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计算机视觉领域重点研究专题项目指南
一、高自然度高相似度虚拟化身生成与动作捕捉驱动技术
概述：随着移动互联网应用的逐步发展，通过基于移动终端相机的高精度人体捕捉技术，实现虚拟化身的高自然度驱动，将成为虚拟现实、增强现实、人机交互等应用的核心技术之一。针对人脸和人体等对象的虚拟化身生成、运动动作捕捉和虚拟化身的实时驱动，具有重要研究价值和广泛应用前景。
总体目标：基于移动终端单个彩色或深度相机，研究高相似度虚拟化身生成，并针对人脸和人体等动态对象，实现高精度运动动作捕捉，完成高自然度的虚拟化身实时驱动，为虚拟现实、增强现实等创新应用提供技术支撑。
研究内容：
1.基于单个彩色或深度相机的虚拟化身生成技术；
2.单相机高精度人体运动动作捕捉技术；
3.高自然度虚拟形象驱动技术。
二、基于深度学习的大型室内场景三维地图构建和视觉定位技术研究
概述：随着互联网和人工智能技术的发展，深度学习在视觉定位中的应用日趋广泛。深度学习与三维重建、场景理解、定位技术等视觉领域核心技术的结合，可突破视觉领域原有的性能极限，对智慧城市的构建具有重要意义。
总体目标：利用深度学习技术，完成室内场景的三维地图重建，并基于三维地图实现室内定位，在具体场景中进一步实现语义理解，为室内导航和AR互动提供技术支撑。
研究内容：
1.大型室内场景三维地图构建；
2.鲁棒快速视觉定位技术研究；
3.室内动态人体物体及互动关系理解。
三、基于多领域信息的人员地点车辆大数据关联分析
概述：当前深度学习技术在人脸识别、行人重识别、车辆重识别、车牌识别等计算机视觉领域已经获得广泛应用，实现了单一信息对单一目标的检索、归档。结合多种跨领域信息的大数据关联分析挖掘，对于未来实现全方位的人员车辆检索、定位、跟踪、归档、预测等具有重要的意义。
总体目标：针对人脸、人体、车辆、地点等实体，结合GPS、高精度地图、WIFI嗅探等地理辅助信息，在大数据中挖掘不同实体之间的关系，进行关联分析，包括人员地点关联，人员车辆关联，同行人员关联，车辆地点关联等。
研究内容：
1.基于图像的人脸人体关联识别、人体车辆关联识别等技术；
2.基于多种图像特征的人脸、人体、车辆的实时检索、归档等技术；
3.基于多种图像特征和多种地理辅助信息的常用位置分析、同行分析、流量统计等大数据分析技术。
四、基于人工智能的心脑血管介入手术辅助技术研究
概述：人工智能在医学领域，尤其是影像及病理诊断领域得到了广泛应用，但对于治疗方案的制定、手术规划、术中导航等还缺少符合临床工作流程的人工智能辅助解决方案。将人工智能在医学中的应用从辅助诊断向辅助治疗决策推进，提高治疗安全性和有效性，对于智能诊疗具有重要意义。
总体目标：建立基于医学影像大数据的医疗规划评价体系，实现针对性的介入手术规划、术中辅助导航，为术式、器械、路径等个体化选择提供科学依据，最小化患者的创伤及风险，优化治疗效果，为人工智能技术在心脑血管疾病临床应用提供技术支撑。
研究内容：
1.基于人工智能的复杂心脑血管三维形态高精度全自动分割重建技术及三维形态学参数自动量化分析技术；
2.基于人工智能的心脑血管介入手术个体化治疗方案规划技术；
3.基于术前三维模型与术中影像实时配准与融合技术的介入手术辅助导航；
4.心脑血管介入规划导航技术的初步验证和评价。
计算机视觉领域前沿项目指南
1.稀疏样本下人体异常动作视觉感知理论和方法
2.面向AI云的高性能存储关键技术研究
3.多模态医学数据分析及生成自然语言诊断报告的理论和方法


无线通信领域重点研究专题项目指南
一、面向工业互联应用的5G网络关键技术研究
概述：运营商及移动通信产业链在5G时代面临着为垂直行业提供服务的机遇和挑战。为了支持以低时延、高可靠为目标的工业互联网场景，需要对5G端到端网络开展研究，以进一步增强移动通信网络性能。
总体目标：面向工业互联网场景中工厂自动化应用提出的超高可靠性(1e-6)、超低空口时延(0.5-1ms)、超低端到端时延（10-20ms）以及数据本地安全隔离的需求，对现有5G网络从核心网组网、物理层接入技术和高层接入技术开展研究，并通过仿真或者搭建测试平台对主要指标进行验证，为实现5G网络应用于工业互联网等垂直行业提供理论指导和技术支撑。
研究内容：
1.支持数据安全隔离的5G本地网络架构；
2.面向低时延高可靠的5G物理层无线接入技术；
3.面向低时延高可靠的5G高层无线接入技术。
[bookmark: OLE_LINK3][bookmark: OLE_LINK4]二、基于5G O-RAN架构的大规模分布式多天线协作理论与关键技术研究
概述：针对多样化、大动态范围、非均匀分布的业务需求给5G网络带来的挑战，结合O-RAN的硬件白盒化、接口开放化等特性，开展基于5G O-RAN架构的大规模分布式多天线协作理论与关键技术研究，实现集灵活性、适配性、流动性与智能性于一体的高效5G网络。
总体目标：面向未来具有模块化、分布式特点的5G O-RAN网络架构，为实现网络的更高容量（30Gbps），针对5G模块化分布式网络架构的开放协作组网理论、大规模多天线动态协作技术以及结合网络态势智能感知的多维无线资源管理技术等开展深入研究，并通过仿真或者搭建测试平台对主要指标进行验证，为实现5G模块化分布式网络的开放灵活布网和大规模分布式多天线动态协作的高容量网络提供理论依据和技术支撑。
研究内容：
1.支持开放灵活重构的高容量5G模块化分布式网络协作理论；
2.面向5G模块化分布式组网的大规模分布式多天线动态协作技术；
3.基于网络态势智能感知的多维无线资源管理技术。
三、5G无线网络智能化资源管理控制关键技术研究
概述：为应对5G系统核心技术的复杂性和网络部署的灵活性给无线网络资源管控带来的挑战，结合O-RAN的集中化云处理特性，开展基于实时智能学习的5G网络无线资源管理控制关键技术研究，突破5G网络运营、管理、控制智能技术中的挑战性难题。
总体目标：深入分析超密集网络、层次化网络等5G关键技术引发的复杂干扰问题，以及传统无线网络资源管控技术的不足，结合云处理架构和智能学习,针对无线资源复用干扰的精确识别、小区群集中式无线资源分配与干扰管理、移动性管理与负载均衡等5G无线网络的核心资源管控功能开展智能化关键技术的研究，并通过仿真或者搭建测试平台对主要指标进行验证，为实现5G网络资源管理与控制的智能化和自动化提供关键技术支撑。
研究内容：
1.基于5G干扰模型的无线干扰智能化精确识别技术；
2.结合无线性能预测的5G小区群无线资源智能分配技术；
3.支持复杂网络部署的智能化移动性管理与负载均衡技术。
无线通信领域前沿项目指南
1.面向高效能数据采集场景的无人机基站关键技术研究
2.基于信息时效性的智能边缘网络理论与关键技术研究

疫苗和流行病学领域重点研究专题项目指南
一、冷适应流感病毒株的制备与评价
概述：接种疫苗是预防流感病毒感染最有效的手段。与自然感染途径相似，冷适应流感减毒疫苗能够激发粘膜免疫，具有易于大规模生产与接种、保护效果广泛等优点。目前我国已有该疫苗，即将获得批准，但尚无效价测定标准品，且生产毒种每年均需从国外引进，在大流行流感发生时将受制于人，危及我国公共卫生安全。
总体目标：初步建立我国自主的毒种制备与质量评价方法，探索解决我国流感疫苗尤其是大流行流感疫苗种子毒株来源，为快速应对流感大流行做好技术储备。
研究内容：
1.生物学性状稳定的冷适应流感病毒株制备；
2.冷适应流感病毒株的评价方法。
二、风疹、水痘高纯度抗原及高效价抗血清制备研究
概述：在毒种鉴别、外源因子检查中，减毒活疫苗的抗血清是不可或缺的材料，特别是近年来快速发展的联合疫苗研发中，因缺少高效价抗血清，影响了对病毒各成分的准确测定，进而影响疫苗研发、检定。目前缺乏通用的高效价抗血清的制备方法及相关标准化研究方案，制约着我国减毒活疫苗及联合疫苗的研发。
总体目标：以风疹、水痘等病毒为研究对象，建立减毒活疫苗高效价抗血清制备通用方法及完整的评价方法，为我国减毒活疫苗联合疫苗研发和应用提供技术支撑。
研究内容：
1.高纯度且具有免疫原性的全病毒或重组抗原制备方法；
2.高中和效价的抗血清制备方法。
三、手足口病流行病学和疫苗保护效果评价研究
概述：EV71疫苗在中国上市应用三年，近年来手足口病流行规律发生了一定变化，疫苗的应用是否带来了病原替代尚需进一步研究。随着多价手足口病疫苗的应用需求的增加，开展基于流行病学和大数据分析等的疾病负担、疫苗效果和免疫策略研究，具有重要的现实意义。
总体目标：摸清EV71疫苗大规模应用后手足口病流行情况的发展、变化、病毒替代等流行特征；开展疾病负担研究、免疫效果等关键技术研究，为新型多价手足口病疫苗的研发及免疫策略制定提供技术支撑。
研究内容：
1.EV71疫苗应用前后手足口病轻症、重症、死亡主要流行病原变化特征及疾病负担研究；
2.人群应用EV71疫苗后保护效果的适宜评价方法；
3. 基于模型研究的多价手足口病疫苗的保护效果评价。
四、人源肠道病毒A家族重要病原体全病毒颗粒结构和免疫原性研究
概述：肠道病毒A家族属于小RNA病毒科，可导致手足口病和疱疹性咽峡炎等疾病。在自然环境下，家族成员基因组可发生同源重配，报道提示该家族的柯萨奇病毒CVA6、CVA7、CVA10、CVA14等可与EV71和CVA16共同引起手足口病。EV71疫苗能保护由EV71引起的手足口病，但不能交叉保护其它肠道病毒引起的感染，且肠道病毒A家族成员的流行谱也在逐渐改变，因此研发广谱性手足口病疫苗具有重要现实意义。
总体目标：解析肠道病毒A家族CVA6、CVA10等代表性病毒的天然空心颗粒、成熟颗粒和病毒样颗粒三维结构，评价免疫原性，为新型广谱手足口疫苗的研发提供技术支撑。
研究内容：
1. CVA6、CVA10等实心、空心颗粒及病毒样颗粒三维结构解析；
2. CVA6、CVA10等实心、空心颗粒及病毒样颗粒的免疫原性比较分析。
疫苗和流行病学领域前沿项目指南
1.百日咳毒素和百日咳黏附素高产菌株构建方法研究
2.培养基成分对微载体悬浮培养Vero细胞增殖影响的机制研究
3.疫苗可预防的细菌性呼吸道传染病（肺炎球菌病、百日咳等）病原学及疾病负担研究

[bookmark: _GoBack]
智慧骨科领域重点研究专题项目指南
一、机器人辅助骨盆骨折复位手术关键技术研究
概述：骨盆骨折是骨科领域最严重的创伤之一，有较高的致残率和致死率。骨科手术机器人的出现，使骨科医生得以更精准地完成微创手术，降低出血量，缩短恢复时间，是未来骨盆骨折微创治疗的发展方向。现有骨科手术机器人在骨折复位方面缺乏有效的辅助手段，骨盆骨折复位仍严重依赖医生经验。针对机器人辅助骨盆骨折复位自动规划中的基础科学问题和关键技术开展研究，对于机器人辅助骨盆微创治疗应用推广具有重要意义。
总体目标：针对骨盆骨折微创复位手术，深入研究临床经验的参数化表达方法、三维环境下的自动复位算法、在体环境下机器人辅助复位路径算法，并开展该方法的临床可行性评价，实现智能化的骨盆骨折复位手术规划与机器人智能辅助，为机器人辅助骨盆微创治的临床应用提供技术支撑。
研究内容：
1.基于损伤机制的骨盆骨折复位参数化表达方法；
2.基于解剖形态约束的自动复位算法；
3.基于生物力学约束的复位路径规划算法；
4.机器人辅助骨盆骨折复位方法的临床可行性评价。
    二、骨科机器人辅助脊柱内固定螺钉手术智能规划技术研究
概述：脊柱疾病常见多发，脊柱内固定螺钉置入术是重要治疗手段。骨科手术机器人可精准、微创置入螺钉，是脊柱外科治疗的重要发展方向。但现有机器人手术规划的智能化程度严重不足。针对脊柱内固定螺钉置入术，突破骨科手术机器人在术前影像与术中CBCT图像融合、脊柱螺钉通道设计、机器人路径智能优化等方面的障碍，提高机器人手术规划精度和规划效率，降低机器人使用难度，将对骨科手术机器人向基层医院推广具有重要意义。
总体目标：针对骨科机器人辅助脊柱内固定螺钉手术，深入研究术前影像与术中CBCT图像融合、螺钉自动规划方法，并开展机器人辅助脊柱手术临床评价研究，为提高骨科机器人辅助脊柱手术智能化水平、促进骨科机器人应用推广提供技术支撑。
研究内容：
1.术前影像与术中CBCT图像融合技术；
2.基于三维医学影像的脊柱内固定螺钉通道自动规划；
3.骨科机器人路径智能优化方法；
4.骨科机器人辅助脊柱内固定螺钉手术智能规划技术可行性评价。
三、骨科手术机器人辅助脊柱畸形矫正手术关键技术研究
概述：脊柱畸形矫正手术难度高、风险大，对于临床医生的要求高。骨科手术机器人辅助医生实现精准、微创手术，得到临床普遍认可。但由于畸形导致解剖结构变形、个体差异大，如何准确、安全地完成脊柱畸形矫正手术是临床的难点问题。因此用骨科手术机器人技术解决脊柱畸形矫正中相关的问题具有重要的临床价值和意义。
总体目标：针对脊柱畸形矫正手术，开展个性化手术方案规划与智能仿真、机器人构型设计与优化、图像实时配准等关键技术研究，为骨科手术机器人应用于脊柱畸形矫正手术，提高脊柱畸形矫正手术精准度、降低手术风险提供技术支撑。
研究内容：
1.脊柱畸形矫正手术个性化规划方法；
2.术前影像与术中影像的实时配准技术；
3.面向脊柱畸形矫正手术的机器人构型设计与优化。
[bookmark: _Hlk15216513]四、骨科术区三维感知与融合投影关键技术研究
概述：目前骨科手术机器人还存在术区三维空间环境感知能力差、人机协同性能低等问题。研究骨科术区的高精度实时三维感知技术、三维影像数据与真实手术场景的信息共融技术，对于进一步提升骨科机器人的临床环境适应性和安全性具有重要意义。
总体目标：深入研究术区三维感知与融合投影技术，实现利用三维结构光扫描成像及融合投影技术，为骨科手术机器人实现术中高精度非接触配准、术区环境实时建模、真实感显示等提供技术支撑。
研究内容：
1.适应于骨科手术场景的结构光扫描与术区环境实时建模技术；
2.基于结构光逆投影的增强现实交互与骨科机器人安全路径规划方法；
3.骨科术区三维感知与融合投影技术验证。
智慧骨科领域前沿项目指南
1.骨科机器人临床协同机制及构型研究
2.机器人骨切削、畸形矫正等技术及其安全操控机制研究
3.人工智能、3D打印与骨科机器人融合技术研究
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