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央广网北京 11 月 8 日消息 据
中央广播电视总台中国之声 《新闻
纵横》 报道，新太空出差三人组，
也就是神舟十三号航天员乘组11月
8日凌晨再传佳音。据中国载人航天
工程办公室消息，北京时间 11 月 8
日1时16分，经过约6.5小时的出舱
活动，神舟十三号航天员乘组密切
协同，圆满完成出舱活动全部既定
任务，航天员翟志刚、王亚平安全
返回天和核心舱，出舱活动取得圆
满成功。

这是空间站阶段第三次航天员
出舱活动，是神舟十三号航天员乘
组首次出舱活动，也是中国航天史
上首次有女航天员参加的出舱活
动。那么，这期间有哪些令人难忘
的瞬间？两名航天员具体执行了怎
样的舱外作业？

“我已出舱，感觉良好！”

11月7日18时51分，航天员翟
志刚身着带有红色条纹的我国新一
代“飞天”舱外航天服成功开启天
和核心舱节点舱出舱舱门。作为中
国首位出舱航天员，这是翟志刚时
隔13年后再次进行出舱活动。出舱
后，他和其他两名航天员通过摄像
头和大家打招呼，三名航天员分别
以各自的最新视角再现了2008年翟
志刚首次出舱时说的那句话：“我已
出舱，感觉良好！”

翟志刚：“我是 01，我已出舱，
感觉良好。”

王亚平：“我是02，我一会儿出
舱，感觉良好。”

叶光富：“我是 03，我下次出
舱，感觉良好。”

20时28分，航天员王亚平也身
着带有金色条纹的“飞天”舱外航
天服，从天和核心舱节点舱成功出
舱；王亚平成为中国首位进行出舱
活动的女航天员，迈出了中国女性
舱外太空行走第一步。

中国航天员科研训练中心选拔
训练室助理研究员、出舱活动训练
教员吴昊说：“我们所有参事人员热
烈祝贺02圆满完成中国女航天员的
首次出舱活动，为你感到骄傲！热
烈祝贺01，2008年首次出舱后再次
漫步太空，为你们的密切配合和完
美表现点赞！”

王亚平回复：“谢谢曙光，谢谢
大家，中国航天精彩仍在继续。我
们一起加油！”

出舱活动圆满完成

此次是空间站阶段第三次航天
员出舱活动，神舟十三号航天员乘
组首次出舱活动，也是中国航天史
上首次有女航天员参加的出舱活
动。航天员出舱活动期间，天地间
大力协同、舱内外密切配合，首先
完成了机械臂悬挂装置的安装任务。

航天科技集团五院主管设计师
李学东说：“这次出舱的主要任务就
是我们大小臂的集联装置的舱外安
装，包括两个：一个是悬挂装置，

另一个是转接件，悬挂装置是装在
舱壁上，未来给转接件进行固定，
还有供电供热功能。”

除了安装悬挂装置，集联装置
中最重要的转接件也要在这次出舱
中安装完成，确保未来实验舱上的
小机械臂与核心舱的大机械臂顺利
连接组合。

李学东介绍：“转接件是大小
（机械）臂到时候用的，所以核心舱
发射了一个大 （机械） 臂，（未来）
也会发一个与核心舱同等体积大小
的 （实验） 舱，它带一个小的机械
臂上行。三舱组建完成之后，大臂
会去抓住转接件，去捕获小臂。”

这两台设备安装好以后，能够
支持两个机械臂形成一个组合体，
扩展机械臂的操作能力和操作范
围，从而支持整个空间站的载荷照
料、舱外维修等。

尤为值得一提的是，这一次，
航天员们还进行了舱外典型动作测
试等任务。究竟什么是典型动作？

航天员系统总设计师黄伟芬解
释说，包括左倾右倾，还有前倾
等。“其实你看翟志刚的能力真是超
强，你看他在机械臂上，他的手基
本上抓住了环形扶手，他前倾得非
常低，角度非常大。（出舱过程中）
你虽然是能做得到，我们不是做一
个训练项目，主要还是看人穿着航
天服的能力，在机械臂的情况下，能
作业到什么程度，就是为我们未来作
业设计，为我们的工程设计提供依
据。因为我们虽然在整个作业过程
中这些动作都做了，但是分析不了，
他的动作都是连续不断地在动态调
整，所以我们让他做一个典型的动
作，稳定，图像获得，同时这个图像是
做过标定的，所以才能分析、建模，才
能分析得到有效的数据。”

整个航天员出舱过程顺利圆
满，进一步检验了我国新一代舱外
航天服的功能性能及出舱活动相关
支持设备的可靠性与安全性。

中国载人航天工程办公室副主
任林西强说：“我们这一次出舱活动
的任务，主要是安装大小机械臂的

一个集联装置，这为我们以后随舱
上行的小机械臂和大机械臂的联合
工作奠定了基础，实际上这也是直
接为我们空间站建造任务准备的。
这次航天员王亚平身穿的航天服，
是我们第三套舱外服，也是第一次
执行出舱任务。经过这一次出舱活
动任务之后，应该说我们空间站建
造阶段的在轨的三套舱外服的功能
性能都得到了考核验证。这次出舱
活动，我们整个天地链路，也包括
我们地面对出舱活动的技术支持，
以及整个飞控工作的组织实施，都
是非常高效顺畅的。我们执行出舱
活动的能力得到了检验，我们有信
心完成好后续的任务。”

机械臂集联装置的黑科技

此次出舱活动中，空间站核心
舱机械臂再次耀眼亮相，托举航天
员到达指定位置开展出舱操作，顺
利完成了机械臂集联装置的安装工
作，为后续实现擎天巨臂的组合打
下扎实基础。机械臂集联装置究竟
是做什么用的？里面又有着怎样的
黑科技？

空间站机械臂是我国航天事业
发展的新领域之一，融合了机、
电、热、控制、光学等多个专业，
这也更加凸显了双臂组合转接件的
研制难度。而这次出舱活动的“主
角”——机械臂集联装置由双臂组
合转接件和悬挂装置组成，是空间
站机械臂实现组合动作的关键装
备。其中，双臂组合转接件更是被
空间站型号研制人员形象地比喻为

“宇宙级机械臂转接头”。
航天科技集团五院空间站机械

臂飞控负责人高升介绍：“空间站机
械臂由核心舱机械臂 （大臂） 和

‘问天’实验舱机械臂 （小臂） 组
成。按照空间站关键技术验证及建
造阶段的任务规划，实验舱机械臂
将随‘问天’实验舱一起发射入
轨，并将在太空中与核心舱机械臂
完成‘大小臂在轨组合’的亮眼操
作，而实现组合的关键装置就是双
臂组合转接件。由于长度为10米的

核心舱机械臂和长度为5米的实验舱
机械臂‘体型’差异较大，因此端
口设计也有较大差别。”

如何做好两个机械臂的对接，
实现“1+1=1”的效果，完成适应性
强、操作难度更大的任务，对研制团
队来说是一个巨大的创新难题。为
此，研制团队一次次开展方案论证，
一轮轮进行设计优化，将小小的“宇
宙级机械臂转接头”从创意变成了

“四两拨千斤”的科技神器。
高升告诉记者：“它不仅有助于

完成两个机械臂的接口互连，更实
现了两者间电气和信息的互通，在
恶劣的太空环境中安全打通两个机
械臂之间的‘任督二脉’。”

这个科技神器究竟从哪些方面
进行了改进？高升表示，双臂组合
转接件将帮助两个形态截然不同的
机械臂完成转接，保证组合机械臂
具备承载更大载荷进行大范围转移
的能力，因此，在关键技术等方面
都进行了突破。

在机械臂集联装置安装过程
中，首先安装在核心舱舱壁上的悬
挂装置带有巧妙的抱爪结构，用于捕
获和存放双臂组合转接件，并为它提
供供电保证。完成悬挂装置安装后，
航天员翟志刚轻推双臂组合转接件
进入卡口位置，悬挂装置在指令的遥
控下，通过抱爪结构准确地将转接件
抓住，并将其“拥入怀中”。

那么，双臂组合转接件和悬挂
装置到底是什么关系？航天科技集
团五院空间站机械臂悬挂装置主管
设计师高翔宇以“刀剑”和“刀
鞘”举例解释说：“双臂组合转接件
好比‘刀剑’，悬挂装置则好比‘刀
鞘’。未来，当两个空间站机械臂开
展对接工作时，核心舱机械臂（大臂）
将主动探向双臂组合转接件，通过末
端视觉相机识别靶标，将其从悬挂装
置上精准取出，进而完成与'问天'实
验舱机械臂的组合，形成更长、更稳
定的灵巧型空间机器人。”

届时，空间站机械臂可达范围
直接拓展为 14.5 米，活动范围可直
接覆盖空间站三个舱段，随时实现
对空间站舱体表面的巡检。

高翔宇介绍：“机械臂在组合对
接状态下完成在轨任务后，又要重新
分为大、小机械臂两个部分，此时双
臂组合转接件自然是收‘刀’入‘鞘’，
由核心舱机械臂主动将双臂组合转
接件重新放回悬挂装置中。”

天和机械臂可以承载25吨级的
大型航天器，未来它和小臂也就是
问天实验舱上的机械臂组合在一起
后，能力将得到进一步提升。

航天科技集团五院空间站机械
臂副主任设计师朱超表示：“未来，
在空间站完成三舱组合后，航天员
的出舱任务大部分将由组合臂的形
式完成。后续，空间站机械臂将通
过双臂组合转接件实现两个机械臂
的组装，进而完成高难度、更加多
样化的任务目标，这不仅是世界首
次，更是中国智慧的重要体现！”

神舟十三号航天员首次出舱活动圆满完成，王亚平——

迈出中国女性舱外太空行走第一步

这是11月7日在北京航天飞行控制中心拍摄的神舟十三号航天员翟志
刚、王亚平同时在舱外操作的场景。 新华社发


