
浙江省科学技术奖公示信息表（单位提名）
提名奖项：科学技术进步奖
	成果名称
	农业耕整作业智能装备关键技术创新及产品研发

	提名等级
	二等奖

	提名书
相关内容
	科学技术进步奖：
（1）主要知识产权
1、 李革、周兆忠、牛三库、翁文敏、姚志祥、陈孝明、俞高红、徐兆其、何林夫、徐军. 一种提升优先的农机水平控制系统和阀块总成，ZL202010622099.4，申请日：2020.06.30，授权日：2025.08.01。
2、 许大星、王海伦、陈佳泉、柴国飞. 一种基于量化和事件的集值卡尔曼滤波方法，ZL201610772420 .0，申请日：2016.08.30，授权日：2020.02.11。
3、 [bookmark: _GoBack]何勇、张皙雅、张泽清、方慧. 一种水田导航基准线检测方法、系统及设备，ZL202310826126.3，申请日：2023.07.07，授权日：2024.09.03。
4、 李革、章铁成、王益新. 拖拉机悬挂机组水平自动控制装置，ZL201510837285.9，申请日：2015.11.26，授权日：2017.8.25。
5、 李革、麻泽武、郭九霄、肖伟、孙良. 一种拖拉机旋耕机组耕深自动控制装置及其控制方法，ZL201810194903.6,申请日：2018.3.9，授权日：2023.4.7。
6、 陈钰伟、华李煜、陈涛、胡华东、徐中伟、李红阳、熊永森. 整体式双HST行星差速转向变速箱，ZL202010250252.5，申请日：2020.04.01，授权日：2023.08.01。
7、 陈杰、方腾、单洪波、华李煜、应俊、吴杰、徐志伟、胡忠强、曹开大、徐中伟、胡华东. 一种水田拖拉机机具自动调节方法及调节系统，ZL202210016433.0， 申请日：2022.01.07，授权日：2023.09.01。
8、 李革、王宇、吴苗苗、章铁成、王嘉鹏、郭刘粉. 一种农业机械自动导航控制方法，ZL201610228933.5，申请日期：2016.3.13，授权公告日期：2019.1.8。
（2） 标准规范目录
1. GB/T 10395.5-2021 农业机械 安全 第 5 部分：驱动式耕作机械；
2. GB/T 8421-2020 农业轮式拖拉机 驾驶员座椅 传递振动的实验室测量；
3. T/ZZB 2111-2021 《水田履带拖拉机》；
4. Q/SF 197-2018 《履带拖拉机》；
（3）代表性论文目录
1. Parameter selection method for support vector regression based on adaptive fusion of the mixed kernel function；
2. SAR image change detection via heterogeneous graph with multiorder and multilevel connections；
3. Unsupervised SAR image change detection using multi-level graph attribute matching；
4. Simultaneous detection of reference lines in paddy fields using a machine vision-based framework；
5. Automated detection of boundary line in paddy field using MobileV2-UNet and RANSAC；

	主要完成人
	周兆忠，排名1，正高级，衢州学院；
方  慧，排名2，副高级，浙江大学；
王海伦，排名3，正高级，衢州学院；
李  革，排名4，正高级，浙江理工大学；
牛三库，排名5，副高级，衢州学院；
俞  丰，排名6，初  级，浙江四方股份有限公司；
华李煜，排名7，中  级，浙江四方股份有限公司；
俞洪武，排名8，初  级，浙江四方股份有限公司；
汪  骏，排名9，副高级，衢州学院；

	主要完成单位
	1. 衢州学院；
2. 浙江理工大学；
3. 浙江大学；
4. 浙江四方股份有限公司；

	提名单位
	衢州市政府

	提名意见
	该项目面向国家农业现代化与乡村振兴战略需求，针对我国农业耕整作业装备智能化程度不高、作业精度与效率受限等行业痛点，由衢州学院牵头，联合浙江理工大学、浙江大学及浙江四方股份有限公司开展了深度的“产学研用”协同攻关，在农业耕整智能装备关键技术与产品研发上取得了显著突破。
项目主要创新成果显著：
（1）攻克了耕整作业精准控制技术。创新研发了拖拉机悬挂机组水平控制、耕深自动控制系统及水田拖拉机机具自动调节方法，大幅提升了农机具在复杂农田环境下的作业质量与稳定性。
（2）创新了核心传动与底盘技术。 研发了整体式双HST行星差速转向变速箱等核心部件，提升了履带式拖拉机的动力传输效率与转向灵活性。
（3）突破了农机智能导航与视觉感知技术。提出了基于机器视觉与集值卡尔曼滤波的水田导航基准线及边界线检测方法，解决了复杂水田旱地环境下的精准定位与自动导航难题。
项目知识产权体系完整，行业引领作用突出。项目组依托核心技术，获授权国家发明专利8项以上，在国际高水平期刊发表代表性论文5篇。此外，项目单位积极推进行业标准化工作，牵头或参与制定了《农业机械 安全 第5部分：驱动式耕作机械》等2项国家标准以及多项行业/团体标准，有力推动了我国农机装备制造的规范化与技术升级。
该项目核心技术已在浙江四方股份有限公司等骨干企业实现产业化应用与推广，成效显著。项目将先进的算法理论成功落地于农机装备，实现了高校基础研究与企业工程应用的完美结合，经济效益与社会效益双丰收，对提升我省乃至全国农业装备智能化水平具有重要示范和推动作用。
综上所述，该项目技术创新性强，产学研结合紧密，成果转化应用成效显著，整体技术处于国内同类研究领先水平。我单位认为该项目符合浙江省科学技术奖的评选标准，同意提名“农业耕整作业智能装备关键技术创新及产品研发”项目申报浙江省科学技术进步奖二等奖。



