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三、预计招收博士生的课题研究方向和研究工作简介

1.博士论文研究方向： 多机器人原位协同加工技术

选题类别： □基础性研究 □应用性研究 □工程技术攻关研究

□新开辟的研究方向 ■已有研究方向的继续 □其他

2.博士论文的选题背景及意义和主要研究内容简介

舱体类构件钻、铣、磨待加工面众多，其原位加工系统包含移动式混联加工机器人、移动式双臂加工机器人、
移动式打磨机器人、吸附式并联机器人和移动式串联加工机器人，需要对其多机协同原位加工工艺展开研究。
原位加工系统复杂性高，为了达到高效高精的目的，单纯依靠经验取得工艺规划方案不仅耗时较长，而且难以
得到最优工艺路线。拟根据大型舱体加工特征指标及机器人装备加工性能，提出基于特征与分区匹配的并行加
工策略，开展多机器人并行加工工艺研究，提出高效安全的多移动机器人布局策略，建立以加工精度与加工效
率为目标的全制造周期多机器人加工次序与生产状态优化方法，开发大型构件多机原位加工系统工艺规划。此
外，为了快速生成大构件加工离线程序，基于提出的工艺规划方法开发符合企业规范的离线编程软件。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况
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