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【57】申請專利範圍
1.　一種扳手結構，其係包括：一第一本體，該第一本體之作用端係設有第一套合部，該第
一套合部係設有第一旋動部及第二旋動部，該第一旋動部與該第二旋動部係呈相對正

狀，該第一本體係設有第一結合部，該第一本體係設有二第一靠抵部，該二第一靠抵部

係分置於該第一旋動部與該第二旋動部處；一第二本體，該第二本體係樞設於該第一本

體處，該第二本體係疊設於該第一本體上，該第二本體係可於該第一本體處一角度擺

動，該第二本體係設有第二套合部，該第二套合部係與該第一套合部相對正，該第二套

合部係設有第三旋動部及第四旋動部，該第三旋動部係與該第一旋動部相對正，該第四

旋動部係與該第二旋動部相對正，該第三旋動部與該第四旋動部係呈相對正狀，該第二

本體係設有第一樞設部，該第一樞設部係與該第一結合部相對正，該第一樞設部係呈貫

穿之圓孔狀，該第二本體之外部係設有二第三靠抵部，該第二本體相對該第一本體轉動

時，該二第一靠抵部及該第二靠抵部係限制該第二本體相對該第一本體轉動之最大角

度；該第三靠抵部與該第一靠抵部之間係具有第一間隙；一結合件，該結合件係穿設於

該第一結合部及該第一樞設部處，使該第一本體係與該第二本體相樞設，該第二本體係

以該結合件為軸心於該第一本體處一角度擺動。

2.　如請求項 1所述之扳手結構，其中，該第一旋動部與該第二旋動部係呈平面狀。
3.　如請求項 1所述之扳手結構，其中，該結合件一端係設有第二結合部，該第二結合部係
結合於該第一結合部處。

4.　如請求項 3所述之扳手結構，其中，該第一結合部係呈內螺紋狀，該第二結合部係呈外
螺紋狀。

5.　如請求項 3所述之扳手結構，其中，該第一結合部之端部處係設有第一抵緣，該第一樞
設部近開口處係設有容置槽，該容置槽之直徑係大於該第一樞設部之直徑，該容置槽係

呈圓槽狀，該第一樞設部與該容置槽間係設有第二抵緣，該結合件之該第二結合部一端

係設有容置部，該容置部係容置於該第一樞設部處，該容置部之直徑係大於該第二結合

部之直徑，該容置部之端部處係設有第三抵緣，該第三抵緣係靠抵於該第一抵緣處，該

第三抵緣係設於該第二結合部及該容置部間，該結合件之頭部係容置於該容置槽處。
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6.　如請求項 1所述之扳手結構，其中，該第一靠抵部係呈圓弧面狀，該第三靠抵部係呈圓
弧面狀。

7.　如請求項 1所述之扳手結構，其中，該第一本體係設有第二靠抵部，該第二靠抵部係設
該二第一靠抵部之間且係接近該第一結合部處，該第二靠抵部係呈凹弧面狀，該第二本

體係凸設有第四靠抵部，該第四靠抵部係容設於該第二靠抵部處。

8.　如請求項 1所述之扳手結構，其中，該二第一靠抵部係形成一第一圓，該二第三靠抵部
係形成一第二圓，該第二圓之直徑係小於該第一圓之直徑。

9.　如請求項 1所述之扳手結構，其中，該第一旋動部與該第二旋動部間之距離係為第一距
離；該第三旋動部與該第四旋動部間係為第二距離，該第二距離係為該第三旋動部與該

第四旋動部之二弧面間之最小距離。

10.   如請求項 1所述之扳手結構，其中，該第三旋動部與該第四旋動部係呈凸弧面狀。
11.   如請求項 1所述之扳手結構，其中，該第三旋動部端部處係設有第一斜邊，該第一斜邊

係呈導斜角狀，該第四旋動部端部處係設有第二斜邊，該第二斜邊係與該第一斜邊呈相

對正狀，該第二斜邊係呈導斜角狀。

12.   如請求項 1所述之扳手結構，其中，該二第三靠抵部係可分別與該二第一靠抵部相靠抵。
13.   如請求項 9所述之扳手結構，其中；該第一距離可係為接近一規格尺寸之最大距離，該

第二距離可係為接近一規格尺寸之最小距離，或該第一距離可係為接近一規格尺寸之最

小距離，該第二距離可係為接近一規格尺寸之最大距離，或該第一距離之尺寸係接近該

第二距離之尺寸，或該第一距離係等於該第二距離。

14.   如請求項 1所述之扳手結構，其中，該第二本體係以該結合件為軸心相對該第一本體一
角度擺動，其一第三靠抵部係與其一第一靠抵部相接近，另一第三靠抵部與另一第一靠

抵部間即相互遠離。

15.   如請求項 1所述之扳手結構，其中，該二第一靠抵部係分設於該第一本體之二端部處，
該第一靠抵部係呈平面狀，該第三靠抵部係設於該第二本體之二端部處，當其一第三靠

抵部與其一第一靠抵部相靠抵時，另一第三靠抵部與另一第一靠抵部間即相遠離，該第

三靠抵部亦呈平面狀。

圖式簡單說明

第一圖、係本發明扳手結構之立體分解圖。

第二圖、係本發明扳手結構第一本體之上視圖。

第三圖、係本發明扳手結構第二本體之上視圖。

第四圖、係本發明扳手結構之立體組合圖。

第五圖、係本發明扳手結構第一操作狀態之上視圖。

第六圖、係本發明扳手結構第二操作狀態之上視圖。

第七圖、係本發明扳手結構第三操作狀態之上視圖。

第八圖、係本發明扳手結構第四操作狀態之立體圖。

第九圖、係本發明扳手結構第五操作狀態之立體圖。

第十圖、係本發明第二實施例之立體圖。

第十一圖、係本發明第三實施例之立體分解圖。

第十二圖、係本發明第三實施例之立體組合圖。

第十三圖、係本發明第四實施例之立體分解圖。

第十四圖、係本發明第四實施例之立體組合圖。
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