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Представлены некоторые методы уточнения компьютерного алгоритма управления 3D-печатью композитных конструкций,

армированных непрерывными криволинейными волокнами. Методы направлены на создание равнонапряженных

(биоподобных) структур путём итерационного построения траекторий укладки волокон, согласованных с полем главных

напряжений, и адаптивного управления скоростью экструзии в зависимости от радиуса кривизны траектории. Приведены

расчетные модели для определения локального расстояния между траекториями, оценки погрешности аппроксимации и

управления подачей материала. Использование предложенных методов позволяет минимизировать дефекты печати и

повысить несущую способность композитных конструкций космического базирования. Также проиллюстрирован сам метод

итерационного моделирования равнонапряженной структуры волокнистых композитов.
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Полный алгоритм изготовления конструктивного элемента с равнонапряженной структурой

Моделирование траекторий равнонапряженных волокон огибающих отверстие
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Некоторые элементы алгоритма управления 3D-печатью
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Расчет объема подаваемого термопластика:

Замена дуги отрезком при 

заданной погрешности
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