
人工智能与机器人技术应用团队 

简介： 

面向现代海洋装备、农海产品生产加工装备、农业装备等区域特色/优势产业集

群发展需求，开展人工智能与机器人关键技术研究以及装备开发等，已经在自动

化喂养系统、网箱在线监测、网衣破损识别与补救、菠萝自动催花与采摘机器人、

以及水果产量精准管控等方面取得突破，已形成以海洋智能装备、农业智能装备

以及机器人技术为主的学术团队和服务体系。截止目前，共承担项目 16 项，其

中省部级以上 5 项，发表论文 30 余篇，授权专利 20 余项，其中发明专利 4 项，

PCT 专利 2项，软著 8项。 

团队成员： 
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讲师/博士                讲师/博士               讲师/博士 

 

 



 

 

       

陈立                邓若玲 

讲师/博士            讲师/博士 

 

主要科研项目：  

[1] 半开放式新压电材料驱动与感知柔性仿生深海机器人, 广东省区域联合基

金—重点项目（2019B1515120017）， 100 万元，其中海大 20 万元，

2020.01-2022.12。 

[2] 2021 年广东省海洋经济发展专项－南海游弋式大型养殖平台研制

（011Z21001）子课题--海上分级循环养殖智能装备技术研究，100 万（已

到账 80 万），2021.01-2022.12。 

[3] 智能化深远海养殖装备技术研发，2018 年度广东省普通高校重点科研项目

（2018KZDXM038），60 万，2019.04-2022.03。 

[4] 网具维护设备研发技术支持服务（B22014），中广核研究院有限公司，38 万 

[5] 基于深度学习的深海网箱智能化目标检测技术研究， 广东省科技专项资金

(2021A05248)，基础与应用基础研究专题，10 万元， 2021.10-2023.10 

[6] “互联网+”双芽蔗种机械化精准种植技术研发与示范(2020A03008), 湛江

市科学技术局. 7.5 万，2020.09.05-2022.09.04  

[7] 湛江市现代海洋渔业装备重点实验室（2021A05023）；2021.10.1-2024.9.30；50 万； 

[8] 广东省自然科学基金项目，多机器人系统的分布式鲁棒 H∞有限时间一致性

研究（编号：2018A0303130076）,经费：10 万，2018.5-2021.5. 

[9] 面向集约化深水网箱养殖的多功能综合养殖作业平台研发与产业化

(2018A01019)，湛江市产学研协同创新专题，40 万，2018.11-2021.10 



[9] 深水网箱养殖配套装备的研发与应用示范（ 2017A03005） ,湛江市重点科

技专项，20 万，2018.01-2019.12 

[10] 工厂化养殖智能投饵机器人系统研发（2014A020208118） ，广东省科

技厅项目，20 万，2015-2018 

[11] 基于人工智能视觉的海洋监控装备，广东海洋大学 博士科研启动经

费.2020.05-2023.05 R20037， 30 万,该项目为校级项目，经费来源。 

[12] 基于深度学习的菠萝智能检测方法研究（060302062106）,25 万，

2021.1-2023.12,广东海洋大学博士科研启动项目 

[13]菠萝生产智能管理系统（项目编号：ZKJN-2021101201），10 万. 2021.12-

2022.12  

主要研究成果： 
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专利： 

[1]一种基于深度学习的水下成像鱼网破损识别方法及系统，PCT 授权号：

LU500649B1，授权日期：2022.03.08. （PCT 专利） 

[2] 一种自升式海洋平台桩腿升降锁紧装置,国际发明专利，授权号：LU500772，

公告日：2022.04.22（PCT 专利） 

[4]一种基于深度学习的水下成像鱼网破损识别方法及系统,国际发明专利，授权

号：LU500649，公告日：2022.04.08（PCT 专利）这个和第一个一样的吗？

请确认 

[5] 一种用于深水网箱网衣修补的装置, 国内发明专利，授权号：ZL 

202111224678.4, 公告日：2022.05.17 

[6] 一种全向型水下机器人, 国内发明专利，授权号：ZL202111220628.9, 公告

日：2022.05.06 

[7] 水面捕捞型机械臂, 国内发明专利，授权号：ZL202120911526.0, 公告日：

2021.12.14 

[8]一种自适应轨道行走小车的控制系统和控制方法, 国内发明专利，授权号：

ZL201810532735.7, 公告日：2020.10.27 

一种自适应轨道小车, 国内发明专利，授权号：ZL201710343818.7, 公告日：2019.03.22 

[9] 俞国燕，杨桢毅。一种可



22日，授权公告号：CN 215882690U; 

[12]一种便于均匀断切的甘蔗切割装置，实用新型专利授权公告日：2022 年 02

月 22日，授权公告号：CN 215881736U;

[13] 一种风帆助力无人监测平台, 2022, 中国，实用新型专利号：

ZL202122832714.7 

[14] 一种水稻有效穗快速检测方法[P]. 广东省：CN111462058A，2020-07-28.

[15] 基于深度学习的稻穗上谷粒快速检测系统 V1.0（登记号：2020SR1624168），

软件著作登记权，授权，2020.11.23. （授权）

[16] 一款基于 Django 网页框架的水稻有效穗快速检测 app V1.0（登记号：

2020SR0409106），软件著作登记权，授权，2020.5.6. （授权）

[17] 甘蔗排种器智能化运行控制系统 V1.0，2021，已授权，登记号：

2021SR1493676，授权日：2021.10.12 

[18] 俞国燕，苏锦萍，邓若玲，蔡瑞麟，罗樱桐，王涛。菠萝生产智能管理系

统 V1.0，登记号：2022SR0626006，授权日：2022-05-25

[19] 俞国燕，罗樱桐；邓若玲，蔡瑞麟，王涛，苏锦萍. 软著，基于 yolov5_Tong

算法的菠萝红点检测软件 V1.0,登记号：2022SR0440338，授权日：2022-04-

07

[20] 俞国燕；李卓诚；一种船载式网衣清洗控制系统 V1.0，南方海洋科学与工

程广东省实验室（广东海洋大学）；软著登记号：2021SR1694768，登记日：

2021－11－10；首次发表日：2021－07－01；开发完成日：2021－06－30； 

[21] 计算机软件著作权，自动投料装备控制系统 V1.0；著作权号：



深水网箱数字化养殖平台装置及软件 多自由度水下作业机器人 

室内轨道式行走投料机器人系统 

图 4 成鱼分级设备 

平台及主要科研设备等 



  无人监测船 死鱼收集无人船 

菠萝采收机 作业级水下清洗机器人 

《一种自适应轨道小车》发明专利   自动投料装备控制系统 



社会服务： 

水下智能监控与组网控制系统样机



水下成像照片

饲料精准投喂系统



海上养殖成鱼捕获系统 

“深水网箱结构优化及其示范”的成果推广情况 

   本成果受广东省2011年度深水网箱专项资金与2012年广东省海洋经济创新发展区域示

范项目资助，由广东海洋大学作为技术支持单位、湛江国联水产为项目承担单位，于 2012

年 3 月份在湛江市特呈岛东南一带海域建成了 100 只周长 40m 的深水网箱，因选择了合理

的养殖海域、采用了针对养殖海域特性的锚泊系统（每组网箱采用 16 条 250kg 双钩铁锚等

构成固定系统），抵抗住了 2012.8.17 的台风“启德”（风力 14 级）与 2013 年第 6号强热带

风暴“温比亚”（风力 12 级），网箱与所养殖鱼类均安然无恙。2013.7 收获了首批养殖的金

鲳鱼 250 吨，取得了良好的经济效益，直接解决了数十名渔民的就业问题。 

研究生培养：已培养硕士研究生 20名，其中 2名攻读博士学位。 


