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一种手持切割工具，包括：马达；从动齿轮和

链轮，该从动齿轮联接到马达以用于从该马达接

收扭矩，该链轮被联接成与从动齿轮共同旋转；

手柄保护件，该手柄保护件从手柄部分延伸；链

条，该链条被支撑在引导杆上并与链轮接合，使

得链轮的旋转使该链条沿着该引导杆移动；以及

电池组，该电池组可移除地联接到手柄部分的一

端。手柄保护件包括支撑面，该支撑面被配置成

将手持切割工具支撑在水平支撑表面上，并且电

池组包括支脚部分。手持切割工具的重心位于支

脚部分上方，并允许手持切割工具处于直立位置

时仅靠支脚部分保持平衡。
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1.一种手持切割工具，其特征在于，包括：

马达；

从动齿轮和链轮，该从动齿轮联接到该马达以用于从该马达接收扭矩，该链轮被联接

成与该从动齿轮共同旋转；

壳体，该壳体包括：马达壳体部分，该马达位于该马达壳体部分中；驱动壳体部分，该从

动齿轮和该链轮位于该驱动壳体部分中；以及手柄部分，该手柄部分从该马达壳体部分或

该驱动壳体部分中的一个延伸；

手柄保护件，该手柄保护件在该手柄部分与该驱动壳体部分或该马达壳体部分中的一

个之间延伸，其中该手柄保护件的内部部分和该壳体的手柄部分共同限定了开口，使用者

的手可通过该开口来定位以抓握手柄部分，并且其中，该手柄保护件的与该内部部分相反

的外部部分包括支撑面，该支撑面相对于该壳体限定了平面；

引导杆，该引导杆从该驱动壳体部分延伸；以及

链条，该链条被支撑在该引导杆上并与该链轮接合，使得该链轮的旋转使该链条沿着

该引导杆移动，

其中，该手柄保护件的支撑面被配置成将该手持切割工具支撑在水平支撑表面上，并

且其中，该链条不与该平面相交。

2.如权利要求1所述的手持切割工具，其特征在于，进一步包括电池组，该电池组可移

除地联接到该手柄部分的底部部分；并且其中，该手持切割工具的重心允许该手持切割工

具处于直立位置时仅在该电池的一部分上保持平衡。

3.如权利要求1所述的手持切割工具，其特征在于，进一步包括电池组，该电池组可移

除地联接到该手柄部分的与该马达壳体部分相反的一端，其中，该电池组包括限定了基平

面的支脚部分。

4.如权利要求3所述的手持切割工具，其特征在于，当该切割工具用支脚部分直立站立

时，该手持切割工具的重心位于该支脚部分上方。

5.如权利要求4所述的手持切割工具，其特征在于，该重心允许该手持切割工具仅靠该

电池组的支脚部分相对于该基平面保持平衡。

6.如权利要求1所述的手持切割工具，其特征在于，该马达壳体部分和该驱动壳体部分

被定向成相对于彼此成斜角，其中，该手柄壳体部分和该驱动器壳体部分被定向成相对于

彼此成斜角，并且其中，该手柄壳体部分横向于该马达壳体部分。

7.如权利要求1所述的手持切割工具，其特征在于，进一步包括润滑系统，该润滑系统

被配置成向该从动齿轮、链轮、引导杆和链条中的至少一个提供润滑，其中，该润滑系统包

括透明润滑剂储器，该透明润滑剂储器被配置成从该润滑剂储器的外部指示该储器内的润

滑剂液位。

8.如权利要求1所述的手持切割工具，其特征在于，该链条包括多个链板，该多个链板

被配置成支撑多个切割元件，其中，该多个链板的相邻链板通过驱动链节可旋转地附接，并

且其中，该多个链板的数量等于该多个切割元件的数量。

9.如权利要求1所述的手持切割工具，其特征在于，该链条是满员链条，该满员链条针

对每个切割元件包括一个链板。

10.一种手持切割工具，其特征在于，包括：
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马达；

从动齿轮和链轮，该从动齿轮联接到该马达以用于从该马达接收扭矩，该链轮被联接

成与该从动齿轮共同旋转；

壳体，该壳体包括：马达壳体部分，该马达位于该马达壳体部分中；驱动壳体部分，该从

动齿轮和该链轮位于该驱动壳体部分中；以及手柄部分，该手柄部分从该马达壳体部分延

伸；

引导杆，该引导杆从该驱动壳体部分延伸；

链条，该链条被支撑在该引导杆上并与该链轮接合，使得该链轮的旋转使该链条沿着

该引导杆移动；以及

电池组，该电池组可移除地联接到该手柄部分的与该马达壳体部分相反的一端，该电

池组包括限定了基平面的支脚部分；

其中，当该手持切割工具用支脚部分直立站立时，该手持切割工具的重心位于该支脚

部分上方，因此允许该手持切割工具仅靠该电池组的支脚部分保持平衡。

11.如权利要求10所述的手持切割工具，其特征在于，进一步包括手柄保护件，该手柄

保护件在该手柄部分与该马达壳体部分之间延伸，其中，该手柄保护件的内部部分和该壳

体的手柄部分共同限定了开口，使用者的手可通过该开口来定位以抓握手柄部分，并且其

中，该手柄保护件的与该内部部分相反的外部部分包括支撑面，该支撑面相对于该壳体限

定了平面。

12.如权利要求11所述的手持切割工具，其特征在于，该手柄保护件的支撑面被配置成

将该手持切割工具支撑在水平支撑表面上，并且其中，该链条不与由该支撑面限定的该平

面相交。

13.如权利要求11所述的手持切割工具，其特征在于，该手柄保护件的支撑面被配置成

将该手持切割工具支撑在水平支撑表面上，并且其中，该电池组不与由该支撑面限定的该

平面相交。

14.如权利要求10所述的手持切割工具，其特征在于，该马达壳体部分和该驱动壳体部

分被定向成相对于彼此成斜角，其中，该手柄壳体部分和该驱动器壳体部分被定向成相对

于彼此成斜角，并且其中，该手柄壳体部分横向于该马达壳体部分。

15.如权利要求10所述的手持切割工具，其特征在于，进一步包括润滑系统，该润滑系

统被配置成向该从动齿轮、链轮、引导杆和链条中的至少一个提供润滑，其中，该润滑系统

包括透明润滑剂储器，该透明润滑剂储器被配置成从该润滑剂储器的外部指示该储器内的

润滑剂液位。

16.如权利要求10所述的手持切割工具，其特征在于，该链条包括多个链板，该多个链

板被配置成支撑多个切割元件，其中，该多个链板的相邻链板通过驱动链节可旋转地附接，

并且其中，该多个链板的数量等于该多个切割元件的数量。

17.如权利要求10所述的手持切割工具，其特征在于，该链条是满员链条，该满员链条

针对每个切割元件包括一个链板。

18.如权利要求10所述的手持切割工具，其特征在于，进一步包括可移除地联接到该引

导杆的盖。

19.一种手持切割工具，其特征在于，包括：
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马达；

从动齿轮和链轮，该从动齿轮联接到该马达以用于从该马达接收扭矩，该链轮被联接

成与该从动齿轮共同旋转；

手柄保护件，该手柄保护件从手柄部分延伸，该手柄保护件包括支撑面，该支撑面被配

置成将该手持切割工具支撑在水平支撑表面上；

链条，该链条被支撑在引导杆上并与该链轮接合，使得该链轮的旋转使该链条沿着该

引导杆移动；以及

电池组，该电池组可移除地联接到该手柄部分的一端，该电池组包括支脚部分；

其中，该手持切割工具的重心位于该支脚部分上方，并允许该手持切割工具处于直立

位置时仅靠该支脚部分保持平衡。

20.如权利要求19所述的手持切割工具，其特征在于，该链条包括多个链板，该多个链

板被配置成支撑多个切割元件，其中，该多个链板的相邻链板通过驱动链节可旋转地附接，

并且其中，该多个链板的数量等于该多个切割元件的数量。

21.如权利要求19所述的手持切割工具，其特征在于，该链条是满员链条，该满员链条

针对每个切割元件包括一个链板。
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手持切割工具

[0001] 相关申请的交叉引用

[0002] 本申请要求2019年11月25日提交的美国临时专利申请号62/940,020的优先权，该

美国临时专利申请的全部内容通过援引并入本文。

技术领域

[0003] 本披露涉及动力工具，更具体地涉及手持切割工具。

背景技术

[0004] 比如链锯或修枝机等动力式手持切割工具包括围绕链条导引件被驱动的锯链，以

用于切割比如树木和树枝等物体。一些动力式手持链锯或修枝机包括用于驱动链节刀片的

电动马达和用于为电动马达供电的电池。

[0005] 锯链典型地由通过共用驱动链节彼此铆接的链板构成。每个驱动链节由从动链轮

接合，以围绕链条导引件驱动锯链。用于长度高达610  mm（约24英寸）的链条导引件的锯链

可以被称为标准型链条，并且可以通过链条中的驱动链节的数量来标识。例如，用于610  mm

链条导引件的锯链可以具有约84个驱动链节。

[0006] 标准链条大体上包括附接到每隔一个的链板的切割元件。切割元件之间的链板被

称为支撑板或跳齿。锯链的不同配置通常基于其切割元件和支撑板的链序列进行分类。

[0007] 一些锯链包括附接到每个链板的切割元件。具有这些类型的锯链序列的锯链可以

被称为满员（full  house）链。与具有相同数量的驱动链节的标准链条相比，满员链的切割

元件数量几乎是标准链条的两倍。

[0008] 其他锯链可以包括附接到每隔一个的链板并由至少一个支撑板分隔开的切割元

件。取决于切割元件之间包括多少支撑板，这些类型的锯链可以被称为半跳链或跳链。半跳

链和跳链典型地用于610  mm至813  mm（约32英寸）以上的链条导引件上。

实用新型内容

[0009] 一方面，本披露提供了一种手持切割工具，该手持切割工具包括：马达；从动齿轮

和链轮，该从动齿轮联接到马达以用于从马达接收扭矩，该链轮被联接成与从动齿轮共同

旋转；以及壳体。该壳体包括：马达壳体部分，马达位于该马达壳体部分中；驱动壳体部分，

从动齿轮和链轮位于该驱动壳体部分中；以及手柄部分，该手柄部分从马达壳体部分或驱

动壳体部分中的一个延伸。切割工具进一步包括手柄保护件，该手柄保护件在手柄部分与

驱动壳体部分或马达壳体部分中的一个之间延伸，其中，手柄保护件的内部部分和壳体的

手柄部分共同限定了开口，使用者的手可通过该开口来定位以抓握手柄部分，并且其中，手

柄保护件的与内部部分相反的外部部分包括支撑面，该支撑面相对于壳体限定了平面。切

割工具更进一步包括：引导杆，该引导杆从驱动壳体部分延伸；以及链条，该链条被支撑在

引导杆上并与链轮接合，使得链轮的旋转使该链条沿着该引导杆移动。手柄保护件的支撑

面被配置成将切割工具支撑在水平支撑表面上。并且，链条不与平面相交。
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[0010] 另一方面，本披露提供了一种手持切割工具，该手持切割工具包括：马达；从动齿

轮和链轮，该从动齿轮联接到马达以用于从马达接收扭矩，该链轮被联接成与从动齿轮共

同旋转；以及壳体。该壳体包括：马达壳体部分，马达位于该马达壳体部分中；驱动壳体部

分，从动齿轮和链轮位于该驱动壳体部分中；以及手柄部分，该手柄部分从马达壳体部分延

伸。切割工具进一步包括：引导杆，该引导杆从驱动壳体部分延伸；以及链条，该链条被支撑

在引导杆上并与链轮接合，使得链轮的旋转使该链条沿着该引导杆移动。切割工具更进一

步包括电池组，该电池组可移除地联接到手柄部分的与马达壳体部分相反的一端。电池组

包括限定了平面的支脚部分。当切割工具用支脚部分直立站立时，切割工具的重心位于支

脚部分上方，因此允许切割工具仅靠电池组的支脚部分保持平衡。

[0011] 通过考虑详细说明和附图，本披露的其他特征和方面将变得清楚。

附图说明

[0012] 图1是根据本实用新型的实施例的动力式手持修枝机的侧视图，展示了在水平取

向上支撑在表面上的修枝机。

[0013] 图2是图1的动力式手持修枝机的另一侧视图，展示了在竖直或直立取向上支撑在

表面上的修枝机，其中移除了盖以显示切割器。

[0014] 图3是图1的动力式手持修枝机的透视图，其中移除了一些部分。

[0015] 图4是图1的动力式手持修枝机的另一侧视图。

[0016] 图5示出了用于图1的动力式手持修枝机的示例性链条。

[0017] 在详细解释本披露的任何实施例之前，应理解的是，本披露的应用不限于在以下

说明中阐述的或在以下附图中展示出的实施例细节和部件排列。本披露能够具有其他实施

例并且能够以各种方式来实践或执行。并且，应理解的是，本文所使用的措辞和术语是为了

说明的目的而不应视为限制性的。

具体实施方式

[0018] 图1至图3展示了根据本实用新型的实施例的动力式手持切割工具，比如，修枝机

20。修枝机20包括壳体24，该壳体限定了马达壳体部分28、驱动壳体部分32和手柄壳体部分

36。在所展示的实施例中，马达壳体部分28和驱动壳体部分32被定向成相对于彼此成斜角。

手柄壳体部分36横向于马达壳体部分28，以使得手柄壳体部分36和驱动器壳体部分32被定

向成彼此成斜角。在其他实施例中，手柄壳体部分36可以从驱动壳体部分32或马达壳体部

分28延伸。

[0019] 如图2所示，修枝机20还包括从驱动壳体部分32延伸的引导杆40。引导杆40对可以

围绕引导杆40被驱动的锯链44进行支撑。参考图5，锯链44包括多个链板44a和多个切割元

件44b（即，锯齿），这些切割元件可以具有任何期望的配置，比如全凿、半凿、削片机等。该多

个链板44a中的相邻链板44a通过驱动链节44c彼此可旋转地附接。在所展示的实施例中，切

割元件44b中的至少一个切割元件支撑在每个链板44a上，与驱动链节44c相邻，以使得链板

44a的数量、切割元件44b的数量和驱动链节44c的数量大致相等，并且锯链44是满员锯链。

在另一实施例中，举例来说，每个链板44a支撑一个或多个切割元件44b，以使得切割元件

44b的数量大于或大约等于链板44a的数量和驱动链节44c的数量。在又一实施例中，举例来
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说，链板44a中的至少90%支撑一个或多个切割元件44b。在其他实施例中，举例来说，至少一

个链板44a支撑多个切割元件44b。

[0020] 通过设置额外的切割齿，与标准型锯链、半跳锯链等相比，示例性的满员锯链44可

以提高修枝机20的切割效率，并减少切割操作期间产生的振动，以实现较平稳的操作，尤其

是在较低速度下。在其他实施例中，举例来说，锯链44是标准型锯链、半跳锯链、跳锯链等中

的任一种，以使得修枝机20的使用不限于单一锯链序列或配置。修枝机20还可以包括链条

制动器、阻尼器等（未示出），以用于阻止锯链44围绕引导杆40的移动。在一些实施例中，举

例来说，满员锯链44可以在较低速度下被利用并操作，以减轻或消除对链条制动器等的需

要。在其他实施例中，举例来说，修枝机20可以包括链条制动器等以及示例性的满员锯链44

或另一序列/配置的锯链。

[0021] 引导杆40可在驱动壳体部分32内移动，以调整锯链44的张力。在某一实施例中，引

导杆40可以是约127  mm（约5英寸）到约305  mm（约12英寸）长。插木齿45联接到驱动壳体部

分55并从其延伸，以接合工件并通过在切割操作期间提供枢转点来提高稳定性。如图1所

示，安全盖或储存盖46可选择性地且可滑动地附接在引导杆40上，以在修枝机20的非工作

期间遮蔽锯链44。盖46可以是倾斜的、透明的、半透明的、柔性的、刚性的或其组合。盖46也

可以从引导杆40完全移除。

[0022] 参考图3，修枝机20包括驱动机构48，该驱动机构联合定位在马达壳体部分24和驱

动壳体部分32内，以用于向锯链44提供扭矩，从而使其围绕引导杆40旋转。驱动机构48包括

支撑在马达壳体部分28内的电动马达50，该电动马达可以是例如有刷或无刷DC马达。马达

50包括输出轴51，驱动齿轮52（例如，小齿轮）联接到输出轴以共同旋转。驱动机构48还包括

齿轮系54，该齿轮系定位在驱动壳体部分32内，在驱动齿轮52与锯链44之间。齿轮系54包

括：从动齿轮56（例如环形齿轮）；中间轴58，该中间轴支撑从动齿轮56，从动齿轮56联接到

中间轴以共同旋转；以及链轮60，该链轮被联接成与中间轴58共同旋转。锯链44围绕链轮60

缠绕，以使得链轮60的旋转使锯链44围绕引导杆40旋转。更特别地，链轮60与锯链44的驱动

链节44c啮合，以驱动围绕引导杆40的切割元件44b。

[0023] 修枝机20进一步包括触发器128，使用者的食指定位在该触发器上，以选择性地启

用驱动机构48。触发器128机械地、电气地或机电地连接到马达50，以使得在切割操作中使

用者对触发器128的致动使锯链44围绕引导杆40前进。

[0024] 如图2所展示，修枝机20进一步包括润滑系统61，该润滑系统用于向驱动机构48、

锯链44和/或引导杆40提供润滑（例如，杆和链条油）。润滑系统61包括可密封的透明润滑剂

储器62，以使得可以从润滑剂储器62的外部观察到储器62内的润滑剂液位。

[0025] 在图1和图2所展示的实施例中，手柄壳体部分36包括与马达壳体部分28相反设置

的电池接纳部分64。电池接纳部分64被配置成至少接收向马达50提供电力的可充电电池组

68的部分。在所展示的实施例中，电池组68包括：杆72，该杆的一部分（未示出）被接纳在电

池接纳部分64中；以及支脚76，该支脚从杆72横向延伸。

[0026] 支脚76限定了横向于手柄壳体部分36的基平面80（图1）。由于壳体24的各个部分

28、32、36的布置，修枝机20包括位于支脚76上方并靠近马达壳体部分28与驱动壳体部分32

的相交处的重心CG。重心CG的这种位置允许修枝机20在直立于水平表面84（例如，桌子、工

作台等）上时仅靠支脚76保持平衡。换句话说，因为修枝机20的重心CG位于由支脚76界定的
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表面区域（在图1中部分地由间隔开的平面P1、P2表示）内，所以修枝机20能够直立在水平表

面84上而不会翻倒。虽然未示出，修枝机20的重心CG也位于与支脚76的宽度（垂直于图1页

面的尺寸）一致的间隔开的平面之间。应注意，虽然当盖46被附接或移除时，重心CG被示出

在大致相同的位置，但是盖46的重量可以以可忽略的或标称的量改变重心CG。

[0027] 参考图1和图2，壳体24进一步包括在手柄壳体部分36与驱动壳体部分32之间延伸

的手柄保护件88。手柄壳体部分36包括使用者在操作修枝机20时抓握的把手。手柄保护件

88包括内部部分96和外部部分100（图1）。内部部分96面向手柄壳体部分36，以限定开口

104，使用者的手可以通过该开口定位在把手92上。外部部分100与手柄壳体部分36相反而

布置在手柄保护件88上，并且包括支撑面108。在所展示的实施例中，支撑面108限定了平面

116。修枝机20还包括可移除调整工具112（图2），该可移除调整工具被支撑在手柄保护件88

上以用于调整锯链44在引导杆40上的张力。

[0028] 壳体24更进一步包括在驱动壳体部分32与马达壳体部分28（图1）之间延伸的指节

保护件120。当使用者抓握马达壳体部分36时，指节保护件120防止使用者的手离开修枝机

20。指节保护件120在修枝机20在使用中时使用者的手包绕住马达壳体部分28的情况下为

使用者的手提供保护。图4展示了限定在指节保护件120与马达壳体部分28之间的开口124

的尺寸。

[0029] 参考图1，修枝机20被布置成使得锯链44不与由支撑面108限定的平面116相交。这

种布置允许使用者通过支撑面108将修枝机20放置在水平的支撑面（即，水平支撑表面）上，

而不会使水平支撑表面与锯链44接触。此外，平面116不与电池组68的支脚76相交。这样，电

池组68的支脚76也不会接触水平支撑表面，修枝机20、特别是手柄保护件88放置在该水平

支撑表面上。在所展示的实施例中，平面116大致平行于引导杆40，以防止锯链44与平面116

相交。在其他实施例中，可以在平面116与引导杆40的纵向轴线之间限定小锐角，只要锯链

44不与平面116相交。

[0030] 参考图4，开口124的长度由尺寸D1限定，而开口的高度由尺寸H1限定。在所展示的

实施例中，尺寸D1是至少约100  mm，并且尺寸H1是约35  mm或更大。马达壳体部分28上的点

P3位于指节保护件120下方，并且位于马达壳体部分28与驱动壳体部分32之间大约一半处。

触发器128上的最低点P4远离点P3。尺寸D2定义了点P3与最低点P4之间的距离。在所展示的

实施例中，尺寸D2是约125  mm或更大。

[0031] 尽管已经参考某些优选实施例详细描述了本实用新型，但是在所描述的本实用新

型的一个或多个独立方面的范围和精神内存在变化和修改。在以下的权利要求中阐述了本

实用新型的多种不同的特征和优点。
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图1
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图2
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图3
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图4
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图5
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