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2019年度湖北省工业机器人产业重大科技创新项目
申报指南

本专项总体目标是：跟踪工业机器人产业最新发展形势，找准制约产业发展的瓶颈问题，集聚省内高校、科研平台及机器人生产、应用厂商的研发优势，在核心关键部件、制造技术和工艺等领域攻克一批共性关键技术，开发满足重点行业需求的高端机器人产品，推进工业机器人及关键核心零部件的本土化进程。
本专项按照“围绕产业链部署创新链、围绕创新链完善资金链”的要求，在机器人共性关键技术、重点机器人装备等技术方向设置8个重点任务。
1．机器人高精度减速器研发。
研究内容：针对机器人产业对高精度减速器需求，开展高耐冲击性能与长寿命减速器技术创新和产品研发、啮合过程动态仿真模拟与优化等关键技术研究、形成完整的1-25KG五轴以上机器人使用的减速器设计体系；突破微小型减速器制造工艺技术，提高批量生产过程中产品的一致性和可靠性；研究检测工艺，完善产品质量检验手段；开展工程化开发和规模化推广应用。
考核指标：开发覆盖1-25KG工业机器人高精度、高效率、高耐冲击性能减速器；输出轴短时冲击过载能力大于3倍；传动比50-120；额定寿命内保证传动精度1弧分，传动效率大于85%；额定使用寿命大于8000h；满负荷条件下噪声小于60分贝；温升小于35℃；批量化生产产品合格率大于99%；实现5万台/年生产能力。开发专用高精度减速器综合性能检测设备和专用检测装置，实现制造与检测的集成融合。
2．工业机器人伺服电机与驱动产品性能优化。
研究内容：针对工业机器人电气柜小型化应用趋势，从硬件架构、机械结构、软件控制技术方面研究伺服驱动器的多轴一体化技术及模块化技术；针对机器人工业机器人运行及启停时的末端抖动现象，开展伺服驱动器的抗扰动关键技术研究；针对工业机器人的安全可靠性，开展伺服驱动器的环境适应性、安全性、EMC/EMI等研究；开展工业机器人专用伺服电机低转矩脉动技术、电机高转矩密度技术、电机高速技术、高过载能力等技术攻关，提高机器人用伺服电机整体性能及稳定性。
考核指标：研制工业机器人专用6轴和8轴一体化伺服驱动器；适配3款以上的通用EtherCAT总线控制器；绝对式编码器单圈分辨率23位以上；实现STO、安全抱闸、重力抑制等特有功能；研制工业机器人专用的高性能伺服电机产品；转矩波动不超过0.3%；最大转矩不小于额定转矩的3倍；最高转速不小于6000r/min；研制的伺服驱动器和电机产品在不少于10款不同负载的四、六轴工业机器人上形成典型示范应用。
3．人机协作型移动式双臂作业机器人。
研究内容：研究一体化柔顺关节设计、高负重比双机械臂结构设计及协调控制等技术；研究全方位移动平台的自主定位导航技术和运动控制技术；研究基于视觉等传感器的环境感知、作业对象识别与定位、移动臂自标定、臂-手协调控制、碰撞检测等技术；探索协作型移动双臂机器人“人-机-环境”的多模态感知与交互作用，提出智能、安全、自然交互的人机协同操控方法、基于人类运动特征的运动规划方法；研制高负重比双机械臂移动操作平台系统，面向典型应用开展试验验证。
考核指标：单机械臂不少于7个自由度，组成双机械臂、头部、腰身不少于17个自由度，单臂重量不超28kg，单臂工作半径大于900mm，单臂负载能力不小于5kg，重复定位精度优于0.05mm，具备碰撞检测与预警、双臂动态避碰及协同作业能力。移动平台具备全方位移动、自主避碰能力，定位精度优于5mm；整体系统控制周期小于10ms。面向不少于2个应用领域开展试验验证。
4．工业机器人云服务技术。
研究内容：研究面向工业机器人应用的混合云服务技术，实现工业机器人大数据的网络实时、可靠接入；研究面向对象的工业机器人模型表达技术，通过指令域实现运行参数、环境参数等海量数据的获取、传输和云端存储；研究基于电流、温度、振动等多传感器数据模型和工业机器人健康评估、故障诊断模型，建立工业机器人远程运维中心；研究基于大数据特征提取、识别、学习的智能状态分析及预测性维护技术，构建面向上下料、磨抛、装配工艺应用的工业机器人云端数据库，提供工艺过程优化等智能服务。
考核指标：建立工业机器人大数据中心，支持不少于500 点并发网络接入，数据采集的采样频率不低于1000Hz，数据传输可靠性不低于98%；建立工业机器人远程运维中心，研制健康评估、故障诊断系统，连接不少于500台机器人，实现 3个以上应用场景的工业机器人云服务，开展不少于3类工业机器人的应用验证。申请不少于 5 项发明专利或软件著作权、1项标准草案。
5．免试教免编程智能喷涂机器人。
研究内容：针对喷涂企业所需要喷涂部件外形不一、待喷涂部位不一、颜色不一的柔性化喷涂需求，研发出替代喷涂企业喷漆人工作业智能机器人系统；研究全方位机器视觉扫描系统；研究大范围快速三维重建技术、在线喷涂工艺设计与动态轨迹规划技术；研究机器人免人工示教技术的智能化喷涂作业机器人成套设备，实现喷涂机器人在喷涂行业的示范应用。
考核指标：形成全方位机器视觉扫描系统，快速对实物进行实物特征建模，扫描建模范围≥10m*5m*5m，喷涂范围≥10m*3m*3m；不受喷件限制，满足5种以上喷件的喷涂功能需求；实现喷涂区域、类型、距离、气体压力，气体流量、扇幅大小等多种参数实时设置，满足用户3种以上喷涂工艺的需求；根据模型三维数据及在线工艺参数设计，动态规划最优喷涂策略，免去人工编程，减少人工干预，使机器人完成多样化的喷涂动作，模拟人工喷涂并突破人工局限，实现人工智能免示教编程的高端智能喷涂功能，其中扫描建模时间≤3秒，处理扫描点云数量≥150万点，路径智能规划时间≤10秒；具备兼容底漆、色漆、清漆的喷涂油漆系统，最终喷涂漆膜厚度偏差≤5μm。
6．面向酿酒工艺流程的机器人智能作业系统
研究内容：面向酒类等酿造行业对酿造工艺自动化的需求，突破机器人自动接料、自动识别上甑位置、自动探汽上甑、均匀铺撒物料、自动控制蒸汽流量、自动识别定位窖池等关键技术，从出窖工位、拌料工位、上甑工位、摊晾工位、回窖池发酵等全过程自动化作业。研究固态发酵法酿酒工艺参数匹配和优化问题,解决酿酒过程的在线检测、工艺参数优化等关键技术，实现酿酒工艺全流程自动化作业。
考核指标：上甑机器人连续供料≥100kg/min,响应速度≥1m/s，实现自动探汽、测距、调控蒸汽流量等功能;实现对馏酒系统集中控制及智能摘酒；上甑料面不平度≤30mm;测距误差≤20mm;探汽保证汽上升跟随料顶面不超过60mm且不穿汽，同一时刻甑内各见汽点高度偏差≤30mm;智能摘酒机器人酒精度分析误差率≤±0.4度;出窖机器人（智能天车）三坐标位置误差≤10mm，水平移动速度≥30m/min，纵向移动速度≥20m/min，起吊重量≥3t;建立相应生产工艺标准及规范。
7．无轨导航重载AGV。
研究内容：针对固定园区大吨位货物搬运效率低，用工难，成本高的难题，攻克高刚度大承载车架结构设计及制造工艺，多轴高精度转向，基于北斗/GPS+视觉+惯导的室内外多模高精度导航定位，基于多结构形式的转向制动数学模型，GPS信号丢失后持续行驶，辆调度管理系统等关键技术，开发无轨导航重载AGV及调度系统，实现固定园区大吨位货物自动搬运功能，打造无轨导航重载AGV产业链。
考核指标：AGV承载70T，行驶速度6米/秒；单轴转向角精度0.1度，四轴同步转向协同度0.1度；停车定位精度±20mm，行车定位精度±50mm；GPS信号丢失后按要求持续行驶5小时；同时调度100台AGV；申请不少于 4 项发明专利，项目实施后，实现5台以上AGV示范运营。
8．智能工业机器人自动化物流分拣系统。
研究内容：面向物流仓储领域的应用需求，开展1）包含机器人与3D相机手眼标定，无序堆叠物体3D位姿估计和类别识别等关键点的机器人视觉，2）包括六维力传感器重力补偿、导纳控制为关键点的机器人力控，3）以碰撞检测和轨迹自动生成为关键点的机器人自主运动规划三项关键技术研发。开展针对电商仓储物流场景的机器人分拣系统研制，包括拆零拣选机器人、码垛机器人和拆垛机器人三套实际装备。开展工程测试与实际应用推广。 
考核指标：基于视觉的物体定位误差xyz单向小于3mm，类别识别成功率大于98%。开发不少于5种智能末端。开发出面向物流仓储的拆零拣选机器人、码垛机器人、拆垛机器人各1套。拆零拣选机器人主要指标:平均耗时小于6秒/件, 重复拣选成功率大于99.99%,适应不少于5000种商品。码垛机器人主要指标:耗时小于9秒/件,可自适应生成3种垛型。拆垛机器人主要技术指标:平均耗时小于10秒/件, 重复抓取成功率大于99.99%, 适应不少于1000种商品。实现仓储配置10套以上物流分拣系统, 覆盖拆零拣选机器人、码垛机器人、拆垛机器人，合计在不少于3个仓储中推广应用。


