
附件1：

2025年度杭州高新区（滨江）平台类“揭榜挂帅”项目指南
	序号
	技术领域
	榜单名称
	攻关时限
	建议项目投入

	1
	人工智能
	面向脑血管疾病的智能分诊系统研发
	3年内
	2000万元以内

	2
	人工智能
	面向数字印刷的智能系统与装备研发及应用
	3年内
	1000万元以内

	3
	人工智能
	电力场景下人工智能模型安全可信治理体系
与协同防护技术研究
	3年内
	1000万元以内

	4
	人工智能
	仿生双臂采摘机器人整机研发及应用
	2年内
	1000万元以内

	5
	人工智能
	仿生髋关节助行关键技术研究
	2年内
	1000万元以内

	6
	人工智能
	行业具身智能系统关键技术研究与应用
	2年内
	1000万元以内

	7
	人工智能
	新一代柔性智能产线系统关键技术研发及应用
	2年内
	800万元以内

	8
	人工智能
	电磁动捕关键技术研究
	2年内
	500万元以内

	9
	人工智能
	具身智能体训练模拟平台关键技术研究
	2年内
	500万元以内

	10
	人工智能
	全身协同轮式人形机器人关键技术及整机研发
	2年内
	500万元以内

	11
	人工智能
	面向驾考场景的全流程监测平台开发
	2年内
	200万元以内

	12
	低空经济
	面向城市治理的多无人设备智能管控平台研发
	2年内
	1000万元以内

	13
	低空经济
	低空场景下的双碳污染物检测与溯源技术研发
	2年内
	1000万元以内

	14
	低空经济
	面向设施农业的无人机自主巡检系统
	2年内
	600万元以内

	15
	智能物联
	面向复杂场景的多模态感知及
数据安全关键技术
	2年内
	2000万元以内

	16
	智能物联
	智能汽车自动驾驶安全与仿真技术研发
	3年内
	1000万元以内

	17
	智能物联
	面向智能物联的可信数据空间关键技术研究
	2年内
	300万元以内

	18
	智能物联
	面向地质灾害的智能预警防控
关键技术研发及应用
	2年内
	300万元以内

	19
	智能物联
	数据中心弹性一体化直流系统研发
	2年内
	190万元以内

	20
	生命健康
	面向心血管诊疗的智能超声导管与成像系统
研发与临床应用
	3年内
	2000万元以内

	21
	生命健康
	超高速全自动免疫分析仪研发
	3年内
	1000万元以内

	22
	生命健康
	基于新型冷冻技术的肿瘤治疗仪
	3年内
	500万元以内

	23
	生命健康
	研发冠心病介入无植入手术规划系统
	3年内
	500万元以内

	24
	生命健康
	睡眠疾病的智能诊疗技术研发与应用
	3年内
	400万元以内

	25
	生命健康
	高性能系列化零磁医疗设备研制
	2年内
	400万元以内

	26
	生命健康
	高灵敏微型化多轴原子磁强计研制技术
	2年内
	200万元以内

	27
	生命健康
	多光谱内窥镜成像系统
	2年内
	200万元以内




一、人工智能领域

1． 面向脑血管疾病的智能分诊系统研发
主要研究内容：采集出血性与缺血性脑卒中患者头部电阻抗数据，构建专业脑电阻抗专病数据集；研究跨域脑卒中知识图谱构建方法，精准识别多模态数据流中表征脑出血与缺血的核心特征；研究脑卒中分诊垂直大模型构建及优化方法，涵盖大模型领域适配微调、高效参数量化压缩及领域知识深度融合等核心技术；开发支撑脑卒中筛查全生命周期的软硬件一体化系统平台，实现“数据采集-传输-分析-智能分诊”闭环，软件系统需整合数据清洗、模型推理、训练管理及应用接口等核心模块；服务于院前院内多级诊疗场景，显著提升脑卒中早期诊断效率，推动杭州高新区在智能医疗装备与数字健康产业方向的创新发展。
绩效目标：支持10 - 40 MHz宽频电磁激励，≥16通道数据采集系统，阻抗测量精度≤0.5%，单次全头扫描时间≤2分钟；出血/缺血特征识别准确率≥90%（专病数据集验证），领域知识融合提升分类F1值≥10%（对比基线模型）；软件系统支持日均数据处理量≥10万例（分布式架构），出血性/缺血性脑卒中判别准确率≥90%，假阴性率≤6%；发明专利不少于2项。
建议项目研发投入总额：2000万元以内
时限要求：3年内
预期成果类型: 构建专业脑电阻抗专病数据集；开发满足绩效指标的支撑脑卒中筛查全生命周期的软硬件一体化系统平台，实现“数据采集-传输-分析-智能分诊”闭环。
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2． 面向数字印刷的智能系统与装备研发及应用
主要研究内容：研究喷嘴时变退化特性、墨滴流体动力学行为、墨水粘度及环境温湿度等，构建基于人工智能技术的“预测-优化-闭环”自适应波形控制模型，实现喷嘴特性的主动补偿和色彩传递的精确调节；研发基于物理机理等多因素融合的高精度色彩预测模型，研发具有强物理可解释性的数据-物理双驱动色彩预测模型；研发基于人工智能的高通量场景下半色调加网算法，开发轻量化多模态数据适配层，支持PDF/PS/可变数据流的并行解析；研发基于多模态大模型的喷印图稿生成算法、基于风格化模型的喷印图稿配色算法、基于美学评价模型的高品质图稿推荐算法，满足图稿个性化、时尚化、色彩多样化的需求，提升图稿精准推荐能力；研究分布式技术和并行计算技术，优化高分辨率图像处理流程，提高处理速度。
绩效目标：1）研发色彩智能预测与分析成套软件：CMYK模拟色域覆盖 ≥85%（CIE Lab 空间），预测精度平均 ΔE≤1.0，最大 ΔE≤2.0，多设备/跨环境 色彩ΔE 波动≤1.0，A4图像预测时间 ≤1.5秒，支持多墨水体系与介质建模，兼容ICC与非ICC流程，支持色彩误差图、墨量图等分析输出；2）研发高速色彩高保真数码喷印装备：色彩高保真状态下喷印速度≥800 ㎡/h，分辨率≥1200 dpi，色彩一致性ΔE≤1.0，不同喷印产品之间的颜色一致性≥95%，自动清洁系统与自适应波形控制，适应连续高效喷印生产环境；3）研发智能图稿创作和精准快速推荐系统：系统能提取花型构图要素并按要素构图的能力，可实现1亿种数字化构图方案，平均创作时间≤1s/图案；图案配色优化缩略图速度≤30s/张，优化大图≤120s/张，图稿推荐准确率≥95%，并提供云平台商城服务。达到国际领先技术水平。
建议项目研发投入总额：1000万元以内
时限要求：3年内
预期成果类型：软件和装备，并实现应用。



3． 电力场景下人工智能模型安全可信治理体系与协同防护技术研究
主要研究内容：研究拟基于图神经网络和多模对齐技术实现异构数据统一建模，构建面向实际场景可迁移的高质量数据体系，支撑AI模型稳定、安全运行。研究将融合电网运行效率、AI决策可信度与系统安全冗余等维度，构建多目标动态评估框架，结合可解释性建模与动态权重调控方法，实现系统运行状态的精准感知与智能评估，为调控与防护提供实时支持。研究将构建感知层（数据）、控制层（模型）、执行层（设备）三位一体的多级协同防御体系，结合攻击感知、鲁棒建模与响应策略生成方法，实现多源攻击识别与联动防护，提升AI系统整体安全韧性。研究聚焦云-边-端协同架构，构建支持模型漂移检测、策略动态增强与异常闭环响应的智能监控机制，实现端侧模型运行态势全面监测与自我修复，增强系统自适应能力与稳定性。
绩效目标：（1）支持深度学习模型与运行时代码的联合扫描功能，漏洞匹配库覆盖千万级安全样本，误报率低于3%。（2）实现服务器端、边缘端侧AI模型实时评测功能，支持不少于20FPS帧率，处理延迟控制在50ms以内，资源开销不超过CPU占用30%。 （3）构建多目标、多尺度电力人工智能评估指标体系，集成60种伪现实数据构建与变换算法，支持指标-数据联动验证机制。（4）实现多层次主动安全防护机制，集成20种防御算法，攻击检测延迟控制在1秒内，典型对抗攻击防御成功率不低于85%。（5）构建AI模型持续监控体系，支持10ms级运行状态采样，具备模型漂移预警、异常切换与策略回滚能力。
建议项目研发投入总额：1000万元以内
时限要求：3年内（一般不超过3年）
预期成果类型：电力系统，AI平台。



4． 仿生双臂采摘机器人整机研发及应用
主要研究内容：研发云端任务级语义决策与增量学习采摘模型算法库，研制硬/软双实时内核的新型仿生机器人控制器，实现云端任务决策及终端多自由度仿生机械臂毫秒级解算与关节高精度控制；设计面向复杂场景果实采摘的仿生多机械臂硬件，研制密集型一体化多自由度仿生机械臂，实现作业自碰撞与环境约束下的仿生机械臂结构优化；研发融合视觉、深度与力/触觉的多模态果实识别模块，构建跨模态特征对齐与语义层级映射机制，实现果实成熟度、质地与采摘阻力等属性的统一感知，提升遮挡、弱纹理等复杂场景下的识别精度与稳定性；研发基于植株-果实-机械臂耦合模型的仿生多机械臂拨枝剪夹协同模块，构建剪切力-位移动力学建模与柔顺控制机制，实现动态干扰环境下的精准夹剪与低损采摘操作；研发集感知、规划、执行和反馈于一体的整机控制系统，构建高鲁棒性、模块化的软硬件架构，实现机器人在无人区的高精度自主采摘作业。
绩效目标：研发云-边-端协同的仿生双臂采摘机器人整机，机器人具有：
1）作物适应性：支持温室与林下多种果蔬（如番茄、辣椒等）；
2）果实识别能力：支持多模态（视觉+力觉）感知和成熟度+质地联合判别，遮挡识别鲁棒性提升30%，识别成功率≥95%；
3）剪切点定位精度：定位误差≤±5mm，适应复杂枝叶干扰下精确剪切，执行成功率≥90%，损耗率≤1%；
4）双臂协作效率：仿生双臂协同，作业效率提升≥50%，单平台采摘≥110kg/小时，连续运行≥16H；
5）路径规划能力：具有实时建图+自主导航+动态避障，果实可达率≥95%；
6）作业稳定性：支持地势颠簸区域作业，抗抖动识别+动态图像稳像处理，图像模糊下识别准确率≥85%；
7）环境适应能力：适应林下/非结构大棚、不同植株形态与遮挡层级；
8）柔顺力控与末端安全性：支持力觉感知+柔顺控制，枝干碰撞误差抑制至≤±5mm。
达到国际领先技术水平；在不少于10万平方米的无人区农场作业应用示范。
建议项目研发投入总额：1000万元以内
时限要求：2年内
预期成果类型：机器人整机，并实现应用。



5． 仿生髋关节助行关键技术研究
主要研究内容：研究可实现多自由度驱动和球心驱动的可配置仿生髋关节外骨骼关节驱动器；研究基于深度学习的工作状态下步态主动干预控制算法；研究基于生物力学优化的助行外骨骼人机物理交互技术、步态助行效果评估技术。
绩效目标：重量小于2.5公斤，续航超过4小时，运动响应时间小于300ms，可实现1秒穿脱，具备具身学习步态功能；发明专利不少于2项。
建议项目研发投入总额：1000万元以内
时限要求：2年内
预期成果类型：实现多自由度驱动和球心驱动的可配置仿生髋关节外骨骼关节驱动器；国产化样品开发及实现应用。
6． 行业具身智能系统关键技术研究与应用
主要研究内容：研究抗扰动柔性抓取协同控制方法，攻克多臂协同适应衣物复杂折叠状态问题，实现多类纺织品的自动平铺；研究高精度成像感知技术，研制3D智能成像设备及算法，解决高度复杂混纺、深色织物的成像难题；研究多源传感融合的纤维成分、结构的多模态跨尺度识别方法，实现纺织品完整程度、脏污情况、材质的精准划分；研究多目标分拣轨迹动态优化方法，研制具备融合多源感知自适应复杂纺织品的具身智能分拣系统，并在不少于两个典型纺织品回收场景中进行示范应用。
绩效目标：质识别准确率不小于95%； 识别速度不超过0.2s；异物（金属、拉链等）剔除率不低于95%；分选产出纯净度不低于90%；智能平铺纺织品种类不低于3种；智能平铺纺织品完整度不低于90%；发明专利不少于2项。
建议项目研发投入总额：1000万元以内
时限要求：2年内
预期成果类型：达到对标国际先进技术水平，开发具备融合多源感知自适应复杂纺织品的具身智能分拣系统。


7． 新一代柔性智能产线系统关键技术研发及应用
主要研究内容：研究高适应性模块化产线具身智能技术，建立基于统一机械、电气及通信接口的模块化工艺单元重组方法，开发集成协作机器人与灵巧末端的可移动作业节点，结合数字孪生驱动的虚拟调试技术，实现产线物理结构与控制逻辑的快速重组与动态扩展。研发小样本驱动的AI质检模型泛化技术，研发基于迁移学习与少样本学习的电动产品视觉检测算法，构建可复用的缺陷特征库与模型训练框架。研发复杂机电系统预测性维护智能体技术，研究融合振动、电流、温度等多源传感数据的特征提取与状态评估方法，构建数据驱动与机理相结合的剩余使用寿命预测模型。研发集“柔性制造、智能质检、预测性维护”于一体的综合性集成系统，实现多系统间的数据互通与协同决策。  
绩效目标：对标西门子Flex产线，研发产品换型时间≤20分钟，AI质检误判率<1.5%，支持3类以上产品共线生产，预测性维护准确率≥85%。 
建议项目研发投入总额：800万元 
时限要求：2年内 
预期成果类型：软件系统；示范应用。

8． 
9． 电磁动捕关键技术研究
主要研究内容：开发多源传感器融合框架，结合电磁信号与惯性测量数据，利用时空图神经网络建模跨模态关联；构建动态干扰对抗学习机制，通过生成式模型分离环境噪声与有效动作特征；设计时空生成网络，实现低采样率动作的高保真重构，建立生物力学约束优化模块保障运动轨迹的生理合理性；设计电磁物理场约束的神经网络架构，将磁场传播方程嵌入模型正则化过程；开发多自由度解耦学习模块，协同优化空间位置与姿态估计；研发结构化模型压缩框架，构建端侧自适应推理引擎，实现算子融合与精度自适应计算。
绩效目标：数据帧率：120Hz； 数据延迟：5.5ms； 无线通信距离：30米；位置精度 ：3mm；角度精度 ：1°；发明专利不少于1项。
建议项目研发投入总额：500万元以内
时限要求：2年内（一般不超过3年）
预期成果类型：满足绩效目标的国产化样品开发及实现应用。


10． 具身智能体训练模拟平台关键技术研究
主要研究内容：研发支持2D/3D双模式类游戏模拟器，实现2D模式、3D模式的快速展示、还原等，支持输出统一标准的路径点、动作参数与环境指标；设计、研发任务生成系统，自动生成具备情境感知能力的自然语言任务指令，自动标注对应行动序列；研发、构建众包数据采集机制，支持自动生成多样化任务与真实场景，并采集玩家的行为决策；建立评估基准体系，实现2D/ 3D模式的路径规划、动作等正确性、合理性等评估，综合衡量任务成功率；实现数据验证，基于自动生成和玩家数据，验证生成可执行序列的能力。
绩效目标：研发的2D/3D双模式具身智能体训练模拟平台具有：
1）原生支持2D/3D场景，双模式可无缝切换并输出标准化的路径点、动作参数和环境指标；
2）支持内置≥100类物体，并支持程序生成≥200种空间布局；
3）支持众包采集+程序生成结合的方式构建专家最短路径训练数据，且总量≥30000条；
4）至少支持四类核心子任务模块的组合与调度，包括：拾取、放置、导航、开关容器等；支持任务程序化生成，生成任务总量≥10000条；
5）支持零样本泛化，在新的空间布局中任务完成率超50%。
达到国际先进技术水平。
建议项目研发投入总额：500万元以内
时限要求：2年内
预期成果类型：软件平台

11． 全身协同轮式人形机器人关键技术及整机研发
主要研究内容：设计轮式人形机器人的拟人化全身设计，设计具备全身阻抗能力的人形双臂及腰部，实现多模态交互和多维度运动控制的机器人头颈；研究一体化全身协同控制技术，研究空间双臂任务引导的全身一体化规划控制算法和技术，实现在工作环境下的一体化避障、车体运动状态下的物体操作；研究全身阻抗控制技术，实现人-机-物-环境共融情况下的全身交互控制技术，提升机器人控制应用的安全性及柔顺性；面向多种应用场景，设计大模型驱动的具身智能机器人控制技术，实现机器人的自主感知及控制，提升机器人的智能性。
绩效目标：研发轮式人形机器人整机，机器人具有：
1）单臂负载：≥7 kg；
2）整机重量：≤100kg；
3）力控关节：17个+2个；
4）底盘形式：全向移动；
5）柔顺控制与安全性：具备全身阻抗功能；
6）全身规划控制：具备双臂作业目标引导下的全身协同规划控制；
7）具身智能：基于搭载的语音视觉等多模态数据，具备一定具身智能应用能力；
达到国际先进技术水平。
建议项目研发投入总额：500万元以内
时限要求：2年内
预期成果类型：机器人整机。
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12． 面向驾考场景的全流程监测平台开发
主要研究内容：围绕驾考全流程违规行为监测关键技术，研发基于多模态大模型的视频分析算法，精准识别理论考场作弊行为，构建多频段信号屏蔽与监听模块，实现对作弊信号的实时拦截与溯源，研发多模态大模型驱动的理论考试智能防作弊系统；研究场考违规行为特征，建立考试场景自适应算法，解决光照变化、遮挡等复杂环境下的识别难题；研究路考行为规范和违规特征，精准捕捉、评估不规范行为；构建语音交互分析模型，识别考试指令响应正确性；研究跨科目数据融合技术，建立统一的智能监管平台，实现数据互通与协同决策，提升整体驾考监管效能。
绩效目标：研发覆盖理论考、场考和路考的统一的智能监管平台，平台具有：
1）支持10+种作弊行为分类与识别，准确率≥90%；
2）考官手势识别准确率≥97%；
3）安全员肢体动作识别率≥94%；
4）执法记录仪检测准确率≥99%。
达到国际先进技术水平。
建议项目研发投入总额：200万元以内
时限要求：2年内
预期成果类型：软件平台

二、低空经济领域

1． 面向城市治理的多无人设备智能管控平台研发
主要研究内容：研发全域三维数字孪生底座构建技术，基于点云处理、高斯泼贱以及PCG重建技术，形成高精度全域数字孪生模型快速构建方法，嵌入起降点/场、航路、通导监气象设备等低空基础设施，打造区域级基准化数字底座。研发空地一体多模态数据融合技术，针对多模态低空感知数据，研究基于特征级和决策级融合算法库的数据处理方法，并结合知识图谱进行跨模态语义关联、实体对齐与关系融合，形成统一数据基准库。研发面向城市治理的AI垂类视觉语义大模型构建方法，基于预训练大语言模型，通过提示工程与监督微调，生成面向电力巡检、违建巡查、河道监测等城市治理多场景垂类视觉大模型。研究基于任务优先级的协同调度算法和无人机/车/狗等无人设备路线自主规划算法，开发空地一体多无人设备城市治理管控系统，并面向典型场景开展示范应用。
  绩效目标：可构建厘米级动态三维数字孪生场景；在多模态数据融合方面，可实时融合激光/红外/g光谱等异构数据；可同时调度150+台设备，支持无人机、无人车、人型机器人等混合调度，支持航线规划与实时监控。形成三维数字底座建设标准规范1套、低空多模态数据融合标准规范1套、空地一体多无人设备城市治理软件平台1个。 
建议项目研发投入总额：1000万元 
时限要求：2年内 
预期成果类型：三维数字底座建设标准规范、低空多模态数据融合标准规范、空地一体多无人设备城市治理软件平台。
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2． 低空场景下的双碳污染物检测与溯源技术研发
主要研究内容：针对温室气体超高精度探测需求，开展高稳定性三角环形腔设计研究，可抑制高阶模式，降低系统噪声，提升探测精度和稳定性；针对小型化、超高精度、机载需求，开展无应力装配光腔、三级减震机械加固结构设计研究，应对运动对光腔测量影响；针对飞行高度变化、遮挡、载体振动等复杂环境对无人机导航性能影响，开展多物理场智能感知及多模式紧耦合导航方法研究，提升无人机复杂场景下自主导航能力；针对自动化高精度污染物溯源需求，研究“嗅探-驻留”混合航迹规划与无人机控制算法，根据风向数据，构建排放源概率分布图。
绩效目标：研制一套基于光腔衰荡光谱技术可搭载于无人机平台的便携式高精度温室气体分析仪，并研制一套基于上述无人机搭载温室气体分析仪的污染物智能检测系统，实现CO2/CH4的ppb级现场实时检测和污染物高效精准溯源，达到国际先进水平。具体指标如下：
温室气体分析仪可支持测量气体：CO2、CH4、H2O；
测量精度（5s，1σ）：CO2：<0.3ppm+0.1%读数，CH4：<2ppb+0.1%读数；
最大漂移(24h，50分钟平均):	CO2：<0.3ppm,	CH4：<1ppb;
量程范围:	CO2：0-30000ppm, 	CH4：0-800ppm;
线性偏差:	CO2：<±0.4ppm （300-700ppm）,CO2：<±0.3%读数（0-30000ppm）,CH4：<±1ppb （1-3ppm）,CH4: <±1%读数 （0-800ppm）;
响应时间（T10-T90/T90-T10）:	5s ;
无人机卫星拒指下定位误差≤1cm，污染物溯源精度≤10m，最大抵御风速13m/s。
建议项目研发投入总额：1000万元以内
时限要求：2年内（一般不超过3年）



预期成果类型：便携式高精度温室气体分析仪、具身智能无人机的污染物智能检测系统。
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3． 面向设施农业的无人机自主巡检系统
主要研究内容：针对无人机卫星信号拒止环境下高精度定位需求，研究基于多传感器融合的室内导航定位技术；针对无人机在气流干扰、壁面效应下稳定可控高质量图像采集需求，研究室内狭小环境下无人机抗干扰精细控制技术；针对无人机定点定时巡检需求，研究面向场景的无人机高精度轨迹跟踪技术；开展无人机一体化设计与示范应用，设计无人机及其自动充电机库，并在温室大棚等设施农业中开展示范应用。
绩效目标：研制一套面向设施农业可实时识别作物成熟度、具备全自动充电、全自主运维、交互友好的智能无人机巡检系统，并在温室大棚立体空间内进行全自主无人化运维示范，达到国际先进技术水平。指标如下：
无人机融合传感器数量≥2种，导航定位精度≤3cm，环境感知距离≥10m，障碍物感知精度≤3cm，累积误差≤5cm@10m（0.5%）；无人机控制精度≤3cm，具备风干扰感知能力，具备碰撞感知能力，无人机具备晃动抑制能力，末端晃动幅度 ≤5cm；无人机轨迹跟踪位置精度≤5cm，无人机轨迹跟踪时间误差≤1s；无人机轴距不大于20cm，续航时间不小于15min。
建议项目研发投入总额：600万元以内
时限要求：2年内（一般不超过3年）



预期成果类型：研制一套面向设施农业的无人机自主巡检系统，并开展示范应用。
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三、智能物联领域

1． 面向复杂场景的多模态感知及数据安全关键技术
主要研究内容：研发多模态传感器智能网络，解决复杂港口环境下异构传感器的时空偏差问题；研究基于传感器端轻量化AI模型的实时目标检测与异常预警技术；建立5G-MEC边缘计算架构，实现关键数据低时延传输。研发基于数字孪生的智能装卸系统，突破多模态特征提取技术，融合多维数据构建港口散货堆场动态模型；研发基于时空图神经网络优化的装卸路径规划技术，实现无人吊机协同控制优化。研发港口环境安全预测模型与AI视频分析算法，建立事故秒级响应机制；研发码头设备能耗数字孪生技术，构建散货码头装备运维智能系统。研发基于区块链的码头运维数据安全系统，研发区块链数据存证技术，实现关键操作数据上链存证；研发基于物理层加密的通信协议，抵御电磁干扰与网络攻击。
绩效目标：在时空校准与边缘智能方面，可消除 20 + 异构传感器的时空偏差，实现纳秒级时间同步与厘米级空间坐标统一；复杂环境下轻量化 AI 模型实时目标检测准确率 > 95%，并在 5G-MEC 架构下边缘计算时延<10ms。在数字孪生系统动态建模与协同控制方面，融合视觉 / 雷达 / 振动信号构建散货堆场动态模型，重建体积误差 <2%；多机协同中，路径优化效率提升 30%，亚厘米级抓取控制误差 < 5cm。设计高效区块链共识机制，其中区块确认速度 < 2 秒。智慧散货码头装备及环境感知系统自动化作业率达到75%以上。 
建议项目研发投入总额：2000万元 
时限要求：2年内（一般不超过3年）
预期成果类型：软件系统；智慧港口示范应用。 
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2． 智能汽车自动驾驶安全与仿真技术研发
主要研究内容：针对智能驾驶感知系统在复杂环境中精度与鲁棒性不足的问题，研究多模态感知、意图识别与世界模型技术，设计跨模态联合编码机制，实现交通参与者动态意图的实时识别与复杂场景语义理解；针对狭窄道路、无保护左转等复杂场景下规划与预测耦合不足、横向偏差大等问题，设计数据驱动与规则约束融合的混合规划架构，研发多模态空间对齐算法，实现符合交规与安全约束的动态避障路径生成；针对安全仿真场景中长尾、边界及对抗场景覆盖不足的问题，研发基于对抗生成网络的参数化场景引擎，构建数据生成—模型训练—多维评测的闭环体系，实现高风险测试场景批量生成；针对端到端安全测试体系中间状态不可解释带来的评估盲区问题，构建融合预期功能安全与对抗安全的联合评测框架，研发模型鲁棒性增强方法，实现对传感器失效、环境干扰等多维风险的系统化识别与防护。
绩效目标：提出一套自动驾驶系统安全增强及仿真方案，在复杂城市驾驶场景中，实现3D检测mAP≥80.0%，NDS≥79.0%；在动态密集交通场景中，算法避让决策成功率≥98%，路径规划平均决策延迟≤80ms；生成基础场景≥100 种，边缘（极端）场景种类≥50种；提出一套具备通用性和可落地性的系统测试方法论，建立一个融合预期功能安全与信息安全的统一测试框架。
建议项目研发投入总额：1000万元以内
时限要求：3年内（一般不超过3年）
预期成果类型：一套自动驾驶系统安全增强及仿真方案。
3． 面向智能物联的可信数据空间关键技术研究
主要研究内容：针对跨域物联场景中数据提供方与需求方身份来源分散、信任基础不一，难以实现统一认证与可信接入的问题，研究支持去中心化标识与跨空间信任互认的身份认证体系，解决多类型主体的身份注册、凭证生成与动态可信绑定问题；针对数据访问行为的合规可控治理需求，研究融合属性加密与匿名验证的细粒度权限管理机制，设计可审计的隐私访问轨迹追踪与授权行为监管方案；针对跨空间数据可信传输需求，设计具备弹性扩展能力的高安全数据流通协议，研究支持敏捷扩展的多方共识集群机制，保障在弱同步、高并发条件下的数据一致性与传输可信性。
绩效目标：构建一个去中心化标识与跨空间身份互认平台，实现多源异构主体的可信接入与动态信任协同。平台支持千万级身份管理，具备细粒度动态权限控制，身份验证延迟达毫秒级；平台安全流通协议支持物联数据流通量不小于1千万笔/天，物联数据流通交易吞吐量不小于10万笔/秒。
建议项目研发投入总额：300万元以内
时限要求：2年内（一般不超过3年）
预期成果类型：构建一个去中心化标识与跨空间身份互认平台。
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4． 面向地质灾害的智能预警防控关键技术研发及应用
主要研究内容：针对地质灾害异构数据来源繁杂、质量参差导致的“信息孤岛”问题，研究多模态数据的统一表征、对齐与深度融合技术，提出高保真、可扩展的数据治理框架；面对海量灾害前兆数据信号微弱、特征隐蔽、噪声干扰大的问题，研究面向早期识别的智能感知与增强技术，提出小样本、不平衡数据下的灾害前兆信息自适应提取与关联挖掘方法；针对高置信度的应急响应与工程干预决策需求，构建“数据驱动-模型推演-实时反馈”的决策可信保障体系，融合动态监测数据与预警模型输出，提出风险演化推演与决策效能动态评估方法。
绩效目标：研发一个智能化地质灾害预警防控平台，平台具备传感器接入种类大于6种，单次回传数据量不小于10kB，数据回传频率不小于1分钟/次；灾情响应时间小于1分钟，空间分辨率小于10米，时间分辨率小于1分钟；研发小样本关联挖掘引擎，小样本场景下的风险预测精度提升10%；研发不少于3种地质灾害深度学习模型，申请发明专利3项。
建议项目研发投入总额：300万元以内
时限要求：2年内（一般不超过3年）
预期成果类型：智能化地质灾害预警防控平台、深度学习模型。



5． 数据中心弹性一体化直流系统研发
主要研究内容：
1）新型PFC算法电路驱动技术研究
研究新型PFC算法并创新PFC电路拓扑，通过提高电能的利用效率，显著降低能耗，助力绿色低碳目标达成，推动数据中心电源系统节能减排升级。
2）基于同步整流与专用功率MOSFET的效率提升技术研究
聚焦整流环节能效提升，研究基于同步整流技术和低通态电阻专用功率MOSFET的高效整流方案。通过替代传统二极管，显著降低导通压降与能量损耗，提高Buck等降压电路的整流效率，全面提升系统输出性能，满足数据中心高密度、低损耗的用电需求。
3）基于软件均流的智能并联控制技术研究
针对模块化并联运行下输出电流均衡的技术难题，创新优化DSP软件均流算法，提升电源模块间的均流精度。通过动态调整各并联模块的电压源特性，实现多模块输出电流的智能均衡，有效提升系统整体稳定性和可扩展性，保障大规模直流供电系统的可靠运行。
4）高集成度智能化集成技术研究
面向下一代数据中心高效供电需求，基于高效整流模块、逆变器、智能监控和不间断辅助电源等系统集成研究，完成高效的弹性直流系统集成，实现高精度定制化数字融合电流采样设计、电气结构融合文字编码设计和交直流冗余辅助电源设计，打造稳定供电和智能调峰的直流供电系统，支撑数据中心智能调峰与高效运维。
绩效目标：高压直流系统、逆变器、监控单元规划到同一机柜内，节省管控柜柜位
额定输入输出100% Io负载时效率≥97%，额定输入输出70% Io负载时效率≥97.4%，额定输入输出50% Io负载时效率≥97.5%，额定输入输出30% Io负载时效率≥96.7%
当负载在25%-50%-25% Io变化和50%-75%-50% Io变化，跳变斜率为0.05A/us时，动态响应恢复时间小于100μS
开机到额定电压输出模块具有walk_in功能，可设置电压上升时间小于10S
模块内部检测DCDC温度≥85℃或PFC功率温度≥82℃时，模块关机；回差20℃
环境温度40℃~75℃，线性限功率（软件中50℃开始降额，留2℃误差裕量）；大于75±5℃,模块5%负载运行；低于55±5℃后自动恢复工作；
输入三相不平衡差值40V AC~100V AC，线性降功率；大于100±5Vac，恒定30%负载。
建议项目研发投入总额：190万元以内
时限要求：2年内（一般不超过3年）
预期成果类型：软件和硬件平台。

四、生命健康领域

1． 面向心血管诊疗的智能超声导管与成像系统研发与临床应用
[bookmark: OLE_LINK12][bookmark: OLE_LINK14]主要研究内容：针对当前二维心腔内超声（2D ICE）技术仍存在三维空间重建能力缺失、成像视野受限及操作稳定性不足等问题，研发ASIC芯片+PMUT换能器大规模集成一体化流片制造工艺，重构换能器制造范式，通过芯片级集成方案大幅降低耗材成本；研发高端心脏彩超设备与成像系统，经由PCI-E 3.0接口实现超快速相干平面波复合、自适应波束合成的“发射+重建”策略，以支持高分辨率和高帧率实时三维容积成像；系统集成AI闭环智能导航系统，基于深度学习大模型智能识别并实时反馈术中解剖结构智能感知与空间拓扑重建，精准推算器械与目标组织的空间位相关系，智能生成最优导管运动轨迹与操作参数组合，通过增强现实人机交互界面提供实时可视化引导。构建纯视觉导航新范式，实现亚毫米级定位精度。
绩效目标：开发全球首款基于AI闭环智能导航的全视野4D ICE导管与成像系统1套。具体指标如下：对标产品：单层鞘管，成像视野90，尺寸10Fr，阵元数840，ASIC芯片+PZT机械换能器，无术中导航，实时三维重建；研发产品：双鞘管协同设计，成像视野360，尺寸9Fr，阵元数840，ASIC芯片+PMUT芯片级换能器，AI智能闭环术中导航系统，全视野任意视角实时动态三维重建，超过对标国际先进技术水平。
建议项目研发投入总额：2000万元以内
时限要求：3年内（一般不超过3年）

预期成果类型：开发全球首款基于AI闭环智能导航的全视野4D ICE导管与成像系统1套。
 (
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)
2． 超高速全自动免疫分析仪研发
主要研究内容：
1）通过多通道协同精密机械设计、多模态动态液面追踪技术、智能传感异常检测容错机制及基于SOC高速同步运动与精密流体控制算法的融合，实现高速精准移液；
2）通过加液针尖及清洗池的机械设计、内外壁同步洗针流路设计，结合高速运动控制，实现样本针精准定位和全方位清洗，降低样本残留率，解决携带污染难题；
3）如何通过多重矩阵式磁场设计、注吸液流体定量及多组流路同步控制、多组反应杯同步振荡混匀技术，确保微米级尺寸磁珠损失的一致性；
4）如何通过大容量温育盘机械设计及负载校核计算，确保高速大负载温育盘运动平稳性和定位准确性，实现255个反应杯位高精度温度控制，结合智能时序和调度算法实现兼容不同温育时间。
绩效目标：
（1）成功制备出样机，核心技术参数达到如下要求：两步法测试速度480测试/小时；支持多种化学发光试剂反应体系。
（2）通过国家医疗器械注册审批。
（3）获得国家发明专利2项。
建议项目研发投入总额：1000万元
时限要求：3年
预期成果类型：成功制备出超高速全自动化学发光免疫分析仪样机，获得国家发明专利，达到国内先进水平。
 (
13
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3． 基于新型冷冻技术的肿瘤治疗仪
主要研究内容：
1）高性能热电材料与微型器件研发。开发低温-室温宽温区碲化铋基热电材料，研究低温工况下材料热/电输运特性，探究高循环热应力工况下的器件失效机制。
2）生物组织冷冻-复温热力学耦合机制研究。探索温度场调控下的冰晶生长对肿瘤细胞与正常组织的差异化损伤规律；研究冷冻速率、温度梯度对肿瘤消融边界的影响，根据生物组织低温相变模型开发多温度场作用的新型工作模式。
3）冷冻治疗系统集成与智能化设计。实现微型热电器件冷冻消融设备的设计制造与多参数协同控制下毫米级治疗精度的动态调控；设计微型化热电制冷模块，匹配宽温域精准控温的热-电调控策略，构建面向临床的便携式冷冻治疗设备原型。
绩效目标：
1）研发出基于半导体固态制冷技术的肿瘤治疗仪样机。
2）控温精度±3℃，变温速率可达5 ℃/s。
3）形成知识产权不少于3件，其中发明专利不少于1件。
建议项目研发投入总额：500万元
时限要求：3年内
预期成果类型：样机以及相应的知识产权。
 (
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4． 研发冠心病介入无植入手术规划系统
主要研究内容：针对冠心病有诊疗手段普遍存在有创、精准性差、耗时和费用高等问题，基于人工智能技术开发冠心病患者冠脉造影影像大血管FFR评估算法，通过深度学习图像分割模型自动化地完成目标血管分割和三维重建，并利用预先建立CFD算法完成FFR计算和评估；开发基于图像处理和血流动力学的冠脉造影影像微血管IMR评估算法，包括冠脉血管三维重建、血流速度计算、压降计算和最终的IMR计算；研发基于人工智能和血管造影影像的冠心病介入无植入手术规划系统，通过计算冠脉狭窄血管的FFR、IMR值来辅助诊断和手术规划，并结合FFR和IMR完成虚拟球囊支架选择和植入评估，全程规划和评估介入无植入手术过程和效果，为冠心病患者的介入无植入病变预处理器械、植入药物球囊或支架及植入部位狭窄提供一体化建议。
绩效目标：开发冠心病PCI手术规划1套对标美国CathWorks FFRangio System，在FFR和IMR敏感性、特异性等指标上达到对标国际先进技术水平。
建议项目研发投入总额：500万元以内
时限要求：3年内（一般不超过3年）
预期成果类型：开发基于图像处理和血流动力学的冠脉造影影像微血管IMR评估算法；研发基于人工智能和血管造影影像的冠心病介入无植入手术规划系统1套
 (
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5． 睡眠疾病的智能诊疗技术研发与应用
主要研究内容：针对阻塞性睡眠呼吸暂停（OSA）作为高异质性疾病，其诊疗全链条面临系统性瓶颈，构建泛在无感生理监测体系。基于柔电-毫米波融合技术，研制院-社-家三级场景自适应设备。通过动态映射模型与强化学习算法，实现多维度睡眠监测参数的精准感知及闭环管理，奠定穿戴式医疗智能泛在化基础；建设标准化OSA监测大数据库资源。创新设计“基础元素-临床特征-决策支持”三层数据模型，采用本体论驱动的动态可配置架构。通过云边协同技术，标准化处理多源异构生理信号与临床文本，建成符合国际规范、支持深度挖掘的动态数据库；开发多学科智能动态决策（MAD）引擎。融合多学科知识构建动态诊疗图谱，利用强化学习冲突消解机制，模拟多学科专家会诊逻辑，攻克复杂决策难题，动态生成个体干预路径；打造OSA全病程智能管理平台。集成无感监测体系、专病库及MAD决策引擎，基于云原生架构构建DaaS/MaaS/AIaaS一体化平台。
绩效目标：
1）低负荷监测设备 监测性能：对比金标准PSG设备，血氧检测误差≤±1.5%，睡眠分期检测敏感度>92%、特异度>90%，呼吸事件识别敏感度>92%、特异度>90%；场景适配：开发不少于3款不同场景下的无线设备。
2）OSA睡眠监测数据库建设 数据规模：建成≥10万例中国人群（覆盖全年龄段及轻/中/重度OSA患者）标准化OSA数据库；指标体系及标准：指标体系涵盖研究对象基础信息、睡眠监测核心指标与背景信息、治疗干预数据、时间维度指标等，子类数量50+，核心分析字段500+，覆盖生理、认知、多维度，内置详细数据治理说明；
3）多智能体动态决策产品 响应时间：实现在线实时决策功能，智能体的决策水平接近或优于领域专家；中重度OSA或复杂病例决策方案采纳率≥75%；分层性能：实现分层管理，形成轻症由AI自主决策、中重度由AI推荐多套方案且医生确认执行、疑难病例自动触发MDT的路径。
4）全病程智能干预平台应用指标 临床效果：在≥20家医疗机构部署；技术整合：实现“监测-决策-干预”闭环时延≤10分钟，电子病历系统对接数据延迟≤8分钟；服务扩展：支持至少2 家医院电子病历系统、3类新数据源、5种新算法模型“即插即用”式集成。
建议项目研发投入总额：400万元以内
时限要求：3年内（一般不超过3年）
预期成果类型：对比金标准PSG设备，开发不少于3款不同场景下的无线设备；建成≥10万例中国人群（覆盖全年龄段及轻/中/重度OSA患者）标准化OSA数据库；并在≥20家医疗机构部署。
6． 高性能系列化零磁医疗设备研制
主要研究内容：
1）开展传感器隔振、整机设备隔振、心磁设备与车辆兼容性设计、整机设备抗震性能检测等技术研究，研发高稳定性车载式心磁成像设备。
[bookmark: OLE_LINK3]2）开展低噪声主被动磁屏蔽、无磁自动化全身检测机构设计、不同检测位置高精度配准、无磁集成及测量以及信号解耦与环境噪声分离等技术研究，研发全身极弱磁场测量设备。
3）开展高性能磁屏蔽、无磁可调节传感器支架、手臂支撑结构隔振和整机设备一体化集成及测量等技术研究，研发高性能肌肉磁场测量设备。
4）开展大动态范围磁场调控、温湿度调控、温湿度与弱磁环境及检测兼容、细胞无磁支撑及动态检测等技术研究，研发多功能细胞磁测量设备。
绩效目标：
1）研发高稳定性车载式心磁成像设备样机。通道数兼容32和64通道，传感器灵敏度≤15fT/Hz1/2(2-30Hz平均)；设备总长≤3.8m，重量≤1000kg；工作区剩磁≤15nT，工作区2~30Hz范围内的磁场时域波动峰峰值≤4pT，工作区天地平均磁屏蔽系数≥25000（@2~30 Hz）；满足医疗指标的III组设备的振动需求；系统应包含自动消磁功能、空间照明、监控、通风、语音播报等功能。
2）研发卧式全身磁成像设备原理样机。传感器灵敏度≤10fT/Hz1/2(2-30Hz平均)，通道数兼容128和192通道；设备总长≤4.5m，重量≤1300kg；系统应包含主动磁补偿、空间照明、监控、通风、语音播报、语音对讲等功能。
[bookmark: OLE_LINK20]3）研发高性能肌磁成像设备样机。传感器灵敏度≤10 fT/Hz1/2(2-30Hz平均)，通道数兼容16和32通道，传感器位置可调；整机尺寸不大于：长*宽*高=1000*500*1200mm；总重量≤120千克；工作区剩磁≤10nT，2~30Hz范围内的磁场时域波动峰峰值≤4pT，径向磁屏蔽系数≥50000（@1 Hz）；增加隔振方案，探头固定与手臂支架分离；包含16/32路肌磁数据采集软件。
    4）研发多功能细胞磁测量设备样机。具有动态培养，磁场范围可调、温湿度可调等功能；设备尺寸≤0.5*1*1m，重量≤200kg；无磁动态培养振幅≥Ф26mm&10-350rpm；磁场调控范围：10nT~0.1mT；温度调节范围：0~50℃，±0.5℃；湿度调节范围：10~90%RH（±1%RH）；传感器灵敏度≤10fT/Hz1/2(2-30Hz平均)，通道数：≥3，传感器位置可调。
5）形成知识产权不少于5件，其中发明专利不少于2件。
建议项目研发投入总额：400万元
时限要求：2年内
预期成果类型：符合绩效要求的产品样机4台（套）以及相应的知识产权。
 (
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7． 高灵敏微型化多轴原子磁强计研制技术
主要研究内容：
[bookmark: OLE_LINK13][bookmark: OLE_LINK11]1）旋转磁场调制与多轴弱磁信号解调技术：通过精密操控多轴旋转磁场对原子自旋系综进行动态调制，结合同步解调技术，从复杂背景噪声中实时提取三轴弱磁信号，显著提升信噪比与灵敏度。研究内容包括旋转磁场生成机制优化、调制参数匹配设计及动态解调参数的实时性改进。
2）轴间耦合主动抑制与误差补偿技术：针对多轴测量中的交叉耦合问题，建立轴间耦合模型，量化轴间耦合的动态特性，提出高精度原位主动磁场补偿方法，抑制剩余磁场对轴间耦合影响；研究光频移虚拟磁场补偿技术，抑制光频移效应；研究耦合抑制算法，实现耦合的实时识别与抑制，从物理机制与信号处理源头实现三轴解耦，提升三轴测量的准确性。
3）多轴原子磁强计探头无磁微集成技术：从材料筛选（低磁化率/磁滞材料）、工艺开发（无磁微加热器、气室封装、光学调整架）到集成优化（低应力胶粘、局部退火），构建全流程无磁微集成体系，解决探头小型化过程中的磁致噪声与应力干扰问题，实现探头的高可靠小批量化制备。
绩效目标：
1、研发出高灵敏微型化多轴原子磁强计技术，核心技术参数达到如下要求：
（1）双轴灵敏度＜15fT/Hz1/2(3~100Hz)；
（2）三轴灵敏度＜20fT/Hz1/2 (3~100Hz)
2、获得国家发明专利2项。
建议项目研发投入总额：200万元
时限要求：2年
预期成果类型：获得出高灵敏微型化多轴原子磁强计技术，获得国家发明专利，达到国内先进水平。

8． 多光谱内窥镜成像系统
主要研究内容：
1）多光谱光源及采集模组设计。开发一体化光学模组，采用基于 LED 阵列的主动多光谱照明方案，覆盖 405–900 nm 波段，不少于8条特征谱段。开发基于棱镜分光方案的多光谱和白光成像小型镜头模组，实现同时采集多光谱和白光视频图像。
2）高速数据采集与同步驱动。开发LED多光谱照明系统、传感器之间的同步触发与帧序列管理，保证多光谱曝光成像的准确和稳定性。
3）多参数定量和融合算法。针对血红蛋白氧合/脱氧特征波段，构建算法模型，提取StO2、NIR灌注等指标；开发多光谱图像和白光图像的融合算法，提高系统的易用性。
4）系统集成与校准。构建体外模型以在体外与动物模型中进行光谱、参数标定与验证，评估RMSE、MAE等性能指标，并依据反馈调整硬件与算法。
绩效目标：
1）完成多光谱内窥镜成像系统，核心技术参数达到如下要求：
传感器个数：2；光谱段：500-1000nm；视频分辨率：1920x1080；支持指标：氧饱和度、组织水分指数、灌注指数、氧血红蛋白指数；帧率：30fps。
2）获得国家发明专利2项。
建议项目研发投入总额：200万元
时限要求：2年
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