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面向数字孪生车间的三维可视化交互系统

张青雷　 杨志威　 段建国　 刘　震　 秦际
!

（上海海事大学物流工程学院，上海 ２０１３０６）

摘要：为了提升数字孪生车间人—物理—虚拟的协调与融合，对数字孪生车间的三维可视化监控与人机交

互进行研究．首先，提出了一种新的面向数字孪生车间的三维可视化交互系统六维模型，由于传统的数字孪
生五维模型忽略了人机交互的重要性，因此增加了用户终端新维度；然后，提出了一种车间生产过程分层实

时数据驱动映射模型，同时，提出了基于ＯＰＣＵＡ的工业物联网实时数据采集方法．基于系统六维模型，介
绍了基于虚拟现实的三维可视化虚拟环境创建流程，以及基于数据管理云平台的数据驱动流程．最后，以叶
片转子试验车间为对象对系统六维模型进行验证，开发了三维可视化交互系统．结果表明，该系统的透明度
更高，实时数据驱动更高效，促进了人—物理—虚拟的协调与融合，对于数字孪生车间建设具有现实意义．
关键词：数字孪生车间；三维可视化；人机交互；数据驱动；ＯＰＣＵＡ
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