2025年北京市科学技术奖提名公示内容（公告栏）
一、项目名称
大规模自主多能移动机器人技术体系构建及多场景应用
二、候选单位

1、北京理工大学;2、北京极智嘉科技股份有限公司;3、北京云迹科技股份有限公司;4、机科发展科技股份有限公司;5、浙江菜鸟供应链管理有限公司;6、中关村机器人产业创新发展有限公司;7、北京北辰会展投资有限公司
三、候选人

1、邓方;2、李洪波;3、支涛;4、陈晨;5、张胜;6、吕茂斌;7、辛斌;8、蒙洋;9、谢昊天;10、马林;11、张乐乐;12、石翔;13、杨俊;14、李全印;15、董伟;16、王子豪;17、谭文哲;18、蔡烨芸;19、龚汉越;20、刘晶晶;21、陈曦;22、张群;23、孙振江;24、平经纬;25、李柳熙;26、王堃
四、主要知识产权支撑材料目录（限10个）
	序号
	知识产权类别
	名称
	国（区）别
	授权号
	授权公告日
	发明人
	权利人

	1
	发明专利权
	一种基于单目视觉的目标识别定位方法
	中国
	ZL201910248109.X
	2022-12-06
	邓方，姬艳鑫，高峰，米承玮，赵佳晨，张乐乐，陈杰，陈文颉
	北京理工大学

	2
	发明专利权
	一种基于目标检测和结构化特征的机器人定位方法
	中国
	ZL202410091570.X
	2024-05-14
	吕茂斌，董娟，邓方，陈晨，解博炜，刘格远
	北京理工大学

	3
	发明专利权
	一种机器人系统的智能学习输出调控方法
	中国
	ZL202410072283.4
	2024-05-03
	吕茂斌，解博炜，邓方，刘格远
	北京理工大学

	4
	发明专利权
	AGV Scheduling Method Based on Narrow Alley, Electronic Equipment and Storage Medium（基于窄通道的AGV调度方法、电子设备及存储介质）
	美国
	US12216461B2
	2025-02-04
	张胜，瞿浩源，赵鹏，徐斌，刘洋，李昌臣
	机科发展科技股份有限公司

	5
	发明专利权
	订单处理与机器人任务编排的联合调度方法
	中国
	ZL202410277443.9
	2024-06-07
	邓方，石翔，褚文清，周轩，张乐乐，董伟，赵佳晨，辛斌，支涛，李洪波
	北京理工大学

	6
	发明专利权
	一种不确定条件下多平台协同动态任务分配方法
	中国
	ZL201910379528.7
	2020-09-25
	陈晨，胥文钦，陈杰，王春野
	北京理工大学

	7
	发明专利权
	一种用于智能仓库的多机器人移动货架任务分配方法
	中国
	ZL202110045796.2
	2022-10-21
	邓方，樊云峰，石翔，陈杰
	北京理工大学

	8
	发明专利权
	一种五金柔性生产车间多加工机器人协作方法
	中国
	ZL202010695931.3
	2022-07-29
	辛斌，鲁赛，窦丽华，陈杰，王睛，王淼
	北京理工大学

	9
	发明专利权
	Parcel Sorting System and Method（包裹分拣系统及方法）
	美国
	US11498771B2
	2022-11-15
	李洪波，于繁迪，刘凯
	北京极智嘉科技有限公司

	10
	发明专利权
	基于奖励的机器人调度方法、装置、设备及介质
	中国
	ZL202211595940.0
	2023-03-28
	龚汉越，支涛
	北京云迹科技股份有限公司

	11
	发明专利权
	一种仓库搬运调度系统及方法
	中国
	ZL202010935111.7
	2021-12-31
	李洪波，王堃
	北京极智嘉科技股份有限公司

	序号
	知识产权类别
	名称
	标准类别
	标准编号
	标准发布日期
	标准起草单位
	标准起草人

	
	
	
	
	
	
	
	

	序号
	知识产权类别
	论文(著作)名称
	刊名/出版社
	年卷期页码
	发表时间

(年月日)
	通讯

作者

（含共同）
	第一

作者

（含共同）
	论文全部作者

	1
	论文
	STL-SLAM: A Structured-Constrained RGB-D SLAM Approach to Texture-Limited Environments
	2024 IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS)
	
	2024-12-25
	吕茂斌
	董娟
	董娟，吕茂斌，陈晨，邓方，陈杰

	2
	论文
	Robust Output Regulation of Linear Uncertain Systems by Dynamic Event-Triggered Output Feedback Contro
	IEEE Transact ions on Cybernetics
	
	2023-01-31
	吕茂斌
	吴杰帅
	吴杰帅，吕茂斌，邓方，陈杰

	3
	论文
	A Novel Fulfillment-Focused Simultaneous Assignment Method for Large-Scale Order Picking Optimization Problem in RMFS
	IEEE Transactions on Systems, Man, and Cybernetics: Systems
	
	2023-11-08
	邓方
	石翔
	石翔，邓方，郭苗，赵佳晨，马林，辛斌，陈杰

	4
	论文
	Command Filtered Neuroadaptive Fault-Tolerant Control for Nonlinear Systems with Input Saturation and Unknown Control Direction
	IEEE Transactions on Neural Networks and Learning Systems
	
	2022-11-24
	辛斌
	程帅
	程帅，辛斌，王晴，陈杰，邓方


五、国家法律法规要求的行业批准文件目录（限10个）

	序号
	审批文件名称
	产品名称
	审批单位
	审批时间
	批准有效期
	申请单位

	
	
	
	
	
	
	


六、提名意见
    移动机器人作为革新生产生活方式的颠覆性技术，是我国把抢抓新一轮科技革命的重要支柱。本项目针对其在生活服务、生产制造、物流仓储领域面临的“作业三变”、“任务三高”和“场景三大”挑战，构建大规模自主多能移动机器人技术体系，研制系列多能机器人平台，开发海量集群调度软件与应用系统，实现了单场景单任务到多场景多任务、千亿级调度求解从秒级到厘秒级的跨越，效能显著提升。
    授权国内发明专利153件、国际专利16件，参与制订国标8项，近三年新增经济效益81.35亿元。被鉴定为研制难度大，创新性强，整体达到国际先进水平，多项技术国际领先。完成单位入选国家级“专精特新”小巨人企业和“制造业单项冠军”，服务全球41个国家和地区超22000家客户，连续5年全球自主移动机器人市场占有率第一，对我国机器人产业发展意义重大，有力支撑了北京市在机器人领域的引领地位。
    提名该项目为北京市科学技术奖科学技术进步奖（类别：技术开发类）（一等奖(含特等奖)）。
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