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透明智慧座舱是在高机动越野条件下具备多传感器融合环境自

主感知、多任务流程交互操作、复杂环境辅助决策信息处理功能的

车辆乘员通用座舱。本方向以提高乘员-车辆系统作业效能和乘员持

续工作能力为目标，重点开展座舱人因工程总体设计；面向乘员自

然交互的操控设计；车辆多源时/空/频协同感知信息融合与呈现；任

务驱动的态势认知增强；云边端大小模型协同的辅助决策；体系化

协同的车辆运行状态数字孪生；乘员-车辆系统效能与安全评估；模

拟对抗与训练系统设计等技术研究和创新性产品开发。 

 

智能热网是针对未来机动车辆多元化热需求，基于网络化的设

计思想统筹考虑并优化控制整车热能网络的产热、传热、储热以及

用热等综合功能，重点开展热网结构/架构优化；复杂越野工况强化

传热；高效相变储能；新型制热/制冷；灵活精准热控以及热能转换

等研究，为提升车辆的全域环境适应能力和能量利用率奠定基础。 
 
 

相对传统的轮、足平台，以腿足、蛇形为代表的新的行走形式，

对复杂环境表现出更强的适应能力。针对以上新的行走形式，面向

山地丛林等复杂场景，创新可变形可重构（变胞）的复合型行走机

构，要求简单可行，行驶效率高，适应场景广泛。重点开展机器人

灵巧仿生结构设计；长续航能量供给；多自由度运动协调控制；仿
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真环境开发等关键技术研究，为实现机器人的先进越野能力提供支

撑。 

 

行走系统是将车辆的动力转化为行驶效能的重要装置，也是承

载，减振和实现高机动性的关键。针对未来陆基平台高效全域机动

以及高稳定性的需求，重点开展越野行走（驶）机构新构型、新原

理；悬挂装置新概念、新方案及其仿真技术等研究，为实现越野行

驶过程中车辆的高度稳定提供支撑。 

 

在城市楼宇、山地丛林、岸堤滩涂等强约束空间传统越野装备

机动性严重受限，具有卓越通行能力的多栖机动平台在救灾抢险、

海洋环境探测、军事等领域具有独特的价值。以提升多栖机动能力

为目标，研究新型多栖作动机构结构形式，重点开展作动机构与土

壤、雪地、空气、水等的作用机制与界面力学；高效作动元件设计

方法；多栖机动模式切换方法；多栖机动控制方法等研究，为多栖

机动平台越野能力提升提供理论方法和技术支撑。 

 

综合防护是以提高车辆装备和车内人员的生存性为目标，研究

车辆装备和人员在复杂冲击威胁条件下，为保持装备关键结构与功

能的安全，降低人员损伤概率，而开展的理论、方法与技术研究。

重点开展基于装备安全的结构与材料表征、匹配及应用；复合结构

综合防护优化；数据驱动的防护型车辆智能结构设计；瞬态强冲击
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威胁的探测、识别与防护；高频响应乘员安全保护技术等。支持高

性能防护产品的设计研制，提高车辆-乘员系统的综合防护能力。 

 

基于平台的高越野机动性，结合复杂的越野地形，实现对于空

中、地面等威胁目标的主动避让也是一种防护手段。因此，为保障

越野高机动运动情况下装备结构及乘员安全性，进行基于越野地形

及威胁目标分析的主动避险理论及技术研究至关重要。重点开展基

于威胁目标轨迹预测的主动规避策略研究；基于非连续运动的威胁

目标紧急避险控制策略研究；非连续运动避险系统运动学机理及控

制系统研究等。解决高机动运动主动避险关键理论及技术难题，综

合保障越野行驶安全性及稳定性。 

 

 

越野车辆及自主机器人需在不同地形及地面类型进行机动作业。

因此，针对可变形地面进行自主感知与可靠控制对实现高机动、高

灵巧作业至关重要。重点开展跨模态可变形地面类型识别及三维地

形建模；非标准障碍物感知与定位；考虑车辆及机器人机动特性的

机动地图构建；动态环境下的路径规划与实时避障；数据与知识双

驱动的智能决策方法等研究，以此提升平台在可变形、高动态、复

杂环境下的发现、决策、运动能力。 

 

地面平台感知系统面临着在复杂多变的动态环境中、不确定的

边界条件下、高实时性完成对作业环境信息精准获取的任务需求，
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亟需开展以通用大模型为基座的端到端感知大模型研究，解决从一

维语言到多维感知所面临的由于信息密度的急剧下降而造成模型泛

化性降低、感知大模型端到端训练的难题，使得感知系统具备复杂

环境的自适应性、能力边界及失效情况的可验证性、感知任务完成

度的可量化自评估性，实现感知智能跨越性提升，为信息透明化提

供技术支撑。 

 

常规单轴大惯量俯仰机构，转动易受空间限制，俯仰域度较窄，

工作适应性差。为此，开展新型多轴大惯量俯仰机构结构设计与精

准控制技术研究，以提升其工作适应性。基于三维建模与有限元分

析技术，设计广域度多轴大惯量俯仰结构，分析关键部位结构强度

和稳定性，实现新型多轴大惯量俯仰机构设计与优化；基于多层级

耦合动力学建模方法、虚拟样机技术，构建多场景下动力学特性数

据库，利用系统辨识和模态分析实现关键动力学参数辨识及俯仰机

构振动特性分析；考虑系统多任务场景及动力学耦合特性，探究新

型多轴俯仰机构俯仰角精准控制技术，实现新型多轴俯仰机构动态

高精度控制。该研究将从结构设计与控制器开发两个层面，全面提

高系统能力。 

 

 


