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提名项目（候选人）公示内容

1.项目名称：多功能自适应快协同智慧型应急救援机器人关键技术及

应用

2.提名奖种：福建省科学技术进步奖

3.提名单位：三明市科技局

4.项目简介：

重特大自然灾害的应急救援问题是世界各国关注的热点和难点。地震、山体

滑坡等地质灾害频发造成的人员伤亡严重、经济损失巨大。据中国应急管理部统

计，仅 2022年自然灾害受灾达 1.12亿人次，直接经济损失 2386.5亿元。救援机

器人在废墟搜救、堰塞湖处置等救援中发挥着重要作用，但传统的救援机器人功

能单一、操作粗犷、协同力差,我国高端救援机器人主要靠进口，因此亟待研发

多功能、自适应、快协同的智能化救援机器人，实现国产替代。

项目通过 10年产学研用创新合作，发明了高可靠高强度钳剪抓一体的多功

能救援属具，解决功能单一难题；发明自适应自规划救援核心机构，解决操作粗

犷难题；研发救援机器人智能化多机协同技术，解决协同力差难题。以攻克以上

难题为突破口，引领我国救援装备的发展。

（1）发明了多功能高可靠超高强度救援属具。提出一种 NSGA-II、灵敏度

分析、模糊综合评价与 CAE分析构建多目标多领域优化新方法，发明集钳碎、

剪切及抓取功能为一体新属具 ；探明多功能属具失效机理和可靠性演化规律，

研发出“零故障”高可靠救援属具；探明微量 V、Ti、B、Cr元素对Mn20超高锰

钢强化机制，研发出超高强度超耐磨Mn20超高锰钢属具新材料。最终发明了集

钳碎、剪切、抓取功能为一体的应急机器人救援属具，其抗拉强度由 1350MPa
提高到 1765MPa，提高 31%，可通过钳剪形态与抓取形态变换，单臂单属具完

成双臂双属具复杂救援动作。

（2）发明了自适应自规划救援机器人核心机构。研发了基于分级规划策略

的贝叶斯网络的智能决策算法，实现救援机器人机械臂的高精度自适应自规划；

研发了油电混合轮-履复合式移动平台，实现救援机器人对复杂多地形的快速响

应和自适应；构建地震、山体滑坡等地质灾害现场救援情景，研发了救援机器人

路径自侦察自规划控制系统。最终实现了援机器人机械臂运动自规划、地形自适

应、路径自侦查自规划。

（3）研发了快协同多机器人智能协同技术。建立了适应于灾后环境下的机

器人自组织分层式结构，研发了基于多天线、免调度、超远距离、大带宽、低时

延主从通信控制技术和智能化远程多机协同交互技术；构建灾后现场复杂环境的

统一深度学习网络模型，提出基于时间反馈 Morlet小波变换算法，研发了救援

机器人智能感知探测技术。最终实现了救援机器人智能多机协同交互操控和对微

弱生命信号的智能感知探测。



5.主要完成单位：

三明学院

北京工业大学

福建亿松机械有限公司

上海大学

福建华航建设集团有限公司

6. 主要完成人及其贡献：

序号 姓名 性别 职务/职称
文化程度

（学位）
工作单位 对成果创造性贡献

1 王春荣 男 教授 博士 三明学院 项目负责人

2 赵京 男 教授 博士 北京工业大学 多功能属具研究

3 田应仲 男 教授 博士 上海大学 探测系统研究

4 施兴林 男 工程师 专科 福建亿松机械有限公司 化学成分研究

5 林智宏 男 讲师 博士 三明学院 智能感知系统研究

6 夏尔冬 女 讲师 硕士 三明学院 多功能融合机理研究

7 张自强 男 副教授 博士 北京工业大学 机械臂控制研究

8 贾鹤鸣 男 教授 博士 三明学院 决策控制算法研究

9 严伟青 男 助理工程师 专科 福建亿松机械有限公司 多功能属具研制

10 朱赟 男 工程师 学士
福建华航建设集团有限

公司
机械臂控制研究
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