
技术发明奖公示： 

项目名称 跨域异构特种机器人技术与应用 

提 名 者 中国科学院沈阳分院 

提名等级 一等 

主 要 完 成 人

（完成单位） 

1. 姓名：何玉庆 

 排名：1 

 行政职务：无 

 技术职称：研究员 

 工作单位：中国科学院沈阳自动化研究所 

 完成项目时所在单位：中国科学院沈阳自动化研究所 

 对本项目贡献：提出并构建了跨域异构（多）机器人技术架构，提出并发明

了跨域异构特种机器人协同控制技术与系统方案，发明了空地协同技术试验

平台，集成研制了消防救援跨域异构机器人系统。 

 

2. 姓名：杨丽英 

 排名：2 

 行政职务：无 

 技术职称：副研究员 

 工作单位：中国科学院沈阳自动化研究所 

 完成项目时所在单位：中国科学院沈阳自动化研究所 

 对本项目贡献：提出并发明了旋翼飞行机器人在地面/空中平台上精准释放和

回收技术与系统方案，集成研制了高海拔科考跨域异构机器人系统。 

 

3. 姓名：谷丰 

 排名：3 

 行政职务：无 

 技术职称：研究员 

 工作单位：中国科学院沈阳自动化研究所 

 完成项目时所在单位：中国科学院沈阳自动化研究所 

 对本项目贡献：提出并发明了跨域异构机器人高效协同规划方法、固定翼飞

行机器人在水面平台上精准释放和回收技术与系统方案，集成研制了公安警

用跨域异构特种机器人系统。 

 

4. 姓名：李德才 

 排名：4 

 行政职务：无 

 技术职称：副研究员 

 工作单位：中国科学院沈阳自动化研究所 

 完成项目时所在单位：中国科学院沈阳自动化研究所 

 对本项目贡献：提出并发明了跨域差异化感知信息的多尺度融合技术与方法、



人-跨域异构平台的双向主动交互与协同决策技术与方法，实现了跨域异构特

种机器人在复杂情境中的多尺度感知和灵活、高效操控。 

 

5. 姓名：李久乐 

 排名：5 

 行政职务：无 

 技术职称：高级工程师 

 工作单位：中国科学院青藏高原研究所 

 完成项目时所在单位：中国科学院青藏高原研究所 

 对本项目贡献：提出了面向高海拔科考任务的跨域异构特种机器人综合集成

技术，发明了跨域异构机器人高海拔科考特种载荷，实现了面向科考等应用

的跨域异构特种机器人的模块化、灵活集成与立体化应用。 

 

6. 姓名：罗海波 

 排名：6 

 行政职务：无 

 技术职称：研究员 

 工作单位：中国科学院沈阳自动化研究所 

 完成项目时所在单位：中国科学院沈阳自动化研究所 

 对本项目贡献：提出并发明了基于多尺度信息融合的实时精准探测及感知系

统，实现了跨域异构特种机器人在复杂情境中的鲁棒、可靠、准确感知。 
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1 
发明

专利 

基于模型参考

自适应的多旋

翼无人机参数

辨识方法 

中

国 

ZL201

71012

3128.0 

2021.

09.07 

46654

98 

中国科学院

沈阳自动化

研究所 

韩建达、何玉

庆、谷丰、江紫

亚、杨丽英、孙

晓舒 

有效 

2 
发明

专利 

一种基于风速

风向传感器的

旋翼无人机控

制系统及方法 

中

国 

ZL202

01137

7761.0 

2022.

02.11 

49301

04 

中国科学院

沈阳自中国

动化研究所 

何玉庆、杨丽

英、黄朝雄、常

彦春、李思梁、

法德泳 

有效 

3 
发明

专利 

一种小型巡检

无人机动平台

释放回收系统 

中

国 

ZL201

71108

1327.6 

2021.

10.01 

47152

99 

中国科学院

沈阳自动化

研究所 

何玉庆、杨丽

英、马立新、余

鑫鑫、李思梁 

有效 

4 
发明

专利 

一种小型固定

翼无人机回收

系统 

中

国 

ZL201

71108

1307.9 

2021.

06.01 

44554

58 

中国科学院

沈阳自动化

研究所 

何玉庆、谷丰、

李琦、余鑫鑫 
有效 

5 
发明

专利 

一种用于深度

神经网络高速

实施量化结构

和运算实现方

中

国 

ZL201

71054

0111.5 

2021.

07.06 

45334

15 

中国科学院

沈阳自动化

研究所 

周广超、罗海

波、惠斌 
有效 
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发明

专利 

一种无人机编

队自主空中加

油方法 

中

国 

ZL201

81156

3847.5 

2021.

07.16 

45540

49 

中国科学院

沈阳自动化

研究所 

何玉庆、周浩、

于利、李鹏 
有效 

7 
发明

专利 

室内多旋翼飞

行机器人试验

平台 

中

国 

ZL201

11004

5596.3 

2013.

10.09 

12829

26 

中国科学院

沈阳自动化

研究所 

韩建达、何玉

庆、谷丰、王争 
有效 

8 
发明

专利 

一种基于双目

的手势识别智

能无人机远程

操控方法 

中

国 

ZL201

71132

6715.6 

2021.

05.25 

44410

05 

中国科学院

沈阳自动化

研究所 

华春生、陈博、

何玉庆、代波、

韩建达 

有效 

9 
发明

专利 

用于高海拔环

境的多要素集

成式自动气象

观测系统 

中

国 

ZL202

11013

8002.7 

2022.

6.15 

52960

32 

中国科学院

青藏高原研

究所 

李久乐、曹文

平、曹文琦 

有效 

 

1
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软件

著作

权 

多无人平台跨

域协同指挥控

制系统 

中

国 

2021R

11L30

15183 

2022.

1.7 

90005

10 

中国科学院

沈阳自动化

研究所 

何玉庆、谷丰、

张洺溪、熊俊

峰、张宏达、刘

旭、孙晓舒 

有效 

 

 

 

 


