附件1    技术研发类项目研究内容和研究目标

一、预研类项目
（一）项目名称：工业质检“大脑”公共服务平台创新理论研究
主要内容：针对典型工业质检应用场景，探索基于机器视觉算法的高精度质量检测技术，综合应用大数据和人工智能算法，构建工业质检“大脑”公共服务平台。研究缺陷样本数据集的自动化生成和扩增技术，构建基于云端的缺陷数据标注流程和机器学习模型的在线增量训练流程，实现质量检测模型的云边一体化部署和实时数据监测，完成相关演示应用。
预计目标：项目预期目标完成以下几个方面：

面向工业质检“大脑”的公共服务平台构建，研究相关技术架构和核心算法，形成相关创新理论；

构建工业质检“大脑”公共服务平台系统原型，完成缺陷样本集的自动化扩增、产品缺陷样本标注、数据模型的在线增量训练、及检测过程的实时数据监测等功能；

针对一种典型应用场景，完成相关演示应用，其中缺陷检测精确度（TP/(TP+FP)）不低于80%时，召回率（TP/(TP+FN)）不低于95%；
完成1篇高质量论文，形成不低于2件核心发明专利。

（二）项目名称：抗密钥泄露的分布式数据安全存储方法研究
主要内容：针对空天地一体化通信、云计算等应用中数据安全与隐私需求，研究抗密钥泄露的分布式数据安全存储方法，解决传统加密方法中由于密钥泄露导致的数据机密性破坏问题。项目拟研究无可信中心的可穿刺加密技术，允许用户自己生成密钥，并能对密钥进行灵活穿刺，防止密钥泄露导致的加密措施失效；拟研究基于公钥的可更新加密技术，实现密文的动态更新，以撤销泄露密钥的解密权限。项目从事先预防和事后处置两方面采取措施，保护分布式数据存储安全。
预计目标：项目预期完成以下目标：

1.研发一套无信任中心的可穿刺加密算法，支持至少2种具体加密方案，支持正向及反向2种穿刺功能，实现用户对密钥的灵活控制；
2.研发一套基于公钥的可更新加密算法，支持至少2种具体的公钥加密方案，支持至少1种对数据的混合加密方法；
3.形成一套抗密钥泄露的分布式数据安全存储模型及形式化安全定义，完成模型的概念设计及安全性验证；
4.发表SCI论文至少2篇，申请发明专利至少1项。
（三）项目名称：基于区块链的通航飞行计划数据管控技术研究

主要内容：通用航空飞行计划是通航飞行运行与服务的基础和关键信息。为保障其安全可靠性，拟利用区块链技术的“防篡改”和“可追溯”特性，开展基于区块链的通航飞行计划数据管控技术研究，具体包括：

1.调研现有区块链典型应用平台特性，针对通航飞行运行与服务的公网开放性和业务需求，设计基于区块链的通航飞行计划数据管控系统架构；

2.设计系统中节点的认证机制，保证系统安全性的同时，实现中发布飞行计划等信息的数据溯源与追责；

3.设计飞行计划数据共享方法，包括收集信息阶段的来源可信认证；对譬如起飞时间、航线、通信数据等信息进行安全存储，存储信息不可篡改；针对系统接收的数据查询指令进行管控与授权，保证数据可审计的同时，保护数据隐私；

4.搭建基于区块链的通航飞行计划数据管控原型验证系统。
预计目标：

1、在理论研究方面：

(1) 构建基于区块链技术的通航飞行计划数据管控系统架构；

(2) 设计系统中节点的认证机制，实现节点操作与数据发布来源可追责；

(3) 设计基于区块链的飞行计划数据共享方法，包括数据来源认证、数据存储、数据查询，保障数据的隐私性与可审计性。

2、在学术成果方面：

(1) 发表一区/二区期论文2篇。

(2) 申请发明专利2项。

（四）项目名称：基于寒武纪智能处理器的多模智能计算系统

主要内容：基于寒武纪智能处理器在深度神经网络加速、模型与数据并行计算、AI模型离线部署等方面的性能优势，拟研制基于寒武纪智能处理器的多模智能计算系统。具体研究内容包括：

1.多模智能计算系统的总体架构设计；

2.多模智能计算系统的高速数据互联设计；

3.基于多模智能计算系统开展目标检测类智能算法的评估与移植；

4.多模智能计算系统的原理样机研制；

5.多模智能计算系统的功能集成演示。
预计目标：研制的基于寒武纪智能处理器的多模智能计算系统能够实现对目标检测类神经网络算法的智能加速，不仅能够快速准确地检出目标，而且性能功耗比达到最优效果。具体技术指标包括：

1.AI计算网络模型参数支持半精度浮点计算，计算能力不低于16TFLOPS；

2.支持Python3.7.1编译语言以及相关库函数；

3.支持算法框架：CAFFE1、Tensorflow1.10、Pytorch1.0；

4.采用千兆网口作为高速数据通信通道；

5.开展不少于3类公版AI模型的评测演示；

6.发表论文不少于2篇，且杭州创新研究院为一作单位或共同通信作者单位。

（五）项目名称：区块链链上治理关键技术研究

主要内容：区块链代码库的不定期更新需要治理系统来协调各种参与者之间的利益冲突，并使各参与者的动机与区块链系统的良性发展保持一致。目前广泛认可的两种类型的区块链治理模式：链外治理和链上治理，各有利弊。链外治理可以快速执行，但会造成硬分叉；链上治理可以绑定代码更改，但风险大。针对区块链升级维护等治理问题，研究区块链治理关键技术，构造包含奖励机制和协调机制的创建、修改、更新系统规则的决策过程和区块链治理模型。
预计目标：基于目前的区块链链上治理机制，研究区块链治理关键技术，提出参与区块链改进，合约开发，系统运维等贡献的智能激励机制，构造新型区块链治理模型。

该模型能够有效防止因为区块链升级造成的分叉，针对利用区块链本身逻辑漏洞进行的攻击，用合约代码逻辑漏洞、整数溢出、内存泄漏等对区块链进行攻击的自我修复机制。

通过链上治理协议规则和激励机制两种治理模式，完成区块链治理生态系统中修复错误和漏洞、升级底层技术、修复攻击造成的损害这三个服务目标。
完成技术报告1份，课题论文1篇。
（六）项目名称：无约束相机运动下的实时室内场景三维重建

主要内容：三维重建技术是计算机视觉以及图形图像处理领域重要的研究方向,其在AR/MR、机器人自主导航、工业自动化、医疗等方面有着广泛的应用前景。然而，如何在无约束相机运动下，实现实时室内场景三维重建，在获取场景信息的同时重建出已扫描区域的三维模型仍然是一个有挑战的研究课题。相机在实际应用中的无约束运动将导致传统重建方法的失败。课题研究如何通过多传感融合及特征变形等技术实现无约束相机运动下的稳定重建。
预计目标：

重建速度不小于12帧/秒；

重建误差小于10%；

发表高水平论文不少于1篇；

4.形成演示系统。
（七）项目名称：基于RISC-V的毫米波感知处理芯片原型验证

（项目来源：浙江省智能传感材料与芯片集成技术重点实验室）

主要内容：RISC-V是开放的处理器指令架构（ISA）。我国一直苦于主流ISA包括x86和ARM受制于国外商业公司，无法形成国产自主的主流处理器产业体系。从2016年开始，基于RISC-V的体系结构与嵌入式应用研究受到国内科研机构的广泛重视。开放RISC-V架构将给中国芯片产业的发展带来巨大的战略机遇与挑战。毫米波感知技术在自动驾驶、智慧交通等领域有着重要应用，在小型化、低成本、芯片国产化等方面存在项目需求。针对此问题，开展基于开源指令集 RSIC-V的毫米波感知SOC芯片架构相关技术预研。 
预计目标：实现基于RISC-V指令集架构毫米波感知处理芯片原型验证，包括：

1.数字前端处理模块设计（CIC滤波、降采样滤波、抽样滤波等），支持不少于10倍降采样率；

2.毫米波感知FFT、矩阵求逆、SVD分解、CFAR、CLEAN分解等核心算法IP化设计，支持不少于1024点FFT运算、矩阵维数不少于12x12、CFAR不少于2维；

3.常用总线和接口控制（PMW、GPIO、UART、QSPI、OTP、CAN、百兆网等）；

4.上述所有设计基于FPGA进行原型验证；

5.以杭研院为第一单位发表高水平论文≥2篇；

6.提交技术开发报告1份，相关源代码1套。

（八）项目名称：基于深度学习的实时超分辨微波成像方法研究

（项目来源：浙江省智能传感材料与芯片集成技术重点实验室）

主要内容：超分辨率微波毫米波成像技术在工业无损检测、安检成像、医疗成像、地质勘探、隔墙成像以及军民融合领域等方面具有广泛应用前景。本项目瞄准微波成像算法在提升成像效率与提高反演准确度之间的挑战，为新体制下微波超分辨实时成像建立一套全新的反演理论和方法，理论成果可应用到航空遥感、机场安检等领域。主要研究内容包括：

1.利用深度学习网络来加快电磁超分辨成像的速度。

2.建立稀疏阵列或者有限口径下的电磁散射与逆散射新模型，研究混合机制下（传统方法与基于深度学习方法）的电磁成像方法。

3.研究基于深度学习方法的物理可解释性，提升成像方法的泛化能力以及适用广度。
预计目标：

1.建立基于对抗生成网络GAN的电磁散射正向问题模型，完成所述模型的成像算法与代码；

2.建立一套基于深度学习的微波超分辨成像的方法理论，实现快速实时、精准成像；

3.构建基于 Cycle-GAN 深度神经网络混合式、完备的反演系统，形成详细的理论、仿真与实验测试报告，为相关的工程应用提供理论支撑和技术基础；

4.在国际期刊发表一区/二区期刊论文3 篇，其中2篇发表在IEEE TRANS期刊。

5.申请受理2项以上的发明专利。

（九）项目名称：脑部组织磁-电耦合特性检测机理与试验研究

（项目来源：浙江省智能传感材料与芯片集成技术重点实验室）

主要内容：在现代临床医疗领域中，脑组织磁特性与电特性已被用于脑肿瘤等重疾病症监测与治疗。然而，二者之间的耦合关系仍然未能得到有效解释，亟需构建理论模型及开展相应的试验研究。主要内容包括：①综合考虑脑组织特定复合场与脑电特性-脑磁特性耦合关系，构建脑组织磁-电耦合模型，研究脑组织磁-电特性形成理论；②开展脑部组织物理/生理参数等对脑电-脑磁特征影响规律的试验研究，获取脑电-脑磁耦合信号量化表征机理、关键参数。
预计目标：本项目预计构建脑部组织磁-电耦合特性检测机理与量化表征关系，进而探索一种基于脑部组织电磁耦合特性的脑部状态监测方法，并用于临床医疗。预期研究成果如下：

1.构建特定环境下脑组织磁-电耦合模型，电场范围0.1mA-100mA，磁场范围0.01T-0.1T。通过仿真模拟分析，获取脑部组织脑电-脑磁耦合特性，形成理论计算与仿真分析方法及结果；

2.搭建一套完整的脑部组织脑电-脑磁检测系统，进行综合性能试验测试与分析，实现生物电阻抗Z、电阻抗角θ、特征频率fc、磁场强度T等多特征参数量化测量，电流分辨率0.1mA，磁场分辨率0.1nT，形成试验研究成果报告、设计方法及耦合特性分析结果；

3.总结、提取创新性研究成果，在国内外高水平期刊发表学术论文4篇及以上。

（十）项目名称：基于红外图像的水含量估计关键技术研究

（项目来源：浙江省智能传感材料与芯片集成技术重点实验室）

主要内容：目前的含水量估计多采用人工采样化验的工作流程和模式，耗时较长，且人工成本较高。研究基于红外传感的实时在线非接触式含水量估计方法，对目标物进行非接触式采集、分析，从而达到对其水分值进行快速准确测量的目的。预计目标：研发基于红外数据的水分含量算法，达到非接触测量水分值的研究目标。
测试仪的水分测试的指标误差不高于人工测试指标的10%；

对昏暗或光线不足的场景下，其水分测试指标不受影响；
在2m有效范围内，能够正常测试水分指标；
发表高水平论文至少1篇。
二、技术攻关类项目

（一）项目名称：基于6D物体位姿估计的机器人抓取应用

主要内容：针对工业零件及日常物品乱序分拣等应用场景，研究基于深度学习的6D物体位姿估计技术，解决机器人物品抓取过程中存在的识别物体单一、检测精度低等问题。项目研发一套6D位姿估计关键算法，采用多传感器融合、多视角融合等技术，准确识别被检测物体的种类以及在三维空间的位置与姿态信息，完成一套检测精度高、抓取物体多变的机械臂乱序抓取平台，实现机器人对周围环境的智能感知与交互演示。
预计目标：项目预期目标完成以下几个方面：

1.建立一套用于6D位姿估计算法训练的数据库，包含不低于10种常用物品，数据集样本数量不低于10万张图像；

2.研发一套基于深度学习框架的6D位姿识别算法，支持多种传感器数据融合，实现对常用物品的位姿估计；

3.形成一套高精度视觉算法模型，在测试数据集上物体6D位姿检测的关键点平均误差低于2cm，网络推理速度不低于10fps；

4.开发一套具有灵敏感知能力与智慧决策能力的高鲁棒性的抓取系统和应用验证系统，物品抓取成功率不低于80%；

5.形成核心算法发明专利不低于2件。

（二）项目名称：工业机器人预测性维护系统

主要内容：本项目针对工业机器人运维效率低、成本高的问题，研究结合边缘计算的工业机器人预测性维护技术，提供科学量化的预测性维护策略。项目研发一套面向工业机器人的边缘设备，支持工业机器人本体机电时序数据的汇聚及处理，提供工业机器人实时状态监控及故障预警能力。针对故障早期征兆发现、衰退趋势、健康性指标等实际需求展开预测性维护算法理论研究，并进行实际场景算法性能验证。
预计目标：项目预期目标完成以下几个方面：

1.形成一套工业机器人预测性维护算法套件工具：开发基础算法组件不少于10个，如傅里叶变换、PCA-T2、Auto-Encoder、RNN等；搭建时序数据分析平台环境，将算法组件装配实现“无人值守”算法分析实验，满足日常算法调试需求；

2.研发一台边缘计算设备：内含数据采集软件包，能够采集2个国产厂商的工业机器人各轴电流、转速、码盘位置（注：采集频率在100Hz左右）；该设备具有时序数据预处理、工业机器人实时状态监控及故障预警能力；

3.研发工业机器人预测性维护算法一套，支持工业机器人早期故障征兆发现、综合健康指标评估，能够给出科学量化可解释的工业机器人预测性维护策略。其中故障检测率达到90%以上；在数据容许的情况下，将故障早发现时间提前1天左右。

（三）项目名称：无人机机载卫星拒止自主导航定位技术

主要内容：针对小型无人机在室内、树林等狭小复杂空间中无法获取卫星导航信号、缺少环境先验信息、机载算力低、传感器精度有限等问题，项目拟开发面向小型无人机复杂环境下应用的全自主导航系统解决方案。技术方案需要满足鲁棒性、通用性、高精度、高实时性等要求，可以支撑小型无人机在完全未知复杂环境下的高动态自主飞行，具备完整自定位、环境感知、自主导航能力，能够实现无人机自主巡航、快速避障、定点飞行、地图构建等功能。
预计目标：

1.智能感知模块系统集成，满足小型无人机搭载和计算限制，无人机大小约束在轴距30cm以内，感知、计算集成导航模块重量在500g以内 ，且具备一定的传感器拓展功能；

2.定位、导航算法能够满足深度二次开发；

3.定位、导航系统计算实时性能够满足无人机在复杂、未知、障碍物稠密、无外部反馈、无外部计算情况下，以最大速度不小于3m/s的全自主安全飞行；

4.机载感知系统能够在树林等狭小空间内自主定位，并输出可靠位置、速度、姿态信息；能够在飞行中实时构建三维稠密地图并用于避障；

5.系统持续自主飞行时间不少于无人机续航时间80%；飞行三维建图分辨率不小于15cm；机载位姿估计频率不低于10Hz。

（四）项目名称：面向5G网络垂直行业应用的漏洞分析与GJ案例研发

主要内容：当前5G网络的垂直行业应用在国内外研究与工业领域受到广泛关注并已经开展相应的讨论，然而由于垂直行业通信在安全等方面的特殊要求，现有的5G网络无法直接应用。亟需进一步分析垂直行业的通信需求特征与安全需求，基于此研究当前5G网络的能力范围以及安全漏洞，在5G网络软硬件平台上开发相应的漏洞GJ案例，利用实验验证服务特定垂直行业的5G网络的安全漏洞GJ效果，为后续应用于垂直行业的5G网络安全保障提供指导。
预计目标：

分析利用5G网络服务垂直行业的必要性和可行性，形成调研报告1份；

基于面向4G/5G移动通信网络GF实训系统设计相应的漏洞GJ案例，形成垂直行业通信典型应用场景的5G安全相关论文1篇，专利1篇；
基于面向4G/5G移动通信网络GF实训系统完成相应案例研发与测试，提供演示结果文档1份。
（五）项目名称：区块链快速共识机制研究

主要内容：区块链系统中共识机制的扩展性通常与交易确认时间和交易吞吐率指标紧密联系。虽然已有很多成熟的区块链共识机制，但其带来的节点间通信复杂度和节点计算复杂度等资源占用问题，使得目前的区块链仍旧应对不了大规模节点下的快速交易确认。针对现有区块链系统面临的共识效率问题，对共识机制进行优化与改进，研究新型的区块链快速共识机制，使得该机制能够满足大规模节点下的快速验证，提升交易处理效率。
预计目标：针对现有区块链系统面临的共识效率、安全与去中心化不可能同时满足的三角不可能问题，本项目预期研究一种新型的区块链快速共识机制，实现以下目标：

设计开放环境下的快速共识协议，以通用可组合安全理论为基础，将节点自私理性的行为特点纳入共识协议的安全考虑，结合分布式系统、密码学与博弈论理论分析协议的安全性；

以提出的快速共识机制为牵引，实现新型共识原型系统并进行实验验证；

在实验环境下，达成共识最终确认平均时间不高于2秒，测试节点数不少于1000，节点带宽100M/s；
原型系统1套，技术报告1份，论文1篇。
（六）项目名称：区块链跨链风险处理机制研究

主要内容：现有的区块链平台之间互不相通，链间的信息和价值交换存在障碍，区块链的孤岛效应正在成为大规模应用的主要瓶颈。跨链技术是打通不同区块链系统信息通道的桥梁。针对多源、异构区块链系统链间数据传输、识别、存储、操作和验证的融合应用需求，开展区块链跨链互操作与风险处理关键技术研究，包括区块链链间协同理论、跨链共识模型、威胁阻隔机制、隐私保护方法、跨域审计与监管技术等，形成较为完善的区块链跨链安全风险扩散防范机制。
预计目标：针对现实跨链场景下原生链架构不统一、用户跨链需求复杂、异构链间区块结构和共识算法差异等问题，研究新型区块链跨链风险处理机制，建立高可执行的跨链风险处理系统。

设计开放环境下跨链互操作协议，支持至少3种不同共识机制下的跨链互操作，保障互操作的原子性和状态更新的一致性；

提出原生链分叉、数据错误、安全失败等至少3种异常情况下的风险扩散防范措施，分析安全措施的有效性；
跨链风险处理原型系统1个，技术报告1份，论文1篇。
（七）项目名称：面向垃圾分类光谱成像优化及相机样机

主要内容：针对生活垃圾分类，研究能区分不同种类垃圾的光谱波段及其组合，使其能获得比一般可见光、红外相机更好的能区分相似材质垃圾的成像数据；研究实时在线光谱分析技术，实现光谱数据的即采即算即分析，完成智能化光谱分析一体化相机样机的搭建。
预计目标：

帧频大于60fps，实现实时光谱采集分析；

多光谱通道，根据需求可选择合适滤光片；

针对生活垃圾，研究能区分不同垃圾类型的波段，较一般红外光谱相机，准确率提升30%以上；
能有效区分木头、塑料、薄膜、编织袋、有色金属、衣服、鞋子、玻璃瓶、易拉罐等20余种物料，颗粒大小覆盖1厘米至20厘米；
5.提供相机API及原型样机。
（八）项目名称：带臂无人系统整机与多类末端抓取机构设计与实现

（项目来源：浙江省智能传感材料与芯片集成技术重点实验室）

主要内容：针对带臂无人系统在狭小复杂空间中灵巧抓取的问题，项目拟开发具备空中抓取能力的整机结构设计、多类典型末端抓取执行器的技术解决方案。技术方案需要满足鲁棒性、通用性、高实时性、高灵巧度等要求，可以支撑小型无人机在挂载各类机械臂下高动态自主飞行与灵巧抓取，具备整机结构紧凑、能耗比高、动态响应快、各类机械臂兼容性强，能够实现狭小空间多类典型异物灵巧抓取的功能。
预计目标：交付样机一套，具体技术指标如下：

1.系统飞行时间不少于10分钟；

2.整体轴距在0.6m以内；

3.支持快速拆装末端夹持器；

4.无人机和机械臂实现整体控制，相互通讯频率不低于100Hz；
5.支持动态抓取，实现在室内和室外高动态（2m/s速度）飞行同时进行抓取；

交付至少两款末端夹持器与样机整体兼容且结构紧凑，满足狭小空间灵巧抓取。

（九）项目名称：四维成像毫米波雷达点云跟踪与融合技术研究

（项目来源：浙江省智能传感材料与芯片集成技术重点实验室）

主要内容：随着自动驾驶和智慧交通的到来，毫米波雷达作为核心的全天候感知手段，正朝着高分辨、高精度四维成像雷达发展，同时多雷达信息融合处理成为发展趋势。开展四维成像毫米波自适应点云跟踪技术和多雷达信息融合技术攻关：自适应点云跟踪技术攻关解决复杂道路环境下基于雷达密集点云量测的高效、高精度多目标跟踪问题；多雷达信息融合技术攻关解决自动驾驶汽车360°全场景多雷达感知问题以及智慧高速公路全路段车辆态势感知问题。
预计目标：针对自动驾驶和智慧高速公路应用，开展四维成像毫米波雷达点云跟踪与融合处理的核心技术攻关，完成自适应点云跟踪技术和多雷达信息融合技术演示验证系统，指标如下：

1、在包含部分遮挡、光照变化、天气变化等条件下，动态车辆目标的跟踪成功率≥95%，实现对车辆目标的点云聚类、质心提取，以及距离、方位、速度等信息的准确估计；

2、单个自动驾驶汽车在不少于4个雷达条件下360°融合感知准确率≥95%，实现对周围环境及路况的无盲区可靠监视；

3、高速公路全路段车辆态势持续跟踪准确率≥95%，实现对车辆停驶、逆行、排队长度等态势的监测和参数提取；

4、提交技术开发报告1份，跟踪融合软件代码1套，相关算法源代码；

5、申请发明专利≥2项。

（十）项目名称：基于毫米波雷达的多无人机协同定位与感知

（项目来源：浙江省智能传感材料与芯片集成技术重点实验室）

主要内容：随着无人机在植保、线路检测等方面应用，对无人机精准定位、避障、测距等提出了更高的要求。毫米波雷达相对于超声波、视觉和激光等传感器，具有抗干扰、精准度高、全天候工作等优点，是无人机感知的优选方案。本项目主要开展在复杂环境中基于毫米波雷达的多无人机协同定位技术，可应用于无卫星导航场景；基于毫米波雷达的全天候避障技术；基于毫米波雷达的多传感器大范围协同侦察技术。
预计目标：开展基于毫米波雷达的多无人机协同定位和路径规划算法核心技术攻关，实现基于毫米波雷达感知的多无人机编队、避障和大范围侦察演示验证系统，指标如下：

1.在光照变化、天气变化、无卫星导航信号等条件下，多无人机可利用毫米波雷达实现协同定位，保持编队队形并可实现队形变换，定位精度可达厘米级；

2.完成基于毫米波雷达的避障演示系统，预警半径≥15米；

3.实现3-5架无人机的大范围协同侦察，实现特点动态目标持续跟踪准确率≥90%，探测半径≥5公里，融合毫米波雷达点云和视觉图像，实现多传感器信息感知；

4.提交技术开发报告1份，实验报告1份，无人机控制平台软件1套，相关算法源代码；

5.申请发明专利≥2项。

（十一）项目名称：物理不可克隆函数芯片设计

（项目来源：浙江省智能传感材料与芯片集成技术重点实验室）

主要内容：随着物联网、人工智能等新一代技术的发展，信息安全面临越来越大的挑战。如何在成本低廉、数以百亿计的资源受限的物联网设备上实现轻量级、高安全性的密钥生成和设备认证成为当前的研究热点。物理不可克隆函数芯片技术可以从信任源头解决密钥唯一性问题，是目前公认的解决数据信息安全问题最好的方法之一。本项目针对目前物理不可克隆函数芯片技术存在稳定性差、功耗高等问题，设计一款高稳定、低功耗的可重构亚稳态/漏电物理不可克隆函数芯片。

预计目标：

面向轻量级应用，基于CMOS工艺设计一款可重构亚稳态/漏电物理不可克隆函数芯片,样片容量≥4kB；
研究物理不可克隆函数电路的可靠性增强技术，通过采用可重构技术，以较低的开销改善其电压和温度敏感性，误码率低于2%；
研究物理不可克隆函数电路的唯一性增强技术，片间汉明距离超过49%，片内汉明距离小于1%；
（十二）项目名称：全天候全方位光电一体化视频监视系统

（项目来源：浙江省智能传感材料与芯片集成技术重点实验室）

主要内容： 针对现有视频监视系统无法实现全天时全天候监视，并且监视存在盲区等问题，探索光学传感器、雷达多种手段联合的目标检测与目标印证技术，突破光学传感器与雷达传感器联动控制、高实时与高敏捷的目标甄别与虚假目标过滤、多节点协同的目标跟踪、资源受限条件下边缘节点快速部署等关键技术，研制全天候全方位光电一体化视频监视系统，具备全天时、全天候、全方位防范非法闯入检测与告警等功能。

预计目标：

1.研制全天候全方位光电一体化视频监视系统，需具备以下功能：

（1）高实时与高敏捷的目标甄别与虚假目标过滤；

（2）能够对目标进行360度全方位追踪；

（3）全天时、全天候、全方位非法闯入检测；

（4）具备多节点协同防御，每个节点具备联网能力，能够将发现实时传给后台管理中心，并可留存现场图片或视频；

（5）雷达系统可实现周边360度覆盖，能够获得速度、距离、方位等信息；

（6）整体响应需实时机敏，采用边缘计算方式，支持低端Intel平台（不采用NVIDIA架构），并需采用球机光电系统。

2.交付成果：

（1）全天候全方位光电一体化视频监视系统软件（包含雷达与光电协作的可视化展示功能等）；

（2）雷达参数配置软件；

（3）系统软件核心算法程序（C++实现）；

（4）系统软硬件设计说明、系统使用说明等文档。

3.其他指标：软件著作权1项。
（十三）项目名称：基于InSAR及遥感图像的智能监测系统

（项目来源：浙江省智能传感材料与芯片集成技术重点实验室）

主要内容：针对当前遥感监测系统手段单一、检测精度低等问题，研究以光学、雷达等多源遥感数据为基础的智能检测系统，解决重要目标和场景的大范围、高精度检测和识别问题，主要研究内容包括：
1、研究差分与时序综合分析的星载InSAR监测关键技术，实现基于InSAR数据的大尺度、高精度的目标变化检测与识别。
2、研究基于InSAR、遥感图像和GIS等的统一大数据的协同智能检测与管理方法，设计具备多源数据（如空间数据、关系型数据）融合应用能力的智能检测技术。

3、研制基于云构架和微服务模式的遥感智能监测系统，解决在高并发场景下的空间数据访问和查询的难题，系统具备面向军事安全和典型行业应用推广的能力。
预计目标：

1.研制基于InSAR及遥感图像的智能监测系统，需具备以下功能：

（1）能够基于星载InSAR，实现毫米级精度地表形变监测，并支持数据的多种形式的分发和展示；

（2）具备对重要目标、资产及其周边地形变化的检测、巡视和预警功能；

（3）具备GIS空间分析功能，可实现地形、目标信息的三维可视化；

（4）数据库具备对空间数据（遥感影像、DEM、矢量）、结构化数据的录入、存储、管理，具备图形化、表格化、三维场景等多种输出、交互方式；
（5）系统以工业互联网构架为基础，具备服务创建、发布、管理与聚合功能，并提供多层次扩展开发能力。

2.交付成果：
（1）基于InSAR及遥感图像的智能监测系统软件；

（2）系统软件核心算法程序（C++实现）；

（3）系统软硬件设计说明、系统使用说明等文档。
3.其他指标：软件著作权1项。
（十四）项目名称：面向行走助力的穿戴式智能设备研制及其演示系统开发

（项目来源：浙江省智能传感材料与芯片集成技术重点实验室）

主要内容：项目拟开发一套用于辅助肢体运动功能障碍患者的行走的穿戴式设备，并基于该设备，进行对应软件、人机交互系统的开发，最终形成具有较好演示性的科研样机系统，物理样机形态可参考哈佛大学研发的助力外衣和本田公司开发的助力关节（如图所示）。
要求通传感器系统设计、运动意图辨识算法、伺服控制等技术，使用户与设备之间保持较好的协调性。
项目同时要求一定的展示性，基于Unity 3D开发（其它如OpenGL亦可），实现类似于图中软件的演示效果。
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图1. 助力外衣、助力关节及示例软件界面
预计目标：

1.用于辅助行走的穿戴式设备样机一套，技术指标包括：
总重量不超过5kg； 续航时间不少于60min；提供的最大辅助力矩不小于10NM；

2.配套软件系统
要求配套软件可以采集关节角、肌电信号强度等信息、并能够进行三维动画演示，以及输出评估报告（对用户的行走步态进行分析）；

3.系统测试与展示
用户使用本设备后，要求可减少行走时的能量消费，当用户改变运动状态时（步幅、步频等），设备能及时的响应并做出调整，表现出较好的人机协调性；

4.申请国家发明专利1项。

（十五）项目名称：多通道信号采集、处理与发送电路及图形化演示

（项目来源：浙江省智能传感材料与芯片集成技术重点实验室）

主要内容：多通道信号采集、处理电路及相关图形化演示是未来阵列式传感器核心部件。多通道信号采集电路用于实现对多路电流、电压、电荷等模拟信号的进行同步、高速、高精度采集，同时具备放大、滤波、拟合、解耦等信号处理功能，包括：基于交叉定位（或其他）方式实现信号类型、信号强度、矩阵位置的精准匹配，具备高精度的数模信号转换和输出能力。具备对多路信号的无线同步发送（蓝牙）能力。
预计目标：

1.多通道信号采集、处理及图形化演示处理方案1套；

2.多通道信号采集、处理、运算及发送电路板1套，其中包含电路设计原理及电路图1份，集成电路板1套（L≤1.5 cm，W≤1.5 cm，H≤0.5 cm），信号处理及运算算法代码1套，并满足以下性能：通道数≥128,采样率≥120 MSPS，增益调节范围：-10dB~+53dB，采样精度≥32 bit，数据存储容量≥8 G，具备对电流、电压、电荷的模拟信号专业识别与采集能力，具备对信号的放大、滤波、降噪等功能，具备无损、稳定的数据无线传输能力，传输距离≥100 m；

3.配套图形化演示软件1套及相应软件代码1套，可以实现对传感阵列的高速、低延迟的2D/3D演示，具备编程接口，可对图形、阈值等进行便捷更改。
（十六）项目名称：高温热障涂层隔热效果的非接触式测量与演变

（项目来源：浙江省智能传感材料与芯片集成技术重点实验室）

主要内容：针对高温热障涂层的YSZ/粘接层界面温度测试困难的技术瓶颈，基于YSZ陶瓷涂层对不同波长红外线的透射、发射差异性特征，研究与表界面温度对应的热辐射信号获取与处理方法，发展非接触式高温热障涂层隔热温度测试新方法；研究等离子喷涂、电子束物理气相沉积热障涂层隔热效果对显微结构、服役环境条件的依赖性；揭示模拟服役环境下热障涂层隔热效果的演变规律。为热障涂层隔热温度的高效、准确测量及其演变规律的评价提供新的途径。
预计目标：

1.可实现燃气冲击（航空煤油燃气速度不低于1Ma，燃气温度2100℃）、CMAS腐蚀（燃气动态0.02~10mg/cm2/循环）、冷气气膜（温降300~500℃）和高速旋转（18000rpm，旋转半径150mm）等环境及其耦合作用下热障涂层表面和YSZ/粘接层界面温度的实时、精准检测；
2.测试最高温不低于1400℃；
3.在热障涂层表面和YSZ/粘接层界面处的温度测量误差不大于15℃；
4.建立热障涂层表面和YSZ/粘接层界面温度与隔热效果分布云图，其空间分辨率不低于2mm。

（十七）项目名称：激光集成芯片设计技术

（项目来源：浙江省智能传感材料与芯片集成技术重点实验室）

主要内容：半导体激光集成芯片在通信、传感、光计算、生物医疗等领域具有重要应用。项目要求面向激光集成芯片设计，采用传输线模拟方法构建一套新的激光集成芯片设计技术，能够用于以半导体激光器为核心器件的集成芯片系统分析，弥补目前商用软件底层设计能力的不足。项目要求基于新提出的传输线模拟设计技术，实现片上半导体激光器、半导体放大器、射频驱动和微波调制的集成芯片系统设计与分析，并设计出单模输出的激光集成芯片系统。
预计目标：

1.基于传输线模拟开发一套激光集成芯片设计技术；

2.开发的激光集成芯片设计技术，能够动态描述光子与电子的相互作用，描述半导体光器件中自发辐射和受激辐射等关键光过程；
3.开发的激光集成芯片设计技术，具有同时提供时域和频域输出波形的仿真能力，并实现频域连续谱分析，输出信号时域分辨率≤1fs, 频域分辨率≤0.5GHz；
4.基于开发的传输线激光集成芯片技术，设计集成了半导体激光器、波导、半导体放大器的单模输出片上系统，边模抑制比≥30dB，并提供相应软件。
