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成果摘要： 

通过对水轮机修复专用机器人的结构方案及若干关键技术问题可行性分析和必要的实验研究，本课题考虑专焊接机器人

工作条件恶劣、工作空产存在非正常严格的限制的条件下，首先采用了电驱动磁吸附修复机器人的方案，采用这种移动

装置可使机器人在叶片上自由行走，该机器人操作臂为5逢由度串联机构。经过该机器人臂长对工作空间的影响分析，

得出当移动机构固定在某一位置时，工作空间为一曲面。同冒，目前一些水轮机叶片外表为不锈钢，机器人工作时磁性

履带吸附力小，带来机器人生根力不够，稳定性交差，因此改进为轨道式移动机构的水轮机修复专用机器人的设计方

案。 
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