
2020年招生计划

六、预计招收博士生的课题研究方向和研究工作简介

1.博士论文研究方向： 穿刺手术机器人系统关键技术研究

选题类别： □基础性研究 ■应用性研究 □工程技术攻关研究

□新开辟的研究方向 ■已有研究方向的继续 □其他

2.博士论文的选题背景及意义和主要研究内容简介

  面向经皮穿刺和消融手术临床需求，研制三臂穿刺手术机器人系统样机，并突破超声影像引导下的穿刺机器
人主从控制等若干关键技术。三臂系统包括超声探头操控臂以及穿刺手术执行双臂，各机械臂均具有 6 自由
度，可实现探头及穿刺执行器在手术空间内任意位置的定位及定向；穿刺执行器能够实现多电极的精确推送。
系统具有穿刺和消融手术的基本功能，同时兼具“器械/组织复合操控”和双臂同时消融等功能，显著提高消融
手术的效率和手术精准度。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

  课题来源于智能机器人重点研发计划，经费287万元。



2020年招生计划

六、预计招收博士生的课题研究方向和研究工作简介

1.博士论文研究方向： 机器人目标识别方法研究

选题类别： ■基础性研究 □应用性研究 □工程技术攻关研究

□新开辟的研究方向 ■已有研究方向的继续 □其他

2.博士论文的选题背景及意义和主要研究内容简介

  目标识别作为机器人完成操控任务的基础，已成为当前机器人领域的研究热点之一。机器人在进行目标识别
时，往往会受到外界环境的干扰，导致识别目标效率低下且准确度差。因此，机器人如何在多变环境中快速准
确地识别目标仍然是目标识别研究亟待解决的问题。本课题从仿生学的角度出发，针对机器人的目标识别问
题，从图像理解和图像识别的角度对目标识别方法展开研究，为机器人完成操控任务提供理论支撑。
  主要研究内容如下：
  (1) 图像的区域增强研究
  为了提高目标的可视化效果，将图像中的显著部分自主筛选出来，并对所筛选的部分进行可视化增强处理，
快速得到区域增强后的图像，便于目标的快速识别。
  (2) 信息融合特征提取方法研究
  为了提高特征提取速度，将图像的几何特性及特征信息进行融合，利用机器学习方法快速得到特征点的信
息，完成特征的快速提取。
  (3) 特征匹配策略研究
  针对特征匹配算法匹配精度低的问题，对特征匹配策略展开研究。采用随机抽样一致性算法对匹配点对进行
随机抽样，以验证配对的准确率。为了得到更精确的匹配结果，再对已去除的误匹配点进行二次匹配，实现图
像的高精度匹配。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

  依托机器人技术与系统国家重点实验室自主课题“基于人眼视觉注意机制的机器人目标识别方法研究”(
SKLRS201910B)，总经费20万。
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