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76160 智能工程学院 76160001 工业仓储移动机器人的智能协作控制研究 陈阳 21312175
伍福临21312427/林悦瑶 21312074/李麦頔

21312514/魏泽铭21312401
李孟棠 0808

本项目研究旨在构建共同物体抓取的 2台机器人协作，形成设计方法，建立理论模型，并开展控

制算法及控制性能分析研究 通过

76160 智能工程学院 76160002 面向养老陪护的多模态问答研究 贺雨馨 21312557
袁静雯/21312504,向航/21312505,孙一赫

/21312929,傅信燊/21312463
沈颖 0809

我国老年人群庞大 ，然而存在相当数量的老年人面临健康 、心理及认知需求得不到满足的境况 。
同时，现有的问答系统大多基于文本 ，模态单一，且与人类的认知方式有所出入 。据此，我们团

队提出构建多模态问答系统 。该系统可以实现文本 、图表、图片等多模态形式的输入及输出 ，优

化了现有技术，并且可以更好地实现养老陪护 、满足老年人群对美好生活的向往 。

通过

76160 智能工程学院 76160003
基于多源信息融合的中医外科辅助机器人导航

与控制研究
杨子轩 20354259 杨梓杰/20354143 彭键清 0808

骨科手术机器人是推动精准 、微创骨科手术发展的核心智能化装备 ，是骨科手术发展的趋势 。

与医生徒手操作相比 ，机器人辅助手术具有更高的操作精确性和可靠性 。大多数骨科机器人辅助

系统基于术前医学成像重建的三维骨模型生成手术轨迹 ，引导机器人辅助手术 。然而，手术过程
中患者的呼吸运动和手术过程中骨组织位移和形变等 ，会降低系统基于术前规划轨迹的手术精度

。为解决此问题，我们进行基于多源信息融合的辅助机器人导航与控制研究 。

    基于多模态融合的机器人伺服控制 ，通过视觉定位、非接触听觉辅助定位 、接触式触觉定位

、传统传感器拓展 、语音控制、细节模型优化，实现多源信息融合的中医外科辅助机器人导航与

控制研究，以辅助医生执行手术动作 。

通过

76160 智能工程学院 76160004
面向自动驾驶突发情况下的场景图自动构建方

法研究
张越 20354170

赵展维/20354173,张子骏/20354270,张跃腾

/20354269
苟超 0818

场景图可以用更明确 、更容易理解的方式抽象对象及其之间的关系 ，是视觉场景理解的有力工具

。本项目则考虑场景图工具应用在自动驾驶领域的优势 ，拟开展交通时序场景图的自动构建关键

技术研究，构建基于场景图的风险评估模型 ，提高自动驾驶汽车决策系统的可靠性 ，保障汽车在

突发状况下的安全性 。

通过

76160 智能工程学院 76160005 多源信息融合的暗图增强 刘付伟嘉 21312193
吴青蔓/21312699，陈亦新/21312871，王劲

豪/21312934，林子愉/21312945
金枝 0809

基于目前公开以及可自行采集到的数据集 ，结合同一场景下 RGB彩色照片与红外照片的信息 ，搭

建一个基于多元信息融合进行暗图建一于多元信息 基
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76160 智能工程学院 76160009 基于深度学习的大规模隐式场景编辑与重建 张洁 21312506
程钧豪/21312808,欧阳家睿/21312714,赵文

信/21312689,尹柏乔/21312640
陈语谦 0809

本项目的底层逻辑是解决传统实际场景的三维重建任务中建模周期长 ，建模人力物力消耗巨大 ，

建模方法不具有普适性的痛点 ，打破三维场景重建的进入壁垒 ，降低普通人进行三维场景重建这

一应用场景的的进入成本 。顶层设计是聚焦用户体验 ，通过研究方法的创新 ，从显示编辑过度到

隐式编辑并产生联动 ，从单个物体的编辑过渡到整个大场景下的每个物体的编辑 。通过使用的便

捷性为产品赋能 ，最终目标是实现通过简单的拍照就可以进行可编辑的大规模场景的建模 ，实现

从简单手机拍照到生成 3D模型的一键直达式转化 。聚焦项目产品的全生命周期 ，亮点是采用基于
深度学习的NeRF框架，大数据，互联网+的技术以优化产品实现 ，优势是进入的低成本 （不需要

昂贵设备，仅需普通的手机等移动设备 ），方法论是小步迭代 ，持续优化，以组合拳达到平台

化，实际应用化标准 。

通过

76160 智能工程学院 76160010
面向视障人群的多模态信息融合方法及人机交

互应用研究
刘书睿 21312295

吴宇亮/21312121,刘畅/21312177,吴恺云

21312537
苟超 0809

本项目基于市面已有的导盲仪器技术基础 ，在通过图象识别与激光雷达传感等对周围场景进行融

合感知，实现完善的障碍物识别与避障功能等基础上 ，进行功能上的优化 ，以提升视障人群的使

用感受。

    具体创新点具体如下 ：
    ①基于图像识别与图像文本生成技术 ，加入视觉问答技术 (visual question answer)，让用

户切实感知环境中的具体信息 ，而不只是认知环境中的障碍物位置 ，便利用户进行识物 。

    ②通过雷达与图像的结合 ，实现用户对环境中物体的具体定位及导航功能 。便利用户进行取

物。

    加入这两部分技术及功能 ，让导盲设备不仅仅是导盲 ，更能提供一种切实的 ，人性的辅助认

知服务。

通过

76160 智能工程学院 76160011
基于霍尔效应的人机交互仿生电子皮肤的设计

研究
温嘉俊 21312316 廖宇轩/21312849，刘子豪/21312439 古博 0809

本项目拟设计基于霍尔效应的电子仿生皮肤 ，利用电磁元件的霍尔效应来感知皮肤形态的变化 ，
利用深度学习进行刺激位置识别和手势识别 ，从而更好地模拟出人体皮肤对于外界刺激的感应 。

此外，该仿生皮肤将融入人机交互的理念 ，不但能感知外界环境的刺激 ，还能对不同的刺激信号

做出类似于人类的相应反应 ——通过显示屏或机器人个体的反应 ，可以呈现出刺激的位置 ，对某

些特殊刺激（如轻抚、捶打、敲击、挠痒、掐捏等）也可以呈现出类似人的情绪化反应 。

通过

76160 智能工程学院 76160012
基于国产软硬件平台开发的人工智能算法 ：医

学影像器官肿瘤自动分割技术
林世豪 20354084

童喆/20354244,刘俊彦/20354088,邱意欣

/20354112,吴海祺/20354126
何涛 0809

摒弃以往基于外国 AI框架与GPU进行算法开发设计的传统方式 ，选择基于国产软硬件进行算法开

发设计：将transformer与U-net结合，设计通用的3D医学影像器官肿瘤分割算法 ，兼顾准确性和

实用性，减小内存占用的同时提升分割精度 ，实现3D医学影像的器官肿瘤的精准分割 ，推动医学

影像的器官肿瘤自动分割技术的落地应用 。

通过

76160 智能工程学院 76160013 面向个体安全出行的联邦模型与服务原型研究 欧凯勋 22354095
徐冉/22354165,高楚航/22354030,柴佳睿

/22354009，王若邻/22354132
由林麟 0809

1.个体安全出行与联邦融合模型的结合
    对出行服务中的各类用户 、多样数据、异质设备进行协同管理 ，通过知识与数据的融合 ，提

出具备高可解释性 、高精度、高泛化能力的联邦模型 ，实现模型的隐私化 、分布式训练，改变传

统个体出行理论与方法易造成个人隐私泄露 、难实现多端资源协同的现状 ，提出了一套全新的 、

更先进的个体安全出行联邦模型体系 。 

    2.应用特性与服务应用面向各类人群的创新

    该应用范例的创新之处在于对所研究的基础理论与技术方法进行了原型化验证 ，解决现有出
行服务群体优化模式单一 、个体数据安全保护不强 、用户出行健康存在风险等问题 ，助力智慧出

行、保障社会稳定发展 ，为大众刘　
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76160 智能工程学院 76160018 新能源汽车电机最优转矩控制研究 孟波 20354236
童喆/20354244,刘宇/20354092,王凤羽

/20354247,刘俊彦/20354088
冯国栋 0809

目前的单位电流最大转矩控制中 ，通过转矩对电流角求导以求得转矩极大值 ，以此提高电机运行
效率。在现有的最大转矩控制的方法上 ，将电感的非线性及温度对电机参数的影响加入到控制算

法中，同时增加电机高速运行状态下的铁损补偿方案 。
通过

76160 智能工程学院 76160018
基于计算机视觉与三维重建的客制化可移动老

年服务机器人
余凌锋 21312682

余铭凯/21312843,余嘉宜/21312777,王培铸

/21312250,孔令娜/21312559
金枝 0809

本项目旨在基于计算机视觉 、三维重建、自然语言处理、手势识别等人工智能技术 ，开发出一款

可移动的客制化老年服务机器人 。项目主要创新点在于实现一套结合语音识别与手势识别的交互

逻辑与系统，同时创新性结合 CV和NeRF技术，做到少量照片输入下实现针对于特定物品的建模与

空间信息标记，并可供基于CV的移动式空间寻找 。此外本项目还创新性提出了客制化的最优化充

电方案系统，以实现针对于个体的最大化服务 。本项目的拟定的最终产品的功能 ，包括结合语音
识别与手势识别的交互 、自动寻物、跌倒检测、危险短信或电话自动识别 、客制化最优化充电方

案等

通过

76160 智能工程学院 76160020
基于transformer模型的化合物逆合成的研究

与优化
秦华谦 21312683

应一凡/21312274,陈俊杓/21312225,李畅

/21312146
王军波 0809

众所周知，基于Transformer逆合成模型的输出存在高化学不可信的问题 。而高化学不可信的问

题，很大程度上是因为 目前已有的一些模型提出的合成路线缺乏有关反应条件的信息 。本团队致

力于改善已有的逆合成分析的算法 ，引入反应条件（将活化自由能与反应产率视作广义的反应条

件）的判断，从而解决目前广泛存在的算法所得前体无法通过化学实验验证等问题 。本团队将在
处理所得数据集的基础上 ，引入反应条件的相关数据改进已有的算法 ，对化合物合成所需前体进

行预测，在所得结果中推荐更加具有可操作性的结果 （活化自由能更低 ，反应产率更高）。实现

对化合物逆合成分析的准确率和效率的双重提高 ，并且有望在未来实现完全自动化和数据驱动的

复杂分子逆合成计划 。

通过

76160 智能工程学院 76160020
基于兴趣点特征的出行发生量与吸引量模型研

究
吴睿涵 22354151

袁泉/22354181,岑颖艳/21303145，梁晋玮

/21312036,邹力衡/22355111
蔡铭 0818

已有的出行发生量与吸引量研究多是对限制区域内出行群体自身因素的探讨 ，本项目希望得到创

新，从区域内兴趣点的特征切入 ，爬取兴趣点后，系统分析其性质与分布 ，以此建立数学模型衡
量区域内出行发生量与吸引量 ，并经过调试得到适用度高的数学模型 ，实现出行发生量与吸引量

的具体化、可衡量化，相信这对于经济 、城市化进度飞速发展时期下的城市规划与建设具有实用

性与指导性，对提高城市建设效率与缩减成本有着重要意义 。

通过

76160 智能工程学院 76160022
基于新冠保守区优化的图神经网络进行药物筛

选与疫苗设计的研究
罗瑞翔 21312913

陈思如/21312382，陈相锜/21312433，李帅

帅/21312912，李炜晴/21312035
陈语谦 0809

本项目致力于验证新冠病毒保守区的存在性 ，并以此进行药物筛选和疫苗设计 。在药物筛选方

面，通过大量训练匹配最佳参数 ，建立基于图卷积神经网络机器学习模型 ，Alphafold2以及药物
-靶标相互作用三种方法综合进行药物筛选 ，提升适配药物对不同变异株的普适性 。在疫苗设计

方面，构建基于新冠保守区的图神经网络进行最佳疫苗序列筛选 ，同时利用变异位点数据构建几

何神经网络进行抗体优化 ，提高筛选新冠抗体的中和活性和广谱性 。

通过

76160 智能工程学院 76160023 轻量化智能无人机设计与建造 熊一帆 21312676
邓伟亮/21312747,马子阳/21312890,沈鹏飞

/213112188，张舒越/21312465
吕熙敏 0808

本项目利用已有平台 ，对无人机进行设计搭建 。具体研究内容包括 ：完成无人机的最小系统搭
建，并且实现无人机的基础功能 。通过结构化优化，将无人机

的组件模块化，实现无人机的简易组装和高效的模块更换以达到高兼容性目的 。同时在轻量化的

要求下，实现多种功能，保持稳定性，例如实现自动避障与精准降落

通过

76160 智能工程学院 76160024 基于计算机视觉与联邦学习的占位监测云平台设 彭乐 21312198
尹柏乔/21312640,彭程靖/21312085,马旭阳

/21312130
王军波 0809

本项目依托深度学习 、计算机视觉的前沿技术 ，立足大学学习与生活中的现实需要 ，实现了一种

能够利用监控设备实时监测教室内占座情况并反馈到用户端的完备系统 ，在提高占座管理效率的

同时兼顾信息保密性 ，结合分布式学习与联邦学习技术 ，构建了能够整合不同学校信息的云平台

。

通过

76160 智能工程学院 76160025 面向联邦元学习的开源平台研究与应用 蔡曜嵘 21312815
喻棹昱/21312883,叶子隆/22354177,蒋维

/21312151
由林麟 0809

近年来，利用联邦学习框架进行用户数据本地训练 、模型参数全局优化 ，成为满足用户隐私保护

和多源异构数据融合需求的有效解决方案之一 。
本项目基于微服务技术与众包思想开发和构建一个可跨语言 、跨平台、跨系统的联邦学习系统 ；

以用户隐私保护为出发点 ，融合用户个体出行习惯 、偏好等属性的多源异构数据 ，构建全局引导

的个性化出行推荐服务应用 ，进一步提高系统的实用性与通用性 。

通过

76160 智能工程学院 76160025 神经性疾病的多模态诊断系统 俞沣城 21312780
林佳盈/21312237/宋文慧/21312158/周德峰

/21312210吕韦辰/21312673
陈语谦 0809

一、本课题从多模态数据的角度出发 ，构建了一种有效的神经退行性疾病的早期诊断系统 。我们
通过构建多种疾病诊断系统 ，其中包括帕金森疾病和舞蹈症疾病诊断系统等 。在构建这些系统的

过程中，我们采用了3d卷积多头注意力机制残差网络 ，ECAPA-TDNN，Swin-Transformer等前沿模

型。通过这些系统和模型 ，我们的早期诊断的准确率达到 85%以上。另外，这样的准确率已经超

过了目前所有传统诊断方法 。并且，我们并不需要病患穿戴侵入式设备进行诊断 ，这对于患者而

言具有重要的现实意义 。二、在构建系统和模型的同时 ，我们计划开发一个疾病门诊小程序收集

软件，为病患的就诊和我们系统的数据收集提供便捷 。三、在诊断帕金森疾病和舞蹈症疾病的同
时。我们的模型将来还可以用于新型冠状病毒的诊断 ，尤其是我们的声纹识别模型 。通过咳嗽

声，利用深度学习判断患者是否患有新冠 。

通过

76160 智能工程学院 76160027
基于手机信令数据的城市居民出行可视分析研

究
周宇平 22354206

李梓牧/22354072,杨园/22354175,薛嘉成

/22354167,蒋佳怡/22354056

曾海鹏,张荣

辉
0809

我们基于手机信令数据 ，运用数据分析的手段 ，采用可视分析的技术 ，搭建合适的算法与构建可
视化系统，来直观准确地呈现和探索城市居民出行情况 ，为城市发展更加合理均衡人性化贡献自

己的力量。
通过



76160 智能工程学院 76160028
基于可视分析的充电站服务评估和选址优化研

究
曾筠雅 21312791

黎珏林/21312123,KHUN  LOUN ZAI/21952008,

吴彦斌/22354153
曾海鹏 0809

电动汽车的推广能够缓解能源短缺 ，减少环境污染，具有重要的意义 。为实施推广，研究充电站

建设的有关问题十分必要 。

   电动汽车充电器的安装 ，特别是快速充电的电动汽车充电器 ，代表着一项巨大的投资 。然而
搬迁充电站也是一个沉重而昂贵的过程 ，因此，充电服务提供商在满足投资预算限制的同时 ，为

充电站选择最佳位置 ，以满足尽可能多的充电需求是至关重要的 。 在这种情况下，如果驾驶员

能够在没有电量耗尽的情况下完成行程 ，则充电需求被认为是满足的 。 相应地，充电站选址问

题因此有着十分重要的意义 。

   电动汽车的发展是现代交通的趋势 ，我们希望能够分析充电站选址的重要影响因素 ，从而对

电动汽车充电站网络建设提出一定建议 ，该项目对推动电动汽车普及具有指导意义 。

通过

76160 智能工程学院 76160029 基于多模态深度学习的药物靶标相互作用预测 李文跃 21312877 ⅘䀀


