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         宁波博银谐波科技有限公司成立于 2022 年，是一家集高精密谐波减速器设计、研发、生产、销售、服务于一体的数字

化管理企业。

         拥有 YCS、YCSG、YCD、YHS、YHD 五大系列，产品被广泛用于机器人、航空航天、数控机床、医疗等前沿领域。

         构建的数字化研发中心，掌握从原材料到工艺制造的全套核心技术；引入国际一流的加工、检测设备，确保产品具

有高可靠、高精度、高扭矩、高寿命、高传动等优势。

         在创新研发上，先后与中南大学、重庆大学建立战略关系，全方位合作协同，快速响应市场需求，提升客户效率，赋能

行业发展。
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做全球领先的机器人谐波智造企业
Be the world's leading robot harmonic intelligent 
manufacturing enterprise



为机器人植入博银智能谐波减速器—与机器人和谐共生。

为机器人企业提供定制化解决方案—与客户和谐共生。

推动人类和机器人美好共生新时代—与未来和谐共生。

以此作为我们永恒的事业，并共同分享成果。
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博银谐波 和谐共生
BOYIN DRIVE HARMONIOUS SYMBIOSIS

博银使命
BOYIN MISSION关于

我们

让他们,灵动如人！

机器人时代已拉开序幕，且永不落幕,

人机共生，是终极美好的世界。

博银致力于谐波传动，

让机器人本体更精准、更智慧，灵动如人，

让人类的生活更安全、更美好，人机和谐。

BOYIN-ROBOT ACT AS HUMANS

博银愿景
BOYIN VISION关于

我们
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以德为本

创新为魂

业绩为荣

博银价值观
BOYIN VALUES关于

我们

我们对德的定义是：诚信、责任、激情、团队、不以权谋私；无论是我们自己，还是企业，良好的品德是

我们立身、立业之本。

创新是一个企业的核心能力，是企业发展的灵魂，也是我们成长和走向成功的内在驱动力；只有将

创新意识融入我们的血液，才能不断提升我们的能力与价值；只有将创新的思维植入到我们工作的

方方面面，才能提升我们绩效，才能使企业永葆生机，健康持续地发展。

业绩的取得是我们发自内心的渴望和行为上努力的结果，业绩的高低是我们个人能力发挥与价值

实现的直接体现；优秀的业绩来自于我们对“盯、拼”精神的坚持不懈，优秀的业绩会增加我们和团

队的自信和荣耀；只有不断用业绩目标激励自己，才能鞭策我们不断成长，充分开发我们的潜力，促

使我们取得更大的成就。

◎ 研发流程

博银谐波研发团队以理论计算为主，并通过有限元分析，结合检测系统获得大量的测试数据，对齿形、结构进行更精进的优化，

使产品各项特征稳定、可靠。

◎ 工艺优势

柔轮作为谐波减速器的关键构件，我们使用进口的优质材料，并通过制程过程中多工序热处理工艺以及特殊的表面处理，提升

柔轮的力学性能，从而保证产品的可靠性及稳定性，使谐波减速器的寿命得到了极大的提高。

理论设计 仿真分析

生产制造 数据检测

结构优化 测试数据

装配测试 批量生产
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研发制造关于
我们

让他们灵动如人
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高精度珩磨机

高精度插齿机

高精度三坐标 高精度齿轮检测仪

谐波减速器性能测试台
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谐波减速器疲劳寿命试验台
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高精度数控车床

高精度多面体磨床高精度滚齿机

高精度慢走丝

让他们灵动如人关于
我们 生产设备

让他们灵动如人关于
我们 检测设备



波发生器

刚轮

柔轮

谐波传动是由美国发明家 C.W.Musser 于 1955

年发明创造的，通过利用柔性工作构件的弹性

变形进行运动或动力传递的一种新型传动方

式，颠覆了机械传动采用刚性构件的模式，从而

获得了一系列其它传动所难以达到的特殊功

能，由于中间柔性构件的变形过程基本上是一

个余弦的对称谐波，因此而得名。

◎ 谐波齿轮传动原理

◎ 谐波齿轮传动减速原理

谐波齿轮传动减速原理是利用柔轮、刚轮和波发生器的相对运动，主要是柔轮的可控 弹性变形来实现运动和动力传递的。波

发生器内的椭圆形凸轮在柔轮内旋转使柔轮产生变形，在波发生器的椭圆形长轴两端处的柔轮轮齿和刚轮轮齿进入啮合时，

短轴两端处的柔轮轮齿与刚轮轮齿脱开。对于波发生器长轴和短轴之间的齿，沿柔轮和刚轮周长的不同区段内处于逐渐进入

啮合的半啮合状态，称为啮入。处于逐渐退出状态，称为啮出。当波发生器的连续转动时，柔轮不断产生形变，使两轮轮齿在啮

入、啮合、啮出和脱开四种运动不断改变各自原来的工作状态，产生错齿运动，实现了主动波发生器到柔轮的运动传递。

当波发生器装入柔轮后，迫使

柔轮的剖面由原先的圆形变

成椭圆形，其长轴两端附近的

齿与刚轮的齿完全啮合，而短

轴两端附近的齿则与刚轮完

全脱开

刚轮固定，波发生器按顺时针

方向旋转，柔轮产生弹性变

形，与刚轮啮合的齿轮位置则

按逆时针方向顺序移动

波发生器向顺时针方向旋转

180 度后，柔轮仅向逆时针方

向旋转一个齿

波发生器旋转 360 度（一圈）

后，柔轮向逆时针方向旋转了 2

个齿

谐波传动原理技术
资料

让他们灵动如人
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博银谐波研发团队通过前期的技术研发，开发出新一代的谐波减速器齿形并申请了专利，双圆弧“W”型齿形的研制成功，解

决了传统渐开线齿形柔齿和刚齿啮合时容易发生干涉而导致齿轮过早磨损的问题，精度保持时间短等问题。

◎ 技术特点

我们通过长期的实验测试，设计出通用性较高的一种齿形，
“W”型齿，该齿形运用有限元分析，在双圆弧齿形的基础上

设计而成，具有啮合性好、接触应力小、噪音低、寿命长、运行
平稳的特点。

我们研制出特殊的柔轮材料，经过特殊的强化处理，使柔轮
具有很高的疲劳强度和疲劳寿命，钢轮选择了高强度的球
墨铸铁，提高了零件整体的强度和韧性，齿部也增强了很好
的耐磨性。

我们在原有的加工工艺上对柔轮内孔增加了精整加工，使柔
轮整体的圆度和圆柱度得到了极大的提高，精整加工产生的
网纹，也为波发生器长期的运转提供了更好的润滑基础。

针对谐波减速器三大件（钢轮、柔轮、凸轮）的加工，我们全
部引进了进口设备，包括超高精度数控插齿机、四轴联动滚
齿机、超精密多面体磨床等，对产品的精度及稳定性提供了
很好的保证，同时在产能上得到了极大的提升。

我们前期对谐波减速器的齿形以及整体零部件进行设计，通
过有限元仿真分析，预测出机械系统的性能、运动范围、碰撞
检测、峰值载荷以及计算有限元的输入载荷等，通过后，加工
成型，后期经过一些列的测试，包含磨合测试、负载测试、疲
劳测试等长期验证，达到我们的各项严格的数据才算完成，
否则需回到前期设计阶段。

我们生产的每一台谐波减速器在出厂前经过一些列严苛的
检测，包含三坐标尺寸测量、齿轮检测仪齿形分析、背隙、传
动误差、传动效率等测试，经过各项严格的测试后，产品最终
到达客户手中。

我们对来料、加工、组装、测试等都实现全程监控，包含来料
前的材料成分分析、金相检测，加工中的各项数据检测、组装
时的齿形分析、装配检测，负载、疲劳、背隙、传动精度等测
试，通过以上各项严格监控，确保博瑞银出厂的每一台谐波
减速器都是合格品

针对客户定制的谐波减速器，我司安排专人对接、通过一对
一沟通，最终达成无误的方案，使定制的产品在品质上和交
期上得到极大的提升。

齿形 材料

工艺 加工设备

设计验证 过程监控

产品检测 定制产品

精度提升 30%

精度维持更久

寿命超过 15000 小时

提升动作精度

延缓精度疲劳

延长谐波寿命

数字精算防抖齿形，减少应力，运行更精准

数字精算柔轮力学，防止跳齿，运行更平稳

数字精算润滑结构，降低磨损，运行更持久

◎ 博银谐波致力于攻克行业核心难题：
防抖持续优化，提升谐波减速器三大价值，独创数字防抖齿形，从源头解决谐波抖动难题

0° 90° 180° 360°
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减速比 结构代码 连接方式 特殊规格规格代号机型名称

C：表示整机
P：表示部件 Ⅰ：一体凸轮型

Ⅱ：十字滑块连轴型

Ⅰ：标准型
Ⅱ：十字滑块连轴型
Ⅲ：筒型中空型
Ⅳ：实轴输入型

C：表示整机
P：表示部件

C：表示整机
P：表示部件 Ⅰ：标准型

空白=标准品
SP=定制型

空白=标准品
SP=定制型

空白=标准品
SP=定制型

—
—

—

——

—

——

—

—

—

—

—

—

◎ 机型名称

由我司英文缩写、柔轮形状、柔轮长度及扭矩 4 部分组成

1. 字母“Y”为我司英文缩写。

2. 柔轮形状分为杯形（cup）和中空礼帽形（Hollow）两类。杯形柔轮用大写字母 C 表示，中空礼帽形柔轮用大写

字母 H 表示。

3. 柔轮长度分为标准（standard）和短筒（dwarf）两类。标准柔轮用大写字母 S 表示，短筒柔轮用大写字母 D 表示。

4. 扭矩分标准与高扭矩 2 类，高扭矩用 G 表示，否则为标准型。

◎ 减速比

减速比由柔轮和刚轮的齿数决定

柔轮齿数：Zr

刚轮齿数：Zg

示例

柔轮齿数：100

刚轮齿数：102

产品编号由机型名称、规格代码、 减速比、 结构代号及连接形式五部分组成， 各部分之间用 “ －”连接。谐波齿轮

减速器按照柔轮的形状可分为杯形与中空礼帽形两大类，每类根据柔轮长度又分为标准和短筒两种型号。同一种

机型包括若干传动比。

规格代号

谐波齿轮节圆直径

14 17 20 25 32 40

35.6 43.2 50.8 63.5 81.3 101.6

输入：波发生器

输出：柔轮

固定：刚轮

Zr-Zg
Zr

1
R减速比Ⅰ= =

输入：波发生器

输出：柔轮

固定：刚轮

100-102
100

1
R

-1
50减速比Ⅰ= = =

输入：波发生器

输出：刚轮

固定：柔轮

Zg-Zc
Zg 

1
R减速比Ⅰ= =

◎ 结构代号

减速器的结构代号分为整机（Complete）和部件（Part）两类。整机用大写字母 C 表示，部件用大写字母 P 表示

◎ 连接方式

I 型：标准型，输入轴与凸轮内孔配合，通过平键连接

Ⅱ型：十字滑块联轴节型，输入轴与凸轮采用十字滑块连轴连接

Ⅲ型：筒形中空型，输入轴与中空凸轮通过螺钉连接。

IV 型：实轴输入型

◎ 特殊规格

1.Z+ 轴孔径

2.LW: 轻量型

如：-Z11,-Z22，选择轻量型谐波则用 LW

输入：波发生器

输出：刚轮

固定：柔轮

102-100
102

1
R

1
51减速比Ⅰ= = =

◎ 产品编号有机型名称、规格代号、减速比、结构代号和连接方式组成

◎ 编号规则

编号规则技术
资料

让他们灵动如人
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◎ 额定转矩

输入转速为 2000r/min 时所允许输出端的连续负

载转矩。

◎ 启动停止时允许最大转矩

在启动停止时产生的大于正常负载的最高允许值。

◎ 平均负载允许最大值

根据输入转速和转矩变化而计算出的负载平均值，

该负载平均值不可超过额定表值。

◎ 瞬间允许最大转矩

在通常负载转矩、启动停止时的负载转矩以外，存在

的无法预估的来自外部的冲击转矩的最大允许值。

◎ 启动转矩

空载启动时，所需施加的外力 

◎ 传动精度

在工作状态下，输入轴单向旋转时，输出轴的实际转

角与相对理论转角的接近程度。

◎ 扭转刚度

在扭转力矩的作用下，构件抗扭矩变形的能力，或额

定负载转矩与切向弹性变形转角之比值。

◎ 空程

在工作状态下，当输入轴由正向改为反向旋转时，输

出轴在转角上的滞后量。

◎ 背隙

将输出端与减速器壳体均固定，在输入端施加 ±2%

额定转矩顺时针和逆时针方向旋转时，减速器输入

端产生的一个微小角位移。

◎ 设计寿命

在输入转速为 2000r/min 时，输出转矩为额定转矩

的情况下，减速器的寿命。

型号的选定请根据以下的流程图进行
任何一个数值超过额定表的数值时，都请重新考虑大一个

的型号，或考虑降低负载转矩等条件。一般来讲，伺服系统

几乎没有带着一定的负载连续运转的状态。输入转速和负

载转矩会发生变化，起动、停止时也会有较大的转矩作用。

此外，还会出现无法预期的冲击转矩。

◎ 负载转矩模式的确认
首先必须掌握负载转矩的模式。请确认下图所示的各规格

Tn（Nm）

tn（sec）

nn（r/min）

T1、t1、n1

T2、t2、n2

T3、t3、n3

T4、t4、n4

no max

ni max

L10＝L（时间）

TS、tS、nS

t1 t2 t3 t4 tn

T4

T2

T1 Tn

※n1, n1, nn为平均值。

n3

n2

n4

nn

时间

时间

+      

负
载
转
矩 

输
出
转
速

_

计算出各负载转矩模式的数值

负载转矩

时间

输出速度

通常运转模式

启动时

正常运转时

停止（减速）时

停机时

最高转速

最高输出转速

最高输入转速

（通过电动机等进行限制）

冲击转矩

施加冲击转矩时

要求使用寿命

根据负载转矩模式计算出向谐波减速器输出侧施加的平均

负载转矩：Tav(Nm)

Tav =
3 33n1 T1

3TnT2+ +

++

n2

nnn2

nn××

× ×

×

×

× ××t2

tnt2

tn

n1 t1
...

...t1

根据以下条件暂时选定型号Tav≤平均负载转矩的容许最

大值（参照各系列的额定表）

计算出平均输出转速：no av(r/min)

确定减速比（R）

ni max会根据电动机等进行限制：

根据平均输出转速(no av)和减速比（R)计算出平均输入转

速：ni av(r/min)

ni av=no av×R

根据最高输出转速（ni max）和减速比（R）

计算出最高输入转速：ni max(r/min)

ni max=no max×R

no av =
n1 + +

+ +
n2 nn

× ×

t2

t2 × tn

tnt1

...
...

t1

ni max
no max ≥R

确认暂时选定的型号是否ni av≤容许平均输入转速在额定

表数值之内。      ni max≤容许最高输入转速（r/min)

OK

OK

OK

OK

型号选定

确认T1、T3是否处于额定表起动停止时的容许峰值转矩（

Nm)数值以内

根据施加冲击转矩时的输出转速ns和时间ts,计算出容许次数，

并确认是否符合使用条件

确认Ts是否处于额定表的瞬间顺序最大转矩（Nm）数值以内

104

ns×Rns= ( 转）... ns ≤1.0×104（转）

2×60×t

NG

NG

NG

NG

术语解释技术
资料

让他们灵动如人

选型流程技术
资料

让他们灵动如人
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数控机床

航空航天医疗设备

机器人

行业应用关于
我们

让他们灵动如人
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