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	学科、专业评审组
	J06 仪器仪表与电器组

	项目名称
	高精度永磁直驱电机与控制关键技术研发及应用

	提名者
	深圳市科技创新局

	主要完成单位
	单位1：横川机器人（深圳）有限公司

	
	单位2：上海电机学院

	
	单位3：河南理工大学

	
	单位4：江西汉驱智能科技有限公司

	
	单位5：郑州大学

	主要完成人

（职称、完成单位、工作单位）
	1.王书华（高级工程师,横川机器人（深圳）有限公司,横川机器人（深圳）有限公司。带领研发团队围绕直驱电机设计与制造、编码器和伺服驱动器进行了全面技术攻关，突破了高精度永磁直驱电机与控制关键技术难题，牵头负责电机综合设计、驱动精密控制技术的研发及应用研究，自主研发了直驱电机DD马达、直线电机及模组产品。）

	
	2.汪旭东（教授,上海电机学院,上海电机学院。主要负责多轴精密直驱运动控制试验系统、直线电机多轴力控综合实验测试系统运动平台及电机磁路与极槽优化技术开发，开展直驱电机多轴同步驱控、高精度位置检测、力控测试，电机齿槽转矩优化等关键技术研究。）

	
	3.刘步军（未取得,横川机器人（深圳）有限公司,横川机器人（深圳）有限公司。主要负责直驱电机整体设计和研发，开展直驱电机原理、磁场分析、机械设计等技术研究。）

	
	4.司纪凯（教授,郑州大学，郑州大学。主要负责虚拟电机开发一体化平台、非线性热磁机电多路场耦合模型分析、励磁导向系统的控制、龙门同步控制等关键技术研究。）

	
	5.封海潮（副教授,河南理工大学，河南理工大学。主要负责电机磁路与极槽优化、端部效益补偿、电磁调制、三维全域温度场分析、转矩脉动/磁阻力抑制综合设计等关键技术研究。）

	
	6.常京科（无,横川机器人（深圳）有限公司，横川机器人（深圳）有限公司。主要负责开展直驱系统控制参数自整定优化和输入整形、自适应飞拍和多轴同步控制等技术研究。）

	
	7.罗龙慧（未取得,横川机器人（深圳）有限公司，横川机器人（深圳）有限公司。主要负责开展电机的磁场和电流进行优化设计和电磁场仿真和电热耦合仿真验证。）

	
	8.刘雷惊（未取得,横川机器人（深圳）有限公司，横川机器人（深圳）有限公司。主要负责直驱电机伺服控制技术研究与开发，实现了对电机精转矩、速度及位置的高速、高响应驱动控制。）

	
	9.曾燕萍（未取得,横川机器人（深圳）有限公司，横川机器人（深圳）有限公司。负责研究了FPGA数字控制技术、弱磁控制技术等。）

	
	10.杨小军（未取得,横川机器人（深圳）有限公司，横川机器人（深圳）有限公司。参与电机综合设计优化，负责电磁场分布、电流密度、温度场等关键参数进行模拟。）

	代表性论文

专著目录
	论文1：（U型永磁凸极直线电机结构及电磁特性，电工技术学报2021年第36卷1179-1189页，许孝卓，封海潮）

	
	论文2：（一种表面-内置式永磁转子同步电机三维全域温度场分析，电机与控制学报2017年第21卷25-31页，司纪凯，封海潮）

	
	论文3：（120°相带环形绕组直驱永磁同步电机性能分析，电机与控制学报2021年25卷85-96页，司纪凯，封海潮）

	
	论文4：（A Study on the Detent Torque and Holding Torque of a Micro-Claw Pole Stepper Motor，MICROMACHINES（国际期刊）13卷6期1-15页，习晓飞，孙彦,汪旭东）

	
	论文5：（Static Torque Analysis of Micro Claw-Pole Stepper Motor Based on Field-Circuit Combination，MICROMACHINES（国际期刊）13卷9期1-14页，辛沅栩，孙彦,汪旭东）

	知识产权名称
	专利1：一种带单圈绝对值力矩电机增量式编码盘（ZL201611265538.0，王建云,王书华,刘步军；横川机器人（深圳)有限公司）

	
	专利2：伺服驱动器控制器参数自适应调整方法（ZL202210927167.7，王书华,幸武斌,王建云,岑志勇,常京科；横川机器人（深圳)有限公司）

	
	专利3：伺服驱动器低延时同步方法（ZL202210957526.3，王书华,幸武斌,王建云,岑志勇,常京科；横川机器人（深圳)有限公司,上海电机学院）

	
	专利4：一种音圈电机输出压力控制方法、系统（ZL202110313557.0，刘步军,王书华,王建云,岑志勇；横川机器人（深圳)有限公司）

	
	专利5：直驱永磁同步电机定子绕组故障状态数学模型建立方法（ZL201911002269.2，高彩霞,司纪凯,吕珂,封海潮,王书华,李应生,党建军,朱瑞卿,许孝卓；河南理工大学,郑州大学,横川机器人（深圳)有限公司）

	
	专利6：一种基于环境感应的电感式绝对值编码器（ZL202210461422.3，王书华,王建云,常京科；横川机器人（深圳)有限公司）

	
	专利7：飞拍控制方法、装置、系统及存储介质（ZL202310287008.X，王书华,常京科,刘元江,岑志勇,王建云；横川机器人（深圳)有限公司）

	
	专利8：一种力矩电机的输出力矩自动测量装置（ZL202210528407.6，王书华,王建云,常京科；横川机器人（深圳)有限公司）

	
	专利9：实现永磁同步电机初始相位检测的方法、系统及介质（ZL202311523473.5，何仁义,王书华；横川机器人（深圳)有限公司）

	
	专利10：一种直线旋转两自由度电机（ZL202110313793.2，王书华,王建云,刘步军；横川机器人（深圳)有限公司）


