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一、采用承插方式密配连接的管材的开发（装备制造），面议，内蒙古
1、需求背景：
用于城市排水、工矿通风等领域的管材，由于受路途运输和施工场地的限制，通常由若干管材承插连接成一体。随着塑料管材技术的进步，塑料管材在上述领域中应用得越来越广泛。目前塑料管材的密封连接方式一般有密封圈连接、法兰连接或者电热熔连接，在城市排水、工矿通风等领域的管道施工现场，现有技术中的塑料管材密封连接方式受到很大的限制，比如密封圈连接方式，施工非常费力，很容易损毁管材:比如法兰连接方式，需要较大的施工空间;比如电热熔连接方式，要求施工场地较为干燥才行，在潮湿或下雨天的情况下就不能施工。
2、技术难题：
管材对环形圈紧密配合的精度要求较高，稍有差池，要么环形圈过盈配合，管材承插非常费力，施工过程中很容易损毁管材，施工效率低下，施工成本较高:要么环形圈间隙配合，管材不能密配连接，难以达到施工的设计要求。承插连接过程中，随着紧密配合环形圈的增加，施工越来越费力，而限位圈与环形凹槽配合的二次锁紧设计在承插连接过程的尾段，无疑再次增加了施工难度，甚至限位圈未能嵌置进环形凹槽中，丧失了二次锁紧的设计目的,为此希望解决上述现有技术所存在的技术问题,开发出一种便于采用承插方式密配连接的管材。
3、技术目标：
（1）管材的一端扩口后设置为承口端，另一端设置为可与承口端插接连接的插口端，靠近插口端在管材外壁上设有限位挡环，插接连接时承口端被限位在插口端的限位挡环上;
（2）将密配环棱的顶部设计成由密配环棱的外侧面向密配环棱的内侧面弧面过渡，可以进一步减小承插连接时的阻力，利于加快施工进度，提高施工效率;
（3）在扩口部的内表面上设有与密配环棱间距相一致的倒钩内环槽，倒钩内环槽背离管材端口设置，承插时密配环棱的顶面密配嵌置在对应的倒钩内环槽上;

二、提高镀层与晶片之间的结合力（电子信息），面议，湖北
1、需求背景：
配合超微型半导体制冷器件，是一道关键工序。
2、需解决的主要技术问题：
提高镀层与晶片之间的结合力。
3、拟实现的主要技术目标：
结合力≥40N/mm²。
4、时间期限：2023年1月-2023年12月

三、基于个人阅读习惯特征的个性化推荐系统（电子信息），150万，湖北
1、需求背景：
随着大数据时代，特别是“互联网+”的到来，信息过滤成为人们必须面对的问题。对于用户不明确或难以表达的需求，推荐系统通过分析用户动态和静态数据，更加主动、智能地过滤信息，从而向用户展示他们潜在需求的东西。这一特性使得推荐系统在教育教学领域有着重要的作用。
2、需解决的主要技术问题：
利用基于学生的阅读数据，建立学生的阅读风格档案，先从无监督的学习方法，探索数据中可能存在的不同阅读风格，再用有监督的学习方式去挖掘其联系。
3、拟实现的主要技术目标：
拟构建学生行为特征的多层次模型并生成学生的学习行为画像，在这基础上测试高阶学习行为的加入对基于近邻的协同过滤算法是否有一定的提升，尝试将学生阅读行为的一些特征相似性融合到了隐语意模型中，利用 BSSVD++（Behaviour CombinedSVD++）算法，对现有的数据集上分别进行横向、纵向比较。
4、时间期限：2023 年1月-2025年12月

四、多源信息融合的室内外重载移动机器人（电子信息），300万，湖北
1、需求背景：
重载移动机器人是我国现代产业集群规划的重点支持方向之一，相比与普通移动机器人，其以多自由度、大尺寸、高承载为特征，在一些重型机械厂、铁路交通、特种行业、港口机场、重型汽车制造厂等场所用以满足搬运大型货物的需求。重载 AGV 的市场一直以来被看作潜力巨大的蓝海，然而目前重载移动机器人的研发进度却相对缓慢，究其原因，主要是由于重载 AGV 高刚度车体设计制造难度大、室外导航的技术的研发难度过大，多驱动耦合控制复杂，动态稳定性控制困难，复杂工业环境导航精度及鲁棒性差等技术难点。因此，围绕以上相关技术难点，亟需研制一些需要适应大场景、长距离、高速度、室外应用为主的自动重载物流 AGV，攻克“卡脖子”技术。重载移动机器人的创新研发，将有利于为国产机器人行业建立技术自信，对于助力打破全球工业机器人市场的垄断格局具有重要意义。
2、需解决的主要技术问题：
开展面向室内外场景的多源传感器数据融合的数据建模与标定研究，实现室内外目标精准定位；针对不同目标任务对重载移动机器人的需求，研究重载移动机器人全局最优路径与局部最优路径的优化方法；开展多差速驱动单元协同控制的攻关，实现不同地形不同载荷下自主导航过程多驱动单元之间的协同控制的精准性和平稳性；以多源传感器融合、路径规划、协同控制等技术为基础，研究重载移动机器人自主导航过程的多任务统一表达方法。
3、拟实现的主要技术目标：
拟通过室内外环境状态及数据模型，开发基于多源传感器、航位推测、局部信息的多源传感器融合的快速精确寻位算法；通过多源传感器信息，构建多约束下重载移动机器人实时无碰撞导航规划模型，开发规划模型的快速寻优算法，实现高效连续的最优导航路径；在规划路径的基础上，通过实时在线调整算法、Lyapunov 函数分析及环境不确定性补偿算法，解决自主导航过程的精准性和平稳性问题；最后，针对重载移动机器人需求与硬件设备功能特点，设计重载移动机器人的模块化结构与整体硬件的集成方式。
4、时间期限：2023 年1月-2024年12月

五、基于5G的多场景重载搬运机器人系统关键技术研究与系统开发，300万，湖北
1、需求背景：
搬运机器人系统主体是一辆车，可以根据其现场作业的要求，扩展安装滚筒、机械手、大平台等设备。系统能实现无人驾驶，可以在很多人类不适合工作的地方甚至是人类无法工作的环境中，代替人类工作，并且具有抗疲劳、定位准、不惧危险等优势，故在很多领域得到了广泛的应用。与蓬勃发展的室内搬运机器人相比，室外搬运机器人的市场一直以来被看作潜力巨大的蓝海，研发进度却缓慢，究其原因，主要还是室外导航的技术的研发难度过大且成本过高。根据不同的应用场景与需求，导航方案各不相同。目前在相关室外固定路线中磁钉导航的应用相对成熟稳定。在一些需要适应大场景、长距离、高速度、室外应用为主的自动重载物流场景中，依靠磁钉的传统导航方式使用局限较大；同时重载搬运机器人因其高刚度车体设计制造难度大、多驱动耦合控制复杂，动态稳定性控制困难，复杂工业环境导航精度及鲁棒性差等技术难点，导致多源信息融合的重载搬运机器人系统研究成果相对较少，相关技术难点亟待突破。
2、需解决的主要技术问题：
解决重载底盘制造技术，重载移动机器人底盘全向移动控制技术，重载伺服驱动及多驱自平衡技术，以 3D 激光导航为主的混合导航技术、5G 通讯控制技术。通过自主研发的以 3D 激光导航为主的混合导航技术，实现工业园区内的无人驾驶；依靠自主研发机器人底盘运动控制算法实现机器人底盘的全向移动；依靠多驱自平衡技术实现行走姿态稳定协同控制；依据基于 5G 的智能网联技术下实时掌控物流搬运轨迹及状态，并可对执行的任务进行任意中断、恢复、调整等操作，实现前所未有的柔性与灵活。
3、拟实现的主要技术目标：
1、技术指标：载重30T以上，定位停止精度±20mm，导航精度±50mm，行驶速度 0.1-1m/s，噪声≤75dB（A），开动率≥95%。满足中雨以下环境自动运行，激光避障，急停按钮，机械防撞；2、应用对象：应用于工程机械、能源化工、变压器、储能、风电等工业行业，随着项目逐渐成熟可在港口、矿山、冶金行业进行应用拓展，使用前景十分广阔；3、形成新产品2项、新装置3项。
4、时间期限：2023 年1月-2024年12月

六、新能源汽车扭转减振理论及减振器产业化关键技术，600万，湖北
1、需求背景：
新能源汽车是重要战略新兴产业，成为当前世界汽车产业发展的最大焦点。《新能源汽车产业发展规划（2021-2035年）》明确了未来新能源汽车的发展目标。中国汽车产业对汽车的噪声、振动与声振粗糙度（NVH）要求日益苛刻，相比传统燃油汽车，新能源汽车的动力系统除了发动机外，还包括电机和动力蓄电池系统，会出现新的 NVH问题，更需要引起关注。不同构型的新能源汽车因其机电耦合引起的多物理场振动激励及多工况的模式切换引起的振动冲击，影响了新能源汽车的驾乘平顺性，成为新能源汽车NVH 方面的卡脖子技术难题，引起产业界和科研界的高度关注。本技术需求研究将能有效解决新能源汽车扭转振动 NVH卡脖子技术难题，打破国外技术垄断，实现相关部件国产化，提升行业自主研发创新能力。
2、需解决的主要技术问题：
解决重载底盘制造技术，重载移动机器人底盘全向移动控制技术，重载伺服驱动及多驱自平衡技术，以 3D 激光导航为主的混合导航技术、5G 通讯控制技术。通过自主研发的以 3D 激光导航为主的混合导航技术，实现工业园区内的无人驾驶；依靠自主研发机器人底盘运动控制算法实现机器人底盘的全向移动；依靠多驱自平衡技术实现行走姿态稳定协同控制；依据基于 5G 的智能网联技术下实时掌控物流搬运轨迹及状态，并可对执行的任务进行任意中断、恢复、调整等操作，实现前所未有的柔性与灵活。
3、拟实现的主要技术目标：
1、实现新能源汽车动力传动系统扭转减振理论及减振器产业化关键核心技术的研发突破，逐步完成包括限扭减振器、湿式离合器等新能源汽车减振器部件的研发并实现产业化；2、申报发明专利3-5项，获批2-3项，申报实用新型专利5-8项，获批3-5项。
4、时间期限：2023 年1月-2023年12月

七、新能源废旧汽车柔性拆解线研究与应用，500万，湖北
1、需求背景：
目前我国对于新能源汽车拆解技术的研究十分薄弱，对于废旧新能源汽车和动力电池拆解技术的研究非常有限。为迎接即将带来的新能源汽车的报废高峰，发展可再生能源是我国社会经济发展的重大战略，已被列为国家中长期科技发展规划纲要中重点和优先发展的方向，解决新能源车电池的循环再利用将带来极其显著的社会和经济效益，因此应抓紧时间开展相关技术研究，并提前布局。动力电池含有丰富的锂、镍、钴等有价金属资源，实现短程且高效的动力电池回收再利用技术，不仅能最大限度地减少对关键材料资源的需求，而且还能解决环境污染和生态影响等重大问题。因此，开展动力电池梯次利用与回收技术对我国资源综合利用、环境保护和降低动力电池成本均具有重要意义，并已经成为全行业关注的焦点。坚持遵循“需求牵引、突破瓶颈”原则，基于我国的资源和环境现状，进行退役动力电池的回收与再利用研究在我国的社会与经济发展中具有紧迫性和必要性，是符合我国可持续发展战略的重要研究课题，具有鲜明的需求导向、问题导向和目标导向。通过解决技术瓶颈背后的核心科学问题，将促使退役动力电池梯次利用与回收再利用基础研究成果走向应用。
2、需解决的主要技术问题：
1、拆解及动力电池梯次利用与回收技术，报废汽车的零部件循环利用技术等；2、“互联网+”车辆信息化平台建设、自动化拆解平台设计与制造；3、新能源废旧汽车柔性拆解线全智能化技术。
3、拟实现的主要技术目标：
1、“互联网+”废旧新能源汽车智能拆解线；2、新能源汽车柔性拆解线相配套的车型识别、零部件识别、危险零部件拆解、轮胎拆解等生产系统软件。
4、时间期限：2023 年1月-2026年12月

八、以氧化镁作为循环反应物的氯化铵废水处理及资源综合利用技术开发（装备制造），面议，内蒙古
1、需求背景：
北方稀土现有稀土冶炼生产过程中，产生的氯化铵废水浓度约10%左右，含有少量杂质离子和油（成分见附表）。目前主要采用浓缩结晶法和氧化钙吹脱法处理。浓缩结晶法产生的氯化铵作为副产品销售；吹脱法是氯化铵废水中加入生石灰通过吹脱得到氨水和氯化钙溶液，氨水回用于稀土生产工艺中，副产品为氯化钙。上述两种方法无法实现全部“氨”和“氯”的资源循环利用。
2、技术难题：
本项目拟通过研究采用氧化镁作为循环反应物，处理氯化铵废水，通过氧化镁蒸氨、氯化镁浓缩、氯化镁热解、盐酸回收、排杂盐等工艺过程关键控制点及难点，解决氧化镁浆料脱氨、氯化镁煅烧控制、盐酸回收及提浓、系统杂盐排放等反应控制及工程技术问题，实现氯化铵废水全资源回收利用。
3、技术目标：
处理量＞3.5m3/h；
回收氨水：回收量＞0.170t/t废水， NH3＞20%，Fe2O3<0.002%，CaO≤0.002%，MgO<0.01%；
回收盐酸：回收量＞0.26t/t废水，HCl＞26%，MgO<0.02%，Fe3+<0.008%，SO42-≤0.01%，F-≤0.001%，CaO≤0.01%，Hg2+≤2 mg/L；
循环反应物氧化镁活性：柠檬酸法<40S；氯化镁热解过程中氧化镁的烧减值＜3%；
氧化镁蒸氨、氯化镁浓缩蒸汽指标：吨废水蒸汽耗量≤1t；氯化镁煅烧天然气指标：吨氧化镁天然气耗量≤560m3。
4、需求发布方：
中国北方稀土（集团）高科技股份有限公司

九、稀土高丰度镧铈元素新应用拓展研究及成果规模化推广应用（装备制造），面议，内蒙古
1、需求背景：
随着市场对镨钕产品需求日益增加，导致了高丰度元素镧铈稀土的严重积压，影响到后续稀土资源开发。国家、行业和企业都面临着稀土资源应用不均衡的问题。高丰度镧铈稀土需要寻找量大面广的应用场景，实现资源平衡利用。
2、需解决的主要技术难题：
主要围绕高丰度稀土元素镧铈新应用拓展研究及成果规模化推广应用方面取得的新突破和新成效。在已有研究工作基础上，结合目标市场需求，开展镧铈类新功能材料、新功能器件、新应用产品等领域的应用性研究和产业规模化推广，推动稀土资源实现均衡化、高值化利用。
3、期望实现的主要技术目标：
（1）镧铈元素新应用拓展研究类项目：镧铈元素添加量不少于5%（wt，以REO计）；材料、器件或产品性能提升明显（根据具体产品细化指标）；形成核心发明专利不少于2项；具备市场化推广应用价值。原则上每个应用领域仅支持1个项目，择优支持。
（2）镧铈元素规模化推广应用类项目：新增镧铈元素用量≥2000吨/年（以REO计）；产品达到行业先进指标（根据具体产品细化指标）；形成核心发明专利不少于3项；性价比高于市场同类产品，具有较大的市场发展前景。
4、需求发布方：
中国北方稀土（集团）高科技股份有限公司

十、寻求烧结钕铁硼大尺寸产品制备的工艺技术，面议，内蒙古
1、需求背景：
烧结钕铁硼通常采用粉末冶金的方法制备，其主要生产流程为熔炼、氢碎、制粉、成型、等静压、烧结，后期通过机加工和表面处理获得各种形状规格和保护层的应用产品。随着烧结钕铁硼应用范围的不断扩大，应用端设计人员对坯体尺寸也提出了新的要求，希望烧结钕铁硼厂家能够提供大尺寸的坯料，尤其是高性能的大尺寸产品，以满足烧结钕铁硼新的应用。因此，大尺寸烧结钕铁硼磁钢的需求量不断增加。 
2、需解决的主要技术难题：
成型时成材率低、烧结后产品容易出现开裂隐裂、毛坯变形量大、产品性能难以提高且一致性较差、产品生产总合格率较常规尺寸产品低。
目前，本行业中通过多块粘接、多次压制等方法也可以制备大尺寸烧结钕铁硼产品。但采用多块粘接的方法会引入粘接剂或合金，粘接的磁体与整体成型的磁体在粘接的强度、导磁性、磁路、耐腐蚀性等方面存在一定的差距；而采用多次压制的方法各步粉体经历的压制和保压次数不同，生坯的密度分布均匀性较差，从而影响烧结钕铁硼坯料的密度均匀性。
3、期望实现的主要技术目标：
钕铁硼粉末的d50为3μm～3.5μm，
钕铁硼粉末的d90与d10之比为4.0～4.5；
钕铁硼粉末与一些混料处理，然后过筛，得到松装密度不大于3.2g/cm3的混合粉料；
对混合粉料进行压制，得到密度为3.65g/cm3～3.9g/cm3的生坯料；

十一、基于三维点云模型的机器人自动路径规划，引导机器人实现无代码编程（电子信息），50万，湖北
1、需求背景：
目前打磨、喷涂机器人设计及应用都是针对特定任务而进行的，为了完成打磨、喷涂作业任务，需要为其编写特定格式的机器人程序。主要是采用现场人工示教的方式或以离线编程的方式编写运动路径。无论是哪种方式，当变更了物体的外形及种类时，就需要重新设定机器人的路径或是更换机器人。尤其是面对大型件更是费力费时。在大型件打磨、喷涂领域，目前还没有可以实现从三维建模到自动路径规划的智能打磨、喷涂机器人并面向实际生产应用，因此开发一款结合三维技术的自主编程智能机器人是我国该领域内亟需解决的问题之一。自主编程的智能打磨、喷涂机器人聚焦感知、控制、决策、执行等核心关键环节，用于攻克关键技术装备，提高产品质量和可靠性。
2、需解决的主要技术问题：
（1）研发快速扫描物体外形并生成点云；
（2）开发大范围三维重建技术，实现扫描物体三维精确重构；
（3）建立打磨、喷涂工艺数据库，使其打磨、喷涂参数根据工艺的不同自动选择需要的参数；
（4）开发基于三维重构轨迹规划技术，动态生成机器人路径程序，实现智能规划路径的功能，最终可以根据不同来料，自适应生成相应轨迹，从而引导机器人实现无代码编程。
3、拟实现的主要技术目标：
（1）三维引导机器人实现无代码编程，三维扫描建模时间≤15秒；
（2）基于高精度三维模型的快速动态轨迹规划技术，规划时间≤10秒。
4、时间期限：2023 年1月-2023年12月

[bookmark: _GoBack]十二、智能制造先进技术研发（大直缝钢管成形轮廓在线检测技术），50万，湖北
1、需求背景：
随着智能制造发展和普及，金属板材成形装备制造技术逐步向智能化、自动化和柔性化方面快速迈进，市场和用户对设备的智能化水平要求越来越高，对加工精度要求越来越严格，对加工能力和生产模式的自适应性要求也越来越苛刻。去年以来，随着能源领域的一些重大骨干工程项目陆续开始实施，大型直缝焊管的需求量迅猛上升。为抢抓市场机遇，满足行业领域的生产需求，在技术上跟踪和赶超国际先进水平，研发高度智能化、自动化和柔性化的大口径直缝管道成形加工设备迫在眉睫。本研究项目将围绕大口径直缝焊管优质高效成形加工的目标，采用激光在线检测、边缘计算等一系列关键技术，解决大口径直缝管生产线的管形自动控制难题，研发具备高度智能化和柔性化的PPF 3600T数控折弯成形机，从而整体提升生产线的智能化水平和生产效率。公司通过本项目的实施，可以进一步提升企业在智能制造领域的开发设计与工艺研发能力，进一步巩固大型成形成套装备关键核心技术的领先地位，实现产业化生产，抢占国内外市场。
2、需解决的主要技术问题：
本项目将以一台（套）PPF3600T数控折弯机产品为基础，研发智能化和柔性化的功能模块及辅机系统。其中，项目需要解决的主要技术问题有以下三个相关联的课题：
（1）3D管件开口成形在线检测功能解决方案研发。在目前的 JCOE 管材成形工艺中，数控折弯成形机在将板材进行管筒成形时是采用多段折弯成形的加工方式。这种工艺方式下，存在人员工作量大、生产效率低，无法在成形过程中进行自动补偿，原材料规格变化时需要多次试压，难以加工出质量精度较高的开口管筒等问题。本研发课题技术路线拟采用结构光检测的方式在管筒成形的过程中对管形进行检测，从而达到实时获取相关参数数据（模具位移、管形半径），并自动向闭环控制系统反馈；
（2）管件（弧度）成形闭环补偿解决方案研发。在本项目中，加工弧度同样是采用控制上模下压深度的方式来实现，但是，为了获得更高的精度，拟研发采用弧度闭环的方式来提高弧度成形精度。本研发课题技术路线拟通过解决板料的回弹、同板差及模具磨损等环外因素所造成的角（弧）度误差，通过对角（弧）度进行实时检测实现角（弧）度闭环，来完成独立分段补偿执行机构对折弯成形补偿量的调整，从而克服环内因素的干扰，实现高精度的折弯成形；
（3）2D 图形折弯编程和 3D 折弯在线仿真。为了进一步降低设备的操作复杂度，提高生产效率，为现场的操作人员提供更加直观和高效交互体验，本研发课题拟在设备的数控操作系统中引入图形化的折弯编程和折弯在线仿真。操作人员通过在系统终端输入材料及加工的基本参数，借助 2D 化的图形环境，可在线上完成加工工序的数字化编程。终端系统可根据输入的参数和折弯程序进行模拟仿真，便于操作人员的对加工程序的检验和优化，可以有效减少错误的发生，有助于大幅提高产品合格率。
3、拟实现的主要技术目标：
本项目主要目标是为了升级大口径直缝钢管生产线，从而能够从响应国家“双碳”战略、谋划新能源新业务的发展部署、满足市场战略需求的角度，生产能够满足能源（纯氢/掺氢、LNG 等不同介质）输送管材、钢构基建等行业所需的大型钢结构件。主要内容是满足采用JCOE 生产工艺的大口径直缝钢管生产线在生产低碳微合金钢、耐蚀合金钢、双金属复合等材质管材时的成形加工处理。
就本项目而言，具体拟研发的设备为 PPF3600T/数控折弯成形机，其设备性能及加工材料应具备能够满足下列参数要求：钢管管径：D406-1219mm；壁厚范围：6-27.5mm（X80）；钢管长度：8000-13000mm；原料板宽：1200-3850mm；主油缸同步精度：±0.2mm。
4、时间期限：2023 年1月-2023年12月



