
高端工程机械智能制造全国重点实验室

2024 年度开放课题申报指南

为促进我国工程机械领域前沿技术研究，重点解决高端工程机械

在复杂/极限工况下面临的高可靠、易维护、高效能、智能化的关键

技术难题。高端工程机械智能制造全国重点实验室（以下简称“实验

室”）深入贯彻“开放、流动、联合、竞争”的建设运行机制，充分

发挥实验室作为国家科技创新重要基地的作用，吸引和凝聚国内外优

秀科技人才，共同推进本领域关键核心技术的创新发展，加强学术交

流与合作，提高本实验室的研究水平，特设立开放课题资助符合实验

室方向的相关课题研究。现公布实验室 2024 年度开放课题申报指南，

本次指南共发布 11 项课题及其主要研究内容和项目目标，申请者须

根据实验室拟资助的研究课题进行申报。

一、资助对象及要求

国内外相关领域具有博士学位或副高以上职称的高校/科研机构

的科研人员，并有较好研究积累，具备实施课题研究的能力和条件。

二、资助原则及方式

（1）申请课题须覆盖相应指南方向的全部研究内容及考核指标。

（2）课题研究期限为 1 年至 2 年，实验室将组织专家进行会议

评审后择优资助，具体金额根据研究内容确定。

（3）开放课题经评审获批后，需与申请者所在单位签订技术开

发（委托）合同，作为后续实验室拨款和检查的依据。同时，自课题

获批之日起，申请者将成为实验室的流动人员。



三、成果署名要求

（1）每项开放课题获批后需与本实验室一名固定研究人员进行

合作，开展实质性研究工作。

（2）受本实验室资助的开放课题，发表论文的第一作者或通讯

作者应为本实验室固定人员，且该第一作者或通讯作者单位中需标注

“高端工程机械智能制造全国重点实验室或 State Key Laboratory of

Intelligent Manufacturing of Advanced Construction Machinery”。申请专

利的发明人应包括课题申请人、实验室固定成员，第一专利权人原则

上为江苏徐工国重实验室科技有限公司。登记的软件著作权中著作权

人应包括课题申请人、实验室固定成员。著作扉页上应署“高端工程

机械智能制造全国重点实验室开放基金资助课题”或“The Project

Supported by the Open Fund of State Key Laboratory of

Intelligent Manufacturing of Advanced Construction Machinery”。

鉴定成果应署：“高端工程机械智能制造全国重点实验室”为该项成

果的主要完成单位之一。

（3）研究成果归属与申请者其他已签订合约不发生冲突。

四、资助指南方向

课题 1：轮式起重机高等级智能化复杂作业虚拟测试系统

轮式起重机作业环境复杂、作业危险性高，并且由于起重机数量

少、移动性强，场景数据获取困难、重复性差，测试环境严重制约高

等级智能化作业系统开发。当前汽车行业已实现 90%的无人驾驶场景

在虚拟环境下进行测试，证明虚拟测试在技术、经济性上是可行的。



为了加快起重机高等级智能化作业系统的研发，需要面向高等级智能

化起重机建立虚拟测试系统，能够仿真轮式起重机各类作业环境，快

速进行模型训练、验证智能作业软件，降低起重机智能化系统的验证

风险，提高研发速度，保持在行业的竞争优势。

研究内容：

1、建立复杂起重作业虚拟环境。具备从外部导入环境或自主建

立环境，能够依据参数驱动修改起重机模型，适应不同类型的轮式起

重机测试。

2、研究虚拟传感器信号仿真。能够模拟起重机各个位置安装的

传感器，包括但不限于视觉、激光雷达、2D/3D毫米波雷达，并将信

号通过软件接口反馈给算法软件或半实物仿真系统。

3、研究驱动仿真模型及作业碰撞自动验证。具备软件接口能够

接受起重机各类运动信息，并驱动仿真模型，能够对起重机虚拟模型

与环境的所有碰撞信息进行自动判定、记录。

4、构建多场景自动化回归测试。能够自动导入多场景进行自动

化测试、回归测试，快速进行批量场景验证。

项目目标：

1、研发一套面向轮式起重机高等级智能化复杂作业的虚拟测试

系统，具备复杂起重作业虚拟环境的建立、虚拟传感器信号仿真、驱

动仿真模型及作业碰撞自动验证、多场景自动化回归测试等功能。

2、开展应用验证和推广，应用于徐工轮式起重机产品。

3、发表正确署名的论文至少 3篇，其中 SCI、EI论文至少 1篇，



申报发明专利至少 2项。

技术指标：

技术指标名称 技术指标值

支持虚拟作业场景大小 ≥500m(长)×500m(宽)×200m(高)

激光雷达/毫米波雷达仿真精度 0.5m

针对行人、车辆典型物体识别精度 90%

自动、半自动防摇功能 有

在线路径规划、安全避碰功能 有

物理引擎 有

算法软件 API 支持 matlab、python 或 C

半实物仿真系统接口 支持 Ethernet\CAN2.0B

模型碰撞检测精度 ≤0.5m

课题 2：8-85t 轮式起重机开式阀控回转系统操控性匹配设计数字化

平台

起重机吊装物通过柔性臂架和柔性钢丝绳实现起吊，吊装物往往

移动距离远，吊装高度范围大（低于地面、地面上、高空）等特点。

大部分施工需要厘米级、甚至毫米级的吊装精度。回转是轮式起重机

起重吊装作业的四大主动作之一，回转操控性能水平直接影响到吊装

作业的精度、效率与安全。为进一步提升 8-85t 轮式起重机开式回转

系统操控性能，需要建立基于模型的数字化开式回转系统仿真计算平

台，以便在产品设计端实现回转性能的预测、标定、优化，降低产品

研发风险，提高产品研发质量和效率。

研究内容：

1、多专业联合仿真方法研究。轮式起重机回转操控性能与液压、

电控、机构、结构等系统所涉及的专业相关，回转系统操控性能精准

预测和高效优化的实现，需进行联合仿真平台搭建和仿真方法的研究

（比如：模型接口、软件兼容、模型类别等），确定影响起重机开式



回转操控的关键因子，以便为模型开发提供依据。

2、开发高精度部件级模型。依据系统技术模块、产品系统配置，

借助测试数据，开发液压泵、回转阀、回转马达、回转减速机、回转

支承、转台、结构零部件仿真模型，以支承系统级模型的开发。零部

件模型的开发应以大量的实物测试数据为依据，以保证模型性能的准

确性。同时应支持模型的参数化、模块化设计，便于用户根据实际需

求进行模型修改扩展。

3、开发起重机回转典型系统模型。以开式回转系统技术模块及

构型为基础，开发回转系统级仿真模型，包括液压、机构、结构、电

控等内容，并对模型的内部参数和外部参数定义，达到模型复用。同

时系统能够模拟真实环境中遇到异常情况，提供故障注入，用户可在

不同故障条件下测试系统表现，评估恢复能力和稳定性。平台应提供

详细的故障日志和分析报告，帮助用户快速定位问题并优化设计。

4、建立高精度回转系统操控性匹配设计数字化平台。以产品研

发过程开式回转系统进行性能预测和操控性优化为目标，开发适应人

机交互的系统级仿真平台，该平台功能包括但不限于系统模型调用，

结构、机构与电液模块的接口，外部参数的输入，优化结果的存储等

功能。仿真平台应设计直观、易用的用户界面和用户体验，界面分布

应合理、信息展示应清晰、导航流畅，降低学习成本，提高操作效率。

项目目标：

1、开发轮式起重机开式阀控回转系统操控性匹配设计数字化平

台，能对回转系统机电液控制系统进行动力学仿真，实现开式回转系



统的响应性、平稳性、准确性的预测分析，支持产品设计开发。

2、开发平台应用流程、标准、规范，助力平台落地。

3、开展轮式起重机开式阀控回转系统操控性分析与优化，助力

产品设计。

4、发表正确署名的论文至少 4篇，其中 SCI、EI论文至少 2篇，

申报发明专利至少 3项。

技术指标：

技术指标名称 技术指标值

仿真精度 ≥80%

覆盖度 100%

可扩展性 100%

课题 3：知识&数据双驱动的轮式起重机（55-400t）双变量泵开式电

控卷扬系统故障智能诊断平台开发

起重机后市场服务诊断需要整合多种数据来源的信息，如传感器

数据、操作日志、环境条件和专家经验等，单纯依赖机理模型或运行

数据难以精准定位故障原因，导致误修、错修和以换代修等现象。知

识图谱通过数字化领域知识，整合多种数据源，实现了专家经验的积

累、管理和传承，提供了统一的数据表示，使复杂的数据关系更加直

观和易于分析。这些优势使得知识图谱在许多行业得到了广泛应用。

为了提升轮式起重机的故障诊断能力和维护效率，需要构建专家知识

库，将维修专家的经验和知识系统化、结构化。通过开发知识与数据

双驱动的故障智能诊断平台，融合领域专家知识和大数据分析技术，

实现对故障的精准定位和解决方案推荐，显著降低故障排查时间和设

备停机时间，提升设备的可靠性和市场竞争力。



研究内容：

1、研究故障诊断知识图谱构建技术。利用自然语言处理方法挖

掘故障文本案例，自动从半结构化和非结构化文本资料中提取设备故

障与运维相关知识，构建故障诊断知识图谱。

2、研究传感器时序数据与知识图谱节点融合技术。提取时序数

据特征信息，将其表达为知识图谱节点，并建立与其他节点的关联关

系。结合车辆运行数据和故障诊断知识图谱，基于预定义推理规则进

行实时推理，判断设备潜在问题并生成相应维护建议和操作指南。

3、研究基于贝叶斯网络的故障诊断技术。融合专家经验和历史

数据，利用贝叶斯网络计算知识图谱中故障实体的后验概率。根据输

入的故障现象，计算失效原因的概率并推荐解决方案。

项目目标：

1、面向轮式起重机性能不良类故障难以快速精准定位的难题，

研发一套知识&数据双驱动的起重机故障智能诊断系统软件。

2、构建轮式起重机（55-400t）双变量泵开式电控卷扬系统诊断

知识图谱 1套。

3、相关成果应用于徐工轮式起重机（55-400t）双变量泵开式电

控卷扬系统。

4、发表正确署名的论文至少 3篇，其中 SCI、EI论文至少 1篇，

申报发明专利至少 2项、登记软件著作权 1项。



技术指标：

技术指标名称 技术指标值

语料库覆盖预定问题范围 80%以上

预防维护规则覆盖主要维护场景范围 80%以上

知识图谱推理时间 ＜5s

课题 4：特定工况及载荷数据下的塔机标准节结构寿命评估方法

塔式起重机起升高度高、作业环境复杂，每个部件受载状况不一

致，尤其塔身长期承受交变应力，越靠近塔身根部受力越大。目前塔

机结构疲劳计算主要依据 GB/T3811、GB/T13752 等标准，采用通用的

应力折减法进行疲劳计算，再通过等效换算来评估结构件设计使用寿

命，导致疲劳分析效果不佳，结构件及焊缝寿命评估不准确是塔机行

业一大难题。因此需要开展结合历史使用工况及载荷数据的塔机结构

件及焊缝使用寿命精准评估方法研究，用于准确评估塔机结构件及焊

缝使用寿命。

研究内容：

1、塔身底部交变载荷谱评估方法。基于塔机工作状态、非工作

状态、试验状态、暴风状态等不同工况载荷效应，系统评估塔身底部

交变载荷，制定载荷谱确认方法。

2、塔机标准节及接头焊缝使用寿命评估方法开发。基于现有塔

机标准节结构建立标准节结构及焊接接头疲劳分析模型，根据制定的

载荷谱进行详细评估，真实反应塔机标准节及焊接接头载荷效应、变

形过程及疲劳规律，评估标准节结构及焊接接头使用寿命。根据实际

工况制定试验方案并进行试验验证。

3、结构优化设计。通过仿真手段对标准节结构及接头焊缝进行



匹配性研究，收集工况载荷数据，根据主结构使用寿命优化接头焊缝。

项目目标：

1、制定塔身载荷谱确定方法。

2、建立塔机标准节使用寿命及连接接头关键焊缝使用寿命评估

方法。

3、基于主结构与接头焊缝寿命评估计算，提升接头焊缝与主结

构使用寿命匹配度。

4、评估方法工具化。

5、发表正确署名的论文至少 3 篇，其中 SCI、EI 论文至少 1 篇，

申报发明专利至少 2 项。

技术指标：

技术指标名称 技术指标值

子部件计算寿命与试验误差 ≤0.2

子部件低高寿命比值（低/高） ≥0.9

课题 5：基于市政道路融合感知的纯电动清扫车高效节能控制技术研

发及应用

随着新能源汽车发展，纯电动清扫车在市政道路清扫保洁中占比

逐年上升，其中续航能力是用户关注的重要指标，行业中普遍通过提

升电机作业效率以及轻量化方面降低作业能耗，目前主流厂家已相差

无几，继续提升难度较高。经过相关数据统计，相同车辆不同驾驶员

作业，整车续航存在差异，证明通过智能化辅助控制实现节能是可行

的，为加快智能辅助系统的研发，需要研究基于市政道路的融合感知

（图像识别）技术，借助高效、精准的路况信息识别，实现车辆节能



控制，提高行业竞争优势。

研究内容：

1、研究图像融合感知技术，识别路面污染物类别、污染物浓度、

红绿灯信号，建立图像数据库，并通过图像持续训练，逐步完善数据

库，能够满足不同市政道路。

2、研究基于路面不同污染程度的最优节能控制策略，实现作业

参数自主决策，结合作业后污染程度识别，进行作业质量评估，自学

习与训练，实现节能控制相关参数的闭环控制。

3、研究红绿灯信号感知技术，能够满足不同市政道路的红绿灯

识别，实现上装作业自主休眠与唤醒。

项目目标：

1、能自动识别路面类型（路沿石、障碍物），实现智能避障、轨

迹偏离提醒。

2、根据路面污染程度，研究高效节能控制策略，实现作业参数

的自决策，并具备自学习能力，建立真实、有效的作业质量评价机制。

3、发表正确署名的论文至少 2篇，其中 SCI、EI论文至少 1篇，

申报发明专利至少 2项。

技术指标：

技术指标名称 技术指标值

开发一套智能控制系统软件和硬件 量产后硬件成本＜0.3 万元/台套

路面污染物类别、污染程度识别准确率 ≥95%

红绿灯识别准确率 ≥95%

课题 6：固废收运装备上料机构长寿命高可靠数字化设计制造

固废收运装备能够直接将垃圾运送至填埋场，中间环节少，设备



利用率高，已被市政部门得到广泛应用。目前上料机构在实际应用过

程中存在提升力不足、强度较弱、可靠性低、稳定性差等缺陷，为了

实现固废收运装备类产品设计阶段的结构优化设计、疲劳耐久性设计

和可控寿命设计，需对其进行科学、合理的长寿命高可靠数字化设计

制造方法研究，以提升产品的可靠性。

研究内容：

1、开展固废收运装备上料机构长寿命高可靠数字化设计方法研

究，提升设计能力，提升产品使用寿命。

2、建立上料机构的虚拟样机模型。根据其结构和运动特点，建

立多体分析模型，结合实际工况，仿真其运动过程，获取载荷数据。

同时，能够依据参数建模修改上料机构模型，以适应不同结构尺寸的

上料机构，建立上料机构模型库。

3、建立固废收运装备上料机构的有限元模型，进行静力学分析

和模态分析。静力学分析结果验证上料机构结构设计的合理性并根据

分析结果进行结构优化设计；模态分析验证上料机构的结构设计是否

可以避开使用环境中所受激振力的实际激励频率，避免整体机构振动

现象的发生。

4、研究固废收运装备上料机构的疲劳寿命预测与寿命评估。收

集上料机构在实际运行中所出现的故障，建立故障诊断方法，便于快

速识别故障类型；研究寿命预测方法，以疲劳寿命作为参数，结合疲

劳累积损伤进行疲劳可靠性分析。

项目目标：



1、建立固废收运装备上料机构的仿真分析模型库，具备不同结

构尺寸上料机构虚拟样机的建立。

2、固废收运装备上料机构设计寿命提升，预计 10年。

3、建立固废收运装备上料机构的故障诊断方法，可快速识别故

障类型；建立适用于固废收运装备上料机构的疲劳寿命预测方法，用

于评估结构的可靠性。

4、发表正确署名的论文至少 3篇，其中 SCI、EI论文至少 1篇，

申报发明专利至少 2项。

技术指标：

技术指标名称 技术指标值

疲劳寿命预测准确率 ≥90%

疲劳寿命 ≥40 万次

课题 7：基于数字孪生的矿用挖掘机液压泵健康诊断技术

矿用挖掘机工作环境恶劣，易发生故障，导致质量事故，影响施

工进度。同时矿用挖掘机作业处于矿区，发生故障后的维修保障条件

差、成本高、进度慢。良好的健康诊断是提升矿用挖掘机液压泵可靠

性、减少事故风险、保证工程进度的重要手段。通过对液压泵健康特

征数据的实时监控和分析，利用汉云平台传输数据和展示，可对矿用

挖掘机液压泵的健康状况进行在线评估，对处于亚健康状态的液压泵

进行及时保养、维修或更换，杜绝重大安全质量事故的发生。

研究内容：

1、总结矿用挖掘机液压泵典型失效模式，研究典型故障的失效

机理，构建失效仿真模型，建立健康数据、故障现象和失效模式之间



的关联关系。

2、研究基于健康数据的矿用挖掘机液压泵健康状态评估方法，

构建矿用挖掘机液压泵健康状态评估模型。

3、研究面向矿用挖掘机液压泵健康诊断的数字孪生技术，开发

矿用挖掘机液压泵健康诊断数字孪生系统。

项目目标：

1、突破典型故障失效机理探寻和失效模式构建、面向健康诊断

的数字孪生等关键技术，开发矿用挖掘机液压泵健康诊断数字孪生原

型系统，并集成至汉云工业互联网工程机械智能服务平台。

2、在矿用挖掘机至少 2个机型上应用。

3、发表正确署名的论文至少 3篇，其中 SCI、EI论文至少 1篇，

申报发明专利至少 2项、登记软件著作权 1项。

技术指标：

技术指标名称 技术指标值

典型失效模式 ≥3个

故障诊断模型 ≥3个

健康诊断准确率 ≥90%

故障知识库 ≥1个

课题 8：伸缩臂叉装车载荷谱技术研究与分析平台开发

作为典型工程机械的伸缩臂叉装车，兼具狭小场地行驶、伸缩臂

叉装能力，广泛应用于工业、建筑、农业等高空物料搬运。由于其移

动性强、叉装施工差异性大、作业风险高、成本限制采集参数少，采

用传统的工程力学静态载荷分析测试方法或物联网简单数据统计，难

以分析载荷谱进行产品健康评估与寿命预测。本课题拟借鉴航空、汽



车等行业的载荷谱技术，通过对工程机械物联网大数据的深度挖掘，

开发基于大数据挖掘的工程机械载荷谱分析平台，为工程机械的耐久

性设计和服役可靠性提供理论、方法和数据支撑，为产品精准研发、

市场精准服务等提供全面详细的依据。

研究内容：

1、研究伸缩臂叉装车载荷谱分析方法。通过产品几何模型、运

动关系和力学特征，研究工况载荷指标体系、判定规则，建立伸缩臂

叉装车整机、关键系统、核心零部件的三级载荷谱分析方法。

2、研究伸缩臂叉装车物联网大数据挖掘分析方法。根据伸缩臂

叉装车物联网大数据的质量特征，运用深度挖掘与大数据分析技术，

研究数据的清洗、整理和筛选，对接并转换为载荷谱分析平台数据源。

3、开发伸缩臂叉装车载荷谱分析平台。基于载荷谱分析方法和

物联网大数据挖掘分析获得的数据源，结合计算机、数据库、网络等

技术，开发伸缩臂叉装车载荷谱分析平台软件，实现可视化载荷谱分

析和管理应用，为疲劳设计与运维服务提供支撑。

项目目标：

1、研发面向伸缩臂叉装车实际工况大数据的载荷谱分析方法和

计算平台，具备多规格车型数据处理能力，以及整机、系统和零部件

三级载荷谱构建功能，开展多场景多维度的载荷谱分析。

2、开展应用验证，应用于伸缩臂叉装车产品。

3、发表正确署名的论文至少 2篇，其中 SCI、EI论文至少 1篇，

申报发明专利至少 2件，登记软件著作权 2件。



技术指标：

技术指标名称 技术指标值

关键系统载荷谱分析覆盖率 ≥90%

载荷谱分析准确度 ≥95%

分析平台并发访问数量 ≥10 个

分析平台接入产品能力 ≥50000 台

载荷谱分析结果检索响应速度 ≤20 秒/条

课题 9：液压缸密封件仿真分析研究及应用

密封系统是液压执行机构中最重要的部件之一，主要用于确保功

能的可靠性和防止油液泄漏，密封件性能的好坏直接影响液压执行机

构乃至其应用主机的性能，密封失效会导致液压执行机构发生故障，

造成重大的事故。因此了解液压缸不同工况下，压力、速度、温度变

化以及油液污染度等参数对密封性能的影响，通过优化密封结构、材

料、排布型式及压缩率等提高液压缸的密封性能具有重要意义。

随着用户对产品性能要求越来越高，利用密封件仿真分析技术提

前准确预测和优化多密封件组合至关重要。当前由于缺乏精确的密封

系统动态仿真手段，无法掌握实际复杂工况下的密封件性能表现，包

括泄漏量、磨损情况及使用寿命等关键指标。本课题旨在攻克液压缸

密封系统精确仿真技术瓶颈，建立高度符合实际工况的密封性能预测

模型，充分考虑各种内外部因素如温度变化、压力波动、介质污染、

材料老化、装配公差等因素对密封性能的影响，以解决液压缸密封设

计与实际运行效果间的显著差距，提高液压缸的密封性能，保证主机

的安全性和可靠性，推动行业向更高效、更环保、更安全的方向发展。

研究内容：

1、密封结构建模与仿真方法开发。构建密封组件的三维精细化



模型，开发适用于多种工况的密封接触力学仿真方法，真实反映密封

件与活塞杆之间的动态摩擦、磨损及变形过程。

2、多物理场耦合仿真。进行多物理场耦合仿真，深入研究压力、

速度、温度变化以及油液污染度等参数对密封性能的影响规律。制定

多物理场的试验方案并进行试验验证。

3、密封失效机理分析。通过仿真揭示不同工况下密封失效的主

要因子（如过度磨损（压缩量）、热老化等），分析各因子的影响程度。

制定密封失效的试验方案，并进行试验验证。

4、结构优化设计。通过仿真手段优化密封结构、材料、排布型

式及压缩率等，提高密封性能，为液压缸产品的开发与应用提供理论

依据和数据支撑。

项目目标：

1、建立液压缸密封系统多物理场耦合仿真方法。

2、通过试验验证修正仿真模型，使仿真结果与试验验证的吻合

度超过 90%。

3、揭示不同工况下密封失效因子影响率。

4、借助仿真优化，显著降低起重机垂直液压缸的泄漏率，提升

密封性能。

5、发表正确署名的论文至少 3篇，其中 SCI、EI论文至少 1篇，

申报发明专利至少 2项。

技术指标：

技术指标名称 技术指标值

摩擦力、泄漏量仿真预测精度 ≥90%



优化后综合密封性能指标 提升 20%

课题 10：复杂作业工况的激光点云数据抗干扰技术研发

目前激光雷达在智能驾驶领域得到广泛应用，其性能提升的同时

价格下降很快。激光雷达在智能化工程机械上进行应用是必然趋势，

也是智能化工程机械有效的环境感知手段。但是激光雷达点云非常容

易受到雨、雪、雾、烟尘和冰面强反射等恶劣施工环境和天气条件下

的干扰，从而严重影响智能化工程机械的工作效率。本课题旨在解决

激光雷达点云数据在雨雪雾烟尘以及冰面强反射恶劣施工环境和天

气条件下的抗干扰问题。

研究内容：

1、数据集建设，建设不小于 1万帧的激光点云数据集，包括雨、

雪、雾、烟尘以及冰面强反射工况，激光雷达的类型不小于 2种。

2、单帧抗干扰技术。雨、雪、雾、烟尘以及冰面强反射恶劣施

工环境和天气条件下的单帧激光雷达点云抗干扰技术。

3、数据融合抗干扰技术。通过研究激光雷达点云数据运动补偿

技术和激光雷达点云帧间融合技术，提高降低雨雪雾烟尘以及冰面强

反射对激光雷达感知结果的影响。

项目目标：

1、数据集 1个。

2、在 2种工程机械上进行验证。

3、发表正确署名的论文至少 2篇，其中 SCI、EI论文至少 1篇，

申报发明专利至少 2项。



技术指标：

技术指标名称 技术指标值

激光雷达雨雪雾烟尘以及冰面强反射的

数据集规模

激光雷达的类型不小于2种的包含雨、

雪雾、烟尘、冰面强反射的激光雷达

数据集≥10000 帧

单帧激光雷达点云数据的抗干扰性能 去掉干扰点≥50%

激光雷达点云数据融合的抗干扰性能 去掉干扰点≥70%

课题 11：智能驾驶和智能作业的水雪冰区域智能检测技术研发

智能化工程机械的工作环境非常苛刻，道路结冰、积水和冰雪覆

盖都会严重影响路面附着系数，使得路面附着系数大大减低，工程机

械的制动力也随着系数变小而降低，严重影响工程机械的行驶安全和

作业效率。本课题旨在实现路面积水区域、覆雪区域、冰面区域的自

动检测，为工程机械安全行驶和高效作业的策略提供决策依据。

研究内容：

1、数据集建设。建设不小于 1万帧的包含积水区域、覆雪区域、

冰面区域的激光雷达+摄像机的路面数据集。

2、研究激光雷达和摄像机联合的深度学习网络，实现积水区域、

覆雪区域、冰面区域的检测。

3、低成本、轻量化的工程化应用技术研究。

项目目标：

1、数据集 1个。

2、在 2种工程机械上进行验证。

3、发表正确署名的论文至少 2篇，其中 SCI、EI论文至少 1篇，

申报发明专利至少 2项。



技术指标：

技术指标名称 技术指标值

路面数据集
包含积水区域、覆雪区域、冰面区域的激

光雷达+摄像机的路面数据集≥10000 帧

激光雷达和摄像机联合的深度学

习网络算法
2种

算法执行速度 ≥10fps

五、申请方式及时间

（1）申请方式：课题申请者应根据本课题申请指南提出的课题

名称、主要研究内容、考核指标，填写附件 1《高端工程机械智能制

造全国重点实验室开放课题申请书》，并由申请者所在单位签字盖章

后报送高端工程机械智能制造全国重点实验室，纸质材料胶装一式三

份，并将电子版同时发送至邮箱wangyange@xcmg.com，邮件主题“2024

年开放课题申请+课题名称+申请单位+课题负责人”。

（2）申请时间：截止 2024 年 9 月 20 日 18:00 时，以收到开放

课题申请书电子邮件时间为准。

（3）答辩时间：预计 10 月中下旬，具体时间另行通知。

（4）邮寄地址：江苏省徐州市经济开发区驮蓝山路 26号，高端

工程机械智能制造全国重点实验室（邮编：221004）。

（5）咨询方式：郝工，0516-87733821。

高端工程机械智能制造全国重点实验室

2024 年 8月 22 日
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