浙江省科学技术奖公示信息表（专家提名）
提名奖项：科学技术进步奖
	成果名称
	多模态高精导航穿刺手术机器人的研究与应用

	提名等级
	二等奖

	提名书
相关内容
	科学技术进步奖：
1.发明专利：一种快速CT定位导航系统ZL201811464216.8
2.发明专利：一种手术导航的自适应注册系统及方ZL202310032080.8
3.发明专利：远程遥控粒子植入装置ZL202310661571.9
4.发明专利：基于多模态信息贯通的医学影像交互式分割方法及系统ZL202411508099.6
5.发明专利：基于关键词的影像自动定位系统及方法ZL202311504980.4
6.发明专利：一种基于ViT的CT与X光实时配准方法和系统ZL202411711132.5
7.发明专利：一种穿刺手术呼吸幅度检测装置及其方法ZL202210380176.9
8.发明专利：一种减少横梁变形的双目相机及温度动态补偿方法ZL202410034177.7
9.发明专利：基于自然语言处理技术的医学影像分割方法及系统ZL202410762178.3
10.发明专利：一种超声导航快速融合装置及方法ZL202410602145.2

	主要完成人
	陈强，排名1，正高级工程师，浙江伽奈维医疗科技有限公司；
斯辉健，排名2，副高，浙江伽奈维医疗科技有限公司；
胡利荣，排名3，副高，浙江飞图影像科技有限公司；
周春琳，排名4，副教授，浙江大学；
[bookmark: _GoBack]章尧，排名5，副高，浙江伽奈维医疗科技有限公司；
伍华樑，排名6，浙江飞图影像科技有限公司；
林民钦，排名7，浙江伽奈维医疗科技有限公司。

	主要完成单位
	1.浙江伽奈维医疗科技有限公司：
2.浙江飞图影像科技有限公司：
3.浙江大学

	提名专家
	独立提名：
王耀南、湖南大学、院士、信息工程。

	提名意见
	浙江伽奈维医疗科技有限公司是一家致力于微创介入领域集研发、生产、销售、服务于一体的高端医疗器械企业，该公司联合浙江飞图影像科技有限公司、浙江大学开展了手术机器人多模态影像智能解析与高精配准技术、空间本体高精度感知与光学导航技术和穿刺机器人多源融合与动态补偿控制技术的研发，该项目针对性弥补传统手术导航、影像处理、穿刺操控领域的技术短板，填补多模态智能配准、高精度动态定位、生理运动自适应补偿的技术空白，构建了自主可控的微创手术机器人智能导航核心技术体系。项目主要技术创新点如下：
1.本项目打破传统单模态医学影像处理的技术壁垒，整合CT、MRI、PET-CT等术前多模态影像与术中实时影像数据，通过多模态信息贯通算法、NLP驱动的影像分割与基于ViT模型的CT与X光实时配准技术，搭配手术导航自适应注册系统，攻克术中影像动态匹配难题，达成亚毫米级高精度配准效果，为手术机器人提供精准的空间本体感知能力，有效提升手术导航的精准度与稳定性，为精准微创手术提供核心技术支撑。
2.本技术融合快速CT定位导航系统和影像自动定位系统，解决术中空间定位与注册的精度漂移问题，创新采用自适应注册算法和双目相机温度动态补偿技术，实现手术机器人坐标系与患者空间的高精度映射，定位误差≤0.6mm，构建稳定的空间本体感知基础。
3.本技术融合超声实时影像与CT术前影像，结合CT多源导航信息，构建高精度多源手术导航基准，创新采用呼吸幅度检测与动态补偿技术和远程遥控粒子植入装置，远程操控架构与力反馈控制机制，实现穿刺机器人对生理运动的自适应补偿和远程精准操控，提升手术安全性与成功率。

提名该成果为省科学技术进步奖二等奖。



