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中国平煤神马控股集团“揭榜挂帅”项目榜单表格1
	发榜方
	中国平煤神马控股集团

	项目名称
	变电所操作机器人研制

	所属技术领域
	矿山机电

	项目需求
	目前，集团煤矿井下大多数变电所安装了电力监控系统，能够实现防越级跳闸，遥控分合闸，远程修改定值等功能，但是无法推拉隔离小车，检修停送电时仍需人员在现场配合完成，无法完全撤人。拟研制变电所操作机器人，实现对高爆开关运行的状态识别，分合闸操作及推拉隔离小车，真正实现变电所无人值守。



	研发任务
	本项目旨在研制一款适用于煤矿井下变电所的巡检操作一体机器人，可实现自动巡检，对变电所内开关设备状态、运行参数、温度变化的进行全覆盖监测；能够实现分合闸及推拉隔离小车精准操作，实现与现有变电所设备系统的无缝对接，建立智能巡检系统与变电所设备之间的通讯机制，形成集数据采集、分析、预警、操作于一体的智能化运维平台。符合煤矿安全标准，取得煤安认证（MA标志），具备防爆、防尘、防水性能，适用于煤矿井下危险环境。具体研发任务如下：
1.机器人本体研制：开发适应井下变电所环境的机器人移动平台，采用无轨导航系统，实现巡检机器人的精准定位、自主充电、避障和防跌落。移动平台上配备视觉定位识别系统和模块化、轻量化的操作机械臂，实现操作目标的准确识别和定位，本体材料采用防爆设计，满足煤矿井下安全要求。
2.多传感器融合系统研制：集成摄像仪、红外热成像仪、声音传感器及特种传感器，形成多维度数据采集能力。研发多源信息融合算法，实现对设备状态的全面感知与精准诊断。
3.智能识别与诊断系统开发：基于深度学习算法，开发针对变电所各类仪表、开关、指示灯的智能识别模型，能够自动读取表计数据、识别开关状态、分析设备运行趋势。构建变电所设备故障预测模型，通过对巡检数据的分析，实现设备故障的早期预警。
4.机电一体化操作机构研制：具备多种工具快速切换能力，实现对开关、按钮、隔离小车等设备的精准操作。
5.智能巡检软件平台开发：构建集设备监控、数据分析、预警管理和远程控制于一体的软件平台，提供人机交互界面和手机分级推送功能。

	考核指标
	1.提交井下变电所巡检操作机器人1套，关键性能指标：（1）运动性能指标：导航误差应不大于±50mm，能够顺利跨越高度不低于50mm的障碍；（2）感知系统性能指标：红外测温误差不大于±2℃或读数的±2%；仪表识别准确率不低于95%；声音异常检测准确率不低于90%。感知范围应覆盖变电所内所有关键设备，无检测盲区；（3）续航与充电性能：机器人应具备足够的连续工作时间，通常要求单次充电后能够完成不少于3次的完整巡检任务（约6-8小时）；（4）通信性能指标：在变电所复杂电磁环境下，机器人应能保持与控制系统的稳定通信。（5）操作准确率：对于机器人执行的各类操作，如倒闸操作、复位按钮操作、推拉隔离小车操作等，应保证极高的准确率，具体指标要求不低于99.5%。操作过程中应有完善的安全校验机制，确保操作对象正确、操作步骤完整、操作结果符合预期。（6）机器人机器人整机需取得煤安认证。
2.提交项目研究报告、工业性试验报告及相关技术资料、图纸等；
3.提交整机矿用产品安全标志证书；
4.中文核心期刊论文1篇（论文不少于3000字，第一作者为甲方）、授权发明专利1项、软件著作权2项。

	计划应用地点
	平煤股份矿井

	知识产权归属
	1.甲、乙共有，甲方为第一完成单位，乙方具有署名权；
2.技术成果申请专利的，甲乙双方为专利申请人，甲方为第一专利权人，由乙方负责专利维护；
3.技术成果未经甲方同意，乙方不得转让、或准许其他任何第三方使用。

	实施期限
	2025年10月1日-2027年5月30日


中国平煤神马控股集团“揭榜挂帅”项目榜单表格2
	发榜方
	中国平煤神马控股集团

	项目名称
	高精定位自主截割智能掘进系统研发与应用

	所属技术领域
	矿山机电

	项目需求
	研发一套集高精度定位、自主路径规划、自动截割施工、自动临时支护、机载钻机与智能决策于一体的智能掘进系统，实现掘进工作面的少人化甚至无人化作业，最终达到安全、高效、高精度的巷道掘进。


	研发任务
	1、研究掘进装备高精定位技术，解决切割期间频繁移机，巷道前方没有参照物时，仿形及记忆截割等易出现超欠挖现象的问题。
2、研究自主截割智能掘进系统，解决自动截割人工干预率高的问题。
3、针对掘锚机机载锚杆钻机定不准钻孔位置的问题，研究掘锚机机载锚杆钻机钻臂搭载与精准、快速定眼技术。
4、针对智能化掘进工作面切割期间粉尘大，无法看清视频切割画面问题，研发应用高清或高精度算法摄像头。
5、研究掘进工作面高效除尘降尘工艺及技术。    

	考核指标
	1、实现地面或井下集控中心控制，远程自动截割，自动修正方向和坡度，自主调节姿态和进刀参数切割，人工干预率低于50%。
2、智能掘锚机实现自动精准定位，自主截割杜绝超欠挖现象。
3、煤尘浓度大工作面，远程视频传输视野清晰可见，满足人工远程操控要求。
4、临时支护安全、高效，不影响司机视野。
5、①机载钻机数量：≥2台；②锚杆支护最小空顶距离：≤300 mm；③锚固扭矩：≥440 N.m；④钻机转速：≥500 r/min。 
6、单根锚杆(2.6m)施工时间（对眼+钻孔+锚固）≤4min，单根锚索（8m）施工时间（对眼+钻孔+锚固）≤12min。

	计划应用地点
	平煤股份十三矿

	知识产权归属
	所有成果归平煤股份所有

	实施期限
	2025年12月1日-2026年12月30日


中国平煤神马控股集团“揭榜挂帅”项目榜单表格3
	发榜方
	中国平煤神马控股集团

	项目名称
	精准快速自动化钻锚装置研发与应用

	所属技术领域
	矿山机电

	项目需求
	项目需要根据现有钻锚装置的锚钻系统功能、作业流程，对锚钻系统流程进行分析，对自动锚钻系统进行研究，实现锚钻作业通过面板操作，实现一键自动打钻、一键自动锚固、半自动打钻、手动打钻功能。


	研发任务
	1、针对锚杆钻车等钻机定不准钻孔位置的问题，研究机载锚杆钻机钻臂搭载与精准、快速定眼技术。
2、研究锚杆钻机电液控控制技术。
3、研究机载锚杆钻机自动化支护技术。  



	考核指标
	1、机载锚杆钻机自动找正孔位打孔。
2、实现自动化支护。
3、①锚杆支护最小空顶距离：≤300 mm；②锚固扭矩：≥440 N.m；③钻机转速：≥500 r/min。 
4、单根锚杆(2.6m)施工时间（对眼+钻孔+锚固）≤4min，单根锚索（8m）施工时间（对眼+钻孔+锚固）≤12min。



	计划应用地点
	平宝公司

	知识产权归属
	所有成果归平煤股份所有

	实施期限
	2025年12月1日-2026年12月30日


中国平煤神马控股集团“揭榜挂帅”项目榜单表格4
	发榜方
	中国平煤神马控股集团

	项目名称
	冲击破碎机器人的研制

	所属技术领域
	矿山机电

	项目需求
	煤矿井下运输系统是一个较复杂的系统，设备多、运输距离长，对煤矿企业的安全生产及系统成本控制有很大影响。在实际生产中，运输系统往往会因为大块煤及矸石造成卡堵，重则引起系统停转，对煤矿运输系统的安全稳定运行构成较大威胁。
为解决上述问题，一般在综采工作面的顺槽配套了破碎机，但受破碎机进口尺寸与破碎能力的限制，仍是较多大块矸石进入皮带运输系统。目前，很多单位安排职工用大锤砸矸石块，消耗职工较大体力，且有一定的危险性。所以研制冲击破碎机器人，对采面大块矸石进行破碎，防止运输系统堵塞，提高生产效率，保障运输安全非常必要。

	研发任务
	本项目拟研制一种在井下煤仓口安装冲击破碎机器人，其主要任务是对需要破碎的大块煤与矸石进行破碎。冲击破碎机器人主要由液压系统与执行机构组成，执行机构由分筛板、破碎板、摆动机构、工作臂、冲击头等构成，主要研发任务如下：
1.冲击破碎机器人的整体方案进行设计，使其可适应所用环境的具体要求，可以满足将要破碎的岩石硬度、块度与破碎量的要求；
2.分筛板、破碎板与煤仓溜煤的适配性进行研究，最大限度地减小对无需破碎煤流的影响，提高输送效率；
3.机械臂与摆动机构研究；
4.液压系统的设计。


	考核指标
	1.提交煤矿井下冲击破碎机1套，关键性能指标：工作范围半径：1500-2000mm  ；破碎矸石硬度f：≤7 ；液压系统额定压力：16MPa；入料粒度：≤1000mm×800mm ；破碎粒度：≤300mm ；通过能力;≥1000 吨/h ；电压;  660/1140 V；
2.提交项目研究报告、工业性试验报告相关技术资料、图纸等；
3.冲击破碎机器人取得MA证书；
4.取得实用新型专利1项。

	计划应用地点
	平煤股份矿井

	知识产权归属
	1.甲、乙共有，甲方为第一完成单位，乙方具有署名权；
2.技术成果申请专利的，甲乙双方为专利申请人，甲方为第一专利权人，由乙方负责专利维护；
3.技术成果未经甲方同意，乙方不得转让、或准许其他任何第三方使用。

	实施期限
	2025年10月1日—2026年12月30日


中国平煤神马控股集团“揭榜挂帅”项目榜单表格5
	发榜方
	中国平煤神马控股集团

	项目名称
	井下维修运输机器人研制与应用研究

	所属技术领域
	矿山机电

	项目需求
	目前我国煤矿井下维修过程中，具有人力运输效率低、人员安全风险高、设备检修响应慢等痛点，本项目需研制一款适配煤矿井下的多功能维修运输机器人，实现“物料短途转运、人员安全通勤、设备快速检修”三位一体的智能化作业，为集团煤矿井下生产设备稳定运行提供技术支撑，助力井下作业向“少人化、无人化”转型。具体亟待解决问题如下：
1.物料采掘头面短途运输功能

井下采掘头面常用物料（设备配件、支护材料、耗材等）需人力进行搬运，劳动强度大，运输成本高，亟需研发可实现煤矿井下临时转载点、检修点之间的物料的短途运输功能。
2.人员输送功能

煤矿井下环境差，巷道窄长，长时间的巷道行走，耗时耗力，人力浪费较为严重，亟需研发可以进行人力通勤运输的装置。
3.设备检修辅助功能

煤矿井下作业环境差，人员维修条件不如意，维修效果不理想，亟需研发具备小型维修作业平台，可搭载检修人员近距离作业的装备。

	研发任务
	拟研制一种井下维修运输机器人，实现轻量化、通过性好、高可靠性与先进的控制系统，满足井下采掘头面物料短途运输、人员输送及设备检修需求，为集团煤矿井下各种设备的良好运行提供保证。替代人工作业。研发任务如下：
1.研发轻量化、高通过性、防爆的维修运输机器人，满足物料转运、人员输送及设备检修需求。
2.整体采用 “轻质防爆结构 + 轮履复合底盘” 设计，集成物料转运、人员输送、检修辅助功能。

3.开展三电系统配套研究：电机小型化设计适配窄巷道，兼具高扭矩与低能耗；电池选用高能量密度防爆铅酸或锂离子电池，优化散热与快充 / 换电方案；电控系统集成双冗余控制与多传感融合模块，抗干扰且兼容现有井下通信，确保三电系统适配复杂工况，保障机器人稳定可靠运行。

4.开展各系统模块化研究：将机械结构（轮履底盘、装卸 / 检修 / 人员舱单元）、三电系统（防爆电机、电池、电控）、安全防护等拆分为独立模块，采用标准化接口设计。各模块兼具防爆、轻量化特性，可快速拆卸更换（≤1 小时），支持功能灵活组合与后续载荷 / 协同功能扩展，适配复杂工况，降低运维成本，保障系统稳定协同。

	考核指标
	提交井下维修运输机器人1套，关键性能指标：载重不低于200KG、牵引力不低于300KG、爬坡不低于150、电池容量不低于72V50AH、遥控或人工方向盘控制、橡胶履带行走。
整机取得MA证书，能在回风巷使用。
3.提交项目研究报告、工业性试验报告及相关技术资料、图纸等；
4.提交核心期刊论文1篇、发明专利1项；

	计划应用地点
	平煤股份矿井

	知识产权归属
	1.甲、乙共有，甲方为第一完成单位，乙方具有署名权；
2.技术成果申请专利的，甲乙双方为专利申请人，甲方为第一专利权人，由乙方负责专利维护；
3.技术成果未经甲方同意，乙方不得转让、或准许其他任何第三方使用。

	实施期限
	2025年10月1日—2026年12月30日


中国平煤神马控股集团“揭榜挂帅”项目榜单表格6
	发榜方
	中国平煤神马控股集团

	项目名称
	矿井制冷设备高效阻垢–除垢技术研究

	所属技术领域
	矿井热害治理

	项目需求
	目前在用制冷设备使用过程中，逐渐暴露出水质处理不到位，板式换热器、冷却塔等设备结垢严重，制冷效果衰减较大，防垢除垢难度大，系统能耗大，维运成本高等问题，急需在设备水质防阻垢、除垢等方面进行技术攻关。
本研究旨在系统探索适用于煤矿特殊工况的制冷设备水系统阻垢与除垢技术，针对煤矿“三高”（高硬度、高氯根、高硫酸根）水质的特殊性，深入研究成垢机理与抑制规律，填补传统水处理理论在特定复杂水质应用中的空白。通过有效解决冷却系统的结垢问题，确保井下制冷关键设备的稳定运行，提高矿井制冷设备的使用年限，降低维护成本，节能降耗，为煤矿的安全生产提供坚实的技术保障。

	研发任务
	1.矿井水质和设备水垢分析；
2.成垢机理与抑制规律研究；
3.高效阻垢/除垢技术工艺对比分析；
4.工业性试验；
5.适用平顶山矿区矿井水高效阻垢、除垢技术规范研究。


	考核指标
	1.开发一种矿井制冷设备新型阻垢技术，延长除垢清洗周期；
2.开发一种矿井制冷设备新型除垢技术，解决除垢难问题；
3.提交矿井制冷设备阻垢、除垢可行性技术方案；
4.提交适用平顶山矿区矿井水的高效阻垢、除垢技术规范；
5.专利3项、论文1篇。



	计划应用地点
	平煤股份

	知识产权归属
	所有成果归平煤股份所有

	实施期限
	2025年10月1日—2026年12月30日


中国平煤神马控股集团“揭榜挂帅”项目榜单表格7
	发榜方
	中国平煤神马控股集团

	项目名称
	矿用轨道运输摘挂钩机器人研制及应用

	所属技术领域
	矿山机电

	项目需求
	矿用轨道运输系统在煤矿承担着重要辅助运输任务，然而目前传统矿车摘挂钩作业通常需要在指定位置通过人工进行拔销、三环链连接、旋转锁定、车辆碰头、通知信号打点等操作，作业环节危险复杂，特别是矿车摘挂钩作业存在以下问题亟待解决：
1.传统矿车摘挂钩作业依赖人工手动对准三环链与销孔，人工操作易出现对位偏差，常发生硬性插拔情况，易造成作业人员肢体与矿车发生碰撞，存在严重的安全隐患，亟需智能化设备代替人工进行摘挂钩作业；
2.矿车未精准定位情况下进行人工摘钩作业易导致销钉弯曲、链环变形甚至断裂，推力控制缺乏精准性，矿车对接时易产生剧烈冲击，大幅提升矿车脱钩风险；
3.人工摘挂钩作业无法与矿车调度系统进行融合，作业人员需同时兼顾设备状态检查、摘挂钩作业、矿车调度信息手动同步等工作，易导致矿车摘挂钩效率低下，制约矿区全流程车辆自主调度功能实现，严重影响矿车调度系统高效运行。

	研发任务
	拟研制一种煤矿轨道运输摘挂钩机器人，通过摘挂钩机械手与矿用推车机配合实现矿车精准定位、矿车摘挂钩自动执行等功能，研发任务如下：
1.研发矿用轨道运输摘挂钩机械手机构，解决摘挂钩机械手机械结构的可靠性和结构设计问题，完成摘挂钩机器人整体结构优化研究，提高摘挂钩机械手作业灵活性；
2.研发矿用轨道运输摘挂钩机器人智能感知系统，结合机器视觉方法解决矿车摘挂钩与机械手的定位精度问题；

3.研发矿车推车机自动推车与协同控制系统，解决矿车位置与摘挂钩机械手作业范围的位置配合问题；
4.研发摘挂钩机械手自主作业轨迹规划和控制系统，实现机械手自动伸缩、三环链自动抓紧和挂钩自动拔插等功能。

	考核指标
	1.提交矿用轨道运输摘挂钩机器人1套，能实现载重量1~3吨的矿车自动摘挂钩功能，具备远程控制、无线遥控、手动三种控制模式，摘挂钩定位精度±3mm，摘挂钩效率提升60%，矿用轨道运输摘挂钩机器人取得矿用产品安全标志证书；

2.提交项目研究报告、工业性试验报告及相关技术资料、图纸等；

3.提交中文核心期刊论文1篇（论文不少于3000字，第一作者为甲方）、授权发明专利1项、软件著作权1项；

4.通过中国煤炭工业协会科技成果鉴定并取得煤炭工业协会科学技术奖。

	计划应用地点
	平煤股份矿井

	知识产权归属
	1.甲、乙共有，甲方为第一完成单位，乙方具有署名权；

2.技术成果申请专利的，甲乙双方为专利申请人，甲方为第一专利权人，由乙方负责专利维护；

3.技术成果未经甲方同意，乙方不得转让、或准许其他任何第三方使用。

	实施期限
	2025年10月1日----2027年12月30日
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	发榜方
	中国平煤神马控股集团

	项目名称
	全自动辅助运输装备研发与应用

	所属技术领域
	矿山机电

	项目需求
	本项目旨在研发一套集智能化、无人化、连续化于一体的煤矿辅助运输系统，以解决当前煤矿辅助运输环节存在的用工密集、效率偏低、安全性待提升等问题。具有环境感知与精确定位技术，自主导航与智能调度，可靠通信与远程干预，新能源与清洁动力应用，模块化与标准化装备设计。


	研发任务
	1.研究辅助运输设备自动驾驶技术。
2.研究不间断辅助运输设备。
3.研究在不间断辅助运输设备搭载全自动调度监控系统。
4.针对掘进工作面的狭窄空间，研究紧凑型小转弯半径辅助运输设备。
5.研究系统集成多模式安全防护：包括实时视频监控、人员接近检测、防撞自动制动以及关键部件的状态监测与预警技术。             

	考核指标
	1.载重（物料运输）不低于5T。
2.乘员数量（人员运输）不低于8-12人。
3.运行速度不低于1m/s。
4.安全系统响应：紧急制动系统响应时间 < 1秒。
5.自动驾驶等级：在预定路线上实现高度自动化无人驾驶。
6.实现不间断连续运输。

	计划应用地点
	平煤股份四矿

	知识产权归属
	所有成果归平煤股份所有

	实施期限
	2025年12月1日-2026年12月30日
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	发榜方
	中国平煤神马控股集团

	项目名称
	巷修多功能一体化机器人的研制

	所属技术领域
	矿山机电

	项目需求
	为解决煤矿井下巷修作业中传统人力施工效率低、安全风险高、多设备切换繁琐等痛点，本项目旨在研制一款适配井下复杂工况的巷修多功能一体化机器人。机器人需满足体积适中要求，适配狭窄巷道通行；具备强通用性，可兼容不同规格棚型（U 型钢、工字钢）型号，一机集成架棚、破顶、扩帮核心功能，兼顾临时支护、废渣清理辅助功能。

其需实现架棚精准对位、破顶高效破碎，搭载防爆遥控控制系统，具备防尘防水、抗振动冲击能力，大幅减少人员井下作业风险，提升巷修施工效率 ，为煤矿巷修智能化、少人化转型提供技术支撑。

	研发任务
	拟研制一种煤矿井下巷修多功能一体化机器人，可实现体积适中、通用性强，较好解决架棚、破顶与退锚等问题，实现一机多用，替代人工作业的功能。研发任务如下：

1.针对井下巷修人力施工风险高、多设备切换繁琐、效率低下等痛点，需研制体积适中（宽≤1.6m、高≤1.8m）、防爆安全的多功能一体化机器人，集成架棚、破顶、扩帮核心功能，兼容多规格棚型，实现一机多用。

2.整体采用 “模块化机身 + 轮履复合底盘” 设计，集成架棚、破顶、扩帮核心模块。机身按宽≤1m、高≤1.8m 优化，适配井下狭窄巷道；各功能模块标准化接口，可快速切换。

3.开展液压系统配套研究：液压系统按架棚、破顶、扩帮功能模块化设计，高压驱动精准控位，兼具防爆防尘特性。

4.开展各系统模块化研究：将轮履底盘、架棚 / 破顶 / 扩帮功能单元、液压执行机构及安全防护模块独立设计，采用标准化防爆接口。



	考核指标
	提交井下维修运输机器人1套，关键性能指标：牵引力不低于500KG，爬坡不低于150，遥控或人工控制、钢制履带行走；
具备清挖、装卸、挑顶、托举、退锚等功能；
3.提交项目研究报告、工业性试验报告及相关技术资料、图纸等；

4.提交整机矿用产品安全标志证书；

5.实用新型专利1项。


	计划应用地点
	平煤股份矿井

	知识产权归属
	1.甲、乙共有，甲方为第一完成单位，乙方具有署名权；
2.技术成果申请专利的，甲乙双方为专利申请人，甲方为第一专利权人，由乙方负责专利维护；
3.技术成果未经甲方同意，乙方不得转让、或准许其他任何第三方使用。

	实施期限
	2025年10月1日—2026年12月30日





