2021年江苏省科学技术奖公示内容

项目名称：面向复杂场景的共融协作型机器人关键技术突破及核心零部件研制
提名单位：江苏省产业技术研究院
主要完成人：骆敏舟,王延杰,谭治英,徐孝彬,李涛,赵春,吕自贵,卢钰,吴海波,罗雪峰，康淼淼
完成单位：江苏集萃智能制造技术研究所有限公司（骆敏舟,吕自贵,卢钰,吴海波,罗雪峰，康淼淼）
河海大学 （王延杰,谭治英,徐孝彬，赵春）

常州大学（李涛）
1. 代表性论文论著目录
	序号
	论文论著名称
/刊名/作者
	年卷页码（XX年XX卷XX页）
	发表时间
（年月日）
	第一作者
	通讯作者
	他引总次数
	检索数据库
	是否国内期刊

	1
	 A Precise Positioning Method for a Puncture Robot Based on a PSO-Optimized BP Neural Network Algorithm/ Applied Sciences/Guanwu Jiang , Minzhou Luo , Keqiang Bai and Saixuan Chen 
	 2017（7）：2076-3417 
	2017-09-21 
	骆敏舟 
	GuanwuJiang
	 26 
	 SCI 
	否 

	2
	 脉冲激光周向探测平面目标回波特性/光学学报/徐孝彬,张合,陈杉杉 
	 2017年第37卷第4期, 0414003 
	2017-01-04 
	徐孝彬 
	徐孝彬 
	 6 
	 中国科学引文数据库，Scopus数据库 
	是 

	3
	 Formation and Characterization of Dendritic Interfacial Electrodes Inside an Ionomer/ ACS Appl. Mater. Interfaces/ Yanjie Wang, Jiayu Liu, Yetao Zhu, Denglin Zhu, Hualing Chen 
	2017(36):30258-30262 
	2017-08-25 
	王延杰 
	王延杰 
	 17 
	 SCI 
	否 

	4
	 Echo signal extraction method of laser radar based on improved singular value decomposition and wavelet threshold denoising/ Infrared Phys. Technol/ Xiaobin Xu, Minzhou Luo, Zhiying Tan, Ronghao Pei 
	 2018(92):327-335 
	2018-06-25 
	徐孝彬 
	徐孝彬 
	 21 
	 SCI 
	否 

	5
	 脉冲激光探测平面目标特性对测距分布的影响/物理学报/徐孝彬, 张合, 张祥金, 陈杉杉, 张伟 
	2016(21):84-93. 
	2016-10-11 
	徐孝彬 
	张合 
	 15 
	 SCI 
	是 


2. 主要知识产权目录（不超过10件，基础类可以不填）
	序号
	知识产权类别
	知识产权具体名称
	国家
（地区）
	授权号
	授权日期
	证书编号
	权利人
	发明人

	1
	发明 
	一种基于矢量控制策略的电机初始角度定位方法 
	中国 
	ZL201711453736.4 
	2019-10-25 
	3571447 
	江苏集萃智能制造技术研究所有限公司 
	韦老发、卢钰、徐天啸、骆敏舟 

	2
	发明 
	一种基于下桥臂三电阻采样的转子初始位置判断方法 
	中国 
	ZL201710417566.8 
	2020-02-14 
	3690063 
	江苏集萃智能制造技术研究所有限公司 
	张耿、骆敏舟、扶文树 

	3
	发明 
	无位置永磁无刷点击带载启动定位方法，装置和机器人 
	中国 
	ZL201811636400.6 
	2021-02-05 
	4237750 
	江苏集萃智能制造技术研究所有限公司 
	康淼淼、辛艳峰、周晓莉、王永、黄旭升、黄家豪 

	4
	发明 
	一种管型母线轨迹测量方法 
	中国 
	ZL201811570393.4 
	2020-12-29 
	4178613 
	江苏集萃智能制造技术研究所有限公司 
	张佳丽，马冬 

	5
	发明 
	一种管道清理机器人 
	中国 
	ZL201711325537.5 
	2019-10-01 
	3545471 
	河海大学常州校区 
	赵春，王延杰，赵苏雅，朱灯林，骆敏舟 

	6
	发明 
	一种细长管道全方位除瘤机器人 
	中国 
	ZL201910249714.9 
	2020-12-01 
	4128825 
	河海大学常州校区 
	赵春，王延杰，赵苏雅，张霖，骆敏舟 

	7
	发明 
	一种轻巧型膝关节康复外骨骼机器人 
	中国 
	ZL201910126429.8 
	2020-11-10 
	4089709 
	河海大学 
	赵春，王延杰，赵苏雅，张霖，张玮乘，骆敏舟 

	8
	计算机软件著作权 
	轻型两自由度两连杆机械臂人机协作控制系统软件 
	中国 
	2017SR504060 
	2017-09-12 
	2089344 
	江苏集萃智能制造技术研究所有限公司 
	骆敏舟、卢钰 

	9
	计算机软件著作权 
	三连杆机械臂操控软件 
	中国 
	2018SR118543 
	2018-02-23 
	2447638 
	江苏集萃智能制造技术研究所有限公司 
	骆敏舟、康淼淼 

	10
	计算机软件著作权 
	一种三坐标测量机器人控制系统 
	中国 
	2018SR517846 
	2018-05-07 
	2846941 
	江苏集萃智能制造技术研究所有限公司 
	骆敏舟、吕自贵 


