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	成果公报内容

	本成果针对传统高速公路清障救援响应慢、风险高、操作繁等痛点，成功研制出适配多车型的轻量化高承载智能挪车机器人。产品融合视觉识别、负荷均衡与多模感知算法，实现顶升支点精准定位、全方向高效挪车及复杂环境安全作业，核心技术填补行业空白。

目前，样机已在山东高速济南发展有限公司管辖路段完成20余次实战应用，事故处置效率提升50%以上，可有效缓解拥堵、降低二次事故风险。具有显著社会经济效益与推广价值。

	组织评价单位：山东公路学会 

	评价意见

	2025年12月12日，山东公路学会在济南组织了“面向高速公路清障救援场景的智能挪车机器人研发”研究成果评价工作。评价委员会听取了项目组的汇报，审阅了相关技术文件，现场观摩了作业演示，经质询和讨论，形成评价意见如下：

一、项目组提交的技术文件齐全，内容完整，数据翔实，符合评价要求。

二、项目组通过市场调研、理论分析、设计制造、室内外实验等手段，开展了集精准升降、全方向移动、远程监控等于一体的智能挪车机器人的研制，取得了如下主要创新成果：

1．研制了体量小、承载能力强、车型范围适应广的机器人本体；

2.基于视觉识别与负荷均衡分析算法，实现了底盘顶升支点精准定位、同步举升、全方向高效挪车功能；

3.基于多模感知与智能避障算法，提升了复杂工况下清障救援作业的稳定性与安全性。

三、样机已在高速公路等场景进行了20余次救援应用，事故现场处置时间缩短50%以上，有效缓解交通拥堵、降低二次事故风险，社会经济效益良好，具有推广应用价值。

综上所述，项目研究成果总体上达到国际先进水平。



