2025年度重庆市科学技术奖拟申报成果公示

一、项目名称
复杂干扰环境下伺服系统高精度控制关键技术及应用
二、提名单位
重庆市南岸区人民政府
三、提名等级
重庆市科技进步奖二等奖
四、主要知识产权目录
	知识产权类别
	知识产权具体名称
	国家
	授权号
	授权日期
	证书编号
	权利人
	发明人

	发明专利
	永磁无刷直流电机调速系统的不匹配时变干扰抑制方法
	中国
	ZL201711297947.3
	2020.08.04
	3920804
	重庆邮电大学
	王会明;卢青高;柯梅花;鲜娟;李清都;周园

	发明专利
	一种基于干扰观测器的柔性机械臂级联控制方法及系统
	中国
	ZL202010069092.4
	2022.12.06
	5629556
	重庆邮电大学
	王会明;彭炜炜;鲜娟;李清都

	发明专利
	一种基于时变干扰补偿的柔性机器人串级控制系统及方法
	中国
	ZL202010251041.3
	2022.08.02
	5353058
	重庆邮电大学
	王会明;张扬;鲜娟;李清都

	发明专利
	一种永磁无刷直流电机转速波动抑制方法
	中国
	ZL202110788424.9
	2023.10.20
	6406531
	上海电力大学
	冒建亮;白国超;张传林

	发明专利
	重载移动机器人多电机驱动系统及其控制和异常判断方法
	中国
	ZL202211252659.7
	2023.11.14
	6481732
	宁波韦尔德斯凯勒智能科技有限公司
	王宝磊;贾庆伟

	发明专利
	一种复合式液压双缸同步控制方法
	中国
	ZL201910670327.2
	2020.06.12
	3837531
	南京埃斯顿自动化股份有限公司
	冒建亮:宋春桃;宿维玉;钱巍

	发明专利
	一种永磁同步电机有限集多步模型预测电流控制方法
	中国
	ZL202010160440.9
	2021.12.17
	4856024
	浙江工业大学
	王军晓;杨海;徐涛;戎佳艺;赵磊;陈林杰;俞立

	发明专利
	可变开关点的永磁同步电机多步模型预测转矩控制方法
	中国
	ZL202010257407.8
	2021.10.29
	4758531
	浙江工业大学
	王军晓;杨海;戎佳艺;赵磊;陈林杰;徐涛;俞立

	发明专利
	一种履带式清淤机器人的控制系统及抗扰动控制方法
	中国
	ZL202310824828.8
	2024.04.09
	6882371
	宁波韦尔德斯凯勒智能科技有限公司
	王宝磊;贾庆伟;戴静;田霞

	发明专利
	一种机器人关节模组分散式优化学习控制方法及系统
	中国
	ZL202211445280.8
	2024.11.01
	7488257
	上海电力大学
	冒建亮;魏亚飞;张传林;夏飞


五、主要完成人
王会明、冒建亮、王军晓、夏亮、鄢鹏飞、杨露、杨晓文、余明榆、王宝磊、贾庆伟
六、主要完成单位
重庆邮电大学、南京埃斯顿自动化股份有限公司、浙江禾川科技股份有限公司、重庆华数机器人有限公司、浙江工业大学、上海电力大学、宁波韦尔德斯凯勒智能科技有限公司
