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
	叉车与装载机专用液压阀关键技术及产业化应用

	提名等级
	二等奖

	提名书
相关内容
	详见附件。

	主要完成人
	钟麒，排名1，副教授，浙江工业大学；

何贤剑，排名2，高级工程师，浙江海宏液压科技股份有限公司；

蔡铮，排名3，正高级工程师，浙江高宇液压机电有限公司；

王军，排名4，高级工程师，浙江海宏液压科技股份有限公司；

陈晓齐，排名5，中级工程师，宁波市鄞州通力液压电器厂；

徐恩光，排名6，科研助理，浙江工业大学；

张辉，排名7，中级工程师，浙江海宏液压科技股份有限公司；

冯贻江，排名8，中级工程师，浙江高宇液压机电有限公司；

贺犇，排名9，中级工程师，浙江海宏液压科技股份有限公司。

	主要完成单位
	1.浙江海宏液压科技股份有限公司；

2.浙江工业大学；

3.浙江高宇液压机电有限公司；

4.宁波市鄞州通力液压电器厂。

	提名单位
	临海市人民政府

	提名意见
	叉车与装载机是工程机械领域重要移动装备，更是国家产业升级和基础设施建设的中坚力量。本项目由浙江海宏液压科技股份有限公司联合浙江工业大学、浙江高字液压机电有限公司和宁波市鄞州通力液压电器厂共同完成，围绕叉车和装载机专用液压阀的流量高精度输出、节能控制和快响应驱动三大关键技术，发明了多负载下的液压阀流量高精度调控技术，提出了基于预加载技术的高动态控制方法，攻克了液压阀主动安全的关键难题。项目的实施有效提升了我国叉车和装载机专用液压阀的生产制造水平，取得了显著的社会和经济效益。
提名该成果为浙江省科学技术奖科学技术进步奖二等奖。


附件1：                       主要知识产权和标准规范目录
	知识产权
（标准规范）类别
	知识产权（标准规范）具体名称
	国家
（地区）
	授权号
（标准规范编号）
	授权
（标准发布）
日期
	证书编号（标准规范批准发布部门）
	权利人（标准规范起草单位）
	发明人（标准规范起草人）
	发明专利（标准规范）有效状态

	发明专利
	一种基于复合PWM的开关阀动态特性调控方法
	中国
	ZL202010332933.6
	2022年3月29日
	5030855
	浙江工业大学
	钟麒，汪谢乐，谢耿，何贤剑，王军，李研彪，孙造诣
	有效

	发明专利
	控制阀和具有上述控制阀的电液比例操纵阀
	中国
	ZL201310155957.9
	2015年2月11日
	1585014
	浙江海宏液压科技股份有限公司
	何贤剑；王鑫
	有效

	发明专利
	一种基于电压脉宽调制技术的电磁阀高动态控制系统及方法
	中国
	ZL202010014323.1
	2022年2月8日
	4921974
	浙江工业大学
	钟麒；孙造诣；王军；何贤剑；汪谢乐；李研彪；陈波；孙鹏
	有效

	发明专利
	一种负载敏感的叉车多路阀
	中国
	ZL201410365226.1
	2016年6月1日
	2096812
	浙江海宏液压科技股份有限公司
	张辉；王军；贺犇
	有效

	发明专利
	一种兼顾高速开关阀启闭动态特性和启闭缓冲特性的方法
	中国
	ZL202010484915.X
	2021年11月30日
	4819798
	浙江工业大学
	钟麒；汪谢乐；谢耿；李研彪；何贤剑；王军；孙造诣
	有效

	发明专利
	进油阀块和复合控制流量多路阀
	中国
	ZL201410084394.3
	2016年4月13日
	2021778
	浙江海宏液压科技股份有限公司
	何贤剑；高军；王军
	有效

	发明专利
	一种双泵合流进油阀
	中国
	ZL201210191826.1
	2014年12月17日
	1547508
	浙江海宏液压科技股份有限公司
	王军
	有效

	发明专利
	适用于双泵合分流液压系统的压力补偿型节能控制阀
	中国
	ZL201710005627.X
	2018年11月13日
	3147476
	浙江高宇液压机电有限公司
	潘存乾；陈乾鹏；彭秀英蔡铮；蒋俊；徐德华；詹白勺
	有效

	发明专利
	用于控制液压阀阀芯位置的比例电磁铁
	中国
	ZL201210247881.8
	2014年10月29日
	1505754
	宁波市鄞州通力液压电器厂
	刘晓林；陈华林；陈晓齐
	有效


附件2：          代表性论文（专著）目录

	作 者
	论文（专著）名称/刊物
	年卷

页码
	发表

时间

（年、月）
	他引

总次数

	钟麒，汪谢乐，周竑钊，谢耿，洪昊岑，李研彪，陈波，杨华勇
	Investigation Into the Adjustable Dynamic Characteristic of the High-Speed ON/OFF Valve With an Advanced Pulsewidth Modulation Control Algorithm/ IEEE-ASME TRANSACTIONS ON MECHATRONICS
	2022年27(5)，

3784-3797
	2022年10月
	12

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	合  计:
	


注: 以上两个附件中的知识产权、标准规范、论文专著，合计填写总数不超过10项。

