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[57]申請專利範圍
1.　一種可穿戴式機械手臂，包括：一第一桿件組；一第二桿件組，係藉由一第一迴轉件樞
接該第一桿件組；一第一移動件，包括一第一主體部及一第一滑動部，該第一主體部係

藉由一第二迴轉件樞接該第二桿件組；該第一滑動部可相對於該第一主體部沿一第一軸

向移動，且該第一滑動部包括一滑動部滑桿，該滑動部滑桿之中心軸係實質上垂直於該

第一軸向；一第二移動件，包括一第二主體部及一轉動部，該第二主體部係藉由一第三

迴轉件以樞接該第一主體部，該轉動部係樞接於該第二主體部以相對於該第二主體部旋

轉，且該滑動部滑桿貫穿該轉動部並可相對於該轉動部移動，使得該第一主體部相對於

該第二主體部旋轉時，該轉動部可藉由該滑動部滑桿隨著該第一主體部旋轉，且該第一

滑動部沿著該第一軸向移動；以及一第一彈性件，用以提供該第一桿件組與該第二桿件

組間之張力；一第二彈性件，用以提供該第一桿件組與該第一滑動部間之張力；一第三

彈性件，用以提供該第一滑動部與該轉動部間之張力；以及一第四彈性件，用以提供該

第二桿件組與該第二主體部間之張力。

2.　如申請專利範圍第 1項所述之可穿戴式機械手臂，其中該轉動部更包括一支撐件，該第
三彈性件係繞過該支撐件，且該第三彈性件之兩端分別連接於該第一滑動部之不同位置。

3.　如申請專利範圍第 1項所述之可穿戴式機械手臂，其中該第二主體部更包括一調整件，
該第二主體部以該調整件藉由一第四迴轉件樞接該轉動件，該調整件用以調整該轉動件

相對於該第二主體部移動之位置。

4.　如申請專利範圍第 3項所述之可穿戴式機械手臂，其中該第四迴轉件與該第三迴轉件之
旋轉軸係實質上彼此平行且位於同一平面上。

5.　如申請專利範圍第 1項所述之可穿戴式機械手臂，其中該第二桿件組包括一迴轉件調整
裝置，該第一迴轉件係設置於該迴轉件調整裝置上，藉由該迴轉件調整裝置以調整該第

一迴轉件之位置。
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6.　如申請專利範圍第 1項所述之可穿戴式機械手臂，更包括一滑輪定位件，該滑輪定位件
係可移動地設置於該第一桿件組上，其中該第一彈性件之兩端係分別連接於該滑輪定位

件及該第二桿件組，該第二彈性件係繞過該滑輪定位件，且該第二彈性件之兩端分別連

接於該第一桿件組與該第一滑動部。

7.　如申請專利範圍第 1項所述之可穿戴式機械手臂，其中該第一桿件組更包括一第一固定
件，且該第二桿件組更包括一第二固定件，藉由該第一固定件及該第二固定件用以結合

於一使用者之肢體部位。

8.　如申請專利範圍第 1項所述之可穿戴式機械手臂，其中該第一迴轉件與該第二迴轉件之
旋轉軸係實質上彼此平行且位於同一平面上。

9.　如申請專利範圍第 1項所述之可穿戴式機械手臂，其中該第二迴轉件之旋轉軸係實質上
垂直於該第三迴轉件之旋轉軸。

10.   如申請專利範圍第 1項所述之可穿戴式機械手臂，其中該第一滑動部相對於該第一主體
部之總位移，係為該第一主體部相對於該第二主體部之總角位移之正弦函數。

11.   如申請專利範圍第 1項所述之可穿戴式機械手臂，更包括一支撐架，該第二主體部係藉
由一第五迴轉件樞接該支撐架，其中該第五迴轉件之旋轉軸係實質上垂直於該第三迴轉

件之旋轉軸。

12.   如申請專利範圍第 1項所述之可穿戴式機械手臂，其中藉由該第一彈性件、該第二彈性
件、該第三彈性件及該第四彈性件，使得該第一桿件組、該第二桿件組、該第一移動件

及該第二移動件係呈一重量平衡狀態。

13.   如申請專利範圍第 7項所述之可穿戴式機械手臂，其中藉由該第一彈性件、該第二彈性
件、該第三彈性件及該第四彈性件，使得該第一桿件組、該第二桿件組、該第一移動

件、該第二移動件及該使用者之肢體部位係呈一重量平衡狀態。

圖式簡單說明

圖 1係本發明之可穿戴式機械手臂之一實施例之結構爆炸圖。
圖 2係本發明之可穿戴式機械手臂之一實施例之第一移動件及第二移動件之結合示意圖。
圖 3係本發明之可穿戴式機械手臂之一實施例之第一移動件及第二移動件結合後之立體

圖。

圖 4係本發明之可穿戴式機械手臂之一實施例於組合後之示意圖。
圖 5係本發明之可穿戴式機械手臂之一實施例之第一移動件及第二移動件之結構俯視圖。
圖 6(a)係本發明之可穿戴式機械手臂之一實施例之第一移動件與第二移動件結合後之側視

圖。

圖 6(b)係本發明之可穿戴式機械手臂之一實施例於第一移動件相對於第二移動件之總角位
移為 θ之側視圖。
圖 6(c)係本發明之可穿戴式機械手臂之第一滑動部相對於主體部滑桿之總位移 L與第一移

動件相對於第二移動件之總角位移 θ之對應關係示意圖。
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