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附件5

“交通载运装备与智能交通技术”重点专项
2025年度第二批项目申报指南

为落实《交通强国建设纲要》《国家综合立体交通网规

划纲要》和“十四五”期国家科技创新有关部署安排，国家

重点研发计划启动实施“交通载运装备与智能交通技术”重

点专项。根据本专项实施方案的部署，现发布2025年度第二

批项目申报指南。

本重点专项总体目标是：最终实现交通载运装备技术

“自主可控”，在安全、运力、能耗、排放、环境友好和服

役可靠性等关键本构性能方面达到国际领先水平；恢复和保

持我国在轨道交通装备领域的国际领先行列地位；填补我国

交通载运装备适应性空白；突破自主式交通系统基础前沿共

性关键技术，形成具有国际领先水平的各种交通方式智能系

统，支撑加快建设交通强国、科技强国。

本次指南共安排部署了2个共性关键技术类项目和2个

应用示范类项目，拟安排国拨经费14895万元，原则上共性

关键技术类项目要求有企业参加且配套经费与国拨经费比
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例不低于2:1，应用示范类项目要求有企业参加且配套经费与

国拨经费比例不低于3:1。

项目统一按指南二级标题（如1.1）的研究方向申报。项

目实施周期不超过3年，申报项目的研究内容必须涵盖二级

标题下指南所列的全部研究内容和考核指标。共性关键技术

类项目和应用示范类项目下设课题数不超过5个，项目参加

单位总数不超过10家，项目设1名负责人，每个课题设1名负

责人。

本专项2025年度第二批项目申报指南如下。

1.自主式交通系统共性技术

1.1 自主式交通系统评估与试验验证技术（共性关键技

术类）

研究内容：研究不同自主化水平下多维可演进自主式交

通系统构建技术，建立自主式交通系统、相关技术及其使能

/赋能技术成熟度评估指标体系；研究自主式交通系统感知、

数字孪生、计算、互操作和集成全过程功能试验验证方法，

构建功能完备且可配置的自主式交通系统信息物理混合试

验验证环境；研究功能、性能、技术异质的自主式交通系统

各个要素及其互操作关系匹配和耦合技术，构建自主式交通

系统功能模块自主重组与系统自主运行测试技术；研究面向

不同场景的自主式交通系统各功能模块、各系统参数自动化
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定制与动态环境下系统模块在线优化配置技术；结合智能交

通领域的典型场景开展自主式交通系统运行与评估验证应

用示范。

考核指标：形成自主式交通系统设计、优化与融合演进

理论方法，建立自主式交通系统成熟度评价指标体系；搭建

专用的功能可配置的自主式交通信息物理混合试验验证环

境，支持不少于4种交通方式、不少于20种感知方式（至少

具备1种基于北斗的感知方式）、不少于5种通信制式、不少

于100种功能测试，支持“端-边-云”协同计算和决策模式，

以及功能与能力远程在线调整和配置；建成响应需求和约束

动态变化下的自主式交通系统模块在线优化配置能力，支持

4种交通方式、不少于12个自主式交通系统定制化场景，支

持不同场景的结构和参数可配置的要素模块不少于60个、互

操作关系模块不少于120个，支持不少于30个需求和约束下

的自动化定制自主式交通系统，实现需求和约束动态变化下

自主式交通系统模块在线最优配置方案生成时间≤1min；制

定自主式交通系统全过程设计与运行、试验验证环境构建与

运行、技术成熟度评价和系统定制化等相关技术标准与规范

体系，并通过国家级标准验证机构认证。

关键词：自主式交通系统，成熟度评估，混合试验验证。

1.2综合交通大模型关键技术（共性关键技术类）
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研究内容：研究综合交通大模型架构与高质量数据集构

建技术，突破交通网络、运行规则、时空轨迹等多模态数据

编码方法，构建内容可信、持续演进的综合交通一致性知识

表征体系；突破面向交通运输领域的增量预训练、知识注入、

模型轻量化、大小模型云边协同、自适应迁移学习等技术，

研发高可用综合交通大模型及工具集；研究基于大模型的交

通网络场景特征认知方法，构建综合交通运行态势可解释演

化推理引擎；研究基于大模型的交通全链条决策技术，构建

行业级调控策略库及多目标优化的韧性自主式调度体系；在

涵盖公路、水路、城市交通领域进行大模型场景示范及验证。

考核指标：形成不低于5种模态的交通语料和综合交通

一致性知识表征体系；构建千亿级参数的综合交通大模型1

套，交通领域知识问答准确率≥95%，研发支持交通大模型

增量预训练、轻量化部署和云边协同的开放学习平台和不少

于5项工具集；形成交通网运行场景特征知识库，基于大模

型的跨模态语义解析准确率≥95%，关键场景要素识别召回

率≥92%，运行态势演化准确率≥90%；研发基于大模型的

智能交通管理服务平台，自主决策及方案生成时效提升至秒

级，复杂场景下决策方案准确率≥90%；综合交通示范验证

领域不少于3个，灾害预警、应急处置等非常态示范验证场
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景数量>6个，综合交通规模超万公里网络（网络节点>5000

个）。

关键词：综合交通大模型，交通网络跨模态场景认知，

交通知识图谱，综合交通运力韧性调度。

2.自主化道路交通系统技术

2.1专用通道货车自动驾驶及编队运行系统关键技术

（应用示范类）

研究内容：面向特定路权下的大宗物流运输需求，突破

运距运能适配的自动驾驶多能源动力重载货车队列动态能

量管理、能量供给优化布局及协同运行技术；研究货车自动

驾驶多源融合可靠感知模型，突破基于数据驱动的自动驾驶

预测规划技术，实现专用道路货车自动驾驶高效运行；研发

端-边-云动态韧性组网技术，构建高可靠端-端、端-边、边-

云和端-云异构通信网络与全流程信息安全纵深防护的数据

可信传输体系；攻克面向能耗与效率均衡的自动驾驶货车队

列低碳高效运行控制技术，实现重载、可重构、高韧性编成

队列、高断面流量的协同队列安全运行；研究运力与车-货-

场资源动态匹配的全局协同调度技术，构建多编队货车运行

与资源协同一体化数字平台，并在专用道路场景完成集成测

试与运行验证。
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考核指标：自动驾驶队列货车可适配不少于3种动力源

（纯电、氢、甲醇等）；研发面向专用道路自动驾驶编队运

行系统，障碍物识别率≥99%，单车车道保持横向控制偏差

≤20cm，通信端到端时延≤10ms，丢包率≤0.1%，重载货

车编队数量≥10辆，编队正常巡航运行速度≥60km/h，车间

距≤20m，编队运行能耗比单车驾驶模式降低≥15%，总运

力提升≥50%；一体化数字平台功能覆盖资源/运载/转运/补

能等全过程，资源调度优化生成时间小于1分钟；在不少于

100公里运量不低于200万吨/年的连续路段开展多场景集成

测试与运行验证；制定相关标准不少于5项。

关键词：专用道路，大宗物流，自动驾驶，编队运行，

多能源动力。

3.水运交通装备与自主化系统技术

3.1近海船舶自主航行与远程安全协同管控装备关键

技术（应用示范类）

研究内容：研究复杂气象和航行条件下自主航行与远程

安全协同管控的系统架构、功能需求，研究系统高可靠性与

安全性设计、分析及保障技术，研究适应近海弱通信条件的

安全互操作机制；研究船舶自感知、远程值守、拖轮协同信

息与海图等多源异构数据融合技术，研究复杂近海环境下目

标（船舶、障碍物、岸线等）高精度识别、动态追踪与态势
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分析和解耦技术；研究近海复杂水域自主航行规划与控制技

术，研究远程驾控与自主航行协同控制技术；构建自主、远

程驾控及其混合多模态下的航行风险评估模型；研究自主泊

停、拖轮助泊、远程操纵泊停协同控制技术；研究面向船舶

通航管理的语音、语义分析与理解技术，研发高效、高安全

性岸基远程监控与操作人机交互系统；研究基于风险的智能

预警、辅助决策及航行调控技术，研发自主航行系统；研究

近海船舶自主航行性能高可信测试技术，研发测试系统与装

备。

考核指标：研发远程驾控和自主航行系统，实现近海典

型航线1000吨级以上近海船舶全航程示范应用；研制远程岸

基驾控系统，具有船舶态势孪生与实船场景切换功能，远程

监控船舶数量≥100艘，可同时操控≥3艘（不少于2种类型），

其中至少包含一艘5000吨级以上船舶，复杂水域远程值守感

知目标识别准确率≥98%，船端响应指令平均时延≤200ms，

航迹控制精度小于一倍船宽；船载系统实现远程驾控和自主

航行功能，自主避碰决策时间≤3s，全航程航线优化时间

<20s；实现船岸互操作场景不小于20个；研发远程驾控与自

主式航行全任务测试与评估系统与装备，性能测试可信度≥

95%；发布远程驾控与自主航行技术标准规范≥3份。
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关键词：近海船舶，远程驾控，岸基一键启停，高效互

操作，高可信度测试。
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