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说  明  书 

 

可变传动齿轮系统 

 

技术领域 

    本申请是针对齿轮系统，更具体地，是涉及用于自行车的智能可变传动齿

轮系统。 

 

背景技术 

自行车通常都具有几个齿数比，从而使骑手可以在齿轮间来回移动以在

不同骑行条件下有效操作自行车。然而，在大量齿数比中来回移动是困难

的，骑手可能仅仅只用其中几个可以得到的齿数比。 

尽可能多的齿数比是有好处的，但是这样会导致自行车变得复杂且笨

重。因此，期望自行车有无限可变的齿数比，尤其期望这样的齿数比可以自

动操作，从而使骑手无需因为骑车过程中改变齿数而担忧。即使拥有了自动

化的无限可变的齿数比，人们仍会希望有更高效和更易于使用的控制齿数比

的方式。 

因此，人们期望提供一种更简单和易于操作的自行车智能可变传动齿轮

系统，允许齿轮自动和/或手动移动，通过使用移动电话应用程序和因特网更

人性化且更互动。 

  

发明内容 

根据一方面，提供一种用于自行车的可变传动齿轮系统，可以包括：由

链齿轮驱动的主板；多个锥形齿轮，其可分别在固定于主板上的多个传动轴

上旋转。每一个锥形齿轮可以包括变速齿轮和从动齿轮。所述从动齿轮可以

与安装在齿轮箱的第一内部正齿轮相啮合。所述系统还可以包括中心太阳齿

轮，其可与用于驱动车轮旋转的车轮输入轴一起旋转。所述太阳齿轮可以与
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锥形齿轮的变速齿轮相啮合，并适应于通过多个螺杆沿输入轴的轴向移动。

当所述链齿轮沿逆时针方向旋转时，主板和锥形齿轮沿逆时针方向旋转，并

驱动太阳齿轮和输入轴沿顺时针方向旋转。 

所述可变传动齿轮系统可以进一步包括一套磁性离合器齿轮，其与用于

驱动螺杆的一套中间齿轮相啮合。所述磁性离合器齿轮可以包括移动齿轮和

夹于第一和第二线圈并可在固定于主板的销上旋转的固定齿轮。所述第一线

圈可以固定于主板上。所述固定齿轮可以安装在第二线圈上并与第一内部正

齿轮相啮合。所述移动齿轮可以沿固定齿轮和第一线圈之间的销移动。当所

述移动齿轮和所述固定齿轮配对时，所述移动齿轮沿逆时针旋转并驱动螺杆

逆时针旋转，从而使太阳齿轮朝主板移动；当所述移动齿轮与第二线圈配对

时，螺杆沿顺时针方向旋转，太阳齿轮远离主板移动。 

在一个实施方式中，该套中间齿轮可以包括与所述移动齿轮啮合的外齿

轮，以及环形齿轮，所述环形齿轮具有与所述外齿轮啮合的外齿，以及与固

定于每一螺杆上的内齿轮相啮合的内齿。 

所述可变传动齿轮系统可以进一步包括一个或多个发电机。每个发电机

可以具有与安装于齿轮箱用以发电的第二内部正齿轮啮合的齿轮。 

所述可变传动齿轮系统可以进一步包括用于收集旋转速度数据的速度

计，所述旋转速度数据将会传送到用以计算和控制所述太阳齿轮的移动电话

应用程序中。蓝牙控制器可以用于实现控制和传送数据的需求。 

所述可变传动齿轮系统可以进一步包括内置机器控制单元，其以程序进

行设置，用以控制太阳齿轮的位置。 

所述可变传动齿轮系统可以进一步包括移动电话程序，适应实现数据的

实时分析，所述数据包括为控制太阳齿轮位置而用感应器检测的速度、坡度

和太阳齿轮位置。 

在一个实施方式中，所述主板和所述输入轴之间具有多个轴承，三个锥

形齿轮可以分别在固定于所述主板上的三个传动轴上旋转。 

    根据另一方面，提供一种用于自行车的可变传动齿轮系统，其可以包

括：安装在链轮齿轮安装件的链轮齿轮；可与链轮齿轮安装件一起旋转的锥

HK 1203122 A

2



 

 
{XMUTL-1501-HKSHT/00359891v1} 6

形驱动器；以及多个锥形齿轮，所述锥形齿轮可旋转地安装于所述锥形驱动

器和与所述锥形驱动器耦合的锥形固定器之间。每一个所述锥形齿轮可以包

括主要圆锥表面和在所述主要圆锥表面较大一端形成的次要截头锥表面。从

动板可以与所述锥形齿轮的截头锥表面摩擦啮合且可以旋转。所述系统可以

进一步包括和从动板一起旋转的车轮的主轴，以及移动轴，所述移动轴其一

端有一向外延伸的环形法兰与锥形齿轮的圆锥表面在多个接触点摩擦啮合并

且可以旋转。移动轴可以通过一套齿轮沿轴向移动，从而改变接触点的位

置。 

在一个实施方式中，该套齿轮可以包括：含有外螺纹的内齿轮，其可螺

旋地与形成于移动轴的内螺纹相啮合；由马达驱动的马达齿轮，其啮合于所

述内齿轮和一个中心齿轮之间。当马达被激活驱动所述马达齿轮顺时针旋转

时，所述内齿轮顺时针旋转，且所述移动轴远离所述锥形固定器移动；当马

达被激活以驱动马达齿轮逆时针旋转时，所述内齿轮逆时针旋转，且所述移

动轴朝锥形固定器移动。 

在一个实施方式中，所述车轮的主轴通过与从动板耦合的从动安装件可

随从动板一起旋转。所述从动安装件可以通过行星齿轮系统与主轴耦合。所

述行星齿轮系统可以包括：附着于从动安装件的行星驱动齿轮；多个分别可

绕多个补充轴旋转的行星从动齿轮，所述补充轴固定于从所述主轴径向延伸

的多个叶片上；以及安装在外壳上的行星内齿轮。所述驱动齿轮适应于与所

述从动齿轮啮合并驱动所述从动齿轮，所述从动齿轮与行星内齿轮相啮合。 

在一个实施方式中，所述链轮齿轮安装件可以是环形的，并且具有多个

开口，所述锥形驱动器和所述链轮安装件通过它们之间的多个球而耦合。 

在一个实施方式中，多根杆可以固定到所述锥形固定器，所述杆的自由

端插入形成于所述锥形驱动器上的相应的孔里，以形成连接所述锥形固定器

和所述锥形驱动器的多个自由端接头。 

所述可变传动啮合系统可以进一步包括收集旋转速度数据的速度计，所

述旋转速度数据会被传输到用于计算和控制所述移动轴的移动电话应用程序。 

所述可变传动齿轮系统可以进一步包括内置机控制单元，其以程序设
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置，通过发送信号到马达以使马达齿轮沿顺时针或逆时针方向旋转来控制移

动轴的位置。 

所述可变传动齿轮系统可以进一步包括移动电话应用程序，适应于实现

数据的实时分析，所述数据包括为控制移动轴位置而用感应器检测的速度、

坡度和移动轴位置。 

在一个实施方式中，所述可变传动齿轮系统可以进一步包括至少又一个

齿轮，该齿轮啮合于所述内齿轮和所述中心齿轮之间。 

尽管所述可变传动齿轮系统已被示出且描述了相关实施方式，显然地，

本领域的技术人员在阅读和理解本说明书后会出现等效方案和修饰，本申请

的可变传动齿轮系统包括所有这样的等效方案和修饰，并只受限于权利要求

的范围。 

 

附图说明 

所述可变传动齿轮系统的具体实施方式现将通过举例和参考所附附图进

行描述，其中： 

图 1A 是本申请第一个实施方式中可变传动齿轮系统的齿轮箱的正视图。 

图 1B 是可变传动齿轮系统的齿轮箱的侧视图。 

图 1C 是可变传动齿轮系统的齿轮箱的后方透视图。 

图 1D 是可变传动齿轮系统的齿轮箱的前方透视图。 

图 2A 示出可变传动齿轮系统的齿轮箱的侧视图和沿 A-A 线的截面图。 

图 2B 示出可变传动齿轮系统的齿轮箱的正视图和沿 A-A 线和 B-B 线的

两个截面图。 

图 2C 示出可变传动齿轮系统的齿轮箱的侧视图和沿 A-A 线和 C-C 线的

两个截面图。 

图 2D 示出可变传动齿轮系统的齿轮箱的侧视图和沿 A-A 线和 D-D 线的

两个截面图。 

图 2E 示出可变传动齿轮系统的齿轮箱的侧视图和沿 A-A 线和 E-E 线的

两个截面图。 

HK 1203122 A

4



 

 
{XMUTL-1501-HKSHT/00359891v1} 8

图 2F 示出可变传动齿轮系统的齿轮箱的侧视图和沿A-A线和F-F线的两

个截面图。 

图 2G 示出可变传动齿轮系统的齿轮箱的侧视图和沿 A-A 线和 G-G 线的

两个截面图。 

图 2H 示出可变传动齿轮系统的齿轮箱的侧视图和沿 A-A 线和 H-H 线的

两个截面图。 

图 3A 是可变传动齿轮系统的齿轮箱的后方透视图。 

图 3B 是可变传动齿轮系统的齿轮箱的前方透视图。 

图 4A 是齿轮箱外壳的后方透视图。 

图 4B 是齿轮箱外壳的前方透视图。 

图 5A 示出本申请的一个实施方式的控制杆的前、后透视图。 

图 5B 示出本申请第一个实施方式中速度计的前方透视图和侧视图。 

图 6A 是本申请第一个实施方式中可变传动齿轮系统的内部结构的后方

透视图。 

图 6B 是本申请第一实施方式中可变传动齿轮系统的内部结构的前方透

视图。 

图 6C 是本申请第一实施方式中链轮齿轮的正视图和透视图。 

图 7 示出本申请第一实施方式中移动齿轮的两个位置。 

图 8 示出安装于输入轴上的螺杆和太阳齿轮的侧视图、前方和后方透视

图。 

图 9 示出本申请第一实施方式中可变传动齿轮系统的两个分解图。 

图 10 是可变传动齿轮系统安装在自行车架后部的侧视图。 

图 11 是可变传动齿轮系统安装在自行车架后部的透视图。 

图 12 是可变传动齿轮系统的前方透视图。 

图 13 是去掉齿轮箱后的可变传动系统的前方透视图。 

图 14 是本申请第一实施方式中锥形齿轮的透视图和侧视图。 

图 15 是本申请第一实施方式中移去一部分后的可变传动齿轮系统的正

视图，示出主板、锥形齿轮和太阳齿轮的旋转。 
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图 16 示出本申请第一实施方式中太阳齿轮沿着输入轴的移动情形。 

图 17 是本申请第一实施方式中移去一部分后的可变传动齿轮系统的正

视图，示出主板和固定齿轮的旋转。 

图 18 是本申请第一实施方式中移去一部分后的可变传动齿轮系统的正

视图，示出移动轴的两种移动情形。 

图 19 是本申请第一实施方式中移去一部分后的可变传动齿轮系统的正

视图，用以示出发电机。 

图 20 是本申请第一实施方式中可变传动齿轮系统与移动电话连接的操

作流程图。 

图 21 是本申请第一实施方式中可变传动齿轮系统无移动电话连接时的

操作流程图。 

图 22 是本申请第二实施方式中可变传动齿轮系统的齿轮箱的正视图。 

图 23 是可变传动齿轮系统的齿轮箱的侧视图。 

图 24 是可变传动齿轮系统的齿轮箱的正视图。 

图 25 是可变传动齿轮系统的齿轮箱的后方侧视图。 

图 26A 是可变传动齿轮系统的齿轮箱的侧视图。 

图 26B 是图 26A 中可变传动齿轮系统的齿轮箱沿着 A-A 线的截面图。 

图 27A 是可变传动齿轮系统的齿轮箱的侧视图。 

图 27B 是图 27A 中可变传动齿轮系统的齿轮箱沿 B-B 线的横截面。 

图 28A 是可变传动齿轮系统的齿轮箱的侧视图。 

图 28B 是图 28A 中可变传动齿轮系统的齿轮箱沿 C-C 线的横截面。 

图 29A 是可变传动齿轮系统的齿轮箱的侧视图。 

图 29B 是图 29A 中可变传动齿轮系统的齿轮箱沿 D-D 线的横截面。 

图 30 是本申请第二实施方式中可变传动齿轮系统的移动轴的两个位移

方向。 

图 31 是本申请第二实施方式中可变传动齿轮系统的透视图、后视图和

横截面（沿 E-E 线）。 

图 32 是本申请第二实施方式中行星齿轮系统的透视图。 
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图 33A 是本申请第二实施方式中可变传动齿轮系统的分解前方透视图。 

图 33B 是本申请第二实施方式中可变传动齿轮系统的分解后方透视图。 

图 34 是本申请第二实施方式中可变传动齿轮系统的分解后方透视图（图

341 示出行星齿轮；图 342 示出 SVT 系统；图 343 示出移动轴）。 

图 35 是本申请第二实施方式中可变传动齿轮系统与移动电话连接的操

作流程图。 

图 36 是本申请第二实施方式中可变传动齿轮系统无移动电话连接时的

操作流程。 

 

具体实施方式 

现将对所提及的内容在可变传动齿轮系统的优选实施方式进行详细描

述，还在以下描述中提供了具体实施例。为了简单明了，虽然详细描述了可

变传动齿轮系统的典型实施方式，但显然，一些对于本领域的技术人员理解

可变传动齿轮系统不是特别重要的特征可能不在本文示出。 

应当注意的是，在本文的说明书和权利要求书中，当一元件被述为“耦

合”或“连接”到另一元件时，这并不必然意味着一元件固定、缚住或其他

类似方式附着于另一元件。相反，术语“耦合”或“连接”是指一元件要么

直接连接或间接连接到另一元件，要么机械或电气与另一元件相通讯。 

智能可变传动（SVT）是用于自行车的齿轮系统，配置了手动或自动齿轮

移动功能，其适合于大部分用链或带的传统型自行车。 

所述 SVT 的齿轮箱构建为使用一体式的，并且易于安装。顾客无需买一

辆特殊设计的自行车，而只需去掉传统的齿轮箱并换上 SVT 齿轮箱。不需要

线路、焊接或复杂的修改。 

用 SVT 齿轮箱代替传统齿轮箱，替换齿轮的麻烦会减少。因此，可提高

自行车的效率；不会由于不恰当地使用齿数比而易于引起能源浪费。 
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一旦安装上 SVT 齿轮系统，用户就不再需要担心使用什么齿轮了。齿轮

系统的默认模式是自动的，速度数据将通过微控制单元（ MCU ，

micro-controlling unit）收集和计算，系统将会自动转换到适当的齿数比，从而

使用户可以一直在最佳效率齿数比下骑行。 

为了在手动控制模式下使用 SVT 齿轮系统，可以使用小型控制器，在易

于取放的地方附上小型控制器。所述控制器具有三个主要按钮，即“模

式”、“加”和“减”。用户可以通过按所述“加”或“减”按钮改变任意

齿数比，而通过按“模式”按钮来交替手动或自动模式。 

为了提升 SVT 齿轮系统的功能，可以通过连接手机到 SVT 齿轮系统以提

供 iphone或者安卓应用程序。通过连接移动电话，移动电话将接管MCU的角

色来控制 SVT 齿轮系统。通过移动电话可以处理和记录更多数据和分析。几

个提升功能包括 SVT 齿轮转换模式、SVT 状态查验、用户的骑行习惯记录和

任务等。 

对于齿轮转换模式，首先是三个模式，即可以提供“标准”、“放松”

和“比赛”。根据所述模式，用户可以选择灵敏度、分辨率和齿轮位移比

率。应用程序将从感应器获取数据并相应地切换齿轮。 

SVT 状态诸如故障查验、电池、运行齿数比、速度等，可以由用户通过

应用程序设计来检查。 

由于 SVT 齿轮系统配置有小型发电机用于将生物能量转化为电能，所以

电池自己可以充电。事实上，不需要电池有所变化。将两个 LED 附着于 SVT

齿轮系统。一旦所述移动电话被连上，出于夜晚的安全目的，所述 LED 将会

变亮。用户可以使用应用程序将 LED 关掉。 

为了安装，用户可以卸下传统的齿轮箱，换上 SVT 齿轮箱。通过使用特
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殊设计的螺丝钉和锁头可以将所述 SVT 齿轮箱锁住。 

第一实施方式（图 1-21） 

图 1-21 示出了本申请可变传动齿轮系统的第一实施方式。如图 1A-1D, 

2A-2H 和 9 所示，所述可变传动齿轮系统可以包括由链齿轮 A01 驱动的主板

A09。通过自行车链的动力传动，链齿轮 A01 可以成为从动齿轮。所述链齿

轮可以传送旋转动力到 SVT 系统，可以将其附着于主板“A09”，并可以驱

动三个锥形齿轮“D03”在齿轮箱中旋转。所述锥形齿轮的数量可以多于或

少于三个。 

主板 A09 可以是主要的被驱动部分。来自自行车链的动力可以直接传送

到所述主板。连接于主板A09的锥形齿轮“D03”将会同步旋转。金属杆D01

可以是主板“A09”外面部分和里面部分的连接部分。轴承 B02 可以将主板

“A09”的旋转和机箱“A08”隔开。 

三个锥形齿轮D03可以以一角度分别在固定于主板A09的三个传动轴上旋

转。每一个锥形齿轮D03可以包括变速齿轮D03a和从动齿轮 D03b。变速齿轮

D03a 的形状可以是圆锥形。从动齿轮 D03b 可以是由圆锥形变速齿轮 D03a 较

大一端所形成。变速齿轮D03a可以与中心太阳齿轮A04啮合。从动齿轮D03b

可以与安装在齿轮箱中的第一内部正齿轮 A02 相啮合。 

锥形齿轮 DO3 是可以用于从自行车链传送动力到自行车轮的锥形的齿

轮。可以通过沿锥形表面移动被驱动点来获得不同齿数比。通过移动被驱动

点到半径更大的位置可以获得更强的旋转力，而通过移动被驱动点到半径更

小的位置可以获得更高速度。 

锥形齿轮 D03 可以是所述系统的主要齿轮。通过改变变速齿轮的倾斜表

面和太阳齿轮 A04 之间的接触点，它们可以提供可变的传动比。变速齿轮
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的、形成于锥形齿轮D03上的齿，可以设置为与太阳齿轮A04的齿啮合。从动

齿轮的、形成于锥形齿轮D03上的齿FO3可以与内部正齿轮A02的齿相啮合。 

太阳齿轮A04可以绕着车轮的轮毂或输入轴A10旋转，以驱动车轮旋转。

太阳齿轮 A04 可以与锥形齿轮 D03 的变速齿轮啮合，并适应于通过三个螺杆

D02沿着输入轴A10的轴向移动。所述螺杆的数量可以多于或少于三个。当链

齿轮A01逆时针旋转时，主板A09和锥形齿轮D03逆时针旋转，并驱动太阳齿

轮 A04 和输入轴 A10 顺时针旋转。轴承 A05、A06 可以用来将主板 A09 的旋转

从输入轴 A10 隔开。 

太阳齿轮A04可以用于从锥形齿轮DO3传送动力到输入轴A10。太阳齿轮

A04 通过移动齿轮 D05 可以沿输入轴 A10 移动，从而得到不同的齿数比。 

输入轴或轮毂A10可以是SVT轮轴，其被设计为安装于自行车后车毂以从

SVT系统传送动力到车轮。太阳齿轮A04可以是驱动轮毂旋转从而使旋转力被

传送到车轮的驱动齿轮。 

三个螺杆D02可以具有一位置感应器，它们可以是用螺丝与太阳齿轮A04

可螺旋地连接而形成的被驱动杆。来自移动齿轮 D05 的驱动力可以使螺杆顺

时针或逆时针旋转。由于太阳齿轮 A04 连接到螺杆，所以可以沿输入轴 A10

移动。通过连接到 MCU，太阳齿轮 A04 的位置可以检测得到。 

内部正齿轮A02可以附着于可固定在自行车架上的机箱A08的内表面。机

箱A08可以是齿轮箱的盖，用以保护里面的机械运动。内部正齿轮A02可以连

接到三个锥形齿轮D03，从而使反作用力可以产生来驱动太阳齿轮A04旋转。 

另一个内部正齿轮A03也可以附着于机箱A08的内表面。内部正齿轮A03

可以提供反作用力于齿轮E01，从而使作用被应用到马达E02以发电。根据所

阐明的实施方式，三个正齿轮E01可以分别附着于三个发电机E02上。发电机
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的数量可以多于或少于三个。它们可以由内部正齿轮 A03 驱动。一旦发电机

E02 与主板 A09 移动，反作用力就可以在内部正齿轮 A03 上建立而使发电机

E02 旋转。因此，它们可以产生电能。所产生的电动力可以用来为置于电池

座 G01 的 3.7v 锂电池充电，点亮 2 个 LED 灯 H01，起动移动齿轮 D05 和电路

板。当夜晚连接上移动电话且自行车在行驶时，LED灯 H01可以被打开，可以

自动或手动关掉或打开它。 

速度计 B03 是可以用来计算旋转速度（rpm）的旋转感应器。可以将数据

传输到系统的 MCU 和移动电话，以测算太阳齿轮 A04 的状况。螺丝钉锁 F01

用于将速度计 B03 固定于机箱 A08 上。 

蓝牙4.0控制器D04可以是系统里面的小型控制板，并配置蓝牙4.0连接

功能。控制和数据传输请求可以由这个模式发送到移动电话和机械装置。通

过连接到所设计的移动应用程序，可以得到高级功能。可以选择不同模式诸

如“标准”、“舒适”、“比赛”等。可以记录行驶数据，以及可以生成如

距离、坡度和速度等报告。 

锁条适配器A07可以用于固定机箱A08，从而使内部正齿轮A02和 A03可

以分别为锥形齿轮D03和齿轮E01提供反作用力。连接器B04可以用来将锁条

适配器 A07 连接到机箱 A08。 

链齿轮锁B01是可以用来固定链齿轮A01于机箱A08上的定制螺丝锁。此

外，标准链齿轮锁 C01 可以用来固定整个 SVT 齿轮箱于自行车的后轮毂上。 

如图 3A和 3B,SVT的运行可以主要分为三部分，即外壳A08，主板 A09和

输入轴 A10。它们通过它们之间的齿轮而以“驱动和被驱动”的关系运动。 

如图4A、4B、5A和 5B所示，外壳A08可以是通过锁条适配器AO7固定于

架子上的固定部分，两个内部正齿轮A02和A03也附着于锁条适配器处。控制
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杆连接器 A11 可以是适配器，锁条适配器 A07 可以与其连接。速度计连接器

A12 可以是一个适配器，速度计 B03 可以与其连接。 

外壳 A08 可以是提供反作用力到机械内部的基座，从而可以将能量从自

行车链传送到自行车轮。内部正齿轮A02可以为锥形齿轮D03提供反作用力，

而内部正齿轮 A03 可以为小型发电机 E02 提供反作用力。 

如图6A、6B和6C所示，主板A09可以是从动部分，链轮齿轮A01可以附

着于其上面。从自行车链得到的驱动力可以传送到这一部分。因此，几乎所

有的机械部件可以建立在它上面，从而使所得到的能量都可以得到利用或转

化。通过内置机制，采用恰当的齿数比可以将能量转化和传送，并通过三个

锥形齿轮 D03 驱动输入轴 A10 旋转。 

内置机制可以包括用于连接链齿轮座 A09a 和主板 A09c 的连接杆 A09b，

从而使它们就可以一起旋转。 

蓝牙 4.0 控制器 D04 和 MCU“机器控制单元”（Machine Control Unit）可

以控制系统运行。移动电话连接和控制可以通过该模块来完成。 

如图 7-9 所示，一套磁性离合器齿轮可以与一套中间齿轮啮合，以驱动

螺杆 D02。所述磁性离合器齿轮可以包括移动齿轮 D05 和夹于上部和下部（第

一和第二）线圈 D07、D08 之间的固定齿轮 D06。移动齿轮 D05 和固定齿轮 D06

可以在固定于主板A09上的销上旋转。下部线圈D08可以固定于主板A09上。

固定齿轮 D06可以安装在上部线圈D07的一侧，面向下部线圈D08，且可以与

第一内部正齿轮 A02 啮合。移动齿轮 DO5 可以沿着固定齿轮 D06 和下部线圈

D08之间的销移动。所述用于驱动螺杆D02的一套中间齿轮可以包括与移动齿

轮 D05 啮合的外齿轮 D10、环形齿轮 D12，环形齿轮 D12 具有与外齿轮 D10 啮

合的外齿，以及与固定于每个螺杆 D02 的内齿轮 D11 啮合的内齿。 
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当移动齿轮 D05 和固定齿轮 D06 安装在可以用弹簧隔开的两线圈 D07 和

D08之间时，可以将粗糙性材料涂覆于移动齿轮D05和固定齿轮 D06表面。一

旦电势差应用于线圈，会产生磁场，则移动齿轮D05可以移动。移动齿轮D05

移动的方向取决于电势差是加在哪个线圈。移动齿轮 D05 的移动将驱动螺杆

D02沿顺时针或逆时针方向旋转，由此控制太阳齿轮A04沿输入轴 A10移动。 

一旦电流经过线圈，就形成磁场并吸引“移动齿轮”，因此，电流流经

上部线圈将拉动移动齿轮向上，而电流流经下部线圈时将拉动移动齿轮向

下。移动齿轮的粗糙性表面可以为它本身和与其配对的齿轮提供摩擦力。因

此，移动齿轮将和与其配对的齿轮一致，被驱动并按相同方向旋转。 

当移动齿轮D05与固定齿轮D06配对时，移动齿轮D05逆时针旋转，并驱

动螺杆 D02 逆时针旋转，从而使太阳齿轮 A04 朝主板 A09 移动；当移动齿轮

D05和下部线圈 D08配对时，螺杆 D02顺时针旋转，而太阳齿轮 A04远离主板

A09 移动。 

小型发电机 E02 是当旋转力传送过来时可以产生电动力的小型发电机。

电能将主要用于支持电子部分和磁场的产生。剩余的能量将储存于电池，电

池 G01 可以用于为系统的电子部分提供稳定的电能。 

轴承 F04 是防止主板 A09 的旋转和外壳 A08 产生摩擦效果的分离器。夜

晚，当SVT系统连接到移动电话时，LED灯 H01会被点亮。用户可以通过移动

电话应用程序将它们关掉。 

输入轴A10可以是SVT系统的从动部分。它驱动车轮的轮毂直接旋转。太

阳齿轮 A04 可以是传动齿轮。来自锥形齿轮 D03 的旋转力可以通过太阳齿轮

D03 传送到输入轴 A10。太阳齿轮 A04 将会沿输入轴 A10 移动，从而可以使用

锥形齿轮 A04 上的不同接触点（齿数比）。移动太阳齿轮 A04，可以使用三个
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螺杆 D02。那些螺杆可以由与磁性离心齿轮连接的一套齿轮来驱动。一旦螺

杆D02被驱动沿顺时针旋转，太阳齿轮A04将向前移动，而螺杆D02逆时针旋

转时，太阳齿轮将向后移动。 

一旦安装了 SVT 齿轮系统，连接或不连接移动电话，都可以使用它。连

接移动应用程序，可以使用 SVT 齿轮系统的高级功能。 

没有移动应用程序 

SVT 主要由内置 MCU 上设置的程序来控制。SVT 是一个无限制齿轮的传动

系统。配置的齿数比的数量取决于 MCU 上设置的程序。不连接移动电话的情

况下，系统可以配置 0-1之间的 6个齿数比间隔，即太阳齿轮 A04的位置 0、

0.2、0.4、0.6、0.8、1。太阳齿轮 A04 的 0 位置是需要较少动力但得到较低

速度的齿数比，而位置 1 是需要较强动力但可得较高速度的齿数比。 

带有移动应用程序 

连接了移动电话，由于现在移动终端的强大，可以使用 SVT 的更高和先

进的性能。连接智能电话，它将接替 MCU（Machine Control Unit，机器控制单

元）的角色。有智能元件的加入，SVT 可以以更人性化的方式行使职能。例

如，可以包括齿数比间隔数目的设定、齿轮变化惯态、在移动屏幕上实时显

示可理解的响应，以及通过因特网进行数据分享等。 

图 10-19 示出了 SVT 系统以被驱动的链齿轮 A01 开始的操作。 

如图10-13所示，SVT以“即插即用”的理念来设计，很容易在与传统齿

轮箱相同的位置上将其安装，不需要额外的修改。一旦安装上 SVT，驱动力

可以通过链和SVT上提供的链齿轮A01来获得。链齿轮A01可以安装在链齿轮

座 A09a 上，则旋转动力直接驱动主板 A09C 同步旋转。 

当主板 A09 旋转，在其上构建的机械部件同时旋转。由于锥形齿轮 D03
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的传动轴附着于主板A09上，它们随主板一起转，促使锥形齿轮D03跟随主板

A09 绕圈运动。 

如图 14 所示，每个锥形齿轮 D03 分为两部分，一部分是从动齿轮，其由

固定于外壳A08的内部正齿轮A02得到反作用力；另一部分是具有圆锥形表面

的变速齿轮。 

一旦锥形齿轮 D03 随主板 A09 绕圈运动，来自从动齿轮部分的作用-反作

用力作用于内部正齿轮A02上，旋转力（沿逆时针方向）作用于锥形齿轮D03，

由此，锥形齿轮 D03 旋转。 

如图 15 所示，当锥形齿轮 D03 沿逆时针方向旋转，变速齿轮部分驱动太

阳齿轮A04往相反方向旋转。由太阳齿轮A04得到的旋转力将被直接传送到输

入轴 A10。因此旋转力可以从车轮被传送到自行车链。 

通过使用锥形齿轮 D03，移动太阳齿轮 A04 的位置可以使用无数个齿数

比。移动太阳齿轮A04的位置，可以使用与锥形齿轮D03的变速齿轮的不同接

触点。通过改变与锥形齿轮位置的接触点，较大的半径需要较少的动力得到

较低的速度，而小半径提供较高的速度但需要更多动力。 

如图16-19所示，一套齿轮可以用于将太阳齿轮A04沿输入轴A10移动。

所述一套磁性离合器齿轮是位移运动的主要控制者，它是一个由 MCU 控制的

离合器系统。程序化的 MCU 控制流经磁性离合器齿轮的线圈的电流，从而使

磁性离合器齿轮的移动齿轮 D05 与固定齿轮或下部线圈配对。 

情形I：与固定齿轮 D06 配对，移动齿轮 D05 将被驱动沿与固定齿轮相同

的方向旋转。由于固定齿轮连接到内部正齿轮 A02 和构建在主板 A09c 上的传

动轴，当主板 A09c 旋转时，移动齿轮将同时运动。内部正齿轮 A02 提供反作

用力到固定齿轮，并使其沿逆时针方向旋转。由于移动齿轮附着于它上面，
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移动齿轮也沿逆时针方向旋转。经过一系列设置的齿轮后，它驱动螺杆 D02

沿逆时针方向旋转。因此，太阳齿轮 A04 朝主板 A09c 运动。 

情形II：与下部线圈配对，由于下部线圈固定于不转动的主板 A09c，因

此，一旦移动线圈 D05 附着于它，该移动线圈将停止旋转，并促使螺杆 D02

沿顺时针方向旋转。因此，太阳齿轮 A04 远离主板 A09c 移动。 

无智能电话连接的控制过程（图 21 的流程图） 

要控制的部分是太阳齿轮A04的位置改变。改变太阳齿轮A04的位置，内

置于系统的程序化的MCU控制发送到磁性离合器齿轮的信号，从而使螺杆D02

相应地旋转。 

在控制信号被发送到磁性离合器齿轮前，就已通过速度计 B03 收集速度

数据。根据 MCU 上设置的程序，相关信号将被发送到磁性离合器齿轮以用于

控制。 

如流程图所示，0-1 是太阳齿轮 A04 位置的间隔参考。“0”代表最低齿

数比，而“1”代表最高齿数比。越低齿数比提供越慢的旋转速度输出但需要

更少动力，而越高齿数比提供越高旋转速度输出但需更强动力。 

带有智能电话连接的控制过程（图 20 的流程图） 

连接智能电话，可以使用SVT的高级功能和性能。由于太阳齿轮A04的运

动惯态直接反映骑行性能诸如速度、动力、效率和适宜性，等等。因此，SVT

配置的惯态变化越多，它表现得越强大。现在的智能电话比以往的强大很

多，类似于一个可以掌控大量数据处理的微型计算机。用智能电话连接到

SVT，它将接替 MCU 的角色。通过设计一个控制 SVT 的应用程序，可以掌控更

多运行过程，因此，SVT 可以以人性化的方式行使其功能，且变得更互动。 

人性化或所谓的“智能”取决于设计应用程序的编程，应用程序的基本
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功能类似于在 MCU 上设置的程序，控制发送到磁性离合器齿轮的信号。但该

程序将会更复杂，分析大量收集到的数据，更精确地调整太阳齿轮 A04 的位

置。 

诸如速度、坡度和太阳齿轮 A04 的位置等数据将由相关感应器收集。分

析这些数据是一个基于用户预设标准的实时过程。既然它是可变的传动齿轮

箱，诸如齿数比间隔的数目、齿轮变化的惯态等条件可以由客户自定义。所

设计的程序将会通过公式计算所收集到的数据，并自定义变量以决定沿着输

入轴A10移动太阳齿轮A04到恰当位置的时间。因此，可以使用不同齿数比。 

连接智能电话，不仅可以使用自动传动，如果用户喜欢，还可以手动传

动。在手动模式下，用户可以通过应用程序界面改变齿数比。通过应用程序

界面，用于改变齿数比有几个按钮，诸如“加”、“减”。一旦触动某个按

钮，应用程序将发送信号到内置于SVT的 MCU，以改变太阳齿轮 A04的位置。 

为了提供更宽范围齿轮改变的方法，提供声音识别功能。通过使用声音

识别，用户可以用指定的指令对麦克风说话，例如“增加齿数”、“减少齿

数”。因此，可以通过声音引发指令的改变，骑手无需任何物理接触。 

通过通知用户与自行车或齿轮箱相关的信息，可以在应用程序中设计各

种视图。在自行车骑行过程中，用户可以选择他们感兴趣的信息，并显示在

移动电话。诸如速度、坡度、位置、齿数比、骑行路径、距离等信息可以选

择。 

由于系统配置了灯，夜晚出于安全起见，一旦连接智能电话，灯将自动

点亮。用户可以通过应用程序将灯打开或关掉。 

由于智能手机可以连接到因特网，用户可以分享他们的骑行数据到云服

务器。通过实时收集数据，服务器可以控制或跟随 SVT。为了赛车游戏或团
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体赛，登录相关项，任何时候都可以报告或记录他们的表现。 

第二实施方式（图 22-36） 

图 22-36 示出了本申请可变传动齿轮系统的第二实施方式。如图 22-29、

33A、33B和 34，所述可变传动齿轮系统可以包括安装在链轮齿轮安装件A02

上的链轮齿轮 A01。链轮齿轮 A01 可以是由用户的腿通过自行车链或带传送

动力驱动的齿轮。链轮齿轮 A01 可以附着于安装件 A02 上，以接收并传送动

力到 SVT 系统。所述链轮齿轮安装件可以是环形的，并且具有多个开口。锥

形驱动器 A03 与链轮齿轮安装件 A02 可以通过它们间的多个球进行耦合。锥

形驱动器 A03 可以随链轮齿轮安装件 A02 旋转。锥形驱动器 A03 可以是用于

固定和驱动锥形齿轮 A04 绕着车轮主轴 A11 旋转的安装件。 

多个锥形齿轮 A04 可旋转地固定于锥形驱动器 A03 和与锥形驱动器 A03

耦合的锥形固定器 A06 之间。锥形齿轮 A04 可以是可旋转的圆锥形齿轮，当

锥形驱动器 A03 驱动它们时，它们就旋转。每一个锥形齿轮 A04 可以具有主

要圆锥表面和由圆锥表面的较大一端所提供的次要截头锥表面。由于当绕着

传动轴 A11 旋转时 A04a 表面压合于移动轴 A12，两者间的力使得它围绕自己

的轴旋转。 

多根杆固定到所述锥形固定器 A06，所述杆的自由端插入形成于所述锥

形驱动器 A03 上的相应的孔里，以形成连接所述锥形固定器 A06 和所述锥形

驱动器 A03 的多个自由端接头。当锥形驱动器 A03 旋转，旋转力可以传送到

锥形固定器 A06 并驱动锥形固定器 A06 和主轴 A11 旋转。 

从动板A07a可以与锥形齿轮A04的截头锥表面摩擦啮合并旋转，从动安

装件 A07b 可以与从动板 A07a 耦合。主轴 A11 通过从动安装件 A07b 可以旋

转。主轴 A11 通过直接连接到传统车轮轮毂可以用于驱动自行车轮旋转。它
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是用于从 SVT 系统传送旋转到自行车轮的部件。 

从动板 A07a 可以由锥形齿轮 A04 来驱动。当锥形齿轮 A04b 的表面压合

在它上面时，它就会绕轴 A11 旋转。从动板 A07a 的其它功能是传送旋转力到

耦合到其上面的行星驱动齿轮 A08。 

从动安装件 A07b 可以由从动板 A07a 驱动绕轴 A11 旋转，行星驱动齿轮

A08 可以附着到它上面，当它旋转时，动力可以通过行星驱动齿轮 A08 传送

到行星从动齿轮 A09。 

移动轴 A12 可以在其一端具有向外延伸的环形法兰与锥形齿轮 A04 的圆

锥表面在多个接触点上摩擦啮合。移动轴 A12 通过一套齿轮可以沿轴向移

动，以改变接触点的位置。 

所述一套齿轮 A13 可以包括：内部齿轮 A13d，具有外螺纹，该外螺纹与

形成于移动轴 A12 内的内螺纹可螺旋地啮合；由马达驱动的马达齿轮 A13a，

其啮合于内齿轮 A13d 和中心齿轮 A13c 之间。当马达被激活驱动马达齿轮

A13a 顺时针旋转时，内齿轮 A13d 顺时针旋转，移动轴 A12 远离锥形固定器

A06 移动。当马达被激活驱动马达齿轮 A13a 逆时针旋转时，内齿轮 A13d 逆

时针旋转，移动轴 A12 朝锥形固定器 A06 移动。 

从动安装件A07b可以通过行星齿轮系统与主轴A11耦合。行星齿轮系统

可以包括：附着于从动安装件 A07b 的行星驱动齿轮 A08；多个分别绕着多条

补充轴旋转的行星从动齿轮 A09，该补充轴固定于沿主轴 A11 径向延伸的多

个叶片；以及安装于外壳的行星内齿轮 A10。行星驱动齿轮 A08 适应于与行

星从动齿轮 A09 啮合并驱动行星从动齿轮 A09，行星从动齿轮 A09 与行星内

齿轮 A10 啮合。 

移动轴 A12 可以由所述一套齿轮驱动，并无旋转地沿平行于轴向的方向
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移动，它提供反作用力到锥形齿轮 A04。它的位置的改变是为了改变与锥形

齿轮 A04 的圆锥表面的接触点。由于沿着圆锥的切面面积有无限半径变化，

所以通过改变接触点可以得到无限齿数比。 

所述一套齿轮 A13 可以用来增速传动并放大改变轴 A12 位置的动力。具

有微型控制器的小型马达或手动导线系统可以用来驱动它。 

固定器 C01 可以用于固定齿轮 A10，并防止其随机箱 C02 和 C03 旋转。 

系统机箱 C02 可以用于保护里面的机械部件，并传递来自固定器 C01 的

固定力到 C03。由于它设计为由客户定制，所以易于改变。自选打印可以印

于机箱上。通常，有多种形状和外观可以选择。 

行星固定齿轮箱 C03 可以用于通过来自固定器 C01 的固定力来固定齿轮

A10。 

操作（参见图 20-32） 

SVT 的操作主要分为三部分，即移动机制、SVT 系统和行星齿轮系统。

它们以它们之间的齿轮的“驱动和被驱动”的关系运动。 

1. 移动机械部件（参见图 20 和 343） 

SVT 的部件改变移动轴 A12 和锥形齿轮 A04 的接触点，从而获得各种齿

数比。蓝牙传输技术可以用于控制移动部件和计速器。当感应到速度并传输

到移动电话应用程序时，应用程序上设置的程序将决定使用的齿数比。相关

信号将被发送到控制器并激活马达驱动传动轴和齿轮 A13a。 

当齿轮A13a旋转，齿轮A13b将通过连接A13c被驱动沿相同方向旋转。

由于齿轮 A13d连接到A13a和A13b，它绕着轴旋转并驱动移动轴A12通过两

者间的螺纹沿着轴向运动。因此，接触点可以改变。 

2. SVT 系统（参见图 31 和 342） 
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SVT 代表智能可变传动。它将锥形齿轮 A04 用于动力传输。由于圆锥的

切面面积是无限的，通过接触圆锥表面的点，可以获得不同齿数比。 

通过改变轴 A12 和锥形齿轮 A04 之间的接触点，锥形齿轮 A04 可以获得

各种旋转速度，它直接驱动从动板 A07a 和安装件 A07b 的旋转。因此，在这

个过程中可以获得齿数比。 

3. 行星齿轮系统（参见图 31 和 341） 

行星齿轮用于将动力从 SVT 传送到自行车轮。它为 SVT 中的“驱动和被

驱动”过程减少摩擦力。从 SVT 传送的动力可以被放大并加速驱动车轮旋

转。 

微控制单元“MCU”是通过响应感应器检测到的速度、坡度和踏板力以

控制移动轴位置的大脑。有两种可以控制系统的方法。一个方法是基于预设

在内置 MCU 的程序，而另一个方法是通过蓝牙 4.0 技术连接使用移动电话应

用程序。 

一旦安装了 SVT 系统，可以连接或不连接移动电话。连接了移动电话应

用程序，由于在应用程序上可以设置高级特征和计算，所以可以使用 SVT 的

高级功能。 

无移动应用程序 

SVT 主要由内置 MCU 上设置的程序控制。SVT 是一个无限齿轮传动系

统。它所能配置的齿数比的数目取决于MCU上设置的程序。没有连接移动电

话时，系统可以配置预设的齿数比间隔数目。例如，可以在 0-1 之间设置 6 个

间隔。这意味着移动轴 A12 的位置 0、0.2、0.4、0.6、0.8、1，其中“0”和

“1”分别是移动范围的最小点和最大点。移动轴 A12 的位置 “0”是需要较

少动力但得到较低速度的齿数比，而位置“1”则是需要较强动力但得到较高
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速度的齿数比。 

带有移动应用程序 

连接了移动电话，由于现在移动终端的强大，可以使用 SVT 的更高和先

进的性能。连接智能电话，它将接替 MCU（Machine Control Unit，机器控制单

元）的角色。有智能元件的加入，SVT 可以以更人性化的方式行使职能。例

如，可以包括齿数比间隔数目的设定、齿轮变化惯态、在移动屏幕上实时显

示可理解的响应，以及通过因特网进行数据分享等。 

无智能电话连接的控制过程（图 36 的流程图） 

要控制的部分是移动轴A12的位置改变。改变移动轴A12的位置，可以使

用内置于系统控制器的程序化的 MCU。信号将被发送到附着于可逆时针或顺

时针旋转的齿轮 A13a 的马达，以改变移动轴 A12 的位置。 

如流程图所示，“0-1”是移动轴 A12 的位置的间隔参考。“0”代表最

低齿数比，而“1”代表最高齿数比。较低齿数比提供较低旋转速度输出但需

要较少动力，而较高齿数比提供较高旋转速度输出但需要更强动力。 

带有智能电话连接的控制过程（图 35 的流程图） 

连接了智能电话，可以使用 SVT 的先进功能和性能。由于移动轴 A12 的

运动惯态直接反映骑行性能诸如速度、动力、效率和适宜性，等等。因此，

SVT 配置的惯态变化越多，它表现得越强大。现在的智能电话比以往的强大

很多，类似于一个可以掌控大量数据处理的微型计算机。用智能电话连接到

SVT，它将接替 MCU 的角色。通过设计一个控制 SVT 的应用程序，可以掌控更

多运行过程，因此，SVT 可以以人性化的方式行使其功能，且变得更互动。 

人性化或所谓的“智能”取决于设计应用程序的编程，应用程序的基本

功能类似于在MCU上设置的程序，即，控制发送到与齿轮A13 a连接的马达的
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信号。但该编程会更复杂，要分析大量收集到的数据，更精确地调整移动轴

A12 的位置。 

诸如速度、坡度和移动轴 A12 的位置等数据将由相关感应器收集。分析

这些数据是一个基于用户预设标准的实时过程。既然它是可变的传动齿轮

箱，诸如齿数比间隔的数目、齿轮变化的惯态等条件可以由客户自定义。所

设计的程序将会通过公式计算所收集到的数据，并自定义变量以决定沿着主

轴 A11 移动移动轴 A12 到恰当位置的时间。因此，可以使用不同齿数比。 

连接智能电话，不仅可以使用自动传动，如果用户喜欢，还可以手动传

动。在手动模式下，用户可以通过应用程序界面改变齿数比。通过应用程序

界面，用于改变齿数比有几个按钮，诸如“加”、“减”。一旦触动某个按

钮，应用程序将发送信号到内置于 SVT 的 MCU，以改变移动轴 A12 的位置。 

为了提供更宽范围齿轮改变的方法，提供声音识别功能。通过使用声音

识别，用户可以用指定的指令对麦克风说话，例如“增加齿数”、“减少齿

数”。可以通过声音引发指令的改变，骑手无需任何物理接触。通过通知用

户与自行车或齿轮箱相关的信息，可以在应用程序中设计各种视图。在自行

车骑行过程中，用户可以选择他们感兴趣的信息，并显示在移动电话上。可

以选择诸如速度、坡度、位置、齿数比、骑行路径、距离等信息。 

由于系统配置了灯，夜晚出于安全起见，一旦连接智能电话，灯将自动

点亮。用户可以通过应用程序将灯打开或关掉。 

由于智能手机可以连接到因特网，用户可以分享他们的骑行数据到云服

务器。通过实时收集数据，服务器可以控制或跟随 SVT。为了赛车游戏或小

组赛，登录相关项，任何时候都可以报告或记录他们的表现。 

已通过特别参考几个优选实施方式，示出和描述了可变传动齿轮系统，
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应当注意的是，还可以在不脱离所附权利要求书范围的情况下，作出各种其

他变化和修改。 
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权  利  要  求  书 

1. 一种用于自行车的可变传动齿轮系统，该系统包括： 

（a） 由链齿轮驱动的主板； 

（b） 多个锥形齿轮，所述锥形齿轮可分别在多个固定于主板的传动轴上

旋转，每个所述锥形齿轮包括变速齿轮和从动齿轮，所述从动齿轮

与固定在齿轮箱的第一内部正齿轮相啮合；以及 

（c） 中心太阳齿轮，该太阳齿轮可与车轮的输入轴一起旋转以驱动车轮

旋转，所述太阳齿轮与所述锥形齿轮的变速齿轮相啮合，并通过螺

杆使所述中心太阳齿轮适应沿输入轴的轴向移动；其中，当所述链

齿轮沿逆时针方向旋转时，所述主板和锥形齿轮沿逆时针方向旋转

，并驱动所述太阳齿轮和输入轴沿顺时针方向旋转。 

2. 根据权利要求 1 所述的可变传动齿轮系统，进一步包括一套磁性离合器齿

轮，其与一套用于驱动所述螺杆的中间齿轮相啮合，所述磁性离合器齿轮

包括移动齿轮和夹于第一和第二线圈的固定齿轮，并且可在一固定于主板

上的销上旋转，所述第一线圈固定在主板上，所述固定齿轮被固定于第二

线圈上并与第一内部正齿轮相啮合，而移动齿轮可以沿固定齿轮和第一线

圈之间的销移动，其中，当所述移动齿轮与固定齿轮配对时，所述移动齿

轮沿逆时针方向旋转，并驱动所述螺杆沿逆时针方向旋转，从而使太阳齿

轮朝主板移动，当移动齿轮与第二线圈配对时，所述螺杆沿顺时针方向旋

转，而太阳齿轮远离主板移动。 

3. 根据权利要求 2 所述的可变传动齿轮系统，其中，该套中间齿轮包括与移

动齿轮相啮合的外齿轮和环形齿轮，所述环形齿轮具有与外齿轮相啮合的

外齿和与固定在每个螺杆上的内齿轮相啮合的内齿。 

4. 根据权利要求 1 所述的可变传动齿轮系统，进一步包括一个或多个发电机

，每个所述发电机具有一齿轮与固定在齿轮箱的第二内部正齿轮相啮合，

用以发电。 

5．根据权利要求 2 所述的可变传动齿轮系统，进一步包括速度计，用以收集

旋转速度，该旋转速度将会传送到用于计算和控制太阳齿轮的移动电话程序
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里。 

6. 根据权利要求 2 所述的可变传动齿轮系统，进一步包括蓝牙控制器，以实

现控制和传输数据的需求。 

7. 根据权利要求 2 所述的可变传动齿轮系统，进一步包括内置机器控制单元

，用控制太阳齿轮位置的程序来设置该内置机器控制单元。 

8. 根据权利要求 2 所述的可变传动齿轮系统，进一步包括对数据进行实时分

析的移动电话程序，所述数据包括为控制太阳齿轮位置而用感应器检测的速

度、坡度和太阳齿轮位置。 

9. 根据权利要求 1 所述的可变传动齿轮系统，其中，提供多个轴承于所述主

板和所述输入轴之间。 

10. 根据权利要求 1所述的可变传动齿轮系统，其中，三个锥形齿轮可分别在

固定于主板的三个传动轴上旋转。 
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图 1D 
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图 2A 

截面 A-A 
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图 2B 

截面 B-B 

截面 A-A 
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图 2C 

截面 C-C 

截面 A-A 
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图 2D 

截面 D-D 

截面 A-A 
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图 2E 

截面 E-E 

截面 A-A 
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图 2F 

截面 F-F 

截面 A-A 
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图 2G 

截面 G-G 

截面 A-A 
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图 2H 

截面 H-H 

截面 A-A 
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图 6C 

 

图 7 

线圈 

位置 2 位置 1 

固定齿轮 移动

齿轮 

线圈 

移动

齿轮 
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图 11 
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图 17 
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图 18 

移动齿轮 

情形 II 情形 I 
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图 19 
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图 20 
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图 21 

HK 1203122 A

58



 

{XMUTL-1501-HKSHT/00359890v1} 33 
 

 

图 22 

 

图 23 
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图 24 
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图 25 
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图 26B 

截面 A-A 
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图 27B 

截面 B-B 
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图 28B 

截面 C-C 
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图 29B 

截面 D-D 
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图 30 

移下 

移上 
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图 31 

截面 E-E 
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图 36 
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