附件1
榜单任务

一、乘坐式混动微耕机
需求目标：完成乘坐式混动微耕机开发和产业化工作，满足关键技术参数要求，适宜于山区、丘陵、旱地、果园、菜园和大棚等的旋耕作业，并通过相关检测。需重点突破的技术难点：
1、动力系统优化，设计并整合混合动力系统，将传统内燃机和电动机相结合，以提高能效和降低排放，涉及到动力输出的平稳性、能量转换的高效性等方面的优化。
2、智能控制系统，开发智能化的控制系统，包括自动化驾驶、作业路径规划、智能感知等功能，以提高作业效率和精准度。
3、多功能作业装置设计，设计具有多种作业功能的作业装置，包括旋耕、播种、施肥等，以适应不同农田和作物的需求。
4、悬挂系统优化，设计先进的悬挂系统，以适应不同地形的作业需求，包括山区、丘陵等复杂地形，确保作业稳定性和安全性。
5、能源管理与节能技术，开发能源管理系统，优化能量利用，延长电池寿命，提高整体能源利用效率，同时注重节能减排。
6、耕地适应性，确保混动微耕机在不同类型的耕地上都能有效作业，包括旱地、果园、菜园和大棚等，考虑到土壤类型、坡度等因素。
7、可靠性与耐久性，提高产品的可靠性和耐久性，减少故障率和维修成本，保证长期稳定的作业性能。
成果形式：
1、开发一机多用乘坐式旋耕机样机1台，通过相关第三方机构检测；
2、新增研发投入800万元，新增销售收入1000万元；
3、申请发明专利2件，授权发明专利1件；
4、申请实用新型专利4件，授权实用新型专利2件；
5、制定企业标准1件；
6、培养研究生3名，培训企业相关技术人员10名。
技术指标：
1、长×宽×高mm：1500×1050×1100；
2、旋耕形式：前旋耕；
3、动力系统：混动；
4、作业小时生产率hm2/h：≥0.035；
5、工作速度km/h：0~9。

二、视觉导航无人智能插秧机
需求目标：为解决目前主要采用人力操作插秧机进行田间作业的问题，研发2Z-4H型视觉导航无人智能插秧机1台，实现自动操作或者遥控控制，达到减少劳动力数量，降低劳动强度的目的。需重点突破的技术难点：
1、支持无GPS信号或网络条件下，具有自动行驶、自动转弯、自动插秧以及自动加载苗盘等功能，具有自动识别田埂、苗行、及其它障碍物能力，并具有自动行驶纠偏的能力，支持手工遥控和全自动二种工作模式。
2、为确保人身安全，无人插秧机具备遇障自动停车功能；根据现场工况需求，在行驶过程中，可以遥控实时加减速，实现较好的操控性和人机友好性。
3、为拓展插秧机的应用场景，设计专门与之配套的运秧装置、动力驱动装置、插秧调节装置，在提高作业效率的同时达到降低用户成本的目的。
4、为适应秧苗田泥泞的工作环境，对防水、防尘结构专门进行重点设计，使设备易于维护，耐用度高、故障率低。
成果形式：
1、2Z-4H型视觉导航无人智能插秧机样机1台；
2、具有资质的第三方出具的农业机械试验鉴定证书1份；
3、申请视觉导航无人智能插秧机相关发明专利2项，实用新型专利2项；
4、制定企业产品标准1个，插秧机新产品认定1项。
技术指标：
1、插植株距12/14/16/18/21cm；
2、插植深度：0.7~3.5mm；
3、插植行数4行；
4、支持多苗盘自动加载、自动行驶、自动转弯及自动插秧等功能；
5、无需GPS信号或网络条件支持，支持手工遥控和全自动2种工作模式，插值方式曲柄摇杆式。

三、双刀片切割收获机
需求目标：为解决目前山区丘陵手持式切割收获机操作平稳性差、工作效率低、无法切割坚硬灌木等问题，开发双刀片切割收获机。需重点突破的技术难点：
1、传统切割收获机具有收获、割草等功能，采用单刀片旋转切割，存在反作用力，操作平稳性差、噪声大、工作效率低、安全性差，且操作人员易疲劳。针对此问题，新开发产品采用双刀片切割机构，双层刀片反向旋转，可抵消切割反作用力，使操作更平稳、更锋利、更安全，且能够拓宽切割对象及其直径，如可应用在直径达180mm的更粗大、更坚硬的灌木、毛竹收割和森林消防开辟灭火隔离带等领域。
2、传统切割收获机所采用非正交锥齿轮传动过程中传动效率低、稳定性差，且制造成本高。针对此问题，采用锥齿轮动力学仿真技术对螺旋锥齿轮组传动动力学优化，确定各系统参数对锥齿轮振动与噪声的影响规律，优化维齿轮的结构参数，以提升切割效率、减小产品的振动与噪声。
3、传统切割收获机的负角度螺旋锥齿轮由于形状结构复杂导致常规加工手段无法加工，特种加工方法难度大、成本高。针对此问题，新开发产品采用粉末冶金技术加工负角度螺旋锥齿轮，优化粉末冶金齿轮的加工工艺，提高产品密度、强度、硬度等性能指标。降低生产成本、提高效率，满足切割扭矩所需的力学性能。
成果形式：
1、开发出采用双刀片结构和负角度螺旋锥齿轮动力分配传动系统的双刀片切割收获机样机1台；
2、项目申请国家专利5件，其中，发明专利1件，实用新型专利4件，授权专利4项；
3、制定企业标准1项，发表论文1篇；
4、开发新产品1项、新工艺1-2项；
5、培养研究生3名，培训企业相关技术人员15名；
6、新增销售收入1000万元，新增利润100万元，新增税收80万元。
技术指标：
1、锥齿传动效率达到：95%；
2、锯片转速：3000-4500rpm；
3、切割最大直径：φ180mm，切割最大深度：90mm；
4、负角度粉末冶金螺旋锥齿轮密度≥6.9g/cm ³；硬度HRC32-42；
5、动力总成功率1.5-2.5kw。

四、智能化水稻侧深施肥播种复式作业关键技术与装备研发
需求目标：与拖拉机（动力）配套水稻直播机，设计实现定量定穴、行株可调、同步侧深施肥、同步喷药除草，种药肥精量智能可调可控；研究实现拖拉机与直播机同行共频、智能自控、无人驾驶等。
成果形式：
1、产出水稻智能节肥减药直播机样机1台，具备电气智能控制手段，能够实现节种节肥减药、智能无人驾驶等功能；
2、申请新型实用专利2项；
3、制定企业标准1项；
4、开发新产品1项；
5、开发新工艺2项。
技术指标：
1、施肥深度：4~6cm；
2、施肥位置与水稻根系距离：3~5cm；
3、作业速度：1.8~3.6km/h。
4、亩均节约肥料1/5；
5、亩均节约用药1/4。

五、高垄草莓采摘机器人
需求目标：
为实现高垄草莓采摘机械化和自动化，研发一种应用于高垄草莓的双臂协作采摘机器人，该机器人成本较低，通过优化算法，以双臂协同工作的方式，显著提升了采摘效率。集成改进的视觉识别算法和优化的双机械臂控制系统，机器人能在复杂的高垄种植环境中稳定行走，并自主识别、定位和采摘高垄两侧的成熟草莓，从而实现高效率的自动化作业。需重点突破的技术难点：
1、面对高垄种植环境的复杂性，草莓生长在不同高度和角度，环境中可能受到光照、阴影、遮挡等多种因素的影响。机器人需要依靠双臂的协同工作，准确感知周围环境，包括草莓的位置、成熟度等信息，并能够在复杂环境中自主导航，避免与障碍物碰撞。
2、草莓的形态、颜色和成熟度各异，机器人需要采用针对草莓进行优化的视觉识别系统和图像处理算法，准确识别出成熟的草莓，并精确定位其果梗的位置。
3、在确保机械臂稳定性和精确度的同时，注重采用低成本硬件，通过精巧的机械臂设计和优化的控制算法，确保机械臂在复杂环境中稳定工作，并精确到达目标位置。
4、通过采用轻柔且高效的采摘机制，结合软件算法的优化，机器人能够在采摘过程中避免对草莓造成损伤，实现真正的无损采摘。
成果形式：
1、产出高垄草莓采摘机器人样机1台；
2、授权实用新型专利2项，申请发明专利2项；
3、登记软件著作权4项；
4、公开发表学术论文2篇；
5、培养相关人才3-5名；
6、带动企业研发投入50万元，销售收入500万元。
技术指标：
1、单果采摘时长达到8秒；
2、成熟草莓的采摘成功率达到90%；
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