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2022 年度广东省科学技术奖公示表
（科技进步奖）
	项目名称
	面向建筑物室内复杂施工场景的高效智能喷涂机器人研发及产业化

	主要完成单位
	广东博智林机器人有限公司

	主要完成人
（职称、完成单位、工作单位）
	1.许安鹏（工程师职称、工作单位为广东博智林机器人有限公司、完成单位为广东博智林机器人有限公司、主要贡献：作为项目第一负责人，掌握领先的室内涂料装修机器人核心技术，在“适用于建筑内复杂、喷雾场景下 全向移动底盘及自动导航技术”（创新点一）、“具有高覆盖率、高效率的四轴机械臂设计及其控制方 法”（创新点二）、“自动喷涂控制方法、系统、喷涂机器人以及存储介质”（创新点三）、“智能喷 涂工艺方法、技术”（创新点四）、“基于BIM自动路径规划及BIS仿真技术”（创新点五）等研发工作 中负责总体设计及技术规划。 ）

	
	2.季瑞南（工作单位为广东博智林机器人有限公司、完成单位为广东博智林机器人有限公司、主要贡献：负责完成整机结构设计、理论分析、静力学及动力学仿真分析、实验测试及工程应用等，研究样机在测 试中自动导航技术的优化，末端执行器动作及控制方法优化，以及自动喷涂工艺研究及优化（创新点一 至四）。）

	
	3.许辉芳（工作单位为广东博智林机器人有限公司、完成单位为广东博智林机器人有限公司、主要贡献：在“适用于建筑内复杂、喷雾场景下全向移动底盘及自动导航技术”（创新点一）、“具有高覆盖率、 高效率的四轴机械臂设计及其控制方法”（创新点二）等研发工作中负责总体结构设计，完成产品设计 、迭代、量产和技术文档编辑，以及技术标准和规范编辑修订）

	
	4.唐幸（工作单位为广东博智林机器人有限公司、完成单位为广东博智林机器人有限公司、主要贡献：（1）（创新点三）负责与上装控制方案的设计，根据不同建筑结构的施工工艺，设计机器人上装各轴的 移动方式和速度要求。 （2）（创新点四）负责施工工艺规则、全自动路径算法软件的方案设计、开发维护与应用推广，负责BI S仿真技术需求与验证工作。 （3）（创新点五）负责机器人喷涂仿真模型的搭建、开发、分析与验证等全部工作。参与AI喷涂参数优 化系统方案设计、制定研发计划与验收工作。）

	
	5.王焕捷（工作单位为广东博智林机器人有限公司、完成单位为广东博智林机器人有限公司、主要贡献：对喷涂系统控制部分及整机电气系统进行设计（创新点四），全自动喷涂工艺开发实现，四轴机械臂控 制算法开发（创新点二）。）

	
	6.李略（工作单位为广东博智林机器人有限公司、完成单位为广东博智林机器人有限公司、主要贡献：主要设计应用场景，根据目标对产品进行应用测试，并提出改善建议及优化，主要包括该产品的控制方 法及控制功能在不同工况下的应用；针对产品工艺质量，产品稳定性、健壮性及场景适应性，进行应用 测试，提出应用问题和解决方案，提高产品施工质量及性能；针对可能存在的不同应用场景和客户，进 行应用功效、方式及经济效益相关应用测试，并形成应用标准、流程及模式，提高产品竞争力，推动产 品产业化及客户应用落地。（对应创新点三））

	
	7.林洁纯（工程师职称、工作单位为广东博智林机器人有限公司、完成单位为广东博智林机器人有限公司、主要贡献：以机械工程师的身份主责机器人的执行末端、底盘、升降、泵料系统等机械模块的研发工作，在“适用 于建筑内复杂、喷雾场景下全向移动底盘及自动导航技术”（创新点一）、“具有高覆盖率、高效率的 四轴机械臂设计及其控制方法”（创新点二）等研发工作中负责机器人总体结构设计、静力学及动力学 仿真分析以及技术标准和规范编辑修订。）

	
	8.陶兆昌（工作单位为广东博智林机器人有限公司、完成单位为广东博智林机器人有限公司、主要贡献：1、涂装仪器测试导入：测试导入粘度杯、色差仪、测试膜厚膜纸和测厚仪、搅拌机、反插式喷嘴等实验 控制仪器设备，使用于控制施工工艺稳定和标准化。 2、室内机器人（喷辐、厚度、压力、配比、颜色等）工艺的导入并制定了室内喷涂机器人喷涂的参数表 和作业指导书，使其稳定施工应用。 3、机器人的测试和工艺改进、应用场景扩展（色漆、无机涂料、基膜、有机环氧涂料）优化。 4、特殊场景工艺突破优化。（创新点三、四））

	
	9.林钊濠（工作单位为广东博智林机器人有限公司、完成单位为广东博智林机器人有限公司、主要贡献：担任项目应用代表，带领室内喷涂机器人在研发过程走出实验室下工地现场进行实地应用测试，在工地 现场进行室内喷涂机器人不同场景的试用，提出机器人转场的上装下降控制方式来避免产生碰撞，提升 机器人在工地的应用能力；研发应用测试期间发掘料桶南清洗等问题，并提出采用不粘涂层等建议，优 化提升机器人的易用性和可靠性，为此荣获公司颁发优秀研发支持团队奖。（创新点三））

	
	10.黎梓健（工作单位为广东博智林机器人有限公司、完成单位为广东博智林机器人有限公司、主要贡献：1、室内喷涂机器人产品研发，负责软件、硬件方案设计、调试，实现产品量产及后期产品迭代需求; 2 、负责四轴机械臂控制算法设计、全向底盘导航及控制算法设计、自动喷涂系统控制等技术开发; 3、室 内喷涂机器人路径规划软件方案设计、框架搭建、算法模型搭建; （分别对应创新点一、二、五） ）

	
	11.陈思宏（工作单位为广东博智林机器人有限公司、完成单位为广东博智林机器人有限公司、主要贡献：针对建筑机器人的特殊施工环境，研发了一款带去雾功能的二维激光雷达。该款雷达去尘雾功能在国产 二维雷达中处于领先水平，去尘雾能力达到进口二维激光雷达效果，并且拥有专用温漂误差消除设计， 在不同温度下具有更优越的精度稳定性，有力地支撑了本项目机器人在建筑的喷涂、扬尘环境下的精确 导航、定位、避障。（创新点一））

	
	12.彭丽姣 （工作单位为广东博智林机器人有限公司、完成单位为广东博智林机器人有限公司、主要贡献：自主研发BIM计划排程系统，系统基于BIM技术，集成BIM云端算量，实现合理铺排机器人施工计划以及施 工材料计划，为机器人生成作业路径提供几何、空间数据，依据精细化施工工单指导机器人按时筹备施 工材料、有序施工，系统实时采集机器人施工过程数据，施工管理人员通过APP有效获取每日施工任务， 动态追踪现场施工状态和施工进度，系统依据采集数据自动计算机器人工效、劳务、材料实际投入情况 ，形成闭环管理。（创新点五））

	
	13.贺彬（工作单位为广东博智林机器人有限公司、完成单位为广东博智林机器人有限公司、主要贡献：参与项目研发全过程，主要负责项目的前期调研、工艺需求、应用测试、根据项目的实际应用情况反馈 调整项目结构、工艺，确定产品尺寸、喷涂规则以及方式，梳理项目应用方案、应用前置条件、应用模 式。（对应创新点三））

	
	14.谭靖喜（工程师职称、工作单位为美团科技有限公司、完成单位为广东博智林机器人有限公司、主要贡献：室内喷涂机器人样机研发、装配、测试、EVT和DVT验收。 1、四代机器人电气系统设计，电气选型，电气图纸绘制，BOM编制，协议制定和程序设计； 2、EVT、DVT1、DVT2节点冲刺并完成项目节点验收； 3、完成控制系统的电气合规性与EMC优化与整改； 4、机器人产品化标准化工作，完成累计50台样机小批量生产。（创新点三））

	
	15.刘国虬（工程师职称、工作单位为广东博智林机器人有限公司、完成单位为广东博智林机器人有限公司、主要贡献：项目的机构设计主要完成人，通过创新的机械设计，实现可替代人工的全天候、全自动机器人作业（创 新点一））

	代表性论文专著目录
	无

	
	

	
	

	
	

	知识产权名称
	专利 1：<喷涂控制方法、装置、喷涂机器人以及存储介质 >（ZL201910 695152.0、谭靖喜,刘国虬,许安鹏 、广东博智林机器人有限公司）

	
	专利 2：<喷涂机器人、控制方法及计算机可读存储介质>（ZL201910425564.2、许安鹏,刘国虬,李略,贺彬、广东博智林机器人有限公司）

	
	专利 3：<喷枪组件和喷涂机器人>（ZL201910426163.9、许安鹏,刘国虬,谭靖喜,万骐连、广东博智林机器人有限公司）

	
	专利 4：<激光雷达测距系统及激光雷达>（ZL202010226303.0、丁海鹏,陈思宏、广东博智林机器人有限公司）

	
	软件著作权 5：<BIM计划排程-计划管理系统>（2021SR1329900、彭丽姣等、广东博智林机器人有限公司）

	
	专利 6：<喷涂机器人>（ZL201910425544.5、刘国虬,许安鹏,季瑞南,赵继开、广东博智林机器人有限公司）

	
	专利 7：<喷枪组件和喷涂机器人>（ZL201910425552.X、刘国虬,许安鹏,季瑞南,殷奇、广东博智林机器人有限公司）

	
	专利 8：<喷涂机器人>（ZL201910344622.9、刘国虬,许安鹏,季瑞南,谭靖喜、广东博智林机器人有限公司）

	
	专利 9：<一种自清洁导航仪、移动底盘及喷涂机器人>（ZL201911182392.7、阳凯,许辉芳,许安鹏,熊会平,修德敏、广东博智林机器人有限公司）

	
	专利 10：<一种悬臂喷枪装置和喷涂机器人>（ZL201911019423.7、周雪蛟,许安鹏、广东博智林机器人有限公司）



