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填表说明

一、本报告中相关的技术或数据如涉及知识产权保护

、军工项目保密等内容，请作脱密处理。

二、请用宋体小四字号撰写本报告，可另行附页或增

加页数，A4纸双面打印。

三、表中所涉及的签名都必须用蓝、黑色墨水笔，亲

笔签名或签字章，不可以打印代替。

四、同行专家业内评价意见书编号由工程师学院填写

，编号规则为：年份4位＋申报工程师职称专业类别(领域)4

位+流水号3位，共11位。
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一、个人申报
（一）基本情况【围绕《浙江工程师学院（浙江大学工程师学院）工程类专业学位研究生工

程师职称评审参考指标》，结合该专业类别(领域)工程师职称评审相关标准，举例说明】

1.对本专业基础理论知识和专业技术知识掌握情况(不少于200字)

作为一名机械领域机器人方向的技术人员，本人系统掌握了机器人及其自动化领域的核心理

论知识，包括机器人控制原理、机械设计、Python/C/C++语言编程、单片机原理及接口技术

、机器人操作系统等基础学科。在工作中，我具备自主开发可视化界面和自动化控制脚本的

能力，能够实现机器人自动化控制及数字孪生应用。此外，我还能熟练使用AutoCAD、Solid

Works等CAD/CAE软件进行机械结构设计。在专业技术应用方面，本人具备以下能力：1）独

立完成机械零部件的设计制造；2）掌握机器人自动控制原理，能根据实际工况制造控制方

案；3）熟悉机械加工工艺，对激光切割、3D打印等新型加工技术有实践经验；4）具备机电

系统开发能力，能独立完成自动化控制系统设计。近年来，通过参与《基于opencascade的

机械臂控制系统》、《增材制造机器人轨迹可视化与数显平台》项目，进一步提升了在机器

人自动控制领域、数字孪生、工艺可视化等领域的专业技术水平。未来将持续深化在智能制

造、数字化设计等前沿技术领域的学习与应用。

2.工程实践的经历(不少于200字)

项目名称：增材制造机器人轨迹可视化与数显平台。

项目时间：2023-2025

担任角色：主研工程师。

在项目中，我参与了激光机器人复杂曲面加工技术的研究与开发，主要涉及激光机器人平台

集成设计、复杂曲面离线轨迹生成方法研究以及激光机器人数字孪生系统的设计与实现。具

体实践经历如下：1.激光加工机器人平台集成设计：参与机器人平台的设计与集成，搭建了

激光加工平台。通过使用DH建模法，构建机器人运动学模型，成功实现激光器和机器人系统

的实时控制。同时，采用“眼在手上”标定方法，确保了路径精确控制；2.复杂曲面离线轨

迹生成：为解决复杂曲面加工轨迹生成问题，我提出了平面投影法，先在平面上生成轨迹，

再将其投影到曲面上。通过利用CAD与图片路径转换器，我生成了平面轨迹，并结合STL模型

特性，使用平面切片算法和点投影算法成功实现了复杂曲面的轨迹生成。这一方法显著提高

了加工效率和轨迹精度；3.数字孪生系统设计：设计了激光机器人数字孪生系统，搭建了虚

拟环境与实际机器人互动。开发了轨迹仿真功能，并通过实时获取机器人和环境数据，实现

了工艺参数调整与加工状态监控。这一系统大大提升了加工过程的可视化与控制精度。

3.在实际工作中综合运用所学知识解决复杂工程问题的案例（不少于1000字)

在增材制造机器人轨迹可视化与数显平台项目研发的过程中，我通过综合运用所学的机械工

程、机器人技术和数字孪生理论知识，成功解决了激光机器人复杂曲面加工中面临的一系列

技术难题，推动了项目的顺利实施。本项目围绕激光机器人的多自由度控制、复杂曲面轨迹

生成、以及数字孪生技术的应用展开。以下是我在该项目中综合运用所学知识解决复杂工程

问题的详细经历。

1. 激光加工机器人平台集成设计

为了实现高效且精确的激光加工，我首先设计并集成了一个激光加工机器人平台。该平台的

核心是基于机器人进行的多自由度机械臂控制，通过DH建模法构建了机器人的运动学模型，

确保了机器人在复杂环境中的高精度运动控制。在机器人平台的设计中，我深入运用了机器

人学、机械设计和控制理论的知识。选取工业机器人作为激光加工的载体，能够精确执行各

种复杂的操作任务。在此基础上，我结合光纤脉冲激光器和英特尔深度相机，搭建了激光加
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工系统。在系统中，光纤激光器作为加工工具，其高精度与高能量密度使得激光加工更为高

效；而深度相机则用于实时捕捉工作环境中的三维数据，确保激光加工路径的准确性。通过

深度相机的“眼在手上”标定方法，我实现了机器人末端执行器与相机之间的精确配准，从

而使得机器人在执行复杂曲面加工任务时，能够实时根据相机反馈调整轨迹和加工路径。这

一方案不仅解决了传统激光加工中因视觉反馈不及时导致的加工误差问题，还提高了加工效

率。

2.复杂曲面离线轨迹生成

激光加工中常常面临复杂曲面的加工问题，尤其是如何生成精准的轨迹。传统的轨迹生成方

法在面对无模型数据或曲面复杂度较高的情况下，往往效率低、质量差。因此，我在项目中

提出了基于CAD建模、平面切片算法和点投影算法的创新方法，成功解决了这一难题。针对

传统轨迹生成方法的不足，我提出了在平面上生成复杂轨迹，再将轨迹投影到曲面上的解决

方案。这一方法充分运用了计算几何中的平面切片和投影原理，将复杂曲面的轨迹生成问题

转化为平面轨迹生成问题，从而简化了复杂度，提升了轨迹生成的效率。具体来说，首先通

过CAD软件和图片路径转换器生成平面轨迹，这一过程可以高效地从平面图像中提取出加工

路径。接着，我使用了基于三维扫描STL模型的平面切片算法，将曲面模型分解成多个平面

切片，并通过点投影算法将平面轨迹投影到每个切片上。这一过程中，OCC的STEP模型数据

分析能力为路径提取和布尔运算提供了强有力的支持，保证了轨迹的精准度和可操作性。基

于这一轨迹生成思路，我成功构建了一套完整的复杂曲面激光加工离线轨迹生成方法。该方

法不仅适用于任意复杂曲面，还能够高效生成符合加工要求的轨迹。通过这一方法，最终生

成的轨迹被转化为激光机器人的离线程序，实现了自动化加工过程。这一创新解决方案显著

提高了复杂曲面加工的精度和效率，并为后续的数字孪生验证提供了准确的轨迹数据。

3.激光机器人数字孪生系统设计

为了进一步验证复杂曲面轨迹的可行性，我将数字孪生技术应用于激光机器人系统中，实现

了虚拟与现实的实时交互。通过搭建数字孪生环境，我成功地模拟了机器人的运动轨迹和加

工过程，从而提前预测并优化了加工效果。在数字孪生系统的设计中，我基于OCC平台和机

器人仿真环境开发了机器人与外部设备的交互功能。数字孪生系统中的虚拟机器人和真实机

器人共享相同的运动学模型和轨迹数据，实现了虚拟与现实的同步。为了进一步验证轨迹的

可行性，我设计了曲面离线轨迹的仿真功能，使得虚拟机器人能够准确模拟复杂曲面的激光

加工过程。
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（二）取得的业绩（代表作）【限填3项，须提交证明原件（包括发表的论文、出版的著作、专利

证书、获奖证书、科技项目立项文件或合同、企业证明等）供核实，并提供复印件一份】

1. 
公开成果代表作【论文发表、专利成果、软件著作权、标准规范与行业工法制定、著作编写、科技

成果获奖、学位论文等】

成果名称

成果类别 

[含论文、授权专利（含

发明专利申请）、软件著

作权、标准、工法、著作

、获奖、学位论文等]

发表时间/

授权或申

请时间等

刊物名称

/专利授权

或申请号等

本人

排名/

总人

数

备注

一种结合机器人和激光

的传感器制备方法
发明专利申请

2023年12

月05日

申请号：20

2311098106

.5 

2/4  

机器人曲面路径规划及

控制软件
计算机软件著作权

2024年08

月27日

登记号：20

24SR125388

7

2/7  

 会议论文     

2.其他代表作【主持或参与的课题研究项目、科技成果应用转化推广、企业技术难题解决方案、自

主研发设计的产品或样机、技术报告、设计图纸、软课题研究报告、可行性研究报告、规划设计方

案、施工或调试报告、工程实验、技术培训教材、推动行业发展中发挥的作用及取得的经济社会效

益等】
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（三）在校期间课程、专业实践训练及学位论文相关情况

课程成绩情况 按课程学分核算的平均成绩： 88 分

专业实践训练时间及考

核情况(具有三年及以上

工作经历的不作要求)

累计时间： 1.1 年（要求1年及以上）

考核成绩： 79 分

本人承诺

个人声明：本人上述所填资料均为真实有效，如有虚假，愿承担一切责任

，特此声明！

                                  申报人签名：







国 家 知 识 产 权 局

 
200101 纸件申请，回函请寄：100088 北京市海淀区蓟门桥西土城路 6 号  国家知识产权局专利局受理处收
2022.10 电子申请，应当通过专利业务办理系统以电子文件形式提交相关文件。除另有规定外，以纸件等其他形式提交的

文件视为未提交。

310013
浙江省杭州市西湖区古墩路 701 号紫金广场 C 座 1506 室 杭州求是

专利事务所有限公司

林超(0571-87911726-817)

发文日：

2023 年 08 月 29 日

申请号：202311098106.5 发文序号：2023082902518350  

专 利 申 请 受 理 通 知 书

根据专利法第 28 条及其实施细则第 38 条、第 39 条的规定，申请人提出的专利申请已由国家知识产权局

受理。现将确定的申请号、申请日等信息通知如下：

申请号：2023110981065

申请日：2023 年 08 月 29 日

申请人：浙江大学

发明人：杨赓,张泽民,李嘉言,杨华勇

发明创造名称：一种结合机器人和激光的传感器制备方法

经核实，国家知识产权局确认收到文件如下：

权利要求书 1 份 1 页,权利要求项数 ： 6 项

说明书 1 份 4 页

说明书附图 1 份 2 页

说明书摘要 1 份 1 页

专利代理委托书 1 份 2 页

发明专利请求书 1 份 5 页

实质审查请求书 文件份数：1 份

申请方案卷号：超-231-323-王

  

提示：

    1.申请人收到专利申请受理通知书之后，认为其记载的内容与申请人所提交的相应内容不一致时，可以向国家知识产权局

请求更正。

    2.申请人收到专利申请受理通知书之后，再向国家知识产权局办理各种手续时，均应当准确、清晰地写明申请号。

审 查 员：自动受理 审查部门：初审及流程管理部

联系电话：010-62356655
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（杭州）创新研究院有限公司

权利取得方式： 原始取得

权 利 范 围： 全部权利

登 记 号： 2024SR1253887

根据《计算机软件保护条例》和《计算机软件著作权登记办法》的

规定，经中国版权保护中心审核，对以上事项予以登记。

证书号： 软著登字第13657760号
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