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	成果内容摘要
	成果完成人
	赋权类型
	转化
方式
	交易金额（万元）
	受让方
	备注

	1
	一种在线/离线V2G系统的轻量级安全认证方法及系统
	本发明提出了一种在线/离线 V2G 认证系统，允许可信权威机构 TA 在离线阶段为车辆分配匿名身份和私钥，并且进行预计算签名的部分生成和认证步骤，得到预计算集合。利用该预计算集合，一旦给定请求消息，电动汽车和聚合器式充/放电站分别于在线阶段快速生成认证签名、完成安全验证。
	张平原，王利敏，王明，朱亮，李健勇
	长期使用权（10年）
	
技术许可

	3.1
	河南子贤信息科技有限公司
	

	2
	一种基于用户画像的可定制位置隐私保护方法及系统
	本发明提出了一种基于用户画像的可定制位置隐私保护方法及系统，其方法包括：构建可定制的位置隐私保护系统框架；提出客户端与客户端的安全通信机制，通过服务请求发生时通过附近移动节点相互协作，临时构建去中心化通信网络，将位置数据与特定用户物理隔离；建立用户画像模型，通过三层分类器和猎奇心理度量模型对用户的基本属性和心理特性进行分析处理；服务器从用户位置信息、位置熟悉度和临时事件三个方面分析，向用户推荐隐私保护的强度；用户本地端再根据本地情景信息，对隐私保护等级进行动态调整。
	朱亮，蔡增玉，余丽萍，刘啸威，张建伟，冯媛，司亚捷
	长期使用权（10年）
	
技术许可

	3.1
	河南子贤信息科技有限公司
	

	3
	适用于台阶式地形的攀爬装置及自适应方法
	本发明公开了一种适用于台阶式地形的攀爬装置及自适应方法，可以适应多种地形，便于肢体残障人士或者行动不便人士出行，本攀爬装置在台阶式地形或者坡度地形，可以先获取台阶式地形或者坡度地形的坡度，进而智能关联调整座椅组件的水平倾角，避免在爬升的过程中发生倾倒。
	蒋军杰、任远伟、王永彪、肖志玲、代利国、金少搏、何文斌、都金光
	长期使用权（10年）
	技术许可
	15
	河南普米医疗科技有限公司
	

	4
	变刚度弹性驱动器
	该成果公开了一种变刚度弹性驱动器,所述变刚度弹性驱动器包括第一回转件、第二回转件、弹性组件、传动轮、行星轮组、支撑架、输入轴、第一滚子、第二滚子和驱动组件。第一回转件和第二回转件同轴设置,弹性组件关于第一轴线偏心设置,且弹性组件的至少一端与第一回转件相连,传动轮与弹性组件配合,太阳轮能够绕第一轴线转动,第一行星轮和第二行星轮中的每一者与太阳轮和第一回转件中的每一者啮合,且输入轴与传动轮和太阳轮中的每一者相连,第一滚子和第二滚子对称地设在太阳轮的两侧,驱动组件设在第二回转件上,驱动组件能够驱动第一滚子和第二滚子同时相向或背向移动相同的距离,本发明的变刚度弹性驱动器能够实现刚度的调控。
	王才东;刘晓丽;肖艳秋;王新杰;郑华栋;董祥升;刘建秀;王翊臣;牛震;许武威
	专利权转让
	技术转让
	3.5
	郑州科慧科技股份有限公司
	

	5
	一种用于综合管道巡检机器人的攀爬机构
	该成果一种用于综合管道巡检机器人的攀爬机构,包括主行走机构和辅助行走机构；所述主行走机构包括从上到下依次固定连接的主平台、连接架和环形结构的行走架,所述行走架的上方为半圆形的弧形架Ⅰ、下方为四分之一圆弧形的弧形架Ⅱ,所弧形架Ⅰ的内侧安装有电机驱动的行走轮,所述弧形架Ⅱ的内侧安装有两个并列的辅助轮,所述辅助行走机构包括两个卡管机构,本发明的攀爬机构能够脱离轨道依托管道自主行走,为综合管道巡检机器人提供结构支撑。
	王才东;沈高峰;郑华栋;王新杰;王一;张昊田;刘晓丽;王良文;牛震;王翊臣
	专利权转让
	技术转让
	3
	郑州科慧科技股份有限公司
	

	[bookmark: _GoBack]6
	管道爬行焊接机器人
	该成果涉及一种管道爬行焊接机器人,包括行走机构和焊接机构,行走机构采用了装有麦克纳姆轮悬挂结构,两个对称的麦克纳姆轮安装在悬挂弹簧内端的伸缩杆的端部且两个麦克纳姆轮设有独立的电机来驱动,因此两个麦克纳姆在悬挂弹簧的压力下能够骑跨在管道上前后移动；焊接机构固定在行走机构的前端,可以升起回收到行走机构上端不影响机器人爬行,焊接机构下降时两个半圆形齿圈可以合围到管道的圆周,然后控制移动焊机转动对管道的接缝处进行焊接；本发明的焊接机器人能够在管道上爬行和转弯,同时能够完成管道的全方位焊接任务,能够替代人在野外对管道的焊接,同时本发明有着焊接质量高,焊接精准度高,效率高,成本低的优点,利于市场的推广。
	陈鹿民;刘洁;李一浩;王才东;赵峰;王新杰;端木希睿;贺坤友
	专利权转让
	技术转让
	3
	郑州科慧科技股份有限公司
	





