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应用技术类科技成果
表    号： CG002

制定机关： 科学技术部

批准登记号： 批准机关： 国家统计局

批准登记日期： 批准文号：
国统制（2022）11
号

推荐单位： 中国科学院广州分院 2024年 有效期至： 2025年1月

一、成果概况

1．成果名称 船舶除锈机器人成套装备开发与应用

2．关键词 船舶除锈 机器人

3．成果体现形式 新产品

4．成果属性 国外引进消化吸收创新

5．成果所处阶段 中期阶段

6．成果水平 未评价

7．合作形式 与企业合作

8．学科分类

9．中图分类

10．战略性新兴产
业

11．所属高新技术
领域

先进制造

12．成果主要应用
行业

制造业

二、立项情况

1．课题来源 地方计划

2．课题来源单位 广东省科学技术厅

3．课题立项名称 船舶除锈机器人成套装备开发与应用

4．课题立项编号 2017B090914004

5．经费实际投入额（万元）

总计
国家投

入
部门投

入

地方投入
基金投
入

自有资
金

银行贷
款

国外资
金

其他
合计

省级投
入

地级投
入

县级投
入

600.00 300.00 300.00 0 0 300.00
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三、评价情况

1．评价方式 验收

2．评价单位 广东省科学技术厅

3．评价日期 2020-09-29

4．评价报告编号 2017B090914004

四、知识产权状况

1．知识产权形式 发明专利，实用新型专利

2．专利状况 已受理专利，已授权专利

3．已受理专利项数 3

4．已授权专利项数 4

5．已授权专利情况

专利类型 授权公告号 名称

实用新型专利 CN210101954U 水下爬壁检测机器人

实用新型专利 CN209395922U 恒扭矩轮式越障机器人

实用新型专利 CN209192084U 一种机器人车轮

实用新型专利 CN209192085U 一种爪式机器人越障车轮

6．已受理专利情况

专利类型 专利申请号 名称

发明专利 201811530910.5 恒扭矩轮式越障机器人

发明专利 201910370830.6 水下爬壁检测机器人

发明专利 201811220524.6 一种爪式机器人越障车轮

7．获得软件著作权
情况

软件著作权登记号 软件著作权名称
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五、成果转移转化情况

1．应用状态 产业化应用

2．应用效果

3．转化方式
合作转化

合作转化方式 技术服务

4．转移途径

5．自我转化效益
(万元)

收入 净利润 实交税金 出口创汇 节约资金

6．合作转化收入
(万元)

520.00
其中：技术入
股股权折价
(万元)

0

7．技术转让与许可
收入
(万元)

其中，知识产
权技术转让收
入(万元)

8．已转让单位数
(个)

9．转化的政府支持

10．单位转化政策
支撑

11．转化的奖励和
报酬

12．项目研发人员
状态

13．未应用的主要
原因

14．停用的主要原
因

六、成果转化需求

1．转化需求意向 近期内无转化需求

2．转化意向与范围 可国（境）内外转让

3．拟采取的转化方
式

技术转让

4．成果转化联系人 何凯 电话 15013869572

5．电子邮箱 kai.he@siat.ac.cn
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七、成果完成单位情况

第一完成单位名称 中国科学院深圳先进技术研究院

组织机构代码 717826192

统一社会信用代码 121000007178261921

通讯地址
广东省深圳市南山区西丽深圳
大学城学苑大道1068号

邮政编码 518055

网址 http://www.siat.ac.cn/ 传真 0755-86392073

单位联系人 顾原源 电话 0755-86392066

电子信箱 yy.gu@siat.ac.cn

单位属性 独立科研机构 企业所有制属性

科研机构转制型企
业

其他

所在省市 广东省 上级主管单位

成果合作完成单位情况

序号 单位代码 通讯地址 邮政编码 联系人 联系人电话

1
友联船厂（蛇口）有限
公司

深圳市南山区前海
妈湾大道1045号

518055 许光照 0755—26869999

单位负责人：吴创之        统计负责人：何凯    
填表人：何凯    联系电话：15013869572    报出日期：2024年09月05日
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批准登记单位意见

同意登记

批准登记单位： 负责人：

（盖章）

批准登记日期： 年 月 日
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附件一：应用技术类成果登记材料一览表
评价方式

鉴定 验收 行业准入 评估 机构评价

知识产权

材料名称
专利（发明、
实用新型）

软件著作权

科技成果登记
表

★ ★ ★ ★ ★ ★ ★

客观评价证明
文件（复印件

）
★鉴定证书 ★验收报告 ★审查证明 ★评估报告 ★评价报告

★专利授权证
书

★软件著作
权证书

注： “★”表示需要提交的材料，提供复印件或者提供原件的PDF文件。
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附件二：“成果简介”、“成果完成人员名单”和“评价委员会名单”填
报格式

成果简介（不少于500字，不超过2000字）

该项目面向船舶行业，根据船舶壁面除锈的要求，研发了基于高压水射流技术的船舶除锈机器人成套装
备,主要包括船舶除锈机器人、高压水系统、回收过滤系统及辅助配套设备组成。将超高压水除锈清洗技
术、污水回收处理技术和爬壁机器人三者集成于一体。利用爬壁机器人搭载清洗盘进行超高压水除锈，
采用真空抽干废水废渣来防止返锈。整个过程，操作安全可靠，实现船舶绿色、高效、高质量除锈清洗
。该成套设备以下三个创新点，（1）基于永磁吸附吸附方式大负载履带式可越障爬壁机器人技术。
（2）多喷嘴且射流角度可调的自旋式高压水射流除锈装置。（3）高压水射流除锈工艺参数优化配置，
提高船体除锈效率和质量。该成套装备主要用于提升船舶除锈清洗行业的自动化程度，大幅提高除锈清
洗效率和质量。单台机器人除锈效率提高6倍以上，且除锈效率稳定，有利于后续的上漆工艺。降低除锈
成本，除锈成本不高于16元/㎡，成本仅为原来的40%，整个过程不产生任何污染，工人在远离船体的地
方远程遥控机器人即可，安全可靠。在技术上不断创新，优化机器人与配套真空回收装置的结构，实现
机器人向导航技术，自动路径规划技术，多传感器信息融合方向发展。此项目的实施有效提升了船舶除
锈清洗行业的自动化程度，大幅提高除锈清洗效率和质量，大幅降低修船企业除锈成本，助力实现造船
修船行业的绿色发展。

填写内容要求：

①课题来源与背景；

②技术原理及性能指标；

③技术的创造性与先进性；

④技术的成熟程度，适用范围和安全性；

⑤应用情况及存在的问题；

⑥历年获奖情况；

⑦成果简介要向社会公开，请不要填写商业秘密内容。
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成果完成人员名单
（此表涉及到的知识产权问题由填报单位负责）

序号 姓名 性别 出生年月 技术职称 文化程度
是否留学
归国

工作单位 对成果创造性贡献

1 何凯 男 1972-09 正高
博士研究

生
是

中国科学
院深圳先
进技术研
究院

项目负责人，负责项
目总体技术实施工作

2 孙学荣 男 1966-10 正高 本科 否
友联船厂
（蛇口）
有限公司

项目合作方负责人，
负责产业化实施

3 方海涛 男 1975-01 副高
博士研究

生
否

中国科学
院深圳先
进技术研
究院

控制系统整体设计
与软件开发

4 蒋清华 男 1969-07 副高
硕士研究

生
否

友联船厂
（蛇口）
有限公司

电气系统硬件负责 人

5 李赳华 男 1983-01 中级
硕士研究

生
否

中国科学
院深圳先
进技术研
究院

除锈机器人整体结
构设计

6 戴健 男 1975-04 中级 本科 否
友联船厂
（蛇口）
有限公司

除锈工艺研究

7 徐辉 男 1982-07 副高
博士研究

生
否

中国科学
院深圳先
进技术研
究院

机器人控制器开发

8 王吉祥 男 1987-04 中级 本科 否
友联船厂
（蛇口）
有限公司

真空回收系统研发

9 陈浩 男 1987-08 中级 本科 否

中国科学
院深圳先
进技术研
究院

爬壁机器人结构设
计与优化

填写说明：

按贡献大小排序填写（如表格空间不够，可另附纸）。其中：

职称：按正高、副高、中级、初级、其他分别填写。如完成人具有院士资格，加填院士，并写

明是中科院院士还是工程院院士。

文化程度：按博士研究生、硕士研究生、本科、大专、中专、其他分别填写。

是否留学归国：按“是”、“否”填写。

工作单位：按本成果研发期间完成人所属的工作单位填写。

对成果创造性贡献：根据完成人在成果研发过程中发挥的主要作用、做出的主要贡献填写，不

超过100字。
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评价委员会名单

序号
评价委员
会职务

姓名 性别 工作单位 所学专业 从事专业 技术职称

1 主任委员 李伟光 男 华南理工大学
机械制造
及自动化

机械制造
及自动化

正高

2 委员 王毅 男 仲恺农业工程学院
机械电子
工程

机械设计
制造及自
动化

正高

3 委员 徐兰英 女 广东技术师范大学 机械工程
机械设计
制造及其
自动化

正高

4 委员 吕盛坪 男 华南农业大学
工业与制
造系统工

程

制造业信
息化

副高

5 委员 杨瑜 男
广州俊弘会计师事
务所（普通合伙）

会计学
财务、审

计
其他

填写说明：

指在以验收、评审等形式对本成果进行评价过程中发挥咨询、评价作用的专家委员会的成员。

其中：

评价委员会职务：按在评价委员会中担任的职务---主任委员、副主任委员、委员择一填写。

工作单位：指本成果评价时专家所在工作单位。

所学专业：指专家个人获得最高学历学习期间的专业。

从事专业：指专家在现工作单位从事的专业。

职称：按正高、副高、中级、初级、其他分别填写。如评价专家具有院士资格，加填院士，并

写明是中科院院士还是工程院院士。
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