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【57】申請專利範圍
1.　一種用於連續沖壓模具移料的夾爪傳送機構，適於重覆地將一道次成形工件由一第一位
置往一第一方向移動至一第二位置，該夾爪傳送機構包含：一前臂，其臂身平行於該第

一方向且設置於該第一位置的前側；一後臂，其臂身平行於該第一方向且設置於該第一

位置的後側；一對夾爪單元，其包含一對分別固定於該前臂與該後臂的基座、一對分別

設置於該對基座上的緩衝單元和一對分別螺設於該對緩衝單元上的固持單元，每一基座

與對應的緩衝單元之間具有滑動結構和限位裝置，該滑動結構之滑動方向的直立投影面

係垂直於該第一方向的直立投影面，該限位裝置限定該緩衝單元相對於該基座的滑動行

程上的起始及終止位置並以一彈性件將該緩衝單元定位於該滑動行程的起始位置，每一

固持單元具有一接觸該道次成形工件的握爪；一前後滑動單元，係分別以可控制行程距

離的連動滑塊，連接該前臂及該後臂，並使連動的該前臂及該後臂同時地水平靠近或遠

離該第一位置；以及一左右滑動單元，係承載該前後滑動單元，使該前後滑動單元(及其
連接構件)沿該第一方向左、右移動一可控制行程距離。

2.　如申請專利範圍第 1項所述的夾爪傳送機構，其中，該滑動結構之滑動方向與水平面形
成一夾角。

3.　如申請專利範圍第 1項所述的夾爪傳送機構，其中，該第一位置與該第二位置分別是一
多道次加工的沖壓模具中之相鄰道次的模具上。

4.　如申請專利範圍第 3項所述的夾爪傳送機構，其中，第一位置與該第二位置是位於相同
的水平面高度。

5.　如申請專利範圍第 1項所述的夾爪傳送機構，其中，每一固持單元的該握爪平面保持水
平。
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6.　如申請專利範圍第 2項所述的夾爪傳送機構，其中，該前後滑動單元移動該前臂及後臂
靠近該第一位置，而使該對夾爪單元之握爪接觸該道次成形工件後，繼續移動該前臂及

後臂靠近該第一位置，以使該緩衝單元應用該斜向的滑動結構的垂向分力，帶著該固持

單元，連同該道次成形工件向上提高。

7.　如申請專利範圍第 6項所述的夾爪傳送機構，其中，該基座與對應的緩衝單元之間更包
含一距離或位置偵測器，用以檢測該緩衝單元的位置，進而據以判斷該夾爪單元是否有

正確夾持該道次成形工件。

8.　如申請專利範圍第 1項所述的夾爪傳送機構，其中，該握爪之接觸該道次成形工件的側
面形狀係對應於其面對的該道次成形工件的表面形狀。

9.　如申請專利範圍第 1項所述的夾爪傳送機構，其中，該握爪之接觸該道次成形工件的側
面形狀為半圓形、弧形或矩形。

10.   如申請專利範圍第 1項所述的夾爪傳送機構，其中，沿著該第一方向之該第二位置後等
距設置多個位置，且該前臂與該後臂上每個對應於該些多個位置上分別設置有一對夾爪

單元。

圖式簡單說明

圖 1為本發明之夾爪傳送機構一實施例之傳輸料件的上視示意圖；圖 2為本發明之夾爪
傳送機構一實施例之傳輸料件時的前視組合示意圖；圖 3為本發明之夾爪傳送機構一實施例
之的夾爪單元之立體分解圖；圖 4為本發明之夾爪傳送機構一實施例之的夾爪單元之作動示
意圖；圖 5為本發明之夾爪傳送機構一實施例之抓取各道次成形工件之前的俯視圖；圖 6為
本發明之夾爪傳送機構一實施例之抓取各道次成形工件之接觸時的俯視圖；圖 7為本發明之
夾爪傳送機構一實施例之抓取各道次成形工件之握持並提起之俯視圖；圖 8為對應於圖 6之
側視圖；圖 9為對應於圖 7之側視圖；圖 10為本發明之夾爪傳送機構一實施例之抓取各道次
成形工件並移動到下個道次的模具位置之俯視示意圖。
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