
2022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： 复位过程体内外环境多维度状态感知和 3D 导航系统研究

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

隶属于“智能机器人”专项项目“面向复杂骨折闭合复位的手术机器人智能操作环境构建原理与技术”。通过
骨盆内电磁跟踪器与体外光电跟踪器的空间位置融合，实现复位骨块内外传感器之间的高精度位置表达关系；
并基于布拉格光栅传感器变形测量所表达的力信息，构建术中机器人-手术器械-骨-软组织等体内外交互力的表
征方法；结合3D医学图像技术，构建融合力、位姿、体内外形变等信息的体内外多维度信息可视化系统和基于
光电导航的实时手术导航系统，从而构建骨折复位的“智能感知”技术。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

国家重点研发计划“复位过程体内外环境多维度状态感知和3D导航系统研究”
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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： 基于异构传感器的机器人失控核环境感知及同步自主行为规划

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

快速准确的定位辐射热点（放射源）和回归辐射场的分布情况是实际的应用需求。然而数量和强 度未知的多辐
射叠加耦合、几何障碍和辐射场相互作用的现象影响着探索策略和辐射回归，项目拟建 立基于机器人的多辐射
热点定位、辐射环境重建和自主搜索系统。首先，提出基于多层粒子群的多辐射热点定位框架，解决了多辐射
热点共存的定位问题；其次，在此基础上，由于辐射源数量和强度未 知导致在局部区域定位飘移现象，究其原
因是测量数据为多热点叠加的辐射值和粒子群的单峰特性导 致，故建立峰值抑制和群间抑制等方法实现局部多
峰共存；然后，在障碍环境下，由于辐射物理场和 障碍几何场耦合影响探测行为规划，故分别建立两种不同属
性场的信息增益；然后，基于RRT*路径规 划框架，加入多场信息增益表达函数，建立多场耦合下的机器人自主
探测策略，整体算法在探测和回 归交替进行下，以置信概率收敛完成搜索；最后，我们将理论应用到实际需求
环境中，建立系统仿真 和应用平台，实现基于机器人的辐射环境探测。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

国家自然基金面上项目“基于异构传感器的机器人失控核环境感知及同步自主行为规划”




