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“2012年江苏省产学研专场对接洽谈会

--海洋工程装备技术成果专题洽谈”成果信息表
【编号82】
	成果名称
	波浪驱动海洋要素垂直剖面测量系统

	单位及团队
	中科院海洋研究所  环境工程中心 设备研发部

	成果简介： 
	主要技术描述

利用海洋表面不是不在的波浪能量，通过特殊单向驱动结构，驱动测量系统步进下潜，达到预设深度后，系统依靠自身的正浮力设计自由上浮，完成海洋要素垂直剖面实时测量，形成一套长期、定点、无人值守的海洋环境监测方法。

本系统创新性的提出测量平台三种工作模式，即单向下潜、定点驻留和自由滑行三种状态。定点驻留状态的建立，基于某些重要海洋参数的迫切需求，以期完成更为复杂的测量任务。例如，测量载体可在任务执行前用计算机编程，设定平台在海平面下某深度、海底上方某高度作适时驻留，完成波浪或底层海流剖面的测量等。


	项目成熟度
	实验室阶段   小试   中试   产业化前期

	成果负责人
	李思忍，龚德俊

	联系方式
	13505322032


“2012年江苏省产学研专场对接洽谈会

--海洋工程装备技术成果专题洽谈”成果信息表
【编号83】
	成果名称
	节能型自治式多功能海洋环境监测系统

	单位及团队
	中科院海洋研究所  环境工程中心 设备研发部

	成果简介： 
	主要技术描述

该系统基于水中悬浮水中能量守恒原理，利用相互齿合在一起的双滚筒设计，完成能量存储与转化过程，实现观测载体的上浮和下潜，利用电机提供轻微的扭矩力抵消观测载体的运动阻力，驱动搭载单一传感器的测量平台完成垂直剖面的连续测量，整套系统工作过程无需外来的能量补充。



	项目成熟度
	实验室阶段   小试   中试   产业化前期

	成果负责人
	李思忍，龚德俊

	联系方式
	13505322032


“2012年江苏省产学研专场对接洽谈会

--海洋工程装备技术成果专题洽谈”成果信息表
【编号84】
	成果名称
	海床基自治式海洋要素垂直剖面实时测量平台

	单位及团队
	中国科学院海洋研究所 海洋工程技术中心

	成果简介
	海床基自治式海洋要素垂直剖面实时测量平台包括性能优良的坐底式水下驱动机构，简便可靠的锚泊回收装置，易于架设各类传感器的剖面测量平台装置，具有高可靠性的海上数据通讯传输系统和高度集成的数据采集控制系统。此系统采用稳定可靠的海床基水下驱动机构，拉动搭载传感器的剖面测量平台每隔一定的时间在海面和海底之间进行升降运动，在运动过程中实现海洋要素垂直剖面测量，并在剖面测量平台浮出水面时进行数据发送，实时的将测量数据传送到陆基支撑站，进行数据接收、显示、处理和存储，从而形成一种长期、定点、自治式的海洋要素垂直剖面实时观测体系。系统工作水深不大于100m，垂直剖面测量频率可设定，剖面测量行程30000m以上，实时数据传输方式，可测参数：温度、盐度、深度、浊度、叶绿素、pH值、溶解氧等。

	项目成熟度
	小试

	成果负责人
	陈永华

	联系方式
	0532-82898990,13553032055


“2012年江苏省产学研专场对接洽谈会

--海洋工程装备技术成果专题洽谈”成果信息表
【编号85】
	成果名称
	海底原位监测系统

	单位及团队
	中国科学院海洋研究所 海洋工程技术中心

	成果简介
	海底原位观测系统就像一个海底实验平台，可对特定的海底区域中的沉积物的运动规律、海流变化、鱼类活动习性、地质变化、化学元素分布等各种过程进行长时间的现场实时综合测量，以实现深海海底边界层中重要环境参数变化过程的长时序监测。监测系统指标如下：

（1）监测平台的整体外型尺寸小于1500(1500(1500 mm；

（2）系统最大工作水深：4000m；

（3）系统集成传感器/仪器：温度、盐度、pH、氧气、甲烷、二氧化碳、海底边界层剖面流速、浊度和可视化监测装置等；

（4）边界层底界面深度测量精度<10cm；

（5）自容式数据存储容量大于2G；

（6）水下连续工作时间不少于90天。

	项目成熟度
	小试

	成果负责人
	李思忍

	联系方式
	0532-82898990,13553032055


“2012年江苏省产学研专场对接洽谈会

--海洋工程装备技术成果专题洽谈”成果信息表
【编号86】
	成果名称
	海上水文气象测量系统

	单位及团队
	中国科学院海洋研究所 海洋工程技术中心

	成果简介
	海上水文气象测量系统集成了目前国际先进的、具有长期可靠应用史的水文、气象传感器，利用计算机采集与控制技术的强大功能，将现场各测量仪器有机的结合在一起，形成一套高度自动化、模块化的综合实时观测系统。该系统可定点，长期，连续的自动监测和采集海流、波浪以及温度、气压、风速风向、湿度等水文和气象参数的数据。（在东方、文昌、番禺等海上石油平台上均有应用）。


	项目成熟度
	中试

	成果负责人
	龚德俊

	联系方式
	0532-82898990,13553032055


“2012年江苏省产学研专场对接洽谈会

--海洋工程装备技术成果专题洽谈”成果信息表
【编号87】
	成果名称
	海水鱼类分级装置

	单位及团队
	中国科学院海洋研究所

	成果简介： 
	随着海水工业化养殖产业的快速发展，养殖辅助装备的需求也日益扩大，如：活鱼分级、抽鱼泵、水系统过滤、增氧装置、在线监测、臭氧发生器等等，这些设备又是机械化或自动化养殖生产中不可缺少的装备，特别是活鱼分级设备在国内还是空白，国内仅有的个别具有较好经济实力的养殖企业，也大都是引进国外的部分设备，且价格相当昂贵，售后服务也得不到保证。为适应我国海洋及淡水养殖业的规模发展，同时也为了设备国产化发展的需要，因此研制活鱼分级设备势在必行。

研发的分鱼机设备的材料是根据设备的使用环境和我国现有金属材料性能及供应条件为依据进行优化选择的，分别为304（淡水）、316L（海水）不锈钢二种材质，材料性能优良、适应性能好，均为市场常规供应材料。加工工艺方面均采用常规的机械加工和焊接工艺，加工工艺成熟。

海水鱼类分级装置适用的鱼类品种主要是：适用于鲑鱼、鳟鱼、鲈鱼、罗非鱼、鲤鱼等，同时对淡水鱼的部分品种也同样适用。

	项目成熟度
	实验室阶段   小试   √中试   产业化前期

	成果负责人
	刘鹰

	联系方式
	0532-82898646


“2012年江苏省产学研专场对接洽谈会

--海洋工程装备技术成果专题洽谈”成果信息表
【编号88】
	成果名称
	节能型自治式多功能海洋环境监测系统

	单位及团队
	中国科学院海洋研究所 海洋工程技术中心

	成果简介
	节能型自治式多功能海洋环境监测系统利用力矩平衡与能量守恒的原理，通过节能传动装置，使剖面测量平台定期在一定的水深中上下运行，实现单一传感器在一定范围内对海洋要素的垂直剖面测量。它具有良好的传感器扩充功能，可根据终端用户的需要，搭载不同的水质、水文等海洋要素传感器，具有节省能源、长期服役、多参数测量、自治性强、安全和隐蔽性好的工作特点。系统由剖面测量平台（平台架体、浮力部件、传感器系统、数据传送系统）、主 浮 体（节能传动装置、驱动装置、浮力提供装置、控制存储系统、导流保护壳体、尾翼装置）、锚泊系统（锚泊缆、信号引导缆、锚链、释放器、锚块）等构成，系统最大布放深度为水下200米，剖面测量平台有效载荷不小于20公斤， 系统设计连续工作时间不小于12个月。

	项目成熟度
	小试

	成果负责人
	陈永华

	联系方式
	0532-82898990,13553032055


“2012年江苏省产学研专场对接洽谈会

--海洋工程装备技术成果专题洽谈”成果信息表
【编号89】
	成果名称
	海水水质在线监测系统

	单位及团队
	中国科学院海洋研究所

	成果简介： 
	水产养殖水质在线监测系统是一套集多参数水质在线监测于一体的分布式水产养殖远程综合监控与管理系统。它以计算机硬件为基础，以软件处理为核心，辅助多参数水质传感器信号采集系统，声光报警系统和短信预警通知系统，将多种信息收集并进行计算机存储、处理，在出现异常情况时进行及时处理。。

系统主要具有如下功能：

多参数水质在线监测功能：实时采集养殖池水质的多参数指标（溶氧、温度、pH值、盐度、溶氧饱和度等），可扩展功能包括叶绿素、水流速、风速、风压等，根据预设限位值进行可靠报警（软件报警、声光报警、短信报警），支持水质信息的计算机存储和多方式查询。

报警功能：可以在需要报警提示的地方安装声光报警器进行现场报警，以便及时处理；此外还可进行短信报警，将异常信息以短信方式发送到管理人员手机上，以便随时掌握报警情况。

	项目成熟度
	实验室阶段   小试   √中试   产业化前期

	成果负责人
	刘鹰

	联系方式
	0532-82898646


“2012年江苏省产学研专场对接洽谈会

--海洋工程装备技术成果专题洽谈”成果信息表
【编号90】
	成果名称
	复层矿脂包覆防腐技术

	单位及团队
	中国科学院海洋研究所国家海洋腐蚀防护工程技术研究中心

	成果简介： 
	浪花飞溅区是海洋钢结构设施腐蚀最为严重的区域，同一种钢，在浪花飞溅区的腐蚀速度可比海水全浸区高出3～10倍。针对海洋钢铁构筑物所采用的防腐蚀措施，水上部分以防腐涂层为主，水下部分采取防腐涂层和阴极保护技术相结合的防腐方法，但对于腐蚀最严重的浪花飞溅区，国内一直未有成熟、经济长效的防护方法。

复层矿脂包覆防腐技术由四层紧密相连的保护层组成，即防蚀膏、防蚀带、缓冲层衬里和防蚀保护罩。其中矿脂防蚀膏、矿脂防蚀带是复层矿脂包覆防腐技术的核心部分，含有优良的缓蚀成分，能够有效的阻止腐蚀性介质对钢结构的侵蚀，并可带水施工。防蚀保护罩具有良好的耐冲击性能，能够抵御机械损伤对钢结构的破坏，可以提前预制，也可以现场喷涂施工。2009年，该项技术已授权了三项发明专利和一项实用新型专利。该技术具有绿色、长效、经济的防腐蚀效果，对暴露于海洋浪花飞溅区部位的钢铁设施，及埋地管线等具有广泛的适用性。

目前，该项技术已经在青岛港、胜利油田、湛江港、广东粤电靖海发电有限公司、济南燃气公司等进行应用示范，取得良好的应用效果。其中，在胜利油田海洋平台腐蚀最为严重的浪花飞溅区应用3年，缓蚀率大于99.6%。

	项目成熟度
	□实验室阶段   □小试  ■中试  □产业化前期

	成果负责人
	侯保荣、王静

	联系方式
	Wangj0501@yahoo.com.cn;0532-82898731


“2012年江苏省产学研专场对接洽谈会

--海洋工程装备技术成果专题洽谈”成果信息表
【编号91】
	成果名称
	海洋钢筋混凝土腐蚀防护与修复技术

	单位及团队
	中国科学院海洋研究所国家海洋腐蚀防护工程技术研究中心

	成果简介： 
	钢筋混凝土结构设施是现代使用最广泛的构筑物，处在海洋强腐蚀区域的钢筋混凝土结构，极易遭受到高氯离子浓度，海浪冲刷等因素的影响，致使承载力迅速下降，导致服役寿命迅速降低。在钢筋混凝土结构建设的初期、服役的前期和中期尽早分析结构的腐蚀破坏因素，针对性的采取预防修复等措施，那么将会大大降低维修的年限和费用。

十一五期间，中科院海洋研究所完成瑞嘉德系列钢筋混凝土防腐涂料和湿固化LP系列涂料的研发；系统开展海洋强腐蚀区钢筋混凝土结构的检测工作，在现场检测结果的基础上，针对性的采取防护修复及补强措施，实现现场检测结果与涂层防护修复措施的配套研究，为准确合理的采取防护修复措施的提供强大的技术和理论支持并对该项成果进行推广和应用。

瑞嘉德系列钢筋混凝土防腐涂料由四层配套体系组成，包括底漆、腻子、中间漆、面漆，主要适用于海洋大气区，具有高附着力、高耐冲击性、耐氯离子侵蚀、耐中性化和很好的裂缝追随性，使用寿命超过15年。该技术已经在日照港、青岛海湾大桥等单位进行推广和应用。

	项目成熟度
	□实验室阶段   □小试  ■中试  □产业化前期

	成果负责人
	侯保荣、王静

	联系方式
	Wangj0501@yahoo.com.cn;0532-82898731


“2012年江苏省产学研专场对接洽谈会

--海洋工程装备技术成果专题洽谈”成果信息表
【编号92】
	成果名称
	海洋工程结构阴极保护检/监测技术

	单位及团队
	中国科学院海洋研究所国家海洋腐蚀防护工程技术研究中心

	成果简介： 
	我国海洋石油工业迅速发展，墨西哥湾漏油事件发生后，海洋平台的安全性问题引起广泛重视。传统的海洋工程结构阴极保护评价主要依靠不定期的特检来完成，需要由潜水员或ROV携带参比电极到指定位置进行测量和评价，这种方法不仅耗费巨大，而且无法对海洋工程结构的阴极保护情况进行长期、持续监测。

阴极保护自动监测系统，作为监测钢桩阴极保护状态的主要手段，可以实时了解钢管桩的腐蚀状态，随时提供水下钢结构阴极保护系统运行状况信息，及时发现问题或隐患。该系统能不间断地自动巡回测量钢管桩代表点阴极保护主要运行参数，具有实时显示，自动储存测量结果和打印输出功能，可以及时报警，能够及早发现腐蚀危险，避免灾害性事故的发生。

	项目成熟度
	□实验室阶段   □小试  ■中试  □产业化前期

	成果负责人
	侯保荣、王静

	联系方式
	Wangj0501@yahoo.com.cn;0532-82898731


“2012年江苏省产学研专场对接洽谈会

--海洋工程装备技术成果专题洽谈”成果信息表
【编号93】
	成果名称
	氧化复合型室外防腐技术

	单位及团队
	中国科学院海洋研究所国家海洋腐蚀防护工程技术研究中心

	成果简介： 
	钢结构关键节点如螺栓、螺母等连接处缝隙、边缘、棱角较多，表面凹凸不平，易积存水、潮气、盐分等腐蚀性介质。尤其是海上和沿海地区，受盐分和湿度的强烈影响，裸露的螺栓、螺母等连接构件腐蚀发展很快。传统的涂装保护方法很难将螺栓、螺母的尖锐部位和边缘部位得到总够的保护。并且涂刷时，涂料很容易出现涂飞、流淌（或流挂）、漏涂等现象。并且螺栓、螺母已经做过涂层处理，如果要重新进行保护，需要将原来的涂层和锈层去除，表面处理复杂。

氧化复合型室外防腐技术（XG）由三层配套系统组成，防蚀膏、防蚀带、胶粘剂。防蚀膏和防蚀带上浸渍的化合物具有良好的腐蚀性能以及附着力，能阻隔金属与水分、空气等腐蚀性介质的接触；施工后防蚀带表面的化合物暴露在空气当中，会在无纺布的表面氧化聚合，并形成皮膜，具有良好的耐老化性能；而粘贴在钢结构表面的一侧永远保持柔软状态，从而达到最佳的防腐性能。

氧化复合型室外防腐技术系列材料具有良好的柔软性，能够抚平、粘贴在任何形状表面，尤其适用于螺栓、螺母这样复杂形状结构。而且表面处理简单，可以带锈、带原涂层施工，施工效率高，可以当之无愧的称为“可粘贴的重防腐涂料”。

	项目成熟度
	□实验室阶段   □小试  ■中试  □产业化前期

	成果负责人
	侯保荣、王静

	联系方式
	Wangj0501@yahoo.com.cn;0532-82898731


“2012年江苏省产学研专场对接洽谈会

--海洋工程装备技术成果专题洽谈”成果信息表
【编号94】
	成果名称
	高温锻造自动化生产线

	单位及团队
	中国科学院合肥物质科学研究院先进制造技术研究所

	成果简介： 
	主要技术描述

现有的锻造设备厂均采用人工完成工件制坯、成型及冲孔工序中的取料和放料过程，耗费人力、效率不高，且现场环境复杂，对人工身体影响很大。本所研发的锻造自动化生产线采用机械臂取代人力，全自动化操作，几条线可一人值守，工作效率提高4倍以上。

[image: image2.jpg]


本项目主要应用于锻造、冲压行业等的机床上下料。


	项目成熟度
	实验室阶段   小试   中试   产业化前期

	成果负责人
	叶晓东

	联系方式
	0519-86339709


“2012年江苏省产学研专场对接洽谈会

--海洋工程装备技术成果专题洽谈”成果信息表
【编号95】
	成果名称
	气缸套转运机械手

	单位及团队
	中国科学院合肥物质科学研究院先进制造技术研究所

	成果简介： 
	主要技术描述

本项目主要针对气缸套生产自动化程度不高的问题，根据适应于不同缸径的气缸套的原则，设计出了应用于汽缸套加工工位快速转换的一种可变直径的汽缸套转运机器手转运系统。本系统负载能力强、抓取稳定性好、准确快速、操作容易。
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	项目成熟度
	实验室阶段   小试   中试   产业化前期

	成果负责人
	叶晓东

	联系方式
	0519-86339709


“2012年江苏省产学研专场对接洽谈会

--海洋工程装备技术成果专题洽谈”成果信息表
【编号96】
	成果名称
	基于欠驱动机构的仿人机器人手爪

	单位及团队
	中国科学院合肥物质科学研究院先进制造技术研究所

	成果简介： 
	主要技术描述

该手爪采用了欠驱动原理，既能包络负重抓取、又能精确捏取，通过弹簧和机械限位进行切换，使得机器人可以采取类似于人手的抓取模式，抓取多种物体。为了满足机器人抓取任意物体的功能要求，机器人手爪需要达到以下设计要求：

（1）具有多种抓取模式，且具备被动柔顺、控制简单、输出力大等特点； 

（2）具有稳定包络抓取各种形状物品的功能；  

（3）手爪手指具有单独工作的功能，如按压水阀门开关等；  

该项目目标是设计一种既能实现灵活抓取，又有负载能力强且控制简单的5指欠驱动手爪。该机器人手爪具有控制简单、抓持力大、抓取适应性好等优点，通过应用在服务机器人上，增强机器人的实用性，并在一定程度上拓展其应用空间。

	项目成熟度
	实验室阶段   小试   中试   产业化前期

	成果负责人
	叶晓东

	联系方式
	0519-86339709


“2012年江苏省产学研专场对接洽谈会

--海洋工程装备技术成果专题洽谈”成果信息表

【编号97】
	成果名称
	视觉智能传感器在弧焊机器人的应用及产业化

	单位及团队
	上海交通大学 机器人焊接智能化技术实验室

	成果简介： 
	项目简介：针对视觉再现性工业机器人，研制了一套CCD视觉传感器及辅助装置，可实现焊前机器人寻位（始端检出）、焊缝路径规划及焊接过程视觉监控功能。利用高清摄像头、辅助光源以及复合滤光系统可稳定获取待焊工件起始焊接位置信息，焊接熔池动态尺寸信息以及焊缝间隙，实现精密焊接。
优势：非接触、成本接触传感器低、拥有相关发明专利及软件著作权5项。


	项目成熟度
	小试

	成果负责人
	陈善本，林涛，陈华斌

	联系方式
	电话：021-34202740 邮箱：hbchen@sjtu.edu.cn


“2012年江苏省产学研专场对接洽谈会

--海洋工程装备技术成果专题洽谈”成果信息表

【编号98】
	成果名称
	轮足组合越障全位置自主焊接机器人系统

	单位及团队
	上海交通大学 机器人焊接智能化技术实验室

	成果简介： 
	项目简介：为解决大型装备非结构空间或自然装配制造全位置工位的焊接问题，迫切需要研制在长距离、大范围复杂作业面能完成角接焊缝等复杂结构焊接作业任务的具有新型爬行越障机构自主焊接机器人。研制了一套面向大范围作业的非接触磁吸附轮足组合式行走越障全位置自主焊接机器人系统样机，在移动越障机构设计、新型磁吸附机构和智能焊接等关键技术方面实现了创新，形成了一批具有自主知识产权的专利和软件等成果。
优势：轮足组合方式行走、越障，非接触柔性永磁爬壁，视觉导引及焊缝路径规划，申请国家发明专利及软件著作权8项。 



	项目成熟度
	实验室阶段 

	成果负责人
	陈善本，林涛，陈华斌

	联系方式
	电话：021-34202740 邮箱：hbchen@sjtu.edu.cn


“2012年江苏省产学研专场对接洽谈会

--海洋工程装备技术成果专题洽谈”成果信息表
【编号99】
	成果名称
	中厚板高强钢双机器人双弧焊柔性制造系统

	单位及团队
	上海交通大学 机器人焊接智能化技术实验室

	成果简介： 
	项目简介： 海洋钻井平台是近海石油和天然气开采的主要设备，桩腿是自升式钻井平台的重要构件之一，桩腿齿条的高强钢焊接是升降式钻井平台制作的重点和关键。目前针对桩腿齿条的焊接主要采用手工电弧立焊，焊接时采取先焊接正面坡口、从反面碳弧气刨清根、刨槽、打磨、探伤、再预热、背面焊接等制作工艺。产品制造工序多、质量稳定性差、生产效率低、劳动强度大。双面双弧焊新工艺及机器人自动化技术是采用双面双机器人同时焊接，可免清根及中间预热工序，减小坡口，减少焊接填充材料，将可大大提高生产效率，大大降低耗能，焊接冷裂纹倾向降低，无角变形，焊接质量稳定可靠，实现零缺陷，机器人焊接易实现数字化管理，大大降低工人的劳动强度，是一种低碳节能、高效、低成本、自动化程度高的制造技术。该系统目前以自主攻关了核心技术：多层多道焊缝规划软件、双面双弧工艺及电弧跟踪。该项技术成果目前正在上海振华重工开展应用研究。

优势：焊缝冷裂倾向小，变形小焊后无需校准变形，生产效率高。



	项目成熟度
	实验室阶段 

	成果负责人
	陈善本，林涛，陈华斌

	联系方式
	电话：021-34202740 邮箱：hbchen@sjtu.edu.cn
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