
2021年招生计划

六、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： 水下作业机器人系统关键技术研究

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

1）选题背景及意义
为解决工业化所带来的环境污染和能源危机问题，核能逐步得到了发达国家的重视。我国也制定了宏大的
核电发展蓝图，计划在2020年总装机容量跃居世界前列。但日本福岛核电站发生的严重核泄漏事故引起了世界
各国对核电站安全与应急救援的高度关注和重视。乏燃料池和换料水池作为核电站的重要组成部分，如果出现
泄露将造成严重的核事故，而对于这两种水池的泄露检测及施救则是世界性的难题。目前采用专业人员检查和
补漏作业，需要抽干水池内的水，耗时长、损失大，且强辐射环境也对作业工人的健康造成危害。，但由于核
电站水池的环境特殊性，至今还没有能够完全适应核电站水池检查和修复等作业要求的机器人。因此，开展核
电站水下机器人研究，把人从恶劣、有害的工作环境中解放出来，具有巨大的经济效益、社会效益和广阔的应
用前景。此外，水下机器人技术研究可向海洋平台、海洋石油管道、城市供水系统等领域拓展，攻克相关领域
水下机器人技术应用的瓶颈。
2）主要研究内容
(1) 基于苛刻环境和任务的浮游水下机器人系统设计方法；
(2) 面向作业需求的水下作业装置研究；
(3) 水下机器人运动规划与鲁棒控制；
(4) 特定环境条件下的水下机器人导航与定位方法。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

该选题目前依托在研的国家自然科学基金（面上）项目——核电站水池水下机器人设计及其运动控制研究，经
费充
足。将继续申请国家自然科学基金项目和广东省科技厅重点研发项目资助
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六、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： 空间飞行器在轨服务机构设计及地面模拟测试方法研究

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

1）选题背景及意义
       空间站是一种可供多名航天员长期巡访、工作和居住，并开展太空探索活动的大型载人航天器，空间
站的 建设需要对空间站自身状态以及在轨作业进行大范围的实时监控和在轨测量，从而掌握空间站的作业过程
和运 行状态，这就需要在空间站上安装用于支持观测设备移动的大型机械装备，其中绳驱式并联机构、轻量化
空间机械臂有广泛的应用；而罗马车、X37等可重复使用天地往返飞行器中的服务机构、可变形翼等也发挥越来
越大的作用，引起学界的高度重视。开展这类适应空间苛刻环境的轻量化、机器人化机构的设计研究，成为近
几年机构学领域和空间装备研究中的热点。此外，这类机构或机械装置的地面模拟测试方法，往往需要解决空
间环境场的近似等效问题，也一直是需要解决的难点问题。因此，开展空间飞行器在轨服务机构设计及地面模
拟测试方法研究具有重要意义和学术价值。
2）主要研究内容
 (1) 飞行器在轨服务机构方案设计与构型综合； (2) 飞行器在轨服务机构运动学与动力学分析； (3) 飞行
器在轨服务机构运动控制与误差补偿； (4) 飞行器在轨服务机构地面模拟试验方法研究。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

该选题依托天津航天机电设备研究所合作项目——惯性装备动态参数获取与综合测量转台力学分析，项目经费
20万元；以及已科技集团第一研究院有关飞行器变形翼机构研制的合作项目，项目经费30万元。这两个项目均
已签订合同，经费将会在近期拨付到账。


