附件1
[bookmark: OLE_LINK1]中国高校产学研创新基金-空地一体关键技术研发专项
申请指南说明
根据 《关于申报2025年中国高校产学研创新基金的通知》（教科发中心函〔2025〕3号)的相关要求，教育部高等学校科学研究发展中心与中国电信股份有限公司泰州分公司、天翼交通科技有限公司联合设立“中国高校产学研创新基金-空地一体关键技术研发专项”，支持高校在车路云一体化、智能驾驶、低空经济、智慧交通等技术方向的开展相关科研、行业应用及创新研究。
一、课题说明
1.“空地一体关键技术研发专项”旨在支持高校在车路云一体化、智能驾驶、低空经济、智慧交通等技术方向的开展相关科研、行业应用及创新研究。以科技变革促进教育变革，创新人才培养机制，推动社会发展。
2.“空地一体关键技术研发专项”的申请截止时间为2025年5月12日。计划执行时间为2025年10月1日～2026年9月30日，可根据课题复杂程度适度延长执行周期，最长不超过两年。

3.“空地一体关键技术研发专项”分为一般项目和重点项目：
⑴ 一般课题为每个立项课题提供总经费15万元至50万元的课题研究经费及科研软硬件平台支持，其中课题研究经费10万元至45万元；
⑵重点课题不超过10个，为每个立项课题提供总经费80万元至160万元的课题研究经费及科研软硬件平台支持，其中课题研究经费50万元至130万元。
4.“空地一体关键技术研发专项”基金课题的选题包括固定课题和自主课题。基金课题提供的相关技术、应用和软硬件平台见表二。
⑴ 固定课题：根据产业发展需要，设立相关的科研课题，申请院校从表一中选择课题方向进行申报（见表一）。
表一  “空地一体关键技术研发专项”选题列表
	1、 


	2、 


	课题方向编号
	课题方向
	课题研究内容

	A01
	自动驾驶领域视觉语言行动模型研发
	针对L4级别无人物流车运营场景复杂（城区、园区）、支持7*24小时、高安全性、低接管率、开城高性价比不使用高精度地图等要求，研发以视觉为主、激光为辅传感器架构为基础，基于视觉语言行动模型为核心的自动驾驶软件，通过VLA强大的认知推理能力，提升泛化软件在复杂及未知场景的泛化能力，降低开城难度及成本，推动L4级别无人车的快速应用落地。
主要研究内容包括但不限于：（1）空间感知及规划模型研发：基于StreamPETR、Sparse4D、DriveMM等进行空间感知和规划模型研发；在开源数据集完成验证，选择精度和计算性能优模型作为空间感知及规划模型，从性能、精度和算力维度完成各模型的对比分析报告；（2）多模态大模型对比分析及选型：对Deepseek、LLaVA和Qwen最新版多模态大模型进行部署和评估分析；从精度、算力、优化可行性等多个维度完成对比分析报告，确定用于自动驾驶领域的多模态大模型；（3）空间感知与多模态大模型融合：参考EMMA、地平线Senna、DriveVLM、理想VLA架构、元戎VLA架构，完成各架构核心技术、优缺点、关键优化项对比分析；完成用于L4无人自动驾驶的一体化视觉语言行动模型架构设计；完成视觉语言行动模型的训练和优化，在开源数据集上完成相关精度评测，规划轨迹L2误差达到分米级别，碰撞率低于2%，模型速度3090达到5fps；（4）数据融合处理：参考CoVLA、DriveLM-nuScenes、Talk2Car-Trajectory、Drive-LM等开源数据集构建，完成包括多模态数据预处理及对齐、基于大模型数据自动标注、数据与模型融合的技术方案；基于技术方案，完成可实施实例，可用于支撑甲方建立数据闭环进行参考实现

	A04
	结合AIGC的路侧感知技术研究
	针对路侧感知的长尾和全天候问题，研究Stable Diffusion等AIGC技术，生成不同天气、不同时刻、不同场景的数据，降低数据标注成本，提升路侧感知全天候和长尾问题性能。
[bookmark: OLE_LINK2]主要研究内容包括但不限于：基于AIGC的高精度地图生成技术；场景动态更新技术，实时生成场景中的变化内容（施工、事故、临时障碍物等）；仿真环境创建技术，可模拟不同的驾驶场景（城市、乡村、高速等）；仿真环境多样化技术，可自定义道路类型、驾驶规则等；虚拟训练数据生成技术，包括车流、人流、天气、环境等；场景可视化技术，可生成真实感的场景图像和视频，便于分析和展示系统运行过程；常规/异常车辆行为模型及行人运动模型技术研究；复杂场景生成技术，自动生成边界条件测试场景（如紧急刹车、障碍物突然出现、行人乱穿马路）；长尾场景生成技术，可生成罕见场景（如野生动物穿越道路）；伦理决策场景生成技术，可生成特定伦理场景（如优先保护行人还是乘客）。

	A05
	围绕3DGS的路侧自监督技术研究
	研究3DGS/NeRF等重建技术，结合自监督学习等算法，形成一套路侧感知性能的系统或技术，提升路侧感知性能，降低标注数据需求。
主要研究内容包括但不限于：点云与图像融合技术，生成更精准的三维环境模型；稀疏点云优化技术，提高对动态目标的检测能力；动态目标检测技术，利用高斯分布表征动态物体（如车辆、行人）的运动状态，并实现与背景的分割；场景语义分割技术，通过3DGS/NeRF生成的分布模型，提取路面、车道、行人区域等语义信息、几何信息（坡度、曲率、边界等），提升感知效果；遮挡区域补全技术，对遮挡区域的几何和语义信息进行补全；异常物体检测技术，利用3DGS表征长尾物体（如动物、特殊车辆），增强对罕见目标的感知能力。



⑵ 自主课题：根据自身的条件和区域的特点，面向空地一体关键技术，如感知、决策、控制、仿真、通信、材料及零部件、智能制造、人工智能等技术，申请院校自主选择研究方向开展创新研究进行申报。
二、申报条件和要求
1. 团队成员在选定的研究课题方向有较好的技术储备，包括与申报课题研究内容相关的研究成果、教材、论文、专利、获奖等。
2. 团队组成合理，分工明确，数量不少于3人。原则上申请人需具备中级以上职称。
3. 优先支持已经设立车路云一体化、智能驾驶、低空经济、智慧交通相关专业或者已经成立相关研究中心的院校。
4. 优先支持研究内容有创造性、前瞻性和实用性，有商业化前景的课题。
5. 优先支持有明确研究成果，成果有应用价值，可复制、可推广的课题。
6. 优先支持研究方向明确，研究内容详实，研究方案完整可行的课题。
7.申请人应客观、真实地填写申请书，没有知识产权争议，遵守国家有关知识产权法规。在课题申请书中引用他人研究成果时，必须以脚注或其他方式注明出处，引用目的应是介绍、评论与自己的研究相关的成果或说明与自己的研究相关的技术问题。对于伪造、篡改科学数据，抄袭他人著作、论文或者剽窃他人科研成果等科研不端行为，一经查实，将取消申请资格。
8. 资助课题获得的知识产权由资助方和课题承担单位共同所有。
9.课题组需具备可独立支配的课题研究基础软硬件条件。

三、资源及服务
针对入选合作院校，基金将提供完善的资源和服务体系，以保证院校顺利开展合作课题，并为院校在车路云一体化、智能驾驶、低空经济、智慧交通方向的科研、教学和人才培养提供长期有效的支持。
1.“空地一体关键技术研发专项”为每个立项课题提供对应的研究经费及科研软硬件平台支持，为申报团队提供创新项目选题指导，并根据需求开展服务校方等工作。
2.基金课题发起单位将辅助、联合申报院校申报新的科研课题，提供项目咨询服务和技术支持，辅助科研成果的快速产品化及解决方案的包装。
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表二 提供给课题研究的资源说明
	


	平台编号
	软硬件服务名称
	详细介绍

	B01
	AI模型服务平台
	1.数据采集整理：支持多源数据采集、存储、检索、大数据case自动挖掘、数据对齐、切片等配置等能力。
2.预标注：基于自研模型，对点云/图像数据半自动标注。
标注	支持基于图片和点云文件的标注
3.模型训练管理：模型管理、数据集管理、模型训练、测试验证等能力。
4.模型部署：支持模型部署。
5.账号权限系统：支持账号权限设置，支持账号批量生成。
6.统计分析：支持针对标注、模型、用户、资源利用情况等的统计分析。

	B02
	算力服务器平台
	1.GPU：NVIDIA A10/A100 、HUAWEI 910B 可选
2.CPU：Intel Xeon ≥2.8GHz ≥32C *2
3.内存：32G*12
4.系统盘：2.5寸 SSD 960G*2
5.数据盘：2.5寸 HDD ≥2.4T*8

	B03
	通感算一体机
	1.4D毫米波雷达：2304通道、波导天线、Arbe芯片
2.激光雷达：等效300线
3.RSU：支持C-V2X通信
4.算力：70-100-200TOPS可选

	B04
	无人机监测设备
	1.RemoteID信号:准确识别小型无人机
2.无线电磁信号:准确识别低空电子设备
3.ADS-B信号:准确识别大型飞行器
4.4G/5G网络:无线回传，灵活部署
5.高分辨率摄像头:识别黑飞及远距离小型无人机
6.毫米波雷达:静态物体及eVTOL补充识别

	B05
	雷射一体机
	1.全天候：雷达+ETC射频组合，不受天气影响
2.无遮挡：ETC射频可绕障，探测角落里的车辆
3.超远探测：支持最远1KM的车辆探测
4.高精度：机动车准确率≥99.5%，轨迹准确率＞95%，事件准确率＞99%

	B06
	V2X路侧终端(RSU)
	1.场景支持：支持相关标准定义的V2I场景，包括安全、效率和信息服务等。
2.功能应用：V2X 数据通信；ITS 协议应用；5G/LTE 数据连接；TR069 设备管理、远程配置；FOTA 升级；通过 Wi-Fi 获取日志，定位故障；远程定位故障、数据回传。

	B07
	广域多目标雷达检测器
	1.实时监测：实时车辆信息检测与追踪。
2.多功能数据检测：轨迹、流量、排队长度、速度等各类指标。
3.事件检测：异常停车、逆行、排队、溢出及超高/低速检测等。

	B08
	云控基础平台
	1.超低时延：基于分级算力系统+确定性网络，协同感知端到端时延P99<190ms。
2.数据优势：162Km路侧+车侧高质量数据积累，日均205T数据接入，训练更优质的交通大模型。
3.模型自迭代：模型版本自动化迭代，极大提升模型迭代性能。



四、课题申报说明
1.申请人须仔细阅读申请指南，按照指南详细填写申请书，填写不合要求的课题会按照格式不符合要求处理。
2.请各课题申请人按要求填写申请书（申请书中手机和邮箱必须填写），加盖公章及签字后扫描上传至：https://cxjj.cutech.edu.cn；为方便评审，申请书扫描件请按以下命名规则命名：学校名称+申请人姓名。
3. 申请书书面材料一份，邮寄至：北京市海淀区中关村大街35号803室，教育部高等学校科学研究发展中心信息化研究发展处。
4. 申请截止时间为2025年5月12日。
5. 课题的执行时间为2025年10月1日～2026年9月30日，可根据课题复杂程度适度延长执行周期，最长不超过两年。
6. 每位申报人限报一项课题。
7. 课题选题列表上的选题方向都不限定课题数量，但是如果存在内容重复的相似课题，专家组将根据课题组技术积累、课题方案、课题支撑条件等要素择优选择资助课题。
8.如果以联合课题组的形式申请课题，需要列明不同学校单位的课题任务。
9.课题申请人无需向资助企业额外购买配套设备或软件。

