de propulsion de buqgues.
= Bancos de pruebas de motores.
= Sistemas de transmision en automocion.
= Articulaciones y transmisiones especiales.

@ Universidad
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DOBLE JUNTA CARDAN

= Para solucionar los problemas de uniformidad de la junta cardan, se
montan por parejas: una a derechas y otra a izquierdas = B, =,

= Cuando B, =B, no es posible la compensacion:

_ cos B,

_ cos B,
cos f3,

cos f,

Imax Imin

@ Universidad
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DOBLE JUNTA CARDAN

= En las juntas cardan dobles o en las simples montadas por parejas se pueden
evitar las fluctuaciones de velocidad generadas por las juntas simples.

= Para mantener la relacion de transmision de velocidades constante, en las
juntas cardan montadas por parejas, se debe asegurar:

Wl = Las juntas simples deben
/fi“\\B\ Plano de velocidad  Orientarse correctamente,
y/4 /N % constante es decir, las horquillas
AR <d\\\ interiores deben alinearse
- SRR como en las juntas dobles.
7 0T o = = El angulo de trabajo de
=Y/ N\~ PZ7J=— ambasjuntas debe ser el

7 miSmo 0 casi el mismo.

23



@ TIPOS DE MONTAJES COMUNES

= Configuracion Z: los planos formados por los ejes de entrada
y salida son paralelos.
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@ TIPOS DE MONTAJES COMUNES

= Configuracion W: los planos formados por los ejes de entrada y

salida son secantes.
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@ TIPOS DE MONTAJES COMUNES

= Configuracion W-Z o Tridimensional: combinacién de Zy W

- Bv i t92 Bh
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@ DOBLE JUNTA CARDAN: 3, # f3,

R Plane Il
P ey
- ,
Plane | Torsion! formed by shafts 2 and 3
formed by shafts 1 and 2 “Langle | i[.f ’ ,
L J Al
o - 2 UL
Brs
| It
v
" Yoke in plane | ,’
Yoke in plane ||

Br = arctg \/tg*B, +10°By | |Brs = Bro
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@ DOBLE JUNTA CARDAN

tgy =tgx-cosg Cos ¢
tgy=tgy'- = COS@=COoS@p' = '
tgy'=tgx-cosg’

RS
I
I+

S|

cos @'
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@ Ejemplol > B, # B,

. Liga

tan /3, Vertical plane

i
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@ Ejemplo 2 > B, # B,

I I

tanlip,

Horizontal plane

tan Bh 1 tan Bh )
tan v4 = tan v, = =
"~ Tan B, 2= f@n s, , T=T1 T+ 02

i

) 8 Universidad
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MOMENTOS EN LA CONFIGURACION “Z”

Side view

v, = 0°= 180°
Top view —
u
3|-—| ........... { o
A —
Mz -MzIr

Driveline-center part stressed in bending

A = B = 0

Side view

¥ = 90°= 270°

Top view
4
=

gl /1N . .
a'LbJ Mzl =Mz

In- and output shaft stressed in bending

= Mdl ‘tan B [N]
a

Universidad
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MOMENTOS EN LA CONFIGURACION “W”

Side view
Side view

Y = 0°= 180° P, = 9?= 270°
. S}
B~ op view —_— Top view -
wJ JJ o f LJ &l A&J uJ N ‘
AT T ) ‘‘‘‘‘ T A T g ) ::11 —
&=t vz Mz 17 Rk — st l A A I ¥
La b L L J ’l‘ ’I MzI Mzl
o - a-=b
Driveline-center part stressed in bending
A = 2 My - sinB b In- and output shaft stressed in bending
- L a
B - 2 My - sinB - (a+bh) A o3 B - My * tan B [N]
L-a a
Universidad
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JUNTA CARDAN DOBLE: PARAMETROS

Py [KW] > Potencia nominal. Py = My*ny .
ny [r.p.m.] & Velocidad nominal.
MN [Nm] & Par nominal. Se calcula a partir de la potencia y la velocidad nominal.

M¢ [kNm] > Par equivalente. Utilizado para seleccionar el tamafio adecuado de la
articulacion en funcion de la vida util del rodamiento. Este par compensa las
condiciones de servicio y se calcula para condiciones de trabajo variables.
Normalmente se usa el par nominal.

ng [r.p.m.] & Velocidad equivalente. Velocidad de seleccion usada para elegir el
tamafo adecuado de la articulacion en funcion de la vida util del rodamiento. Esta
velocidad compensa las condiciones de servicio y se calcula para condiciones de
trabajo variables. Normalmente se usa la velocidad nominal.

M, .. [kKNm] > Pico de par, par maximo de servicio.
N [F-p-m.] & Velocidad maxima de trabajo.
n,, [r.p.m.] & Velocidad maxima admisible del eje segun el angulo de trabajo.

n,, [r.p.m.] & Velocidad maxima admisible del eje segun longitud, con respecto a
la velocidad de rotacion critica.

B [°] & Angulo de trabajo. El angulo minimo para realizar calculos es de 2 grados.
Para calcular el angulo resultante en dos planos:

tanp = \/ tan2 B, + tan23,
Universidad
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@ JUNTA CARDAN DOBLE: VIDA UTIL

= Para calcular la vida util de la junta doble cardan se puede
seguir dos procedimientos:

=« Similar al usado en las juntas cardan simples (variando
parametros operativos y coeficientes de seguridad).

= Mediante el uso de graficas. Si la junta doble trabaja
bajo diferentes ciclos operativos habria que calcular el
par y la velocidad de entrada equivalentes.

= ¢Y si la vida util de una junta simple fuera mas corta que la de la junta
doble a la que pertenece?

= Lo mas apropiado es calcular la vida util de las dos juntas individuales y
posteriormente la de la junta doble.

= Una vez se hayan realizado los tres calculos de vida util, el valor mas
bajo sera, evidentemente, el mas seguro pues es el mas restrictivo.

Universidad
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VALORES DE SERVICIO EQUIVALENTES

PAR EQUIVALENTE = | Mg = 10/3 \/q

VELOCIDAD EQUIVALENTE = | ME =91 Ny + A2 N2+« + Gy = Ny

Gl M Ma

n1

Universidad
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ESTIMACION DE LA VIDA UTIL

Speed, RPM n (in min-) =

PROCEDIMIENTO:

1.PAR APLICADO

2.TAMANO O TIPO DE JUNTA
3.ANGULO

4 VELOCIDAD EN R.P.M.

5.ESPECTATIVA DE VIDA
OPERATIVA

Example

Universal driveline 0.158

Torque Mg = 2000 Nm
Defelctionangle B =  5°
RPM n = 1000 min"]

Life expectancy = 7000 hrs.

@ Universidad
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ESTIMACION DE LA VIDA UTIL

Speed, RPM n (in min-1) -
» W . W Y %\ % %%,

3 N\, N\ -
N N N AN !
Example @, oSS = -
Universal driveline 0.113 q ' N N .
S \\\ N My N N \\ A A, \ 1 40000
= A N AN T L
Torque My = 80(2 Nm S ~H -
Deflection angle B = 5 ANANNIN NIRNEN IERNESANAAN
- NSNNINS NERNR - NN N || 20000
RPM n = 1000 min AN (TN NN IR
N N N
NNNY NS N N N
\\\‘\ NIy D \\_.\\ AN \J N \\\ N \E\‘ 10000
\‘~\\"\ \\ < 3 \\ \\ i A
. — NTRRSNCRT R Nl N N oLl
Life expectancy = 6900 hrs. ANNER NN TN
53 s I AL 4000
. 1 N T N\,
4 \\ \\ - N N \\ \\ = o ‘\\ \\\\‘
NN -
NN R *\\' N 2000
NSNS \\ = N <] —<] N, N
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JUNTA CARDAN DOBLE: VELOCIDAD MAXIMA

= La velocidad critica a la que puede girar la junta doble cardan, se cifra en
un maximo correspondiente a la aparicion de vibraciones en los ejes. Esto
también ocurre con las juntas simples pero al conectar dos juntas simples
la velocidad critica aumenta.

= Aungue la velocidad critica no suele ser problematica para el disefio de
sistemas de transmision, debe tenerse en cuenta y su valor se puede

calcular como:
Ve @ Velocidad critica [min -1]

L = Longitud efectiva del eje intermedio.
8 2 2
1,21-10 \/ Dsac + Denr Distancia de una cruz a la otra
CR ~ 2 [mm]

Dcay = Diametro del eje de salida [mm]

Denr Diametro del eje de entrada [mm]

= Para no llegar al valor critico de resonancia se suele admitir como
velocidad maxima de una junta doble cardan:

Viax = 0,65V [rpm.]
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VELOCIDAD MAXIMA-ANGULO DE DESVIACION

10000

s ST 058.1 /ST 065.1 / ST 075.1
=0 5T120.2 /ST 120.5

—o— ST 180.5 /ST 225.7

www= 5T 285.8 /WT 250.8 / MT 250.8
==e+== 5T 350.8 /WT 315.8 / MT 315.8
= ST 390.8 /WT 350.8 /HT 350.10
—o— WT 490.8 /WT 550.8 / HT 440.10

2 4 6 8 10 12 14 16
Bl

ST090.2/ 8T 100.2

ST150.2/ 58T 150.3/ 5T 150.5
ST250.8/WT 225.8 / MT 225.8
ST215.8/WT 285.8 / MT 285.8

MT 350.8

ST435.8/WT 390.8/WT 440.8/ HT 290.10
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VELOCIDAD MAXIMA-LONGITUD

n <0,8+n
10000 max | —— S 058.1 = 50651  mmpmm S 0751
—r—$ 0002/ 81002 O $1202  wmme== 51205
e S 150,2 wviwm §$150.3  mmemm S150.5
. —— S 1805 i $ 2257 e 52508
? \ — S 285.8 i S 3158 mmvam 53508
\ — S 390.8 —r S 435.8

E 1000
N
100
1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000 5500 6000
|, [mm]
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CALCULO DEL TAMANO O TIPO DE JUNTA

. 0112/0113 0180158
0iNt SIZe —{— 0.109,0110 0117/ 0.120
01050107 ‘ z p_fzz
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CALCULO DEL DIAMETRO DE EJES DOBLE CARDAN

B8R B 8 i B
? |§ 8 % l Q o —=sg@il}— Tubing diameter D (min)
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/1;/ 7 ,/‘ 5000
ICO / I/ I/ I/ / 4000
7 4 y. f
I' V4 AI II 7 30w
7/ r / /
y .S SAA r |/ 4
Vo4 7 / 4
1,// y.4
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/'/ / 3/1 /| : _L R =
A >
/ A 7 :
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JUNTAS CARDAN MULTIPLES

= A veces, se efectuan montajes con mas de dos juntas
cardan, en esos casos, se tiene que cumplir:

Us.. =2U, £U, mU, <0,0027

Res

Breo = £ B; 2B, 1B, = 3°
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@ JUNTA HOMOCINETICA

Angular Veloeity

Angulo de '
fransmisién
: Transmision
= del giro
ﬁ 1 '3 2 Junta 2 }
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OTRAS JUNTAS UNIVERSALES

> JUNTA RZEPPA

> JUNTA BIRFIELD

> JUNTA BENDIX-WEISS

> JUNTA CORNAY

> JUNTA UNIVERSAL FLEXIBLE

> JUNTA TRIPODE

> JUNTA TRACTA

> JUNTA ELASTICA SILENTBLOCK
> JUNTA THOMPSON
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JUNTA RZEPPA (1/3)

La junta R-ZEPPA, conocida como “junta homocinética de bolas" suele
utilizarse en los puentes de los automoviles combinada con una junta
tripode deslizante, esta Ultima montada en el lado caja de cambios y junta
Rzeppa en lado de la rueda, pues trabaja perfectamente bajo condiciones
de gran angularidad.

La junta R-ZEPPA esta formada por un nucleo
interior conductor dotado de ranuras que pone
en rotacion una serie de bolas que, a su vez,
estan vinculadas a las estrias presentes en una
caja exterior conducida.

El ndcleo interior se sitla en el semieje al que se
conecta mediante un anillo elastico y las bolas
se mantienen en su posicion mediante una jaula.

La junta se asemeja a un rodamiento de bolas en el que las pistas exterior
e interior estan dotadas de estrias axiales o gargantas que impiden la
rotacion relativa de una pista respecto a la otra.
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JUNTA RZEPPA (2/3)

= La junta Rzeppa consta de seis “ J _g—F¢
bolas que se alojan en una jaula
especial o caja de bolas (7).

= Las bolas son solidarias del
arbol conductor (A) y del
conducido (B); este
acoplamiento se produce ] \
debido a que las bolas B' ‘A
también se alojan en unas
gargantas toricas, que estan espaciadas uniformemente a lo largo de dos
piezas interior y exterior.

= La pieza exterior (3), en forma de campana, esta unida al arbol conducido,
en el lado rueda.

= La pieza interior (8) es el nucleo del eje conductor, €je que, a su vez, se une
a la junta homocinética que sale de la caja de cambios.
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JUNTA RZEPPA (3/3)

= La disposicion de las bolas y la garganta hace que solo dos
bolas transmitan el par, mientras que las otras cuatro bolas

aseguran el plano bisector.

= Tras una cierta rotacion, otras dos bolas son las que pasan
a transmitir el par y las dos bolas que acaban de trabajar
pasan al lado bisector.

= Una de las grandes ventajas de la junta Rzeppa es su larga
vida util, superior generalmente a la del automovil.

Nota.- Esto ultimo es solo teoria, porque en la practica se ven muchos
automoviles estropeados debido a la pérdida de la grasa del interior
del guardapolvos y que provoca una averia en la junta homocinética.
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JUNTA BENDIX-WEISS

Esta junta consiste en dos ejes finalizados en horquillas
con pistas interiores por las que circulan bolas.

Las bolas proporcionan las puntos de contacto
propulsores, van sin jaula que controle las bolas, las
cuales van perfectamente ajustadas en sus pistas entre
las dos mitades del acoplamiento.

Las cuatro bolas deslizantes son fijadas por una bola
interior taladrada que gira sobre un pasador alojado en
el semieje exterior.

El plano de los puntos de contacto se mantiene en la
bisectriz del angulo de los dos semiejes, pero la posicion
de las bolas se consigue por el "roce del rodamiento”
entre las cuatro bolas y sus pistas.
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JUNTA TRACTA

Se desarrolla en los anos 20 del siglo XX. Se trata de una junta
sencilla y relativamente facil de fabricar donde los arboles de

entrada y salida poseen unas horquillas que se acoplan a dos
piezas centrales o "nueces".

Las nueces macho y hembra se acoplan entre si haciendo que
los elementos que transmiten el movimiento estan siempre en
el plano bisector.

Puede trabajar con angulos muy elevados; pero cuando se
alcanzan valores del orden de 45° no permite la transmision de
pares altos.

El angulo de la junta esta limitado por la geometria y la
resistencia. En esas condiciones surgen movimientos relativos
entre piezas que dan lugar a rozamientos intensos (incremento
grande de temperatura), lo que limita la vida util de la junta.

Por el motivo anterior, los pares a transmitir con angulos
elevados deben ser mas bajos que los que podria transmitir
cuando los arboles conductor y conducido estan alineados.
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JUNTA TRIPODE

= Esta constituida por un tripode (1) donde se
acoplan los rodillos (2) alojados en las ranuras
cilindricas del manguito (3) por donde deslizan.
En el interior del tripode (1) se aloja el palier (6)
y, en el casquillo (3), el planetario (7),
resultando una junta homocinética deslizante. El
casquillo (4) y el guardapolvos (5) sirven de tapa
y cierre del conjunto.

/

= La junta tripode deslizante o de tipo Glaencer es de engrase
permanente y se caracteriza por su reducido volumen.

= Esta tipo de junta siempre se coloca en el lado del diferencial
y tiene un rendimiento muy elevado y muy poca resistencia al
deslizamiento

= La junta tripode deslizante Glaencer se comporta de forma
homocinética bajo cualquier angulo, con gran capacidad para
la transmision de pares y un elevado rendimiento mecanico.
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OTRAS JUNTAS UNIVERSALES
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