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国家高技术研究发展计划（863 计划）先进制造技术领域 

“高性能四足仿生机器人”主题项目 

申请指南 

在阅读本申请指南之前，请先认真阅读《国家高技术研究发展计

划（863 计划）申请须知》（详见科学技术部网站国家科技计划项目申

报中心的 863 计划栏目），了解申请程序、申请资格条件等共性要求。 

一、指南说明 

863 计划先进制造技术领域“高性能四足仿生机器人”主题项目

是依据《国家中长期科学和技术发展规划纲要(2006-2020)》和 863

计划先进制造技术领域发展战略目标设置的。 

高动态性、高适应性、高负载能力的四足仿生机器人技术是仿生

机器人的研究热点与前沿方向之一。开展新型仿生机构、高功率密度

驱动、集成环境感知、高速实时控制等四足仿生机器人核心技术研究，

建立高水平四足仿生机器人综合集成平台，对引领智能机器人技术发

展具有重要意义。 

本项目的任务落实只针对项目整体进行，项目申请者应针对指南

内容，围绕项目总体目标和任务进行申请，而不要只针对项目部分目

标和任务进行申请。 

本项目可以由一家申请，也可以由多家共同申请。对于多家共同

申请的主题项目，由研究单位自行组合形成项目申请团队（原则上一

个单位只能参加一个申请团队），并提出项目牵头申请单位和申请负

责人，由项目牵头申请单位具体负责项目申请。 

本项目申请要提出项目分解（包括任务分解及经费分解）方案，

提出项目课题安排及承担单位建议，并填写课题申请书（项目拟分解

的课题数最多不超过 10 个）。 

二、指南内容 
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1、项目名称 

高性能四足仿生机器人  

2、项目总体目标 

本项目围绕四足仿生机器人的前沿技术，突破仿生机构、高功率

密度液压驱动、状态感知与环境适应、仿生步态规划与动态控制等核

心技术，研制具有高速、高负载能力，对典型非结构化地形具有高适

应能力的四足仿生机器人系统并进行演示验证，使我国四足仿生机器

人进入国际先进行列，促进智能机器人技术的发展。 

3、项目主要研究内容 

围绕四足仿生机器人的前沿技术，研究具有抗冲击性以及地形适

应能力的仿生机构设计技术，构建四足仿生机器人系统模型；研究高

功率密度液压动力单元、伺服单元等关键部件的设计技术，高功率密

度驱动系统的高速高精度伺服控制技术；研究复杂环境下四足仿生机

器人传感系统配置，状态感知、信息融合、环境建模与理解方法，环

境适应控制策略；研究四足仿生机器人瞬态柔顺步态生成技术，抗惯

性力扰动的平衡控制方法、抗外部冲击扰动的姿态稳定控制方法；研

究四足机器人适应不同地形环境的能力评价方法。研制出轻量高性能

一体化液压驱动、状态与环境感知、系统设计与仿真等核心单元。 

构建具有关键驱动部件测试、运动在线检测分析、系统故障保护

等功能的四足仿生机器人测试平台，为四足仿生机器人实验与分析提

供支撑条件。研制高速、高负载能力、对典型非结构化地形具有高适

应能力的四足仿生机器人，并开展系统结构、地形适应能力以及抗扰

动控制实验验证。 

4、项目主要考核指标 

（1）四足仿生机器人长度≤1200mm，宽度≤500mm，高度≤

1000mm，自重≤120kg，最大负重≥50kg，腿部自由度不少于 12

个。 
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（2）一体化高功率密度液压驱动单元，实现液压缸、伺服阀、

传感器的一体化设计。 

（3）四足仿生机器人具有步行、对角小跑、失稳瞬间的平衡快

速调节等功能，最高移动速度≥4km/h，最大行走坡度≥20°。 

（4

http://program.most.gov.cn/�
mailto:liujc@htrdc.com�
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863 计划先进制造技术领域办公室 

                                     二 0 一 0 年十月二十日 


