


院长致辞
A Message from the President

2018 年是改革开放四十周年。伴着改革开放的春风，中国科

学院深圳先进技术研究院（简称“先进院”）已走过十二载春秋。

先进院致力于建设国际一流工研院，通过创新人力资源体系，搭建

科研、教育、产业、资本“四位一体”的微型创新生态系统，营造

一流的国际化创新环境，吸引并培养一流人才，不断做出战略性、

基础性、前瞻性的重大创新贡献。先进院经过十二年的快速成长，

聚 焦  IBT 领 域 （ 信 息 技 术 (IT)和 生 物 科 技 (BT)） ， 逐 步 由 工 程

(Engineering)到技术(Technology) 向科学(Science)发展，在生

物医学工程、脑科学、合成生物学、生物医药、先进电子材料、机

器人、人工智能、先进计算、新能源等领域已产生一批在学术领域

有影响，在产业中推动技术革新的原创性成果。2018 年是先进院

跨越发展的一年，承担深圳市多项重大基础设施、基础研究机构建

设任务，依托先进院筹办中国科学院深圳理工大学。先进院将坚持

科教融合、交叉集成的特色，坚持学术引领服务产业，以创新无极

限的热情，推动粤港澳大湾区建设发展，为建设科技强国贡献力

量！感谢全体先进院人的努力，感谢合作伙伴，感谢给与先进院信

任、关心和支持的各国各界友人！
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医工所生物医学光学与分子影像研究室宋亮研究团队研制出可进行 360° 全视场成像的光声/超声双模内

窥镜，完全兼容现有临床消化内镜的活检通道，并可同时活体无创获取消化道壁血管（光声图像）和消化道

壁组织结构（超声图像）的三维信息。光声/超声双模内窥成像技术在不需要外源对比剂的条件下，即可获取

肿瘤周边滋养血管的形态与代谢等功能信息，并同时获取消化道管壁的形态变化。该技术的出现，是对现有

临床诊断技术的重要补充，有望为提高早癌诊断的准确性提供重要帮助。

Zhu YJ, Liu YY, Ying L, Peng X, Wang YXJ, Liu X, Liang D. SCOPE: signal compensation for low-rank plus sparse 

matrix decomposition for fast parameter mapping. Physics in Medicine & Biology, 2018, 63: 185009. IF=2.665

大鼠直肠的活体成像结果：（a）三维光声成像；（b）超声成像；（c）光声与超声融合成像；（d-f）对

（a-c）图像进行展开；（g）对（d）图的信号最大值投影；（h-m）分别代表 A 和 B 处的光声/超声/融合剖面图

医工所医学人工智能研究中心梁栋研究团队在 5.0T 超导磁共振的快速成像及射频系统方面取得进展：（1 结

合 Wave-CAIPI 技术和 bSSFP 成像，实现了超高场下三维各项同性亚毫米分辨率的脑部快速扫描；（2）确定了头

颈线圈方案，发射线圈实现了仿真，研制了接收线圈原理验证样机并在 3.0T 磁共振成像系统上进行了成像验证。

）

7.0T 场强，9 倍加速，分辨率: 0.8 mm×0.8 mm×0.8 mm

Li Y, Lin RQ, Liu CB, Chen JH, Liu HD, Zheng RQ, Gong XJ, Song L. In vivo photoacoustic/ultrasonic dual-modality 

endoscopy with a miniaturized full field-of-view catheter. Journal of Biophotonics, 2018, 11(10), 2018: 

e201800034. IF=3.768（Inside Cover Paper)

Omisore OM, Han SP, Ren LX, Elazab A, Hui L, Abdelhamid T, 

Azeez NA, Wang L. Deeply-learnt damped least-squares (DL-

DLS) method for inverse kinematics of snake-likerobots. Neural 

Networks, 2018, 107 : 34-47. IF=7.197

医工所医疗机器人与微创手术器械研究中心王磊研究团队

提出了一种基于深度神经网络的阻尼最小二乘法算法，用于求

解蛇形机器人的逆运动学。采用阻尼最小二乘法计算机器人雅

克比矩阵模型中关节矢量变化的误差，并通过迭代获得机器人

目标位置所适合的关节矢量。为避免奇异点，构建了深度神经

网络模型并用于预测蛇形机器人工作空间中任意目标点所需的

最优阻尼系数。仿真和实验均表明，该方法可高效实现对腔道

手术机器人运动的准确感知和快速控制，对于高冗余度关节型

手术机器人的运动感知和控制具有重要意义。

蛇形机器人实验验证

传统的康复训练中，康复医师一对一地对患者进行人工辅助训练，但由于医师人员严重匮乏，使得该训练

方式效率低，且该康复训练较为枯燥，患者康复训练意愿不高，而虚拟现实 VR 技术提供了一种成本低廉且有

效的康复训练方案。 研发了一套面向脑卒中上肢康复的虚实

融合训练系统，用来训练患者的运动功能康复，包括上肢水平移动、上肢上抬、上肢下拉、肘关节屈伸、上肢

水平外展内收功能、认知记忆等，并对左右手场景进行了区分，以适用不同侧的偏瘫患者的训练。在训练过程

中，能够通过肌肉电刺激技术给予患者反馈，增强虚拟训练效果。目前已在深圳南山医院、深圳中医院临床测

试评估。

医工所医学图像与数字手术研究室吴剑煌研究团队

虚拟脑卒中训练系统

Photoacoustic/Ultrasonic Dual-Modality Endoscopy

消化道内光声/超声双模内窥镜
5.0T Magnetic Resonance Imaging

5.0T 超导磁共振核心部件及系统开发

Deeply-Learnt Damped Least-Squares Method for Inverse Kinematics of Snake-Like Robots

一种基于深度神经网络求解蛇形机器人逆运动学问题的算法

Virtual Reality-Based Interactive Rehabilitation Training System

虚实融合的脑卒中上肢康复训练系统

科研进展
Scientific Research Progress ANNUAL REPORT

2018 年报
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数字所高性能数据挖掘重点实验室曲强研究团队提出了时空区块链及其数据的高效处理方法。首先，考虑一

个时空区块链，负责记录事务的时间和位置属性。数据存储和完整性通过引入加密签名的树数据结构（Merkle 

KD-tree 的变体）来维护。其次，对于时态属性，该

文考虑比特币这种近似均匀的块生成方法，在不引入

时态索引的情况下，通过块-DAG 数据结构处理时态

查询。最后，使用 Merkle-Patricia-Trie 对当前位置

验证。同时，该团队还提出了一种随机图模型来生成

抽象对等网络的块 DAG 拓扑。综合评价表明，该方

法具有适用性和有效性。

























副院长   赵国强副院长   李 冰    
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