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【57】申請專利範圍
1.　一種自走式秧苗箱自動卸取機，其可自主發電並可於一空中運送機(400)之一桁架(401)上
往復位移，該自走式秧苗箱自動卸取機(300)至少包含有：一上傾運送部(40)，係設置於
該桁架(401)上；一側送部(50)，其一端係連結該上傾運送部(40)之一端，且該側送部(50)
係相對該上傾運送部(40)呈斜向傾斜配置，以致該側送部(50)之另一端係相對位於該桁架
(401)外；及一下傾運送部(60)，其一端係連接該側送部(50)之另一端，且該下傾運送部
(60)係位於該桁架(401)之一側，該下傾運送部(60)經控制可抬升以遠離地面或可下傾以傾
斜立於地面；其中，該上傾運送部(40)、該側送部(50)及該下傾運送部(60)經控制可輸送
該桁架(401)上之秧苗箱以排列放置於地面，或將地面上之秧苗箱收取並輸送回該桁架
(401)上；其更包含一行走部(10)，係設置於該桁架(401)上並連結該上傾運送部(40)，該
行走部(10)經控制可於該桁架(401)上活動行走，其中該行走部(10)係包含有一行走馬達
(11)，且該行走部(10)之相對二端分別係設有一前感應器(12)及一後感應器(13)，該行走
部(10)係透過該行走馬達(11)於該桁架(401)上往復位移，當該前感應器(12)感應到該桁架
(401)之一端所設之一前感應極板(500)或該後感應器(13)感應到該桁架(401)之另一端所設
之一後感應極板(600)時，該行走馬達(11)係停止運作；一發電機(20)，係設置於該行走部
(10)上；一控制裝置(30)，係設置於該行走部(10)上並電性連接該上傾運送部(40)、該側
送部(50)、該下傾運送部(60)、該行走部(10)及該發電機(20)，且該控制裝置(30)可將該發
電機(20)之電力輸送至各部件並控制該行走馬達(11)之運作；其中，當該自走式秧苗箱自
動卸取機欲執行入苗卸箱作業，由該後感應器(13)與該後感應極板(600)相互感應時，該
控制裝置(30)係控制該下傾運送部(60)向上抬升，並控制該行走部(10)朝向該前感應極板
(500)之方向行走，直至當該前感應器(12)與該前感應極板(500)相互感應時，該控制裝置
(30)係控制該下傾運送部(60)向下傾放於地面，並控制該行走部(10)朝向該後感應極板
(600)之方向行走，以致該桁架(401)上之秧苗箱(200)得以依序經由該上傾運送部(40)、該
側送部(50)及該下傾運送部(60)進行輸送入苗以排列設置於地面上；其中，當該自走式秧
苗箱自動卸取機欲執行出苗取箱作業，由該前感應器(12)與該前感應極板(500)相互感應
時，該控制裝置(30)係控制該下傾運送部(60)向上抬升，並控制該行走部(10)朝向該後感
應極板(600)之方向行走，直至當該後感應器(13)與該後感應極板(600)相互感應時，該控
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制裝置(30)係控制該下傾運送部(60)向下傾放於地面，並控制該行走部(10)朝向該前感應
極板(500)之方向行走，以致地面上之秧苗箱(200)得以依序經由該下傾運送部(60)、該側
送部(50)及該上傾運送部(40)進行輸送出苗以收取至該桁架(401)上；一卸取部(70)，其具
有至少一齒撥輪(71)及一滑板(72)，該至少一齒撥輪(71)係連接於該下傾運送部(60)相對
連接該側送部(50)之另一端，該滑板(72)係配設支撐於該下傾運送部(60)之下方，當該下
傾運送部(60)下傾置放時，該齒撥輪(71)及該滑板(72)係置於地面，以致該下傾運送部(60)
可透過該齒撥輪(71)及該滑板(72)於地面上進行移動，並透過該齒撥輪(71)收取秧苗箱
(200)；其中，該自走式秧苗箱自動卸取機，更包含一秧苗箱感測器(90)，係設置於該下
傾運送部(60)並電性連接該控制裝置(30)，該秧苗箱感測器(90)係計數秧苗箱(200)通過之
數量，並將計數訊號傳送至該控制裝置(30)；以及，其中該控制裝置(30)係無線連接該空
中運送機(400)上所設之接收器(402)，當該控制裝置(30)依據該秧苗箱感測器(90)所傳送
之計數訊號判斷通過之秧苗箱(200)達到一特定數量時，該控制裝置(30)係傳送換列指令
至接收器(402)，以致該空中運送機(400)之動力元件(403)得以運作，讓該桁架(401)可於
一空中運送機軌道(700)上進行移動。

2.　如請求項 1所述之自走式秧苗箱自動卸取機，其更包含一提升機構(80)，係設置於該行
走部(10)上，且該提升機構(80)係連結該下傾運送部(60)並電性連接該控制裝置(30)，該
提升機構(80)經由該控制裝置(30)之控制可抬升或下放該下傾運送部(60)。

3.　如請求項 2所述之自走式秧苗箱自動卸取機，其中當該控制裝置(30)判斷通過之秧苗箱
(200)達到特定數量時，該控制裝置(30)始控制該提升機構(80)抬升該下傾運送部(60)。

4.　如請求項 3所述之自走式秧苗箱自動卸取機，其中該上傾運送部(40)、該側送部(50)及該
下傾運送部(60)分別係包含有一上傾運送部輸送皮帶輪組(41)、一側送部輸送皮帶輪組
(51)及一下傾運送部輸送皮帶輪組(61)，該上傾運送部輸送皮帶輪組(41)、該側送部輸送
皮帶輪組(51)以及該下傾運送部輸送皮帶輪組(61)經由各該控制裝置(30)之控制係進行轉
動以輸送秧苗箱(200)。

5.　如請求項 4所述之自走式秧苗箱自動卸取機，其中該控制裝置(30)係至少包含有：一控
制模組(31)，係電性連接該上傾運送部(40)、該側送部(50)、該下傾運送部(60)、該行走
部(10)、該秧苗箱感測器(90)及該提升機構(80)，該控制模組(31)係控制該上傾運送部
(40)、該側送部(50)及該下傾運送部(60)進行秧苗箱(200)之輸送，並控制該行走部(10)於
該桁架(401)上之位移，且該控制模組(31)係控制該秧苗箱感測器(90)計算秧苗箱(200)之
輸送數量，及控制該提升機構(80)來抬升或下放該下傾運送部(60)；以及一無線模組(32)，
係電性連接該控制模組(31)及該空中運送機(400)之接收器(402)，當該控制模組(31)依據
該秧苗箱感測器(90)所傳送之計數訊號判斷通過之秧苗箱(200)達到一特定數量時，該控
制模組(31)係透過該無線模組(32)傳送換列指令至接收器(402)，以致該空中運送機(400)
之動力元件(403)得以運作，讓該桁架(401)可於該空中運送機軌道(700)上進行移動，進而
使該自走式秧苗箱自動卸取機(300)可換列進行入苗卸箱及出苗取箱作業。

6.　如請求項 5所述之自走式秧苗箱自動卸取機，其中該控制裝置(30)更包含一電源供應模
組(33)，係電性連接該發電機(20)、該上傾運送部(40)、該側送部(50)、該下傾運送部
(60)、該行走部(10)、該秧苗箱感測器(90)及該提升機構(80)，該電源供應模組(33)係用以
將該發電機(20)之電力輸送至各部件。

圖式簡單說明

第 1圖 為習知技術透過人力搬運方式執行入苗作業之示意圖。
第 2圖 為本發明之自走式秧苗箱自動卸取機之第一示意圖。
第 3圖 為本發明之自走式秧苗箱自動卸取機之第二示意圖。
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第 4圖 為本發明之自走式秧苗箱自動卸取機之上傾運送部之示意圖。
第 5圖 為本發明之自走式秧苗箱自動卸取機之側送部之示意圖。
第 6圖 為本發明之自走式秧苗箱自動卸取機之下傾運送部之示意圖。
第 7圖 為本發明之自走式秧苗箱自動卸取機之第三示意圖。
第 8圖 為本發明之自走式秧苗箱自動卸取機運用於入苗及出苗作業之示意圖。
第 9圖 為本發明之控制裝置之方塊圖。
第 10圖 為本發明之自走式秧苗箱自動卸取機執行入苗卸箱作業之流程圖。
第 11圖 為本發明之自走式秧苗箱自動卸取機執行出苗取箱作業之流程圖。
第 12圖 為本發明之自走式秧苗箱自動卸取機於卸箱模式下執行桁架換列作業之流程圖。
第 13圖 為本發明之自走式秧苗箱自動卸取機於取箱模式下執行桁架換列作業之流程圖。
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