附件
镇江高新区“双高协同”企业创新需求表（第二批）
	企业名称
	江苏柳工机械有限公司

	联系人
	阮永强
	职务
	技术管理部部长

	电子邮箱
	ruanyongqiang@liugong.com
	电话
	13705288001

	产业集群
	☑高端装备制造 □生命健康 □数字经济
□新材料 □其他

	重点产业
	□航空航天（含低空经济）  □汽车及零部件（新能源汽车）
□新型电力（新能源）装备（含新型储能与氢能） 
□医疗器械和生物医药      □船舶海工装备
□高性能材料              □智能农机装备     
☑新一代信息技术（含人工智能、具身智能和智能终端、脑机接口）
□视觉光学                □其他

	主营产品
	高空作业平台

	
	

	技术需求名称
	高空作业平台作业环境识别技术

	项目总投入
（万元）
	100

	技术需求情况说明
	应用场景
	（主要阐述通过项目的解决，可实现的场景应用）
高层建筑幕墙维护、电力设施检修、消防救援及应急抢险等高空作业需求日益增长且环境日趋复杂。高空作业平台的安全风险贯穿于“行驶至工位-展开支腿-举升作业-收车转移”的全流程。传统高空作业平台严重依赖操作员的经验和肉眼观察，在高压线、玻璃幕墙、屋檐桥洞、地面坑洞、斜坡、管线井盖、低矮障碍物（如工具、材料）以及周边移动的人员与车辆等障碍物密集的复杂场景中，视野盲区大、碰撞、陷落风险高。通过本项目的研究，旨在突破基于多传感器融合的实时环境三维感知、高精度动态虚拟环境建模以及时间最优主动避障轨迹规划等核心技术难题。最终目标是研发一套智能化的“环境感知-虚拟建模-主动规划”系统，赋能高空作业平台，使其在50米乃至更高的工作高度下，能够像“会飞的机器人”一样，实现自主环境识别、自动规避静态与动态障碍，并规划出安全、高效的最优作业路径，同时也能识别地面坑洞、斜坡、管线井盖、低矮障碍物（如工具、材料）以及周边移动的人员与车辆这将大幅提升在高风险场景下的作业安全性、自动化水平与工作效率，是发展高端智能装备、培育新质生产力的重要方向。

	
	研究内容
	（项目研究内容，主要描述实现研究目标的载体，或者是研究目标的具体化。） 
多模态空-地协同感知技术：研发雷达、视觉与基础传感器的融合方案。高空感知端，需集成向上探测的雷达与广角相机，用于识别高空障碍物；地面感知端，需在底车四周部署雷达与环视摄像头，用于探测路面障碍与行人，并结合支腿压力传感器、双轴倾角传感器等，实时监测设备自身姿态与支撑稳定性。
分级预警与协同控制策略：研究基于距离和风险等级的“预警-减速-禁止”分级控制策略。无论是高空雷达还是底车雷达，都应设置一级（预警减速区）和二级（紧急禁止区）防护区域。当系统识别到地面行驶路径上有障碍物或高空作业空间受侵时，能通过声光报警、显示器可视化提示，并最终干预液压系统，自动切换至低速或停止模式。
三维动态地图融合与孪生建模：将高空激光雷达或视觉生成的点云数据，与地面感知系统构建的二维/三维环境模型进行时空同步与融合。在此基础上，集成设备自身的臂架角度、长度、平台载荷等传感器数据，构建一个包含设备自身状态与作业环境的“数字孪生体”，为规划提供高保真虚拟环境。

	
	关键
技术指标
	（指标参数情况，不少于3条，限200字以内）
环境感知精度： 系统能在平台最大工作高度（如50米）下，对半径20米范围内静态障碍物的探测精度优于±5厘米，对动态障碍物（速度≤10km/h）的相对速度测量误差小于±0.5km/h。底车融合感知系统能在光照条件不佳（≤10 Lux）环境下，对车体周边360°、半径0.4-5米范围内的静态障碍物探测精度优于±3厘米，对移动速度≤5km/h的行人、车辆等动态目标识别率不低于95%
实时建模与显示： 多传感器数据融合与三维环境虚拟建模刷新率不低于30Hz，为操作员提供的全景可视化界面延迟低于100毫秒。
主动避障成功率： 在典型复杂障碍场景（如同时存在高压线、建筑凸角）下，系统自动规划的无碰撞路径成功率达到99%以上，规划耗时小于2秒。
轨迹规划性能： 在满足避障安全距离（最小1米）的前提下，相比人工经验操作，规划出的时间最优轨迹可使平台从初始位姿运动到末端作业位姿的总时间平均缩短15%以上。

	技术需求类别
	新产品研发 □产品升级换代 □生产线技术改造
□制造工艺改进 □制造装备改进 □其他

	意向合作方式
	□技术转让 技术开发 □技术咨询 □技术服务 
□技术入股 □人才培养 □共建载体 □其他

	需求所处阶段
	研制 □试生产 □小批量生产 □批量生产 □其他
	意向合作院校
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