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· [bookmark: OLE_LINK2][bookmark: OLE_LINK1]套磁是博士申请过程中的重要环节，是成功入读理想院校的第一步。选对导师不仅关系到你的博士申请，对日后学术研究和发展也至关重要。为保证套磁信撰写的顺利进行，请阅读并知晓以下条款。提交本信息采集表即默认为知悉并同意各条款内容：
· 本撰写表提交给客户经理后，写作老师将开始撰写。若在套磁信开始撰写后要求更换专业或者导师，学生需要对新专业/导师的文书撰写进行另外付费；
· 请务必在本撰写表中对信息和要求进行一次性详细说明，本表格提交给客户经理后，若要进行信息修改或材料补充，学生知悉并同意重新开始排队撰写；
· 若学生对套磁信内容有异议需修改，需提供具体的修改建议，否则套磁信将无法修改；若学生坚持按照自己的意见撰写/修改，学生知悉并认可该行为可能影响申请结果。
· 不同于PS等其他文书材料，套磁信是一封简明的邮件，目的是向目标导师说明自身的读博志向、研究兴趣，并表明自身研究志趣与导师的研究方向的关联性和契合度，以期导师愿意进一步与申请人探讨接收其作为博士候选人的可能性。
· 请注意：本信息采集表主要用于首封套磁信的撰写，完成后将与申请人确认，由该封套磁信修改适应不同目标导师的其余套磁信则默认不再重复确认，以缩短套磁周期，如有特殊需求，请与客户经理确认。
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	柏翔
	性别
	男
	出生日期
	2000.11.13

	申请学校
	申请专业
	意向导师及其院校官网介绍页

	香港理工大学
	机械工程系PhD
	Prof. ZHANG Dan 張丹：https://www.polyu.edu.hk/me/people/academic-teaching-staff/zhang-dan-prof/

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	Part One 动机

	1. 你是如何得知上述意向导师的？是什么原因让你认为他/他们适合成为你的博导？（可从你和意向导师共同的研究兴趣、意向导师的公开研究成果（如论文、专著等）、对意向导师领衔/从属的研究项目/小组/实验室的兴趣等切入。）

	一、如何得知意向导师： 	Comment by 作者: 了解导师的途径：建议注重学术上的联系，例如：具体的研究方向/拜读过的论文/会议等	Comment by 作者:  请具体说明有哪些跨学科手段，且这些手段如何启发于你/与你的研究相联系；
 具体到某篇论文中某个理论或者某个方法论等启发/关联于你的RP	Comment by 作者: 建议提及学术类吸引力，例如某个项目，某个学术成果以及导师实验室的技术资源等
是我根据现在自己的情况在香港理工大学官网自行按研究方向和专业匹配度进行查找筛选的，在其他的一些社交媒体如小红书上也有他的一些课题组宣传。
二、选择原因：
一是研究方向高度契合：该导师页面介绍的人工智能与机器人、智能生物医学仪器、并联合和混合机制刚好都与我本硕期间展开的学习、实践的研究内容有高度重合，我的实验室项目经历主要就涉及机器视觉与人工智能、智能生物医学仪器方面相关的内容，校内的实践环节也做过并联机器人运动控制实验等类似的研究，个人认为他的课题组研究会非常适合我继续深造。
该导师近年的来几篇研究成果与自身匹配的一些看法：
[1] ATPTrack: Visual tracking with alternating token pruning of dynamic templates and search region
这篇是对于机器视觉目标检测跟踪加入端到端的和一些新的帧与帧之间的剪枝模版改进。在我学习机器视觉和之后具体的研电赛项目经历中，相似的有对行人重识别现有算法不准确的尝试改进，比如更简单直接的引入yolo这种端到端预训练模型二次微调的改进。这是我比较感兴趣的点，而且这里的改进不仅限于人类的重识别，是泛用的跟踪。
[2] A Production-Logistics prediction method integrating Spatial-Temporal features in flexible production workshop for buffer allocation problem.
这篇是一个基于现有的生产资源调度引入了AI建模的分配和规划模型，问题比较类似于我多次参加数学建模竞赛会遇到的题目，给定一个比如生产的具体情况和信息数据，如何有效、合理的进行资源分配，我之前都做的是比较经典的规划或最优化类数学建模，这里的与时序和空间都有关的神经网络与拓扑结构的优化非常新颖，可能作为未来生产规划的指导。
[3]The novel synthesis of generalized parallel manipulators with 8R Kirigami-inspired configurable platform.这是我比较感兴趣的一篇机械机构方面对并联机器人的创新设计，我曾经对并联的运动学解算、上下位机控制做过具体实践，这篇的改进结构看还被用在了控制机器人的应用上，将来也许对无人机的作业也会有所影响。
[4] A Novel Fiber Bragg Grating Three-Dimensional Force Sensor for Medical Robotics.这篇是对手术机器人的应用情况开发的力光栅传感器，也比较符合我现在实验室一些教师和同门的研究内容，对医学领域本身我们不比医生那么了解，但拿到的可以量化、工程中可以分析的一些设备检测、故障诊断等使我们工科可以为这种新兴行业赋能的办法，比如有对医疗机器人的手术丝的寿命进行各种分析、利用视觉非接触式对机器人的定位进行优化的内容，这些都是我帮助或参与过有些了解的领域，同时我自己的实验室项目也几乎都是对医学领域进行智能工程化的器械研究。
[5] LLM-TSFD: An industrial time series human-in-the-loop fault diagnosis method based on a large language model.
最后这篇是用大语言模型赋能的端到端对设备的时序故障诊断。我的硕士实验室情况是原来由做设备检测和故障诊断以及可靠性分析的老师逐渐转向了医学领域的智能设备研究，我本人也由于参加数学建模竞赛和毕设的课题都对这类时序信息的处理和具体的应用领域有所理解，这里学科交叉的本质就是应用层面和数据具体来源的不同，其余的方法论是通用的。
以上是我自己总结的论文相关的内容。
三、具备的跨学科手段：
我所涉及列出的实验室项目都是完整涵盖了算法原理研究、软件开发、硬件与结构的选型设计以及最后落地的工装部署的流程的。
其中涉及的算法有数学建模竞赛积累的许多分析、评价和优化方法：微分、积分方程、插值与拟合、统计建模、参数估计、假设检验、方差与回归分析、聚类、判别、主成分、各类规划即最优化问题、基本图论、排队论、层次与模糊评价等，工具掌握MATLAB和Spss等；
人工智能方法系统学习过《机器学习》西瓜书和校内的《机器视觉与人工智能》课程，对深度学习各类领域如分类回归再到视觉、自然语言处理等常见神经网络有所应用和了解，这里具体常用Python和对应的Numpy、OpenCV、Pytorch/TensorFlow。
智能自动驾驶领域的《视觉SLAM十四讲》我也具体地去学习啃过书，里面的示例代码都有完整跟学和成功运行。我本科的毕设和研究生的实践中也做过配合机器视觉对电机驱动的麦克纳姆轮或普通轮进行智能运动逻辑的控制实践。
机器人学的各类核心课程是我研究生的主要专业课领域，本科也都有所学习，并且都有对应的项目实践：机械臂、仿生机器人、麦克纳姆轮或普通轮式机器人等。
软件的开发应用一些Qt、Pyside6等架构，有性能需求时可以配合C++、C乃至Java环境进行开发。也系统学习过Linux系统和ROS作为嵌入式和机器人应用的架构。
硬件方面也可以使用EDA软件进行PCB设计，也能使用带OS的开发板进行开发，并驱动外部挂载的电机或传感器设备进行通讯开发等。
机械专业本身的2维与3维图纸UG、Solidworks、CAD等设计软件也常被用于我的项目研究。同时我本科有参与节能车的造车与分析的经历，对于ANSYS的机械部分和空气流体部分的风阻系数仿真有运用经验，也参与过ABB工业机器人的示教器和仿真软件的应用培训。
以上种种技能又被我运用到了实验室的智能医疗领域的研究和赋能中，项目需求也经常跟医学领域的专家进行交流沟通，都是我跨学科能力的体现。

	2. 攻读博士学位是一个重要决定，你为什么决意申请目标专业的PhD？（可从过往经历和/或Research interest切入。）

	自保研后攻读硕士研究生以来，为了完成一些研究和课题需要学习的技能和内容越来越多，经过我自己亲身经历的实习和求职调查发现许多设置了需要研究生与研发门槛的岗位，其实并不需要非常高级或者丰富的技能，但就业大环境却把这些机会都给堵得相当难走。而攻读PhD确实是一个非常适合发挥我自身优势，并完成对现在就业大环境进行应对的方式。
过往的研究经历中我的遗憾是没能非常深入具体地研究原本感兴趣、也是现在比较被看好的机器人本身乃至具身智能、人形机器人等领域的机会，硕士的导师原本机器人技术的研究方向也随大团队汇入了智能医疗器械的领域，同时大部分也聚焦在了检测、诊断与评估方面。而这位张丹导师却提供了对于机器人本身或相关内容的研究，这是我非常渴望把握住的机会。	Comment by 作者: 此类表述偏PS所需内容，套磁的切入点建议注重：1. 提及过往相关实践和研究经历，突出个人所获以及成果（相关技能/科研能力，包括实验操作，软件工具等）2. 在过往研究经历中发现了某些空白。3. 表明自己想研究的方向，结合导师的技术/理论，可继续深挖
同理机器视觉方向的创新也是主要聚焦在应用层面的创新，我也非常渴望能够如上提出的论文一样从原理或底层出发做更好的优化研究，出更好的成果。
同时按上文所说的我掌握的技能经过自我评估是可以胜任这样领域的研究的，只是非常渴望拥有这样一个机会，恰好目前所挑选的这位张丹导师拥有完全符合我梦想的资源和条件。	Comment by 作者: 不建议是主观表达，而是提出导师相关研究中某些可用于自己之后研究的东西来建造联系。

	3. 若跨专业申请，请说明原专业是什么，并重点阐述新旧专业的关联性，以及在目标专业攻读博士期间，原专业所学的技能和知识将发挥什么样的帮助。

	我是机电专业出身应该不会跨了，就主攻ME和EE专业吧。	Comment by 作者: 跨专业申请建议重点强调：1.自己在本专业所习得的和目标导师相关的技能和可用的理论知识（科研技能经验，研究方法论，工具操作） 2. 这些知识如何跨学科运用，如何为新专业的研究提供借鉴或启发

	Part Two 研究课题

	1. 攻读博士期间，你打算就何课题进行数年的深入研究？如尚无明确的研究课题，请下拉至Part Three 研究兴趣

	还没讨论出明确课题，目前等rp老师那边对接完再填写这里吧。可以参考后面part3的第3部分。

	2. 请简述你的Research proposal：1）你想要研究的问题；2）该研究问题的背景（学术背景、社会文化背景、行业背景等）；3）这项研究的重要意义；4）你打算如何进行该项研究（研究方法及可行性）5）主要参考文献。

		Comment by 作者: 提出你想要研究的问题（Research Question）
并提供分论点问题，简洁明了

	Comment by 作者: 此部分建议简写or不写-原因：导师了解的更详细，不用再给导师重复介绍
	Comment by 作者: 1-2句简写即可
	Comment by 作者: 研究方法及可行性（Research Methods and Feasibility）
提供初步研究设计，展示方法的合理性：
研究设计：描述研究流程。
技术平台：提及必要的实验室资源和技术支持。
研究阶段：规划研究的步骤。

	Comment by 作者: 初次发套磁信时可不明确具体timeline, 若导师有兴趣时会主动探讨合理的timeline。因此建议：1. 若提供，请具体时间节点以展示自己的计划性 2. 若不提供也不要随便给一个timeline导致印象不好
	Comment by 作者: 不仅医学、生物学实验
普通问卷调查如涉及特殊人群，比如儿童，也需要通过伦理委员会的认可。这点不会写进套磁信，但建议在挑选意向课题时就有所准备。

	Comment by 作者: 此部分也不会体现在套磁信中，但可为套磁信写作提供研究背景参考
















	3. 该研究课题与意向导师的研究方向/兴趣有怎样的关联？意向导师将能够从哪些方向给予你的研究帮助？

	
	Comment by 作者: 博士研究强调某一个细致的方向，因此，建议在大的研究方向中提供一个具体的小分支	Comment by 作者: 除了研究方向，视角的互补，也可提供技术，理论，跨学科方法论等层面的互补
	Comment by 作者: 这两部分重点关注：1. 首要关注点：学术，技术，研究环境/资源层面的支持 2. 次要关注：资金支持-可简写










	
Part Three 研究兴趣

	1. 如尚无明确的研究课题，你对下辖于目标专业的哪些研究方向和领域感兴趣？过往的coursework, project, essay, paper与目标专业辖下的哪些研究方向和领域有关？它们中有没有你比较擅长/感兴趣的？

	实验室项目主要为运用机器视觉与人工智能等算法、软件和机电工程的应用能力对智能医疗器械进行研发。	Comment by 作者: 基于过往经历，提及1-2个研究领域，强调：1. 具体感兴趣的方向，并解释选择的原因。2. 自己对该方向的理解。3. 该方向的空白
感兴趣的：
一是机器视觉与人工智能、机器人技术的研发是我最为看重也很感兴趣的方向领域；
二是智能医疗器械作为过往的经验也可以作为深造的支撑；
三是自动智能驾驶的领域，本身与视觉和机器人技术很多的内容是重合的，我也有对应基础。
一、机器视觉与人工智能、机器人技术领域中我的过往经历：
1.仿生机器人设计开发
2024.10 – 2024.12
设计开发四足机器狗的步态解算、仿生机械结构、搭配驱动板编写与舵机实现简单开环控制运动。可以说是对商用四足机械狗的仿制、开发，有助于对机器人理论和实践的理解加深。
2.研究生电子设计竞赛西南赛区三等奖的项目 
2024.5-2024.7
运用算能公司的少林派边缘运算开发板设计了一款高度集成AI的智能监控设备。
完整参与视觉硬件选型与设计；行人重识别AI模型训练与部署；语音、图像、文字多模态AI模型整合与软件设计开发。这里是机器视觉应用层和多模态AI端到端应用的一次实践，同样也是软硬结合的。
3.机器人系统构建与控制系统设计
2024.03 – 2024.05
设计、选型并搭建基于机器视觉的寻迹小车，并经过调试完成中途刷卡等较为复杂的工况运动。是比较综合的一次实践，也是算法、软硬件结合的一次训练性质项目。
4.并联机器人运动控制实验
2023.11 – 2023.12
对基于舵机控制的并联机器人进行正、逆运动学解算，并通过arduino/stm32等的方式实现与PC的串口通讯，完成上下位机的控制调度。这里的并联机器人实践就是对目标导师的研究领域有关的内容了，他们本身还做结构和运动控制上的创新。
5.本科毕设：基于视觉定位的智能机械臂自动抓取功能实现
2023.1-2023.6
利用二次开发的AI视觉模块进行目标检测与定位，控制麦克纳姆轮为底盘的5自由度机械臂进行对目标进行智能夹取。同样是算法、软硬件结合的工作。有机器视觉应用层面的开发，也具体到了机械臂和轮式机器人的研究和控制上。
6.ABB工业机器人的示教器与仿真软件培训
2023.3-2023.5
在中国（天津）职业技能公共实训中心对工业机器人应用专项职业能力培训，有天津市人力资源社会保障局对工业机器人的操作颁发的证书。
7.本科国家级大创项目：基于机器视觉的智能仪表数据采集装置研究  
2021.6-2022.6
实现对于现有工业中的指针式、数码管式的仪表进行自动化智能读数，最大程度上解放人力资源同时解决了产业中的安全问题，为各类车间或流水线智能升级的过程中提供了较好的过渡准备。利用连杆机构、磁吸和螺纹螺栓作为机械部分的固定 硬件，实现多自由度的仪表采集装置固定能力。配合树莓派作为主控上位机、OpenCV做视觉算法设计、QT编写人机交互界面。
8.全国大学生机械创新设计大赛天津赛区三等奖项目 
2022.5-2022.8
设计了一款多机构、少电机的仿生蚂蚁机器人。鱼眼关节轴承联动四肢，舵机串联轴承驱动鱼眼关节连杆的步态。
后面还有与数学建模和算法相关的：
9.研究生数学建模竞赛国家二等奖的论文 
2023.9-2023.11
对碳中和排放、人口相关的数据进行数学建模与预测、规划。
10.美国大学生数学建模竞赛H奖的论文 
2022.2-2022.5
对不同类型的自行车运动员的速度、里程路线等进行数学建模，求解获胜优化策略。
11.MathorCup全国大学生数学建模国家二等奖的论文 
2022.5-2022.6
对国家5G基站的部署策略根据现有地图与传播速度、距离等数据设计优化分布策略。
二、智能医疗器械强相关的实验室项目，其中也全部有机器视觉层面的设计，也有比如对医疗领域器械的故障诊断、信号分析等内容：
非接触式压疮诊断设备研发 
1.2024.07-2025.05 
根据合作医院需求，提出一种结合图像处理、信号分析的智能皮肤压疮监测系统设备。全面参与算法（欧拉信号放大、视频图像重建、图像与信号结合的多分类人工智能神经网络）、软件（Pyside6、QT交互）、硬件及结构设 备的研发（工装结构选型、加工与装配，Jetson边缘部署与优化），开发非接触式压疮诊疗系统提升护理质量。
2.医用硬管内窥镜性能测试设备工装研发 
2024.01-2024.04 
项目简介：设计研发用于医用硬管内窥镜的光学性能与物理参数测试设备。根据国家标准对医用硬管内窥镜性能测试基于OpenCV对所有指标的机器视觉智能检测算法进行开发与优化，提升设备检测精度和效率。
3.血液细胞判读系统设备研发 
2023.11-2024.03 
根据项目医院对于荧光血氧细胞的判读需求，设计一台自动判读分割显微镜下荧光细胞的工装设备。参与利用Pytorch架构的荧光细胞基于Unet++图像分割与识别AI算法模型的数据集标注与开发。
三、智能驾驶相关：
1.本科节能车队造车参赛的经历
2020.11-2021.12
设计节能车并参加“Honda”或“壳牌”的节能车环保驾驶马拉松，评比1升油/1度电能使一台节能车跑多远，我负责车身的设计和仿真，并与底盘进行配合。这段经历是我对车辆本身认识提升最多的时期。
2.然后是上面有提及的本科毕设、机器人系统构建与控制系统设计项目对4轮式机器人即车辆底盘的智能控制。最后就是我有ROS中应用激光雷达、深度相机的学习经验，也系统学习过SLAM技术，有智能建图、路径规划的轮式教育小车的实践。
3.同时近期我可能也会去特斯拉做T-star的系统验证工程师的暑期实习，就是对电车自动驾驶底盘的设备检测进行评估研究工作。

	2. 请简述你对上述研究方向或领域的认识（可从其现状、重要性切入）和判断（可从你认为该方向或领域重要且亟需解决的问题切入）。

	智能机器人领域主要处于工业和组织交易商用的阶段，即特别智能的人形机器人或者是服务机器人的主要目标客户还是有大量用人、研究、或者解放人力需求的组织单位，个体需求量最大的机器人只是扫地机器人。目前的学术热点就是怎么让机器人更像人，更能理解人。像人比如人形机器人的结构设计与硬件搭建部分，比较前沿的企业单位主要是对电机进行开发和研究，需要更小的质量但更大转矩和载荷，如果是学术单位则是如上我剖析的视觉、自然语言方面的人工智能AI模型的性能提升和应用扩张，无论是针对某一个垂类的提升还是多个模块端到端的应用都是热点。最后是能源方面的研究，机器人足够智能的情况下续航该如何提高，充能有什么方案，比如基座或者自行巡航等都是需要降本增效的研究方向。	Comment by 作者: 尽量提及具体某一领域的认识而不是整体大领域的泛泛而谈，描述研究方向或领域的现状时：
 提到该研究方向的总体发展情况。2. 提到当前的学术热点和研究突破。3. 这部分也不宜过长，是默认导师已知信息，但如发现gap可提及

智能医疗器械主要是国内的医院甚至是普通的个体民众都有极大的需求量，就是把上述所说的所有技术放到医学领域中，医学图像领域中更方便医生诊断的设备、成本更低的国产仪器比如超声刀、核磁共振等，还有就是对医学领域的设备检测，热点是抢占研发和制定相关医疗仪器的行业标准，因为对医学的工科赋能很多具体指标乃至国标都是需要不断摸索修订的，这个过程中的研究很容易产生不错的研究成果，医疗设备的自检或他检的资质也是非常有商业价值的领域。
最后是自动驾驶，处于全面商业化不断竞争的阶段，更安全更精准，成本更低的研发和落地方案是最大的热点。比如现在比较前沿的特斯拉开始去掉激光ToF雷达利用纯机器视觉的方案进行研发，而视觉传感器的成本比雷达传感器的成本低很多，也是硬件层面最轻松的。
以上三大领域都是国家重点扶持也是将来很长一段时间的风向所在，是需要我们去进口化需求量最大的领域。	Comment by 作者: 指出该领域亟需解决的问题
提出当前研究中的核心挑战或空白点。
结合自己的认识，提出哪些问题需要优先解决

	Comment by 作者: 对未来研究的展望和判断
提出对该领域未来发展的个人看法。
强调该研究方向的长期潜力。


	3. 上述研究方向或领域与意向导师的研究方向/兴趣有怎样的关联？意向导师将能够从哪些方向给予你的研究帮助？

	上述领域中机器视觉的垂类或者多模态融合的AI性能提升、机器人的结构设计、智能医疗器械的设备检测都是张丹导师的成果中有在探索并有相应成果的；在Part One中列出的5篇论文都有一一对应。	Comment by 作者: 这部分算是套磁信中的重点，强调：1. 结合导师具体研究，如项目成果，已有发表深入探讨关联性
2. 这些关联性如何推动你的之后的研究/你打算如何运用这些相关性去发展后续研究
我个人的初步想法是既然有这些条件，是不是可以对某个临床领域（比如我的硕士研究生毕设的压疮），我们自己去跟有机会的合作单位沟通，拿到大量我们制定好了采集、标准规范的医学数据，针对这个领域我们做医疗监测/诊断设备的研发，或者干脆就是通过改良电机、结构或算法而有了更高精度医学手术机器人，做出来设备本身后，我们进行参阅国标并先行完善行业标准进行自检即自行设备故障诊断方案，然后持续跟进收集反馈回来的设备数据又可以完成故障诊断模型算法，进而反馈改良出下一版的设备本身。
而这个设备的研发本身需要医学领域的数据分析支撑、AI赋能等，其中的AI相关的模型就又可以深入做性能的提升、功能的融合改良。
其中需要的支持是设备研发的加工条件，如果实验室本身没有增材制造即3D打印条件，也可以有相应的经费支撑；然后是设备研发和诊断的实验场地，如果我的PC性能不够可能还需要高性能计算机进行仿真运算、接着是因为AI和视觉领域都有相应的成果，实验室团队同样会不会有对应的算力硬件设备、GPU等的支持，或者现在没有未来有搭建类似服务器的预算等。
学术上我的idea可不可以与导师或同门定期进行沟通，确立好要做的课题能不能及时与我共同开小会进行了解反馈等。
当然以上内容可以做更具体或者不是医学领域，也可以是仅仅机器人的某个小方向或者机器视觉与人工智能的一个小提升等等。但需要的支持只是上述条件中量的不同而无质的不同。	Comment by 作者: 这部分也不宜过长否则会显得略显功利，建议：1. 强调学术，技术，资源，环境支持

	Part Four 教育及研究经历
*如已有CV或已填写CV信息采集表，该部分可从略。

	1. 教育背景：由近及远，如：先填二硕、一硕，再填本科，非高等教育经历不必填。

	院校全称
	学习年份
（月/年—月/年）
	专业名称
	主要课程（如已知课程官方英文名，请填写）

	电子科技大学




	2023.9-2026.6

	机械
工学
	Machine Vision and Artificial Intelligence、Robot Modeling Method and Control Strategy、Artificial Intelligence and Smart Manufacturing、Principle and Practice of Intelligent Robot、Vibration and Acoustics、Design and Development Practice of Bionic Robot、Robotic Design and Control、Parallel Robot Motion Control Experiment、Intelligent Software Engineering 、Embedded Android System Development

	天津科技大学




	2019.9-2023.6
	机械电子工程	Comment by 作者: 除了专业，学位类型若已知也请提供，比如工学、理学、文学。
工学
	Microcomputer Principle and Interface Technology、Test Technology of Mechanical Engineering、Engineering Control Foundation B、Computational Methods、Hydraulic and pneumatic transmission、Electro-mechanical Transmitting and Control、Robotics and applications、Finite Element Analysis、Measurement Technology Based on The Machine Vision、Numerical Control Technology、Computer Control Technology (PLC)、Mechatronics System Design、Mathematical Modeling…



	



	
	
	

	2. 学术项目、论文与发表经历：由近及远，毕业论文信息也在该部分填写。

	学术项目

	项目名称（如有官方英文名，请说明）

	项目带头人及头衔

	项目是否有基金支持，如有，请说明

	项目成果


	非接触式压疮诊断设备研发
	Comment by 作者: 若无官方英文名，不建议机翻，可以说明没有让文书老师翻译。



	王科盛，教授
	无
	项目简介：根据合作医院需求，提出一种结合图像处理、信号分析的智能皮肤压疮监测系统设备。全面参与算法（欧拉信号放 大、视频图像重建、图像与信号结合的多分类人工智能神经网络）、软件（Pyside6、QT交互）、硬件及结构设备的研发（工装结构选型、加工与装配，Jetson 边缘部署与优化），开发非接触式压疮诊疗系统提升护理质量。
P值与F值分析从31项IPPG信号指指标中筛选出了10项重要指标，并有极坐标。
信号分类模型引入LSTM、注意力机制、卷积层提取、注意力机制的时序与非时序信息结合输入的多模态神经网络，训练集准确率达95%，测试集准确率达90%。 
项目成果：非接触式压疮诊断设备一台、JCR论文学生一作（即二作）一篇以上、发明专利学生一作（即二作）一项以上。

	医用硬管内窥镜性能测试设备工装研发




	何倩鸿，高级实验师
	无
	项目简介：设计研发用于医用硬管内窥镜的光学性能与物理参数测试设备。根据国家标准对医用硬管内窥镜性能测试基于OpenCV对所有指标的机器视觉智能检测算法进行开发与优化，对标准测定板识别精度达0.1mm级，提升设备检测精度和效率。
项目成果：医用硬管内窥镜性能测试工装硬件设计工装一台，智能测试算法与软件一套，发明专利学生一作（即二作）一项。

	血液细胞判读系统设备研发



	何倩鸿，高级实验师
	无




	项目简介：根据项目医院对于荧光血氧细胞的判读需求，设计一台自动判读分割显微镜下荧光细胞的工装设备。参与利用 Pytorch 架构的荧光细胞基于Unet++图像分割与识别AI算法模型的数据集标注与开发。细胞边界分割精度训练集达90%以上，测试集达85%以上 
项目成果：智能判读的算法与软件一套、配套设备一台。

	研究生毕设：基于图像的非接触式压力性损伤信息监测与诊断技术研究
	何倩鸿，高级实验师
	无
	即第一项项目

	本科生毕设：基于视觉定位的智能机械臂自动抓取功能实现
	代卓宏，讲师
	无
	利用K210视觉传感器对二维码标签进行目标检测与定位二次开发同时作为上位机，arduino作为下位机与L295N共同驱动控制4麦克纳姆轮为底盘的5自由度舵机机械臂对目标进行智能夹取。绘有整机CAD装配2维图纸、UG装配3维图纸，控制代码为C语言，编译环境由VSCode和Mixily结合使用。

	本科国家级大创：基于机器视觉的智能仪表数据采集装置研究
	丁彦玉，讲师
	否
	实现对于现有工业中的指针式、数码管式的仪表进行自动化智能读数，最大程度上解放人力资源同时解决了产业中的安全问题，为各类车间或流水线智能升级的过程中提供了较好的过渡准备。利用连杆机构、磁吸和螺纹螺栓作为机械部分的固定 硬件，实现多自由度的仪表采集装置固定能力。配合树莓派作为主控上位机、编程语言使用C++对OpenCV做视觉算法设计、QT编写人机交互界面，编译环境有VSCode做PC端开发，移植之后由树莓派环境Linux系统下的C++环境运行。


	论文与发表

	论文题目（如有英文名，请说明）
	论文摘要（简单说明论文研究课题、研究方法与过程、研究发现或结果）
	是否发表？如发表，请说明期刊中英文名、刊期、作者信息等

	A Patient-Centered Pressure Injury Monitoring Scheme Utilizing Indicators Derived from Measured Skin Surface MicroVibrations


	 Pressure injuries have become a growing concern for global health, especially among the aging population. Early-stage pressure injuries are frequently overlooked during routine assessments, which can lead to severe complications. Current early detection methods are inadequate and lack patient-centered, non-contact solutions. This study aims to address this issue by developing a novel, non-contact method for early pressure injury diagnosis. We introduced a method utilizing skin surface micro-vibrations for diagnosing pressure injuries. Videos from six body regions of 53 patients were analyzed to compute 31 indicators across temporal, frequency, and imaging photoplethysmography domains. Statistical analysis confirmed the effectiveness of these indicators, which were then used to monitor pressure injuries over an eight-day period. The results indicate that skin micro-vibrations, which are closely related to the skin's underlying blood flow, can effectively detect pressure injuries. Furthermore, imaging photoplethysmography-based indicators offer advantages over traditional time and frequency domain indicators, allowing for better quantitative monitoring of pressure injury progression. This study presents a non-contact and easy-to-implement solution for early pressure injury detection, filling a critical gap in current strategies. It enables early intervention, reducing patient suffering and healthcare costs, and has the potential to enhance outcomes for pressure injury management.	Comment by 作者: Abstract部分CV素材收集时可提供，但套磁信更偏重学术，如你在这篇论文的撰写过程中运用了哪些研究方法，探讨了哪些学术概念，掌握了哪些模型/技能的内容上。
	已投递审稿中，Wang Kesheng1*, Bai Xiang1, Wu Yanhong1, He Qianhong1, Jiang Yan2*,Cao Hua2, Xu Ke2,Xu Peijia3,Li Shuangshuang3,  Liu Pei3,  Sun Jingsheng3	Comment by 作者: 已投未发表的论文也可以展示出来。

自己是第几作者建议写明，带上其他作者的名字。此处未填的话，文书老师将默认你是唯一作者了。
1. University of Electronic Science and Technology of China, Chengdu 611731, China 
2. West China Hospital of Sichuan University, Chengdu 610041, China
3. Chengdu Shuimu Medical Technology Co., Ltd., Chengdu 611731,China
期刊：Journal of Wound Care



	发明专利：一种基于机器视觉改进的内窥镜光学性能测试方法

	传统的内窥镜光学性能测试方法往往依赖手动操作，存在一定的误差，并且测试效率较低。随着内窥镜技术的不断发展，对其光学性能的要求越来越高，而针对该项测试，目前国内还没有一项可操作的测试方法，因此亟需一种更加高效、精准的测试方法，本发明目的在于提供一种基于机器视觉改进的内窥镜光学性能测试方法，通过对光学指标的自动化测试，提高了测试的精度和效率。
	何倩鸿,柏翔,罗建,王科盛,赵子葳,凌丹

	发明专利：一种基于非接触式视频信号分析的压疮分期方法及系统



	本发涉及医疗技术领域，尤其涉及一种基于非接触式视频信号分析的压疮分期方法及系统。包括获取患者压疮视频流数据；采用GPU加速的拉普拉斯金字塔重建算法，对视频流数据进行实时色彩增强和多尺度滤波处理，提取出感兴趣区域（ROI）内IPPG信号；从IPPG信号中提取多模态生理特征，多模态生理特征包括时域特征、频率特征以及IPPG指标；以IPPG信号和多模态生理特征为输入，使用改进多模态深度学习模型进行分类识别，得到压疮状态分期结果。本发明通过提取IPPG信号的动态特征和静态特征作为多模态深度学习模型的输入，使模型能够学习的特征中包含静态特征与动态特征，增强了分类判别的特征多样性提升了整体分期分类性能。
	何倩鸿,柏翔,王科盛,李朗,凌丹,吴俨洪,张培培,朱俊霖,唐宇,赵子葳

	实用新型专利：一种基于机器视觉的仪表数据采集装置
	上文本科大创申请的专利
	刘书杭,丁彦玉,刘磊,柏翔,刘璇玉,江涌,张家满,路宇,黄露莹,徐腾飞

	软件著作权：基于opencv的智能仪表读数系统
	上文本科大创申请的软著
	天津科技大学

	3. 是否参加过研究性质的实习/见习或工作？请列出单位名称、职位、部门、工作内容、起止时间。此外，请举例实习或工作中的具体事件（最好与申请项目有直接关联）以及这些工作是怎么促使你申请PhD（如有联系），按照STAR（Situation、Task、Action、Result）的结构来呈现。

	1.成都水木医疗科技有限公司 设备研发工程师（偏视觉算法） 2024.10-2025.05 
实习内容简介：主要工作为各种智能医疗设备、机器人等整机和模块等机器视觉算法开发设计与流程跟进。同时兼顾设备的测试、评价等内容，完成项目时还包括结构设计与仿真、零部件选型、设备搭建等。这里的工作是对将来PhD研究工作中实质的工程应用内容的延伸，可以更好地理解技术本身和行业性质。
2.《基础工程训练》课程助教 2023.12-至今
主要负责学生考勤记录、作业收发、学期末报告评阅，增材制造（即3D打印）实践演示。
3.暑期2025.6-2025.10可能作为T-Star计划实习生去特斯拉作为系统验证工程师进行暑期实习，对电车自动驾驶底盘的设备检测进行评估研究工作，也会涉及到很多实验场景的搭建、研发内容的仿真测试等，技术设计Python与JavaScript前端结合，大量数据处理分析，国标与行业测试验证指标的设计与选择等内容。

	Part Five补充信息（比如，个人特点、优势、所获证书、业余爱好、特长、成长经历等。）

	个人特点和优势：热爱学习、动手能力强。爱好骑行、乒乓球等运动，性格积极随和，心理素质好、情绪稳定。经历过保研，会比大部分同龄人能力更为凸出一些。

所获证书：
工业和信息化人才专业知识测评证书——数学建模科目 2022.7.20
工业机器人应用专项职业能力培训证书 2023.5.5 
其余获奖的竞赛在前面都有列出提及	Comment by 作者: 套磁专业相关证书可提，其余证书可忽略
	Comment by 作者: 学术外经历建议写在CV里，不用体现在套磁信里
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