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(57)摘要

一种圆锯(100)，包括壳体(102)和设置在所

述壳体内的马达(120)。圆锯还包括与马达的驱

动轴(122)可拆卸地联接并可操作以与其一起旋

转的锯片、以及可旋转地联接到壳体的底板

(140)。底板限定了零平面(164)，在零平面中，锯

片与底板正交。底板能够从零平面沿第一方向旋

转并从零平面沿与第一方向相反的第二方向旋

转。
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1.一种圆锯，包括：

壳体；

马达，所述马达设置在所述壳体内，所述马达具有驱动轴；

锯片，所述锯片与所述马达的所述驱动轴可拆卸地联接并且可操作以与所述驱动轴一

起旋转；以及

底板，所述底板可旋转地联接到所述壳体，所述底板限定零平面，在所述零平面中，所

述锯片与所述底板正交，并且所述底板能够从所述零平面沿第一方向旋转以及从所述零平

面沿与所述第一方向相反的第二方向旋转。

2.根据权利要求1所述的圆锯，其中，所述底板能够沿所述第一方向在0度至50度(0°‑

50°)的范围内旋转，并且沿所述第二方向在0度至3度(0°‑3°)的范围内旋转。

3.根据权利要求2所述的圆锯，所述圆锯还包括与所述底板的第一端相邻的支撑托架，

其中，所述支撑托架将所述底板的第一端连接到所述壳体，其中，所述底板能够绕所述支撑

托架旋转，并且其中，所述支撑托架包括稳定凸片以在所述零平面处与所述底板接合时支

撑所述底板。

4.根据权利要求3所述的圆锯，其中，所述底板包括可压缩垫，所述可压缩垫被构造成

能够在所述底板沿所述零平面对齐时接合所述稳定凸片。

5.根据权利要求4所述的圆锯，其中，所述可压缩垫在与所述稳定凸片接合时轻微压缩

以允许所述底板沿所述第二方向旋转。

6.根据权利要求4所述的圆锯，其中，所述可压缩垫包括弹性垫。

7.根据权利要求6所述的圆锯，其中，所述弹性垫具有未压缩厚度TU，并且所述弹性垫可

压缩到小于或等于99％TU的压缩厚度TC。

8.根据权利要求7所述的圆锯，其中，TC大于或等于85％TU。

9.根据权利要求4所述的圆锯，其中，所述底板包括被构造成能够容纳所述可压缩垫的

凹部。

10.根据权利要求9所述的圆锯，其中，所述底板限定厚度Tb，所述凹部包括深度D，并且D

大于或等于50％Tb。

11.根据权利要求10所述的圆锯，其中，D小于或等于10％Tb。

12.根据权利要求3所述的圆锯，所述圆锯还包括与所述底板的第二端相邻联接的斜角

托架，其中，所述斜角托架将所述底板的所述第二端连接到所述壳体，其中，所述底板能够

绕所述斜角托架旋转，并且其中，所述斜角托架包括可旋转到停止位置的可调节定位螺钉，

在所述停止位置，所述底板被阻止从所述零平面沿所述第二方向旋转。

13.一种圆锯，包括：

壳体；

马达，所述马达设置在所述壳体内，所述马达具有驱动轴；

锯片，所述锯片与所述马达的所述驱动轴可拆卸地联接并且可操作以与所述驱动轴一

起旋转；以及

支撑托架，所述支撑托架从所述壳体延伸，所述支撑托架包括稳定凸片；以及

底板，所述底板可旋转地联接到所述支撑托架，所述底板包括被构造成能够在所述底

板沿着零平面对齐时接合所述稳定凸片的可压缩垫，在所述零平面中，所述锯片垂直于所
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述底板。

14.根据权利要求13所述的圆锯，其中，所述底板能够从所述零平面沿第一方向旋转以

及从所述零平面沿与所述第一方向相反的第二方向旋转。

15.根据权利要求14所述的圆锯，其中，所述底板能够沿所述第一方向在0度至50度

(0°‑50°)的范围内旋转。

16.根据权利要求15所述的圆锯，其中，所述底板能够沿所述第二方向在0度至3度(0°‑

3°)的范围内旋转。

17.根据权利要求13所述的圆锯，其中，所述可压缩垫压缩以允许所述底板沿所述第二

方向旋转。

18.根据权利要求13所述的圆锯，其中，所述可压缩垫包括弹性垫。

19.根据权利要求13所述的圆锯，其中，所述可压缩垫在所述底板中的凹部内固定于所

述底板。

20.根据权利要求20所述的圆锯，其中，在所述可压缩垫安装在所述底板的所述凹部内

时，所述可压缩垫的顶表面与所述底板的上表面齐平。
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具有过旋转特征的圆锯

背景技术

[0001] 本发明涉及圆锯，更具体地涉及包括过旋转特征的圆锯。

[0002] 大多数现有的圆锯通常具有标定斜角功能，该功能允许锯倾斜以对工件进行成角

度的不垂直的切割。通常，使用定位螺钉将锯设置在0°设置。一些现有的锯具有保持基部不

过度倾斜的托架，但是将这些锯设置为真正的0°设置可能是困难的并且有时导致必须弯曲

托架。此外，弯曲的托架使得该托架在这之后无法使用。

发明内容

[0003] 在一个方面中，本发明包括一种圆锯，该圆锯包括壳体和设置在壳体内的马达，该

马达具有驱动轴。圆锯还包括与马达的驱动轴可拆卸地联接并可操作以与其一起旋转的锯

片、以及可旋转地联接到壳体的底板。底板限定了零平面，在零平面中，锯片与底板正交。此

外，底板能够从零平面沿着第一方向旋转并从零平面沿与第一方向相反的第二方向旋转。

[0004] 在另一方面中，本发明包括一种圆锯，该圆锯包括壳体和设置在壳体内的马达，该

马达具有驱动轴。圆锯还包括：与马达的驱动轴可拆卸地联接并可操作以与其一起旋转的

锯片；从壳体延伸的支撑托架，该支撑托架包括稳定凸片；以及可旋转地联接到支撑托架的

底板。该底板包括可压缩垫，该可压缩垫被构造成能够在该底板沿着零平面对齐时接合该

稳定凸片，在零平面中，该锯片垂直于该底板。

[0005] 通过考虑以下详细描述和附图，本公开的其他特征和方面将变得显而易见。

附图说明

[0006] 图1是根据本发明的圆锯的透视图。

[0007] 图2是图1的圆锯的第一侧视图。

[0008] 图3是图1的圆锯的第二侧视图，其中马达盖被移除。

[0009] 图4是图1的圆锯的前视图，示出了以非水平角度定向的圆锯的基板。

[0010] 图5是图1的圆锯的后视图。

[0011] 图6是图1的圆锯的仰视图。

[0012] 图7是图1的圆锯的俯视图。

[0013] 图8是图1的圆锯的另一透视图。

[0014] 图9是在图8中的圆9处截取的图1的圆锯的详细视图。

[0015] 图10是图1的圆锯的详细视图，其中移除了稳定凸片。

[0016] 图11是图1的圆锯的详细视图，其中移除了可压缩垫。

[0017] 图12是图1的圆锯的另一透视图。

[0018] 图13是在图12中的圆13处截取的图1的圆锯的详细视图。

[0019] 在详细解释本发明的任何实施例之前，应当理解，本文描述的实施例在范围或应

用上不限于在以下描述中阐述的或在以下附图中示出的部件的构造和布置的细节。本文描

述的装置能够具有其他实施例并且能够以各种方式实践或执行。而且，应当理解，本文使用
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的措辞和术语是为了描述的目的，而不应当被认为是限制性的。

具体实施方式

[0020] 图1至图7示出了包括壳体102的圆锯100，壳体102具有第一壳体部分104和第二壳

体部分106。如图7中最佳示出的，壳体部分104、106交汇以形成至少部分地沿着纵向轴线

110延伸的接口108。应当理解，壳体部分104、106彼此附接或以其他方式固定(例如，经由多

个诸如螺钉的紧固件、粘合剂、塑料焊接等)。

[0021] 如图3中最佳示出的，壳体102包括内部或马达区域112和手柄区域114。马达区域

112包括具有可旋转驱动轴122的马达120。锯片(未示出)联接到驱动轴122并在操作期间与

驱动轴122一起旋转。图1和图2示出了圆锯包括用于将锯片与驱动轴122可拆卸地接合的锯

片法兰126和锯片锁128(例如，螺栓)。圆锯100还包括固定到或以其它方式设置在壳体102

上的锯片防护装置130。锯片防护装置130至少部分地围绕锯片延伸，以在操作期间保护使

用者免受旋转锯片的伤害，并将锯屑引导到集尘管132中。集尘管132可以联接到真空系统

软管(未示出)。集尘袋(未示出)可以与集尘管132可拆卸地接合。

[0022] 如图7所示，圆锯100包括手柄区域114中的触发器134。触发器134可操作以致动马

达120并使驱动轴122旋转。壳体102的手柄区域114还包括电池插座136，该电池插座136的

尺寸和形状设置成能够容纳可拆卸电池组的至少一部分。电池组可以与电池插座136接合，

并且当电池组与电池插座136接合时，电池组通过电池连接与圆锯100电连接并且可操作地

连接，以向圆锯100的马达120提供电力。可以理解，圆锯100可以通过有绳连接被提供动力。

如图所示，圆锯100还包括前手柄138，该前手柄138固定到或以其它方式附接到壳体102。如

图所示，前手柄138固定到壳体102的手柄区域114并从其延伸。

[0023] 图1至图7示出了圆锯100包括安装到壳体102的底板140。底板140在圆锯100的操

作过程中用作导向件。此外，底板140可相对于壳体102在第一方向上移动或枢转，以改变锯

片的切割深度，并且底板可单独地在第二方向上移动，以改变锯片的切割角度或斜角。如图

6和图7中最佳示出的，并且基于圆锯100使用期间的行进方向，底板140限定前端142和后端

144。应当理解，底板140的前端142邻近前手柄138并在前手柄138下方。底板140的后端144

靠近集尘管132并位于集尘管132的下方。

[0024] 图8至图11示出底板140的后端144通过支撑托架146连接到壳体102。支撑托架146

包括纵向臂148，该纵向臂148从壳体102沿基本平行于纵向轴线110的方向延伸。支撑架146

还包括从纵向臂148垂直延伸的横向凸片150。底板140的后端144包括固定至底板140的铰

链托架152。横向凸片150在后端铰链154处可旋转地连接到铰链托架152。这样，圆锯100的

底板140在连接横向凸片150和铰链托架152的后端铰链154处围绕支撑托架146相对于壳体

102旋转。

[0025] 参照图9，支撑托架146包括稳定凸片156，该稳定凸片156从纵向臂148沿与横向凸

片150相反的方向垂直延伸。稳定凸片156还相对于横向凸片150旋转90度，使得当稳定凸片

150沿X‑Y方向的平面定向时，横向凸片150沿X‑Z方向的平面定向，且纵向臂148沿Y‑Z方向

的平面定向。图9至图10示出了圆锯100包括设置在底板140上的垫158。更具体地，底板140

包括上表面160和从上表面160延伸到底板140中的凹部162。凹部162的尺寸和形状适于容

纳垫158。垫158在凹部162内固定到底板140(例如，使用粘合剂)。如图所示，当可压缩垫158
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安装在形成于底板140中的凹部162内时，垫158的顶表面163与底板140的上表面160平齐或

齐平。垫158抵接稳定凸片156并且支撑稳定凸片156。

[0026] 在一个示例中，垫158是可压缩垫158(例如，弹性垫)，能够由于稳定凸片156施加

在其上的力而压缩并变得更薄。这样，垫158在没有力作用在垫158上时具有未压缩厚度TU，

并且垫158可被作用在垫158上的力压缩到压缩厚度TC。压缩厚度TC小于或等于未压缩厚度

TU的99％，并且压缩厚度TC大于或等于未压缩厚度TU的85％。底板140限定厚度Tb，凹部162

具有深度D。深度D大于或等于厚度Tb的50％。在一些实施例中，深度D小于或等于厚度Tb的

10％。应当理解，当垫158的接触稳定凸片156的区域在由稳定凸片156置于其上的负载或力

的作用下压缩时，垫158的一部分移位以适应该压缩。例如，垫158的外周表面在负载下可向

外凸出以允许垫158压缩。

[0027] 如图4和图5最佳所示，底板140限定了零平面164，在零平面164中，锯片与底板140

正交或垂直。如下面更详细描述的，底板140可在相反方向上旋转通过零平面164。

[0028] 图12和图13示出了底板140的前端142包括联接到底板140的上表面160的斜角托

架170。斜角托架170包括沿铰链轴线174(如图7所示)与后端铰链154对齐的前端铰链172。

斜角托架170还可包括调节器176和斜角指示器178。可松开调节器176以允许底板140绕延

伸穿过铰链154、172的铰链轴线174旋转。斜角托架170还包括定位螺钉180，该定位螺钉180

用于相对于壳体102调节底板140以确保底板140以零度(0°)的斜角沿零平面164对准。

[0029] 在使用期间，参考图4和图5，底板140可以绕铰链轴线174从零平面164在第一方向

上旋转，如箭头182所示，并且从零平面164在第二方向上旋转，如箭头184所示。第二旋转方

向与第一旋转方向相反。如图4所示，底板140可以在第一方向上在0度至50度(0°‑50°)的范

围内旋转。底板140还可以在与第一方向相反的第二方向上在0度至3度(0°‑3°)的范围内旋

转。应当理解，当力经由稳定凸片156施加到垫158上时，垫158压缩，以允许底板140沿第二

方向旋转。底板140可以在第二方向上过旋转或过行进以达到真实的零度(0°)斜角。然后，

使用定位螺钉180，底板140可被调回到零平面164。照此，底板140是可调节的，使得锯片以

零度(0°)斜角尽可能接近垂直于或正交于底板140，同时仍允许稳定凸片156接触底板140

以帮助支撑底板140的后部区域。在没有垫158的情况下，稳定凸片156将需要被弯曲以免底

板阻挡，并且无法提供任何额外的底板稳定性。

[0030] 尽管已经参考某些优选实施例详细描述了本发明，但是在所描述的本发明的一个

或多个独立方面的范围和精神内存在变化和修改。

[0031] 本发明的各种特征在以下权利要求中阐述。
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说　明　书　附　图 4/10 页

10

CN 118176075 A

10



图5
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图6
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图7
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图8

图9
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