附件1：                       主要知识产权和标准规范目录
	知识产权
（标准规范）类别
	知识产权（标准规范）具体名称
	国家
（地区）
	授权号
（标准规范编号）
	授权
（标准发布）
日期
	证书编号（标准规范批准发布部门）
	权利人（标准规范起草单位）
	发明人（标准规范起草人）
	发明专利（标准规范）有效状态

	发明专利
	一种机械手运动控制器的中文示教方法
	中国
	ZL201310225880.8
	2015.11.04
	1835134
	浙江工业大学
	董辉;仲晓帆;罗立锋;邢科新;吴祥;高阳;李晓宇
	有效

	发明专利
	一种上下料机械手安全区快速在线示教方法
	中国
	ZL202011222086.4
	2022.03.08
	4981606
	浙江工业大学
	董辉;李鸣俊;夏德时;吴祥;
俞立;张文安;郭方洪;王刚志

	有效

	发明专利
	一种摩擦力自适应补偿的机器人拖动示教零力控制方法
	中国
	ZL202310576074.9
	2025.07.04
	8045038
	浙江工业大学
	董辉;段路雄;潘家航;周祥清;宋斌;吴祥;黄光普;刘悦
	有效

	发明专利
	一种参数自学习的机器人柔顺控制方法、系统及装置
	中国
	ZL202411978778.X
	2025.04.29
	7908561
	浙江工业大学
	董辉;李阳;吴祥;金哲豪;梁定坤;陈积明;高山
	有效

	发明专利
	一种基于高斯过程回归的机器人力位混合控制方法及装置
	中国
	ZL202510077983.7
	2025.09.09
	8242881
	浙江工业大学
	吴祥;徐丹哲;李阳;梁定坤;董辉;金哲豪;刘安东;宋斌
	有效

	发明专利
	基于双神经网络模型的机器人柔性关节预测控制方法
	中国
	ZL202510775502.X
	2025.08.19
	8170437
	浙江工业大学
	刘一凡;林文杰;余璇;周祥清;吴祥;董辉;刘毅
	有效

	发明专利
	力矩电机的控制方法
	中国
	ZL201710116730.1
	2020.04.21
	3764015
	新时达工控技术(杭州)有限公司
	王刚志;燕婧婧
	有效

	发明专利
	一种机器人抖动抑制方法
	中国
	ZL201711380784.5
	2020.08.28
	3960535
	南京埃斯顿自动化股份有限公司
	施海红;胥小勇;杨凯峰;徐正华;钱巍
	有效

	发明专利
	一种主从结构的电机同步控制方法
	中国
	ZL201711481271.3
	2021.02.09
	4246627
	南京埃斯顿自动化股份有限公司
	朱洪顺;齐丹丹;徐正华;钱巍
	有效

	发明专利
	一种基于有限时间干扰估计的网络化轮廓跟踪控制器
	中国
	ZL202310155965.7
	2025.07.15
	8073383
	台州学院
	陆群;吴祥;林文杰;黄光普;吴麒;张丹;郭方洪;董辉;许优优
	有效




