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二级径齿差行星轮传动机构

(57)摘要

二级径齿差行星轮传动机构，包括输出轮系

中的太阳轮和输入轮系中的转臂、A、B行星轮、固

定齿圈。A、B行星轮都是直径一大一小的双联行

星轮，同时都安装在转臂上，大的双联行星轮作

为输入轮，小直径双联行星轮作为输出轮。这种

直径有差异、齿数有多有少区别的二级双联行星

轮传动机构，明显增加了输入转矩，提高了传动

效率。可广泛应用于交通、冶金、国防、矿山、轻

纺、水电、机器人、建筑工业、机械工具、农机等领

域的机械传动中，更好满足节能降耗，环境改善

的需求。
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1.二级径齿差行星轮传动机构，包括输出轮系中的太阳轮(1)、输出轴(2)、和输入轮系

中的输入轴(3)、转臂(4)、A行星轮(5)、B行星轮(6)、固定齿圈(7)，其特征是：所述的A行星

轮(5)和B行星轮(6)都安装在转臂(4)上，所述的A行星轮(5)和B行星轮(6)都是同轴一体、

直径一大一小、齿数一多一少的双联行星轮，其中，A行星轮(5)的小直径、齿数少的双联行

星轮与太阳轮(1)啮合，大直径、齿数多的双联行星轮与B行星轮(6)的小直径、齿数少的双

联行星轮啮合，B行星轮(6)的大直径、齿数多的双联行星轮与固定齿圈(7)啮合。
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二级径齿差行星轮传动机构

[0001] 技术领域：本实用新型属于行星轮系传动领域，具体是一种在转臂上安装两个行

星轮且两个行星轮直径都是有大小差异、齿数有多有少区别的双联行星轮作为主导传动构

件的二级径齿差行星轮轮传动机构。

[0002] 背景技术：目前，公知的2K-H型行星轮系传动，行星轮不是主导传动构件，没有采

用转臂上安装两个同轴一体的行星轮且两个行星轮都是直径分大小的双联结构的，不能实

现输入转矩的二次增加，达不到输入转矩的最大化，传动效率不能明显提高。

[0003] 发明内容：为了改变技术现状，本实用新型采用转臂上安装两个同轴共体、直径分

大小差异、齿数有多有少区别的双联行星轮作为主导传动构件，其中直径大、齿数多的双联

太阳轮作为输入轮，直径小、齿数少的双联行星轮轮作为输出轮。发明目的：增加输入转矩，

提高传动效率。

[0004] 本实用新型为解决技术问题所采用的技术方案是：二级径齿差行星轮传动机构，

包括输出轮系中的太阳轮1、输出轴2、和输入轮系中的输入轴3、转臂4、A行星轮5、B行星轮

6、固定齿圈7，其特征是：所述的A行星轮5和B行星轮6都安装在转臂4上，所述的A行星轮5和

B行星轮6都是同轴一体、直径一大一小、齿数一多一少的双联行星轮，其中，A行星轮5的小

直径、齿数少的双联行星轮与太阳轮1啮合，大直径、齿数多的双联行星轮与B行星轮6的小

直径、齿数少的双联行星轮啮合，B行星轮6的大直径、齿数多的双联行星轮与固定齿圈7啮

合。

[0005] 本实用新型的有益效果是：传动结构和传动形式创新，常规传动比下，传动效率明

显提高，试验证明达到了发明目的。

[0006] 附图说明：下面结合说明书附图对本实用新型作进一步说明。

[0007] 图1是本实用新型的主示意图。

[0008] 图2是本实用新型的左视图。

[0009] 在图1、图2中，1.太阳轮，2.输入轴，3.输出轴，4.转臂，5.A行星轮，6.B行星轮，7.

固定齿圈。

[0010] 具体实施方式：在图1、图2、所示的实施例中，转臂4通过输入轴3的工作力驱动B行

星轮6的大双联行星轮与固定齿圈7啮合，B行星轮6转动，B行星轮6的小双联行星轮与A行星

轮5的大双联行星轮啮合，A行星轮5转动，A行星轮5的小双联行星轮与太阳轮1啮合，太阳轮

1及输出轴2转动，实现整个二级径齿差行星轮传动机构的增速运动；如果把输入轴2、太阳

轮1作为输入轮系，转臂4及输入轴3变为输出，那么，A行星轮5的大直径双联行星轮与太阳

轮6啮合，小直径双联行星轮与B行星轮6的大直径双联行星轮啮合，B行星轮6的小直径双联

行星轮与固定齿圈7啮合，实现整个二级径齿差行星轮传动机构的减速运动。

[0011] 本实用新型核心技术是：一个转臂4上安装两个(或两个以上)直径分大、小的A、B

双联行星轮5、6的结构设置，这种结构设置，在常规传动比情况下，增加了输入转矩，提高了

动力传递能力，这是因为：首先，大直径齿数多的轮、输入，小直径、齿数少的轮作为输出，这

本身就增加了输入转矩。其次，行星轮5、6虽然都是变形杠杆，但是，受力情形却不同，如果

只有一个B行星轮，(增速传动时)大直径双联行星轮与固定齿圈7的啮合点为瞬时支点，支
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点到轴心的距离(大半径)为动力臂，大半径加小半径的距离为阻力臂，显然阻力臂大于动

力臂；如果再安装一个A行星轮，A行星轮轴心是支点，大直径双联行星轮半径是动力臂，小

直径双联行星轮半径是阻力臂，显然，阻力臂小于动力臂，实现了输入转矩的二次增加，因

此，可以安装多个A双联行星轮5这样结构的双联行星轮。另外，在行星轮系传动比公式：n1-

nH/n3-nH＝-Z3/Z1中(其中n3定轴太阳轮转速、n1动轴太阳轮转速、nH转臂转速、Z3定轴太阳轮

齿数、Z1动轴太阳轮齿数、-转向)，由于必须把转速数值的大小连同它的符号一同代入式运

算，所以，传动比最终计算结果为：1+Z3/Z1，1是个常数，行星轮不参与传动比计算，所以，行

星轮无论怎样改变，对传动比计算结果影响并不大，这对于常规传动比情况下，提高输入转

矩依然是理想选择。

[0012] 为受力均匀和转动平稳，转臂4及行星轮5、6是几个对称或均匀安装。
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图1

图2
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