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(54)发明名称

3D打印多自由度假手拇指活动机构

(57)摘要

本发明涉及一种3D打印多自由度假手拇指

活动机构，拇指连接部分通过平头螺钉转动连接

手掌连接部分，平头螺钉穿过手掌连接部分内置

的垫圈和大压缩弹簧后与拇指连接部分内置的

螺母固定连接，使拇指连接部分与手掌连接部分

之间通过大压缩弹簧实现弹性连接；拇指连接部

分和手掌连接部分均设有端面齿，拇指连接部分

与手掌连接部分之间通过端面齿啮合连接；手掌

连接部分一侧通过圆周卡扣与手掌内侧面上的

圆周卡槽相配连接，另一侧通过小压缩弹簧和螺

柱与手掌转动连接，使手掌连接部分与手掌之间

通过小压缩弹簧和螺柱实现弹性铰接。本发明通

过手动调整可以固定拇指在每一次转过时候的

任意位置，从而可以扩大拇指的活动范围，最终

实现多自由度假手更多握持功能。
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1.一种3D打印多自由度假手拇指活动机构，包括拇指连接部分（1）、手掌连接部分（2）、

手掌（3），其特征在于：所述拇指连接部分(1)通过平头螺钉(7)转动连接手掌连接部分(2)，

且平头螺钉(7)穿过手掌连接部分(2)内置的垫圈(6)和大压缩弹簧(5)后与拇指连接部分

(1)内置的螺母(9)固定连接，使拇指连接部分(1)与手掌连接部分(2)之间通过大压缩弹簧

(5)实现弹性连接；所述拇指连接部分(1)和手掌连接部分(2)均设有端面齿，拇指连接部分

(1)与手掌连接部分(2)之间通过端面齿啮合连接；所述手掌连接部分(2)一侧通过圆周卡

扣与手掌(3)内侧面上的圆周卡槽相配连接，另一侧通过小压缩弹簧(4)和螺柱(8)与手掌

(3)转动连接，使手掌连接部分(2)与手掌(3)之间通过小压缩弹簧(4)和螺柱(8)实现弹性

铰接。

2.根据权利要求1所述的3D打印多自由度假手拇指活动机构，其特征在于：所述拇指连

接部分(1)与手掌连接部分(2)之间通过调整端面齿啮合位置可调整拇指绕拇指连接部分

(1)和手掌连接部分(2)的连接中心轴转动的角度。

3.根据权利要求1所述的3D打印多自由度假手拇指活动机构，其特征在于：所述手掌连

接部分(2)与手掌(3)之间通过调整手掌连接部分(2)的圆周卡扣与手掌(3)的圆周卡槽的

啮合位置可调整拇指绕手掌连接部分(2)和手掌(3)的连接中心轴转动的角度。
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3D打印多自由度假手拇指活动机构

技术领域

[0001] 本发明涉及一种3D打印假手，尤其是涉及一种3D打印多自由度假手拇指活动机

构，属于3D打印假手技术领域。

背景技术

[0002] 3D打印多自由度假手是随着近年来3D打印技术的发展而出现的纯机械驱动的假

手。虽然现有的3D打印假手为残疾人生活带来了便利，但由于目前的假手自由度较少，还不

能满足残疾人日常生活。现有的3D打印机械假手只能握持球状物品，还不能实现，正常人手

的很多握持功能。因此，需要设计一款能够握持更多不同形状物品的多自由度假手，然而这

款多自由度假手存在有限的控制范围内实现更多的假手的握持功能的难题。

发明内容

[0003] 本发明为了解决3D打印机械假手的增加更多握持功能的技术问题，而提供一种3D

打印多自由度假手拇指活动机构，这款假手可实现握持卡片、水杯、球状物品，还可以实现

手指的对掌功能。

[0004] 为实现上述目的，本发明技术方案是：一种3D打印多自由度假手拇指活动机构，包

括拇指连接部分、手掌连接部分、手掌，所述拇指连接部分通过平头螺钉转动连接手掌连接

部分，且平头螺钉穿过手掌连接部分内置的垫圈和大压缩弹簧后与拇指连接部分内置的螺

母固定连接，使拇指连接部分与手掌连接部分之间通过大压缩弹簧实现弹性连接；所述拇

指连接部分和手掌连接部分均设有端面齿，拇指连接部分与手掌连接部分之间通过端面齿

啮合连接；所述手掌连接部分一侧通过圆周卡扣与手掌内侧面上的圆周卡槽相配连接，另

一侧通过小压缩弹簧和螺柱与手掌转动连接，使手掌连接部分与手掌之间通过小压缩弹簧

和螺柱实现弹性铰接。

[0005] 所述拇指连接部分与手掌连接部分之间通过调整端面齿啮合位置可调整拇指绕

拇指连接部分和手掌连接部分的连接中心轴转动的角度。

[0006] 所述手掌连接部分与手掌之间通过调整手掌连接部分的圆周卡扣与手掌的圆周

卡槽的啮合位置可调整拇指绕手掌连接部分和手掌的连接中心轴转动的角度。

[0007] 本发明的有益效果是：

[0008] 本发明的拇指连接机构在活动过程中，分别通过手动调整手掌连接部分上的端面

齿和圆周卡扣与拇指连接部分和手掌上的圆周卡槽的连接位置，实现所需角度的调整，并

能够保证每转过一个角度就能固定一个位置，实现拇指平稳的握持物品。并且可以固定拇

指在每一次转过时候的任意位置，从而可以扩大拇指的活动范围，最终实现多自由度假手

更多握持功能。

附图说明

[0009] 图1是本发明的3D打印多自由度假手拇指活动机构爆炸图；
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[0010] 图2是手掌连接部分结构示意图。

具体实施方式

[0011] 下面结合附图与实施例对本发明作一步说明：

[0012] 如图1，2所示，本发明的3D打印多自由度假手拇指活动机构，包括拇指连接部分1、

手掌连接部分2、手掌3、小压缩弹簧4、大压缩弹簧5、垫圈6、平头螺钉7、螺柱8、螺母9。

[0013] 拇指连接部分1通过平头螺钉7转动连接手掌连接部分2，且平头螺钉7穿过手掌连

接部分2内置的垫圈6和大压缩弹簧5后与拇指连接部分1内置的螺母9固定连接，使拇指连

接部分1与手掌连接部分2之间通过大压缩弹簧5实现弹性连接。拇指连接部分1和手掌连接

部分2均设有端面齿，拇指连接部分1与手掌连接部分2之间通过端面齿啮合连接，通过调整

端面齿啮合位置可调整拇指绕拇指连接部分1和手掌连接部分2的连接中心轴(X轴)转动的

角度。

[0014] 手掌连接部分2一侧通过圆周卡扣与手掌3内侧面上的圆周卡槽相配连接，另一侧

通过小压缩弹簧4和螺柱8与手掌3转动连接，使手掌连接部分2与手掌3之间通过小压缩弹

簧4和螺柱8实现弹性铰接。通过调整手掌连接部分2的圆周卡扣与手掌3的圆周卡槽的啮合

位置可调整拇指绕手掌连接部分2和手掌3的连接中心轴(Y轴)转动的角度。

[0015] 如图2所示，手掌连接部分2为连接拇指与手掌的结构。在拇指活动过程中，小压缩

弹簧4与大压缩弹簧5都内置于手掌连接部分2，手掌连接部分2上的端面齿和圆周卡扣，能

够保证每转过一个角度就能固定一个位置，实现拇指平稳的握持物品。

[0016] 当需调整拇指绕拇指连接部分1和手掌连接部分2的连接中心轴(X轴)转动的角度

时，将拇指连接部分1向外端拉动，使拇指连接部分1上的端面齿与手掌连接部分2上的端面

齿脱开啮合，并使大压缩弹簧5压缩，再转动拇指连接部分1至所需的角度后，使拇指连接部

分1上的端面齿在大压缩弹簧5的回复力的带动下，与手掌连接部分2上的端面齿啮合，完成

所需角度的调整。

[0017] 当需调整拇指绕手掌连接部分2和手掌3的连接中心轴(Y轴)转动的角度时，将手

掌连接部分2向手掌3内螺柱8一侧移动，使手掌连接部分2上的圆周卡扣与手掌3上的圆周

卡槽脱开，并使小压缩弹簧4压缩，再转动手掌连接部分2至所需的角度后，使手掌连接部分

2上的圆周卡扣在小压缩弹簧4的回复力的带动下，与手掌3上的圆周卡槽啮合，完成所需角

度的调整。

说　明　书 2/2 页

4

CN 107280825 B

4



图1

图2
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