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Vorbemerkung

Gelenkwellen und Gelenkwellenstringe mit Kreuz-
gelenken werden in Fahrzeugen und Maschinen héu-
fig in ebener oder rdumlicher Anordnung eingesetzt.
Das Verhiltnis der Winkelgeschwindigkeiten der An-
triebs- und Abtriebswelle soll dabei konstant eins
sein, d.h. es soll Homokinematik gewihrleistet wer-
den. Da jedes einzelne Kreuzgelenkgetriebe eine un-
gleichmiBige Ubersetzung besitzt, kann Homokine-
matik nur durch Reihenschaltung zweier oder mehre-
rer Kreuzgelenke und Erfiillung bestimmter Einbau-
bedingungen erreicht werden. Die vorliegende Richt-
linie gibt hierzu Erlduterungen und Anweisungen.
AuBlerdem werden Zusatzbedingungen angegeben,
um die Schwankungen der Winkelgeschwindigkeiten
in den Zwischenwellen so klein wie méglich zu hal-
ten. Die Einhaltung der Bedingungen ist auch eine
Voraussetzung zur Verminderung von kinetischen
Problemen, wie Schwingungen und Verschleil der
Maschinenelemente.

Bei der Auslegung von homokinematischen Gelenk-
wellen liegen im Allgemeinen die Lage und Richtung
der Antriebswelle fest. Dariiber hinaus sind weitere
Bestimmungsstiicke der Gelenkwelle gegeben. In der
Richtlinie werden fiir drei hiufig auftretende Fille
Gleichungen sowie Beispiele angegeben, um die feh-
lenden Bestimmungsstiicke zur vollstindigen Be-
schreibung einer homokinematischen Gelenkwelle
zu ermitteln.

Die vorliegende Richtlinie VDI 2722 ist die iiber-
arbeitete Fassung der Richtlinie ,,Homokinematische
Kreuzgelenkgetriebe einschlieBlich Gelenkwellen*
aus dem Jahre 1982. Die Einbaubedingungen fiir
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Preliminary note

Cardan shafts and Cardan shaft lines with universal
joints are frequently used in vehicles and machines in
a planar or a spatial arrangement. Here the ratio of the
angular velocities of the input and output shafts
should be a constant unity — in other words, the so
called homokinematic condition should be ensured.
Since each individual universal joint mechanism has
a non-uniform transmission ratio, a homokinematic
state can be achieved only by connecting in series two
or several universal joints and satisfying certain con-
ditions of assembly. The present guideline will pro-
vide information and instructions in this regard. Ad-
ditional conditions will also be described which will
help keep fluctuations in the angular velocities in the
intermediate shafts as small as possible. Compliance
with the conditions is also a condition of reducing ki-
netic problems, such as vibrations and wear of the
machine elements.

In general, when homokinematic Cardan shafts are
designed the position and direction of the drive shaft
are already decidedd. In addition, further defining de-
sign parameters of the Cardan shaft will be given.
This guideline provides equations and examples for
three cases which are frequently encountered,
thereby making it possible to determine the missing
defining design parameters so as to obtain a complete
description of a homokinematic Cardan shaft.

The present guideline VDI 2722 is the revised ver-
sion of the 1982 guideline “Homokinematische
Kreuzgelenkgetriebe einschlieBlich Gelenkwellen®.
The assembly conditions of homokinematics have





