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以汕头大学为依托，成立于1995年11月。列入汕头大学重点学科建

设规划，共投入学科建设经费1020万元；汕头超声仪器研究所作为实验

室共建单位，累计投入设备费580万元。目前，实验室重点开展了信号

处理新方法新技术、现代医学信息处理、超声影像处理技术、智能信息

处理与控制的研究与开发工作。

实验室概况--



实验室概况--

 于2014年12月通过申请，将学校原停止使用的“锅炉房”改为“人工智能与

机器人实验室”。

 2015年9月份装修完毕并开始使用。

占地面积143㎡，
具有近80㎡，6m高的专用实验区域



实验室概况



实验室概况

• 项目组成员

• 实验室主任：范衠（教授）

• 学术团队

美国BEACON国家科技中心、华南理工大学智能算法与智能软件实验室、
汕头轻工装备研究院、汕头超声仪器研究所、长江工业设计中心。

科研助理3人,博士后1人，博士生4人，硕士生20余人，本科生10余人。

• 合作单位
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实验室总体定位：

省内领先、国内一流
实验室

产业发展技术支撑平台

高级人才引进和培养基地

国际交流合作中心

应用研究和关键技术
创新平台

产学研创新基地
总体
定位

在数字信号与图像处理领域，开展创新驱动，培育前瞻思想，
产出一流成果，培养基础人才，支撑区域内经济发展与转型。

主要研究方向



15

➢主要包含4个研究方向：

人工智能

与机器人

技术

智能信息

处理技术

及其应用

机器视觉

技术及其

工业应用

以应用为目标，以关键技术为核心，推动数字信息产业发展。

医学信号

处理与成

像技术

主要研究方向



围绕机器视觉技术开发集机器视觉与运动控制于一体的光机电智能测控

系统，解决在线监测物品的检测、识别、定位、引导等关键技术问题。

主要研究方向

➢机器视觉技术及其工业应用



（1）机器人系统的多目标智能设计及优化

主要研究方向

➢人工智能与机器人技术

 

主要研究一种能够帮助我们不断提升机器人系统性能的

自动设计优化方法。



（2）智能机器人系统开发

主要研究方向

➢人工智能与机器人技术

主要研究开发具有智能行为的机器人系统。



（1）围绕超声成像技术，以临床应用为目标，研发具有自主知识产权

的中高端超声成像设备。

主要研究方向

➢现代医学信号处理与成像技术



（2）围绕磁共振频谱技术，开发磁共振频谱成像设备，以便在线检

测对组织代谢功能起关键作用的化学成分。

主要研究方向

➢现代医学信号处理与成像技术

图(a) 经DQF-PRESS序列编辑过的Cr
图(b) 经DQF-PRESS序列编辑过的GABA+Cr信号

图(c) 经DQF-PRESS序列编辑过的GABA



主要研究方向

➢智能信息处理技术及其应用

研究各类先进的信号处理方法与技术，开发实用的工程应用系统。
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• 场地面积：143m2

• 装修后可使用面积 200m2

• 将配置Optitrack P31系列光学运

动捕获系统

• 配置虚拟现实系统

实验设备及条件

实验室场地条件



Optitrack光学动作捕获系统

实验设备及条件

 在5m*5m*3m的高效捕获区内，

达到毫米级定位精度；
 可同时跟踪多个物体，分析

每个物体的姿态；
 完整保持被跟踪物体的运动

轨迹。



实验设备及条件

激光雷达 Sick激光雷达Kinect传感器

AS-R智能移动机器人平台EV-MRobot6模块化可重构机器人系统 TurtleBot2

KUKA机器人



UR-5机械臂

Webots PRO仿真软件 Pioneer AT-3移动机器人 模块化乐高机器人

• 机器人设备可以与Robot Operating 
System (ROS)无缝对接，实现机电
系统智能化设计的一体化模式，可
进行“云机器人”的相关实验。

实验设备及条件

AUBO-i5机器人



ThinkStation D30

板级电路、嵌入式软硬件开发及测试条件

实验设备及条件

硬件实验台 电子元器件及工具

双目立体相机 Jetson机器人开发主板



曙光TC-600并行计算机机群

系统（服务器及配套设备）

三轴运动测试系统PXI测试系统

实验设备及条件

周立功4通道数字示波器嵌入式工控机
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➢基于视觉感知的焊接机器人

成果介绍--焊接机器人

➢ 融合图像处理和机器学习
的方法，使机器视觉代替
人的视觉，感知并判断焊
接质量的好坏；

➢ 引入包含用户先验知识的
概率模型，提高视觉处理
的准确率；

➢ 实时条件下同时进行焊缝
跟踪和熔池边缘提取。

BurnE_22s.mp4


➢医用服务机器人

成果介绍--医用服务机器人

➢ 服务机器人能够在非结构化
环境下进行工作

➢ 采用分而治之的模块化集成
方法，提供对移动机器人工
作环境可扩充问题的解决方
案

➢ 该方案没有采用昂贵的传感
器和技术，极具大规模商业
应用的潜力



➢四轮独立驱动平台设计
中日韩CEDC国际工程竞赛金奖

成果介绍--复合机器人

• 项目不断创新发展，基于四轮平台设计
理念研发出四轮全方向移动复合机器人



➢四轮独立驱动平台设计

成果介绍--复合机器人



➢移动平台自主导航避障（后续移植到复合型机器人）

成果介绍--自主导航移动机器人

Stellax 1.0 Stellax 2.0 Stellax 3.0

➢ 2016年中国服务机器人大赛 项目二等奖

➢ 2017年中国服务机器人大赛“follow”全国亚军，“who is who”全国季

军

➢ 一种自主移动机器人平台用控制系统、方法及装置. 中国, 发明专利. 专利

申请号: 201610865308.1



成果介绍--自主导航移动机器人



➢示教器的平衡方案

• 对第5，第3关节处设计配重进行平衡，第2关节处通过带弹簧的平衡

器进行平衡，第1，2，3关节内增加摩擦片进行平衡。

• 工程上允许存在一定范围内的不平衡量（本例选用5%）

成果介绍--六轴自平衡示教机械臂



成果介绍--六轴自平衡示教机械臂



成果介绍--六轴自平衡示教机械臂



➢机器人机械手平台

第一代原型机 第二代原型机 第三代原型机

采用自动设计的优化方法，持续提高机械臂系统的性能。

成果介绍--机器人机械手平台

原型设计



方法流程：

成果介绍--烟草植株识别与计数

SVM分类器分类

预处理 特征提取

转换到Lab空
间，选取b通道

对b通道进行腐
蚀，再形态学
建模，分割出
局部最大值

然后进行距离变
换，过绿操作去
除绿色区域

航拍图 植株候选区域

分类

统计分类结果，
在航拍图中标记

烟草植株

识别与计数系统：

识别与计数系统



成果介绍--医学图像处理项目

➢眼科疾病计算机辅助诊断系统



APP编程界面

应用程序

卡

片

式

编

程

机

器

人

成果介绍--乐博士科教机器人



成果介绍--乐博士科教机器人

可视化编程机器人（EST）

EST电脑可视化编程软件界面

EST程序执行硬件

• 图形化编程界面

• 丰富的传感器外设，可扩展的传感系统

• 智能控制器，可固件升级、多线程编程等



• 蓝牙通信

• 人为设置魔方图

• 基于视觉识别机器人自动解魔方

设置魔方图

成果介绍--魔方机器人

基于视觉的魔方机器人



 底层驱动板硬件与软件的设计；

 实现运动控制直行、转弯及越障；

 通过局域无线网络图传并处理；

成果介绍--六足仿生机器人



➢ 总结前期工作，在相关领域发表了SCI期刊论文11篇。包括一区论

文2篇，二区论文3篇。在进化计算领域顶级会议CEC，GECCO等

国际会议上发表论文16篇。

➢ 在机器人系统开发上有多项成果荣获国家级奖项。

➢ 在相关领域申请了10余项发明与实用新型专利。

1. 一种自主移动机器人平台用控制系统、方法及装置.发明专利.专利申请号:201610865308.1
2. 一种自主移动机器人平台控制装置.实用新型专利.专利申请号:201621094143.4
3. 一种多自由度机械臂的智能移动平台.发明专利.专利申请号:201510734969.6
4. 一种多自由度机械臂的智能移动平台.实用新型专利.专利申请号:201520866271.5
5. 一种可扩充的模块化教育机器人控制系统 .实用新型专利.专利申请号: ZL201621063785.8

6. 一种移动机器人导航的混合地图的构建方法.发明专利.专利申请号:201510718698.5
7. 一种食品包装袋折叠设备专用数字控制系统.发明专利.专利申请号:201510115899.6
8. 一种快速自动上下料的数控分拣系统.发明专利.专利申请号:201510116130.6
9. 一种基于键合图和遗传编程的工程设计方法.发明专利.专利申请号:201410078663.5
10.一种基于无源视觉系统的熔池边缘提取方法.发明专利.专利申请号:201410717782.
11.一种基于无源视觉系统的焊缝边缘检测方法.发明专利.专利申请号:201410717847
12. 一种基于大气压的多层建筑物的地图构建方法. 发明专利. 专利申请号: 201510757309.X

13. 一种移动机器人导航的混合地图的构建方法. 中国, 发明专利. 专利申请号: 201510718698.5

相关成果总结：
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合作单位—美国Beacon国家科技中心

➢ 广东高校省级重点合作创新平台--进化智能与机器人联合研究
中心，资助金额180万元。

➢ 外方单位：美国BEACON国家科技中心（NSF资助约5千万美元）



合作单位--华南理工大学智能算
法与智能软件实验室



➢省部级重点实验室➢国家工程研究中心 ➢省级工程研究中心

制造装备数字化国

家工程研究中心

（华中科技大学）

软包装印刷设备工

程技术研究中心

1、“智能制造技术”

教育部重点实验室

2、省数字信号与图

像处理技术重点实

验室

检

测

缺

陷

➢联合申请项目“粤东数控一代创新应用

综合服务平台”，经费500万。

技术支撑平台

合作单位--汕头轻工装备研究院



➢ 汕头市超声仪器研究所有限公司（SIUI）始终专注于医学

影像系统及工业检测设备的研发和制造。

合作单位--汕头市超声仪器研究所



合作单位--长江工业设计中心

➢ 一个以培养具有国际高水准的跨学科设计人才为目标，支

持企业创新发展与转型，培育商业创新生态系统的综合设

计平台。



谢谢！

☺


