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 一、实践单位基本情况

• 本次实践单位佛山快造三维科技有限公司于2017

年08月11日成立，注册资本100万元。该公司是

一家以3D打印为核心业务的科技型企业，致力于

国内的3D打印解决方案推广与应用服务，主营业

务有四大业务版块：3D打印服务，设备销售，3D

创客实验室建设，3D打印课程培训。



 二、在实践单位从事工作情况

• 实践岗位

– 本次实践岗位为3D打印建模，拟进行气动软体手爪3D打印研究，

具体内容如下：

– 气动软体手爪作为机器手末端夹持器，能够适应多种产品，可用

于夹持翅片管，具有重要的工程应用价值。目前软体手爪多为中

空结构，主要材料为硅橡胶，制造工艺通常需要粘接，容易出现

粘接缺陷。针对软体手爪的制造问题，为了避免粘接，采用3D打

印一体化成型，根据3D打印的技术要求对气动软体手爪进行3D建

模、切片等，进行气动软体手爪3D打印实践。



 二、在实践单位从事工作情况

• 具体工作情况

– 软材料的分析选择

• 面向软体手爪的软材料3D打印研究过程中，选择符合软体手爪机械

性能和可打印性能稳定的3D打印软硅胶材料非常重要。硅胶是常用

的软材料之一，由于与软材料相关功能部件所需要的是密闭空间，因

此所需硅胶材料必须具有良好的成型性以及相容性，这是本次实践材

料选择的关键考虑因素。各硅胶的组成成分各不相同，所变现出来的

材料性能存在差异。因此，对单组份硅胶和双组份硅胶进行简单的材

料性能测试，多方面对比选择最佳的打印材料。

• 经过测试实验，最终选用了单组分DC737材料作为本次实践的软材料

。



 二、在实践单位从事工作情况

– 3D打印机平台喷嘴分析

• 在本次实践中，对比了目前最常见的两种喷嘴类型（楔型喷嘴

和直管型喷嘴）。这两种喷嘴具有不同的结构，结构的差异会

导致仿真和实验中硅胶材料挤出时的状态，特别是挤出硅胶的

压力分布与流动速度分布。经过分析讨论，两种喷嘴所表现的

共同之处是，中轴线上的流速随驱动挤出气压的增大而增大；

同样大小的驱动挤出气压下，楔型喷嘴的流速偏大，且顺滑，

最终选用楔型喷嘴作为接下来各项实验研究的喷嘴类型。



 二、在实践单位从事工作情况

– 密闭空腔结构3D打印实验

• 在软体机器人领域中，气动式的软体手爪占主导地位，气动的软体手爪内部一般

拥有内部腔道结构，如何进行参数化腔道密封是一个有待解决的问题。针对这一

问题，考虑到充分利用3D打印过程中硅胶材料的粘性，因此通过倾斜的角度用

于桥接，以构建覆盖硅胶3D打印过程中空腔的密封结构。在所有的桥接密封测

试中，45°的桥接过渡角度所打印出来的结构是最佳的。



 二、在实践单位从事工作情况

– 软体手爪三维模型设计

• 基于Solidworks设计了软体手爪的结构，手爪整体为气囊驱动式结构，执行器由

多个气囊结构组成，执行器的弯曲取决于气囊的充气情况，该软体手爪的整体结

构主要分为五个部分：1）位于底部的基层板；2）位于上方的11个气囊相互连通

；3）具有部分倒刺结构的前爪垫；4）具有部分倒刺结构的后爪垫；5）气管。



 二、在实践单位从事工作情况

– 软体手爪的3D打印

• 通过DIW式3D打印平台进行3D打印气囊式驱动软体手爪，其打印制造过程如图

所示。



 二、在实践单位从事工作情况

– 软体手爪的实验分析

• 为分析3D打印出来的软体手爪的性能，进行了角度弯曲实验和失效气压实验。



 三、在实践单位的实践收获

• 结合现有直接3D打印软体手爪的相关研究，使用DIW式

3D打印平台系统，建立软材料3D打印方案，进行了有机

单组份硅胶材料的选择，并开展了使用所选材料和搭建的

平台进行气动DIW式3D打印硅胶的相关打印工艺参数研究

，最后使用最佳工艺参数进行软体手爪的打印实验。



 四、对本专业建设课程教学方面的启发

• 此次实践经历可作为新办专业机械设计与制造的专业核心课程的教学案例。

比如对《机械产品数字化设计制造》这门课的教学有所启发，以往在教学中

缺少实际机械设计项目，使学生对实际机械设计过程的理解不深，可以将气

动软体手爪的设计制造作为教学用例，将实际项目的设计过程融入到教学过

程中，提高教学效果。

• 气动软体手爪的设计制造流图如图所示，是一个完整的产品设计制造过程，

可以作为一个教学案例，带领学生完成产品三维设计、3D打印材料选择、3D

打印实操、产品实验的产品设计制造过程。


