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【57】申請專利範圍
1.　一種水下複合式機械夾爪，設置於一水下裝置(100)，該水下裝置(100)包括一裝置本體

(110)以及一水下複合式機械夾爪(1)，該裝置本體(110)具有一鏡頭(111)，該水下複合式
機械夾爪(1)設置於該裝置本體(110)具有該鏡頭(111)的一側的前方，該鏡頭(111)能夠擷
取該水下複合式機械夾爪(1)工作時的影像，以作為控制該水下複合式機械夾爪(1)的依
據，而該水下複合式機械夾爪(1)係由以下元件所組成：
一基座件(10)，可繞一第一軸線(L1)旋轉地設置於該水下裝置(100)，且該基座件(10)包括
設置於相對側邊的兩個安裝槽(11)；
兩個夾爪件(20)，分別設置於兩個該安裝槽(11)，每個該夾爪件(20)包括一剛性部(21)以
及一可撓性部(22)，該剛性部(21)可繞一第二軸線(L2)轉動地設置於該安裝槽(11)，該可
撓性部(22)設置於該剛性部(21)的一端且沿一第三軸線(L3)延伸，且兩個該夾爪件(20)的
該可撓性部(22)可相對於該第三軸線(L3)彎曲變形而相互靠近以夾持一物體，且該第三軸
線(L3)平行於該第一軸線(L1)；
一液泵(30)，該液泵(30)設置於該基座件(10)，其中該剛性部(21)包括一液體流道(211)，
該液體流道(211)連通該可撓性部(22)的該腔室(223)以及該液泵(30)，一液體由該液泵(30)
加壓後經由該液體流道(211)進入該腔室(223)；
一液體槽(40)，該液體槽(40)連通於該液泵(30)，該液體從該液體槽(40)由該液泵(30)加壓
後進入該液體流道(211)；以及
複數個驅動件(50)，該等驅動件(50)設置於該基座件(10)且分別連接於兩個該夾爪件(20)
的該剛性部(21)以驅動該剛性部(21)繞該第二軸線(L2)轉動；
其中該剛性部(21)呈 L型結構，該可撓性部(22)是連接於該 L型結構的一端，該 L型結
構的另一端設置於該基座件(10)的該安裝槽(11)；
其中該可撓性部(22)包括一夾持壁(221)、一腔室(223)與一壓力感測器(225)，該腔室(223)
形成於該可撓性部(22)的內部，該夾持壁(221)位於該腔室(223)的一側，且該兩個夾爪件
(20)之該兩個夾持壁(221)面相彼此，而該壓力感測器(225)設置於該可撓性部(22)之該夾
持壁(221)的內部，並用以偵測該腔室(223)以及該夾持壁(221)的壓力；
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其中該可撓性部(22)包括一多溝槽關節結構(222)，該多溝槽關節結構(222)設置於該腔室
(223)的另一側，該另一側相對於該腔室(223)之該夾持壁(221)所在的該側，一液體被加壓
後進入該腔室(223)，使得該多溝槽關節結構(222)的形變量大於該夾持壁(221)的形變量，
且該多溝槽關節結構(222)包括彼此等距離設置的多個溝槽(2221)，該等溝槽(2221)配置成
多個群組。

2.　如請求項 1所述之水下複合式機械夾爪，其中該基座件(10)具有一液體入口(13)，該液體
入口(13)連通於該液泵(30)，該液體從外部環境經由該液體入口(13)進入該液體流道
(211)。

3.　如請求項 1所述之水下複合式機械夾爪，其中該基座件(10)更包括兩個可撓性管(14)，兩
個該可撓性管(14)分別設置於兩個該安裝槽(11)且連通於該液泵(30)，該剛性部(21)的一
端連接於該可撓性管(14)。

4.　如請求項 1所述之水下複合式機械夾爪，其中該剛性部(21)更包括複數個導線槽(214)，
該等導線槽(214)設置於該剛性部(21)鄰接於該夾持壁(221)的表面，該壓力感測器(225)的
導線設置於該等導線槽(214)。

5.　如請求項 4所述之水下複合式機械夾爪，其中該剛性部(21)更包括一導線槽蓋(215)，該
導線槽蓋(215)可拆卸地覆蓋該等導線槽(214)。

6.　如請求項 1所述之水下複合式機械夾爪，其中該可撓性部(22)的該夾持壁(221)的表面設
有多個突起(2211)。

7.　如請求項 6所述之水下複合式機械夾爪，其中該等突起(2211)為半圓形或/及長條狀。
8.　一種水下裝置，其包括一裝置本體(110)以及如請求項 1至 7中任一項所述之水下複合式
機械夾爪(1)，該水下複合式機械夾爪(1)設置於該裝置本體(110)。

圖式簡單說明

圖 1是本發明的水下裝置的一實施例的立體圖。
圖 2是本發明的水下複合式機械夾爪的一實施例的立體圖。
圖 3是圖 2的水下複合式機械夾爪的部分立體分解圖。
圖 4是圖 2的水下複合式機械夾爪的夾爪件的立體分解圖。
圖 5A是本發明的水下複合式機械夾爪的一實施例的剖視圖。
圖 5B是本發明的水下複合式機械夾爪的另一實施例的剖視圖。
圖 6是圖 2的水下複合式機械夾爪的夾爪件的剖視圖。
圖 7是圖 6的夾爪件的可撓性部彎曲狀態的剖視圖。
圖 8是圖 7的夾爪件的可撓性部從彎曲狀態回復到延伸狀態的剖視圖。
圖 9是夾爪件的可撓性部的另一實施例的側視圖。
圖 10是夾爪件的可撓性部的又另一實施例的側視圖。
圖 11是夾爪件的可撓性部的又另一實施例的側視圖。
圖 12是夾爪件的可撓性部的又另一實施例的側視圖。
圖 13是本發明的水下複合式機械夾爪的系統方塊圖。
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