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(57)摘要

本发明公开一种用于整板指纹模组的输送

装置，其特征在于：包括固定的底座，所述底座上

设有两个相对的导轨支座、导轨组件、定位组件

以及驱动所述导轨组件相对所述底座升降的升

降气缸，其中，所述导轨组件包括安装在两个所

述导轨支座上且相平行的两个导轨支撑板、两条

相对的且分别沿两个所述导轨支撑板长度方向

设置的输送带、驱动所述输送带的动力装置；所

述定位组件位于两个所述导轨支撑板之间，包括

设置在所述底座上的探针底板架、推料组件和挡

料组件，其中，所述探针底板架包括设置在所述

底座上的支撑架，所述支撑架上设有定位台，所

述定位台上固定有探针底板。本发明通过侧边的

推板将整板指纹模组推至与探针底板对应的位

置，从而自动且精准地对指纹模组进行定位。
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1.一种用于整板指纹模组的输送装置，其特征在于：包括固定的底座，所述底座上设有

两个相对的导轨支座、导轨组件、定位组件以及驱动所述导轨组件相对所述底座升降的升

降气缸，其中，

所述导轨组件包括安装在两个所述导轨支座上且相平行的两个导轨支撑板、两条相对

的且分别沿两个所述导轨支撑板长度方向设置的输送带、驱动所述输送带的动力装置；

所述定位组件位于两个所述导轨支撑板之间，包括设置在所述底座上的探针底板架、

推料组件和挡料组件，其中，

所述探针底板架包括设置在所述底座上的支撑架，所述支撑架上设有定位台，所述定

位台上固定有探针底板；

所述推料组件包括位于所述定位台侧边的第一支座、安装在所述第一支座上且朝向所

述定位台边缘的推料气缸、安装在所述推料气缸的伸缩杆上的推板，所述推板平行于所述

定位台边缘；

所述挡料组件包括位于所述定位台另一侧边的第二支座、安装在所述第二支座上的多

位气缸、与所述多位气缸的伸缩杆连接的滑板、与所述滑板转动连接的挡板，所述多位气缸

的伸缩杆具有第一停留位置和第二停留位置，当所述多位气缸的伸缩杆在第一停留位置

时，所述多位气缸的伸缩杆顶撞所述挡板，使所述挡板相对所述滑板转动至水平位置，且与

所述定位台平行；当所述多位气缸的伸缩杆在第二停留位置时，所述挡板下降并抵压在所

述定位台上，且所述挡板的端部紧挨所述探针底板的边缘；

所述升降气缸为两个，两个所述升降气缸的伸缩杆穿过所述底座分别与两个所述导轨

支座连接，且各所述导轨支座均连接有活动穿过所述底座的导杆；

所述底座上于两个所述导轨支撑板之间设有两个抵挡气缸，且两组所述抵挡气缸分别

位于所述支撑架两侧，所述抵挡气缸的伸缩杆伸出后高于所述输送带所在的平面；

所述动力装置为两组，分别安装在两个所述导轨支撑板上，所述动力装置包括安装在

所述导轨支撑板上的驱动马达、主动轮与从动轮，所述输送带卷绕在所述主动轮与所述从

动轮上，且所述主动轮与所述驱动马达的输出轴传动连接。

2.根据权利要求1所述的用于整板指纹模组的输送装置，其特征在于：所述抵挡气缸的

伸缩杆伸出后高于所述输送带所在的平面。

3.根据权利要求1所述的用于整板指纹模组的输送装置，其特征在于：所述主动轮与所

述驱动马达的输出轴传动连接。
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用于整板指纹模组的输送装置

技术领域

[0001] 本发明涉及一种用于整板指纹模组的输送装置，属于指纹模组测试技术领域。

背景技术

[0002] 随着电子技术的发展，越来越多的移动终端采用了指纹识别技术。指纹识别技术

主要依赖指纹模组，指纹模组是IC芯片与电路板电路已经连接好的产品，主要由指纹采集

模块、指纹识别模块和扩展功能模块(如锁具驱动模块)组成。指纹识别技术相对于传统的

数字密码或九宫格密码有着更好的安全性，而且，指纹识别技术还有着更快捷的体验。

[0003] 因此，这也为指纹模组封装企业带来了机遇与挑战，如何提高产品性能及生产效

率是他们所要关心的问题，指纹模组装配完成之后要进行检测，如灵敏度、与电路是否连通

等。目前，在检测指纹模组时，是对整板指纹模组同时进行检测，如此，需要对整板指纹模组

进行定位，目前均由人工手动上料、手动进行定位，定位精度低、且影响了测试效率。

[0004] 有鉴于上述的缺陷，本设计人，积极加以研究创新，以期创设一种新型结构的用于

整板指纹模组的输送装置，使其更具有产业上的利用价值。

发明内容

[0005] 本发明的目的是提供一种用于整板指纹模组的输送装置，该用于整板指纹模组的

输送装置能够自动的上料、下料且能够自动对输送来的整板指纹模组进行定位。

[0006] 为达到上述目的，本发明采用的技术方案是：一种用于整板指纹模组的输送装置，

其特征在于：包括固定的底座，所述底座上设有两个相对的导轨支座、导轨组件、定位组件

以及驱动所述导轨组件相对所述底座升降的升降气缸，其中，

所述导轨组件包括安装在两个所述导轨支座上且相平行的两个导轨支撑板、两条相对

的且分别沿两个所述导轨支撑板长度方向设置的输送带、驱动所述输送带的动力装置；

所述定位组件位于两个所述导轨支撑板之间，包括设置在所述底座上的探针底板架、

推料组件和挡料组件，其中，

所述探针底板架包括设置在所述底座上的支撑架，所述支撑架上设有定位台，所述定

位台上固定有探针底板；

所述推料组件包括位于所述定位台侧边的第一支座、安装在所述第一支座上且朝向所

述定位台边缘的推料气缸、安装在所述推料气缸的伸缩杆上的推板，所述推板平行于所述

定位台边缘；

所述挡料组件包括位于所述定位台另一侧边的第二支座、安装在所述第二支座上的多

位气缸、与所述多位气缸的伸缩杆连接的滑板、与所述滑板转动连接的挡板，所述多位气缸

的伸缩杆具有第一停留位置和第二停留位置，当所述多位气缸的伸缩杆在第一停留位置

时，所述多位气缸的伸缩杆顶撞所述挡板，使所述挡板相对所述滑板转动至水平位置，且与

所述定位台平行；当所述多位气缸的伸缩杆在第二停留位置时，所述挡板下降并抵压在所

述定位台上，且所述挡板的端部紧挨所述探针底板的边缘；
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所述升降气缸为两个，两个所述升降气缸的伸缩杆穿过所述底座分别与两个所述导轨

支座连接，且各所述导轨支座均连接有活动穿过所述底座的导杆；

所述底座上于两个所述导轨支撑板之间设有两个抵挡气缸，且两组所述抵挡气缸分别

位于所述支撑架两侧，所述抵挡气缸的伸缩杆伸出后高于所述输送带所在的平面；

所述动力装置为两组，分别安装在两个所述导轨支撑板上，所述动力装置包括安装在

所述导轨支撑板上的驱动马达、主动轮与从动轮，所述输送带卷绕在所述主动轮与所述从

动轮上，且所述主动轮与所述驱动马达的输出轴传动连接。

[0007] 上述技术方案中进一步改进的方案如下：

1. 上述方案中，所述抵挡气缸的伸缩杆伸出后高于所述输送带所在的平面。

[0008] 2. 上述方案中，所述主动轮与所述驱动马达的输出轴传动连接。

[0009] 由于上述技术方案的运用，本发明与现有技术相比具有下列优点：

本发明用于整板指纹模组的输送装置，其利用导轨组件自动输送整板指纹模组，且通

过推料和挡料的方式，在当整板指纹模组输送至定位台上时，通过挡板在前端抵挡整板指

纹模组继续向前输送，通过侧边的推板将整板指纹模组推至与探针底板对应的位置，从而

自动且精准地对指纹模组进行定位；另外，下料时，升降气缸将导轨组件升起，使检测好的

整版指纹模组从探针底板上抬起并错开挡板，随输送带移动，从而自动下料。

附图说明

[0010] 图1是本发明具体实施方式提供的用于整板指纹模组的输送装置的结构示意图；

图2是本发明用于整板指纹模组的输送装置中的定位组件的安装结构示意图；

图3是定位组件中的挡料组件的结构示意图；

图4是挡料组件中的多为气缸的安装结构示意图。

[0011] 以上附图中：10、底座，15、支撑架，16、定位台，17、探针底板，18、导轨支座，80、第

一支座，81、推料气缸，82、推板，90、挡料组件，91、第二支座，92、多位气缸，93、滑板，94、挡

板，95、限位板，96、定位柱，97、长孔，100、定位组件，201、导轨支撑板，202、输送带，203、抵

挡气缸，204、驱动马达，205、主动轮，206、从动轮，207、升降气缸，208、导杆。

具体实施方式

[0012] 实施例1：一种用于整板指纹模组的输送装置，如图1至4所示，本发明的用于整板

指纹模组的输送装置包括固定的底座10，底座10上设有两个相对的导轨支座18、导轨组件、

定位组件100以及驱动导轨组件相对底座10升降的升降气缸207。导轨组件包括安装在两个

导轨支座18上且相平行的两个导轨支撑板201、两条相对的且分别沿两个导轨支撑板201长

度方向设置的输送带202、驱动输送带202的动力装置；导轨支撑板201上沿其长度方向设有

供输送带202穿过的长槽；动力装置为两组，分别安装在两个导轨支撑板201上，动力装置包

括安装在导轨支撑板201上的驱动马达204、主动轮205与从动轮206，输送带202卷绕在主动

轮205与从动轮206上，且主动轮205与驱动马达204的输出轴传动连接。定位组件100位于两

个导轨支撑板201之间，用于对导轨组件输送来的整板指纹膜组进行定位。升降气缸207为

两个，两个升降气缸207的伸缩杆穿过底座10分别与两个导轨支座18连接，且各导轨支座18

均连接有活动穿过底座10的导杆208。
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[0013] 具体的，定位组件100包括设置在底座10上的探针底板架、推料组件和挡料组件

90，其中，探针底板架包括设置在底座10上的支撑架15，支撑架15上设有定位台16，定位台

16上固定有探针底板17；推料组件包括位于定位台16侧边的第一支座80、安装在第一支座

80上且朝向定位台16边缘的推料气缸81、安装在推料气缸81的伸缩杆上的推板82，推板82

平行于定位台16边缘；挡料组件90包括位于定位台16另一侧边的第二支座91、安装在第二

支座91上的多位气缸92、与多位气缸92的伸缩杆连接的滑板93、与滑板93转动连接的挡板

94，多位气缸92的伸缩杆具有第一停留位置和第二停留位置，当多位气缸92的伸缩杆在第

一停留位置时，挡板94相对滑板93转动至水平位置，且与定位台16平行；当多位气缸92的伸

缩杆在第二停留位置时，挡板94下降并抵压在定位台16上，且挡板94的端部紧挨探针底板

17的边缘。本发明的指纹模组定位平台通过推料和挡料的方式，在当整板指纹模组输送至

定位台16上，可通过挡板94在前端抵挡整板指纹模组继续向前输送，通过侧边的推板82将

整板指纹模组推至与探针底板17对应的位置，从而自动且精准地对指纹模组进行定位。

[0014] 为了使多位气缸92的伸缩杆在第一停留位置时，挡板94能够相对滑板93转动至水

平位置，本发明在多位气缸92上设有限位块95，限位块95与滑板93滑动连接，且滑板93上设

有能够与限位块95抵触的挡块，当多位气缸92的伸缩杆在第一停留位置时，挡块与限位块

95抵触。即，多位气缸92的伸缩杆在向第一停留位置移动时，由于挡块与限位块95抵触，滑

板93不能相对多位气缸92移动，从而，多位气缸92的伸缩杆向上顶挡板94，挡板94相对滑板

93转动90°成水平状态。

[0015] 实施例2：一种用于整板指纹模组的输送装置，如图1至4所示，本发明的用于整板

指纹模组的输送装置包括固定的底座10，底座10上设有两个相对的导轨支座18、导轨组件、

定位组件100以及驱动导轨组件相对底座10升降的升降气缸207。导轨组件包括安装在两个

导轨支座18上且相平行的两个导轨支撑板201、两条相对的且分别沿两个导轨支撑板201长

度方向设置的输送带202、驱动输送带202的动力装置；导轨支撑板201上沿其长度方向设有

供输送带202穿过的长槽；动力装置为两组，分别安装在两个导轨支撑板201上，动力装置包

括安装在导轨支撑板201上的驱动马达204、主动轮205与从动轮206，输送带202卷绕在主动

轮205与从动轮206上，且主动轮205与驱动马达204的输出轴传动连接。定位组件100位于两

个导轨支撑板201之间，用于对导轨组件输送来的整板指纹膜组进行定位。升降气缸207为

两个，两个升降气缸207的伸缩杆穿过底座10分别与两个导轨支座18连接，且各导轨支座18

均连接有活动穿过底座10的导杆208。

[0016] 具体的，定位组件100包括设置在底座10上的探针底板架、推料组件和挡料组件

90，其中，探针底板架包括设置在底座10上的支撑架15，支撑架15上设有定位台16，定位台

16上固定有探针底板17；推料组件包括位于定位台16侧边的第一支座80、安装在第一支座

80上且朝向定位台16边缘的推料气缸81、安装在推料气缸81的伸缩杆上的推板82，推板82

平行于定位台16边缘；挡料组件90包括位于定位台16另一侧边的第二支座91、安装在第二

支座91上的多位气缸92、与多位气缸92的伸缩杆连接的滑板93、与滑板93转动连接的挡板

94，多位气缸92的伸缩杆具有第一停留位置和第二停留位置，当多位气缸92的伸缩杆在第

一停留位置时，挡板94相对滑板93转动至水平位置，且与定位台16平行；当多位气缸92的伸

缩杆在第二停留位置时，挡板94下降并抵压在定位台16上，且挡板94的端部紧挨探针底板

17的边缘。本发明的指纹模组定位平台通过推料和挡料的方式，在当整板指纹模组输送至
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定位台16上，可通过挡板94在前端抵挡整板指纹模组继续向前输送，通过侧边的推板82将

整板指纹模组推至与探针底板17对应的位置，从而自动且精准地对指纹模组进行定位。

[0017] 为了使多位气缸92的伸缩杆在第一停留位置时，挡板94能够相对滑板93转动至水

平位置，本发明在多位气缸92上设有限位块95，限位块95与滑板93滑动连接，且滑板93上设

有能够与限位块95抵触的挡块，当多位气缸92的伸缩杆在第一停留位置时，挡块与限位块

95抵触。即，多位气缸92的伸缩杆在向第一停留位置移动时，由于挡块与限位块95抵触，滑

板93不能相对多位气缸92移动，从而，多位气缸92的伸缩杆向上顶挡板94，挡板94相对滑板

93转动90°成水平状态。

[0018] 为了使挡板94精确地转动，本发明在滑板93与挡板94连接的端部上设有多个定位

柱96，将挡板94沿其长度方向设置与定位柱96个数相等的长孔97，当挡板94相对滑板93转

动至水平位置时，各定位柱96分别位于各长孔97中。利用定位柱96与长孔97的匹配关系，使

挡板94转动过程中不会转偏，从而提高对整板指纹模组的定位精度。

[0019] 另外，本发明在挡板94与定位台16接触的端部上设有软垫，利用软垫可增强挡板

94与定位台16之间的摩擦力，从而确保对整板指纹模组的定位精度。

[0020] 本发明在底座10上于两个导轨支撑板201之间设有两个抵挡气缸203，且两组抵挡

气缸203分别位于支撑架15两侧，抵挡气缸203的伸缩杆伸出后高于输送带202所在的平面。

多个整板指纹模组依次放置在输送带202上时，当前一个整板指纹模组位于探针底板17上

时，支撑架15前方的抵挡气缸203启动，挡住后一个输送来的整板指纹模组，以使探针底板

17上的整板指纹模组进行检测；当检测好的整版指纹模组随输送带202输出时，前一个还未

输送出去时，支撑架15后方的抵挡气缸203启动，将后一个检测好的整板指纹模组挡住，以

使前一个指纹模组输送出去。

[0021] 本发明利用导轨组件自动输送整板指纹模组，且通过推料和挡料的方式，在当整

板指纹模组输送至定位台上时，通过挡板在前端抵挡整板指纹模组继续向前输送，通过侧

边的推板将整板指纹模组推至与探针底板对应的位置，从而自动且精准地对指纹模组进行

定位；另外，下料时，升降气缸将导轨组件升起，使检测好的整版指纹模组从探针底板上抬

起并错开挡板，随输送带移动，从而自动下料。

[0022] 采用上述用于整板指纹模组的输送装置时，其利用导轨组件自动输送整板指纹模

组，且通过推料和挡料的方式，在当整板指纹模组输送至定位台上时，通过挡板在前端抵挡

整板指纹模组继续向前输送，通过侧边的推板将整板指纹模组推至与探针底板对应的位

置，从而自动且精准地对指纹模组进行定位；另外，下料时，升降气缸将导轨组件升起，使检

测好的整版指纹模组从探针底板上抬起并错开挡板，随输送带移动，从而自动下料。

[0023] 上述实施例只为说明本发明的技术构思及特点，其目的在于让熟悉此项技术的人

士能够了解本发明的内容并据以实施，并不能以此限制本发明的保护范围。凡根据本发明

精神实质所作的等效变化或修饰，都应涵盖在本发明的保护范围之内。
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