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提名奖项：（科学技术进步奖）
	成果名称
	电力设备机器人自主巡检与操作一体化关键技术及应用

	提名等级
	科学技术进步一等奖

	提名书
相关内容
	提名书的主要知识产权和标准规范目录、代表性论文（专著）目录见附表。

	主要完成人
	杨  赓，排名1，研究员，浙江大学；
吴海腾，排名2，正高级工程师，杭州申昊科技股份有限公司；
金浩然，排名3，研究员，浙江大学；
陈如申，排名4，省万人，杭州申昊科技股份有限公司；
杨子赫，排名5，工程师，杭州申昊科技股份有限公司；
项新建，排名6，教授，浙江科技大学；
舒元超，排名7，教授，浙江大学；
杨将新，排名8，教授，浙江大学；
曹光客，排名9，工程师，杭州申昊科技股份有限公司；
吕鸿昊，排名10，在站博士后，浙江大学；
田少华，排名11，高级工程师，杭州申昊科技股份有限公司；
李徐军，排名12，工程师，杭州申昊科技股份有限公司；
花聪聪，排名13，工程师，杭州申昊科技股份有限公司。

	主要完成单位
	1.单位名称：杭州申昊科技股份有限公司
2.单位名称：浙江大学
3.单位名称：浙江科技大学

	提名单位
	杭州市人民政府

	提名意见
	相比于传统电力设备人工运维方式，机器人运维具有明显优势，因而利用机器人代替人工对电力设备进行巡检和操作是电网智能化运维的必然趋势。但过往应用的电力设备机器人存在“定位失稳”、“检测失准”及“操作失效”等三大国际难题，导致电力设备机器人无法在实际运维当中起到替代人工和降本增效的作用。
项目组在国家自然科学基金和浙江省重点研发项目支持下，开展电力设备机器人自主巡检与操作一体化关键技术及应用研究，发明多传感融合的快速精确定位、多维状态的高精检测与在线辨识以及基于柔性传感与控制的安全操作等创新技术，开发多款电力巡检与操作机器人产品，形成完整自主知识产权体系。项目授权发明专利42件，软件著作权12项，发表SCI/EI论文28篇，牵头制定行业标准2项和团体标准1项。经科技成果鉴定，整体技术水平达到国际先进，其中基于光-热-声多源信息感知检测技术和基于多模态感知的柔性机器人交互控制技术达到国际领先水平。
项目成果已在浙江、江苏等17个省市应用，其中浙江市场占有率超过70%，应用范围涵盖国家电网、南方电网、长江三峡集团、杭州地铁等。近三年项目相关产品与技术创造的直接经济效益达122924.53万元，并获央视媒体多次报道和中央、地方各级领导的高度评价，经济社会效益显著。
该成果经公示无异议。
对照浙江省科学技术奖授奖条件，提名该项目申报浙江省科学技术进步奖一等奖。
提名该成果为省科学技术进步奖_一_等奖
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