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摘  要 

由于作者写错杨春晖单位信息，发表在《国际航空航天科学》2024年12卷3期第154~159页上的文章《数

控机器人制孔离线编程技术研究》(https://doi.org/10.12677/jast.2024.123017)出现杨春晖单位错误

问题。现将勘误附后。 
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