快速支持扶持项目申报内容公告
1、 仿真技术
1.基于有限示例的不确定环境仿真样本生成方法
目标内容：针对不确定环境中的目标识别、检测等任务需要解决的样本示例有限问题，开展基于有限示例的高质量仿真样本生成方法研究。
研究指标：①生成的仿真样本数据相较于真实数据在典型目标识别算法下的识别率下降在10%以内。
阶段：第一阶段。
2.智能博弈仿真试验方法
目标内容：针对智能博弈仿真中传统试验方法采用的静态试验方案无法根据已有仿真样本动态生成最优仿真方案，且需要海量样本抽样试验的问题，开展动态试验规划和方案实时优化方法研究。
研究指标：①提出试验因子动态适配的原则/策略不少于3个，并给出至少1个智能博弈仿真试验方法的基本应用框架和场景验证。
阶段：第一阶段。
2、 可靠性/测试性/维修性技术
1.复杂系统安全性加速试验原理研究
目标内容：针对复杂系统安全性指标要求高、试验风险大等方面的难题，重点开展复杂系统安全性敏感因素分析、安全性加速试验架构、安全性加速试验模型、安全性加速试验一般方法等研究，探索复杂系统安全性加速试验一般原理。
研究指标：无。
阶段：第一阶段。
2.人工智能试验测试新原理研究
目标内容：针对大数据、人工智能、数字化技术发展需求，重点开展人工智能试验测试体系、测试新原理等研究，为智能装备的试验测试奠定技术基础。
研究指标：无。
阶段：第一阶段。
3.考虑动态拓扑重构的复杂同质混联系统效能评价与优化技术研究
目标内容：针对具有同质混联结构特征的复杂系统内部单体性能衰退不一致，导致系统整体性能下降、寿命衰减过快、难以满足长期稳定运行需求的问题，开展系统性能与可靠性多维度量化评价、可重构拓扑结构全要素动态建模、综合性能与可靠性的多目标优化等研究，解决以最佳效费为目标的系统结构设计与优化难题，为动态重构系统结构实现最佳效费比提供技术支撑。
研究指标：无。
阶段：第一阶段。
4.基于数字孪生的结构件现场检测诊断与远程制配技术
目标内容：工艺装备状态评估与动态微调整、基于在线数据分析的装配指令及工艺过程优化、基于数字孪生的结构现场检测诊断与远程制配软件开发、面向典型复杂构件应用验证等研究，突破基于关键特征的快速测量与数字孪生构建、基于动态数字孪生模型的装配工艺装备定位状态微调、基于孪生模型的装配补偿量分析等关键技术，研究一种基于数字孪生模型装备结构件现场测试诊断和远程加工制配方法，降低现场作业难度，减少现场维修工作量，大幅度缩短故障检测诊断和维修所需时间，促进提升维修资源的共享水平和装备维修的整体水平。
研究指标：无。
阶段：第一阶段。
5.传动系统非线性动力学建模与故障机理分析
目标内容：以动力学方法和故障诊断理论为基础，开展局部损伤状态下的传动系统故障建模与演化机理、动力学模型实验验证等研究，突破传动系统动力学建模、故障植入等关键技术，形成传动系统典型故障动力学建模和分析方法，提高传动系统的全寿命周期内的健康管理水平，降低维修费用。
研究指标：无。
阶段：第一阶段。
6.基于大数据的部件维修工艺知识图谱的推送技术研究
目标内容：针对关键部件的维修工艺繁杂、经验依赖性强、控制要求精细、技术文件多样化问题，重点开展知识图谱构建（知识获取、表示、存储、融合等）的研究，揭示维修工艺规律，构建维修知识的分类、检索、推荐等方法，开发基于知识图谱的关键部件维修工艺方案建设系统，解决维修工艺编制难题，形成可复用推广的工艺方案建设能力。
研究指标：无。
阶段：第一阶段。
7.增材修复质量智能调控方法研究
目标内容：针对增材修复层表面光洁度差、尺寸精度低的问题，以及提升修复零件服役寿命的迫切需求，重点开展增材修复层质量控制技术研究，突破修复质量精密调控、能束协同控制、性能预测与评价等关键技术，建立增材修复质量控制工艺规范和性能表征评价方法，改善增材修复表面质量和力学性能，为提升武器装备修复零部件安全服役寿命提供技术支撑。
研究指标：无。
阶段：第一阶段。
3、 动力与传动技术
1.带锥头航行体高速入水过程气-液-固-粒耦合动力学仿真方法研究
目标内容：针对高速入水航行体在入水过程中的结构安全性和航行稳定性精确评估需求，发展适用于多相流和多物理场同时求解的多方法耦合仿真技术，建立带锥头航行体高速入水流场动力仿真方法，考虑气-液-固-粒（离散气泡）等多种相态以及流-固-热等多种物理场，分析高速入水中多相流场特征和结构载荷作用机理，解决目前商用软件及传统数值方法在多相耦合、动态演化情況下机理描述不准确的问题，支撑高速入水航行体水动力动态特性、结构安全性和航行稳定性的定量评估。
研究指标：①建立自主知识产权的带锥头航行体高速入水流程动力仿真方法，能够考虑气-液-固等3种相态，以及流-固-热等3种物理场；②结构入水过程典型参数（航迹、速度、结构受力、流场演化等）仿真计算结果与试验结果偏差不大于15%。
阶段：第一阶段。
2.波浪中随船纵向运动螺旋桨性能快速评估技术
目标内容：针对波浪中航行船舶的快速性能评估问题，重点开展波浪中随船纵向运动螺旋桨性能势流理论数值预报方法及螺旋桨-波浪水动力干扰机理研究，探讨螺旋桨在波浪、船体运动（纵摇、垂荡）耦合作用下的失效边界问题，突破随船纵向运动状态下螺旋桨与波浪之间的水动力干扰评估技术瓶颈，在势流理论框架下构建波浪中随船纵向运动螺旋桨性能数值预报方法，揭示螺旋桨性能随波浪条件、船体运动状态的变化规律，解决波浪中航行船舶的螺旋桨性能快速预报难题，形成适用于船舶设计阶段的波浪中随船运动螺旋桨性能快速评估能力。
研究指标：①揭示不同波浪条件、船体运动状态下的螺旋桨性能变化规律；②提供基于势流理论面元法的波浪中随船纵向运动螺旋桨性能数值预报方法；③典型规则波条件下螺旋桨性能数值预报结果与模型试验结果相比误差不高于15%。
阶段：第一阶段。
3.考虑流向重力的通气空泡流动机理实验与理论模型研究
目标内容：针对航行体垂直发射通气空泡流动的重力作用问题，重点开展考虑流向重力作用的通气空泡流动理论分析模型等研究，揭示流向重力作用条件下通气空泡融合与空泡流动机理，构建考虑流向重力作用的通气空泡定常实验方法和理论分析模型，为形成航行体垂直发射通气空泡缩比模型定常实验技术奠定理论基础。 
研究指标：①形成垂直水洞通气空泡模型理论研究方法，其中Fr数范围为3-14。
阶段：第一阶段。
4.复杂海洋环境和车辆荷载联合作用下的水动力特性研究
目标内容：浮桥水动力分析方法研究，揭示不同环境条件下通载浮桥动力响应机理，为浮桥的理论分析、设计应用及装备研制提供必要的理论和技术支撑。
研究指标：①建立复杂海况下风、浪、流等环境荷载和车辆荷载影响的浮桥水动力分析方法； ②数值计算结果与模型试验或实桥测试结果的误差不超过20%。
阶段：第一阶段。
5.水下波动鳍仿生推进机制和水动力性能预报研究
目标内容：针对现有仿生波动推进流体动力理论不完善、性能预报算法不精确的问题，基于波动推进多模态运动自推进模型，开展波动推进水动力性能预报研究，建立高精度仿生波动推进水动力性能数值预报方法。研究水下波动推进不同运动模式下推进机制和计算模型，揭示波动推进模式下流场速度、压力等特征信息演化规律，开展不同运动参数下波动鳍水动力性能数值预报研究，建立几何、运动参数与波动推进性能参数的映射关系，为高性能水下仿生推进器的设计奠定理论与技术基础。
研究指标：①提出波状鳍仿生推进器的新型水动力性能预报方法，预报准确率不低于90%。
阶段：第一阶段。
6.无规则入射条件下航空多孔材料宽频带吸声系数测试方法研究
目标内容：针对无规则入射条件下航空多孔材料宽频吸声系数高效测试需求，开展多孔材料微观尺度与其宏观吸声系数关联关系、多孔材料宽频带吸声系数预测模型、多孔材料微观构型特征辨识与测量技术等研究，突破无规则入射条件下航空多孔材料宽频吸声系数测试等关键技术，建立航空多孔材料微观尺度与其宏观吸声系数的关联关系。
研究指标：①实现无规则入射条件下航空多孔材料200～10KHz的吸声系数测量；②实现对发泡类和纤维类等2类以上航空多孔材料吸声系数的测量；③针对发泡类和纤维类样品，无规则入射条件下对多孔材料的测试结果与标准测试方法的测试结果平均误差不超过20%。
阶段：第一阶段。
7.柔性马赛克太阳电池组件技术
目标内容：针对柔性太阳电池效率低、成本高和可赋形性差等难题，开展柔性马赛克太阳能电池组件技术研究，通过对微型太阳电池单体的设计与制备、微机电工艺下微型电池的批量转移和柔性集成化、柔性组件的轻质封装与性能优化等研究策略，制备出高效稳定且柔性马赛克太阳电池组件。
研究指标：①微型子电池面积≤5mm2； ②组件面积≥5cm2； ③组件质量比功率≥3000W/kg； ④光电转换效率≥15%； ⑤微电池阵列点10*10个。
阶段：第二阶段。
8.嵌入式大信号阻抗谱(EIS)测试技术
目标内容：针对现有BMS不能在线测试大容量电池内部电化学参数的难题，开展可嵌入BMS的大信号阻抗谱（EIS）测试技术研究，解决高频功率变换中杂散阻抗匹配与控制、输出电流数字化自振荡控制等技术问题，研发小尺寸、大信号电流、高带宽的嵌入式EIS测试模块，实现在线提取电池运行关键电化学信息，有效监控大容量电池故障及健康状况。
研究指标：①针对200Ah电池，设计可嵌入BMS的EIS模块； ②输入电压：兼容交流AC220V与直流DC48V（±10%）； ③输出电流：0.1Hz-100kHz正弦，峰峰电流≥10A，电流畸变率THDi≤1%； ④整机效率≥96%；⑤阻抗模块体积不超过60mm*60mm*30mm； ⑥模块重量不超过80g；⑦EIS扫描测试时间不超过50秒，快扫（低频0.5Hz）不超过15秒；⑧集成阻抗谱分析算法与软件。
阶段：第二阶段。
9.水中浪能复合发电技术研究
目标内容：针对现有供电方式难以满足浮标潜标的大容量信息实时传输和长期观测需求，开展水中浪能复合发电技术研究，并研制相应原理样机，为海洋资料浮标系统提供高效可靠自供能技术支撑。
研究指标：①在低频大幅的陆地平台实验条件下（在1~8级海况内）输出功率峰值不小于150W； ②启动频率小于0.25Hz阵列输出峰值电压不小于10V且能量捕获具有互补性； ③全系转化效率≥15%。
阶段：第一阶段。
4、 探测与识别技术
1.芯片与微系统的电磁信息安全新机制
目标内容：研究芯片微系统产生电磁信息泄漏和被控制的安全隐患来源、作用机制和规律，探索新的电磁信息安全分析测试评估和在线监测机理，为实现芯片微系统安全可控的新技术途径奠定基础。
研究指标：无。
阶段：第一阶段。
2.基于自旋电子的存储器件抗电磁干扰新体制
目标内容：研究电磁波与自旋电子的作用规律，分析自旋电子抗电磁干扰的机理和手段，探索基于自旋电子的新一代存储器件抗电磁干扰机制和方法，为新型高性能存储器件提供技术储备。
研究指标：无。
阶段：第一阶段。
3.知识与数据联合驱动的雷达智能处理技术
目标内容：开展知识与数据联合驱动的雷达智能处理方法研究，突破复杂场景的先验知识表征、知识与数据联合驱动的目标信号与信息处理等关键技术。
研究指标：①模型参数规模比纯数据驱动方法降低一个数量级以上；②训练所需样本量比纯数据驱动方法降低一个数量级以上。
阶段：第一阶段。
4.复杂场景下雷达探测回波数据智能生成技术
目标内容：开展基于机器学习的雷达探测回波数据生成与样本增强技术研究，突破复杂电磁环境建模与校验、强对抗下回波数据高逼真度仿真、回波样本增强等关键技术。 
研究指标：①陆海杂波类型不少于3种；②智能生成的雷达回波样本和真实雷达回波样本在距离多普勒域的平均相似度FID分数≤20。
阶段：第一阶段。
5.高能效比神经拟态存内光子数据处理技术
目标内容：针对瞬息万变的信息化战场上精确目标识别实时性要求高的需求，解决目标识别芯片响应能效比低的问题，形成片上主动决策能力。重点开展基于光子卷积神经拟态网络的存内架构高能效信号处理实现方法研究，揭示提升信号处理通量并降低驱动功耗的存内光子信号处理形成机制，构建高复用度、低损耗、零静态功耗的光存储实现方法，制备零静态功耗光子卷积池芯片样品，验证高能效比光子卷积信号处理方法。
研究指标：①加速计算芯片样机能效比：≥1 TOPS/W； ②信号处理能力：≥160GOPS； ③卷积池静态功耗：0W； ④数据处理密度：≥50 TOPS/mm2。
阶段：第二阶段。
6.与半导体工艺兼容的一维超导体材料与技术
目标内容：为探索光电探测器新体制，重点开展一维超导体光电探测器等研究，找到能够在大横向尺寸（横向尺寸大于2微米）下超体性质发生变化的超导体材料，揭示具有超大相干长度的一维超体体的物理性质，利用标准半导体工艺（不包括电子束曝光技术）制备一维超导体光电探测器样件，形成一维超导体光电探测器的设计、制作、测量能力。
研究指标：①一维超导体的确认： 确认其在>2微米的横向尺度下，超导转变温度、临界磁场、临界电流密度等性质由其横向尺寸所决定； ②确认基于该一维超导体的光电探测器器件可以在标准的半导体工艺下制作出来。无需使用电子束曝光。
阶段：第一阶段。
7.宽带暗孤子微光梳调频技术研究
目标内容：针对光子辅助信道化接收系统对多通道数量、精细频率间隔和系统小型化的需求，开展片上暗孤子微光梳调频技术的研究，为光子辅助信道化接收系统的小型化、集成化发展提供技术支撑。
研究指标：①暗孤子微光梳光学带宽≥120 nm;  ②重频≥200 GHz;  ③光能量转换效率（光梳齿总功率/泵浦光功率）≥40%; ④芯片尺寸(长×宽×高): 10 mm × 10 mm × 5 mm。
阶段：第一阶段。
8.新型无源极化校准体及其校准测量技术
目标内容：针对传统极化散射矩阵校准测量中需要对两个无源校准体进行替换测量问题，重点开展新型无源极化校准体设计和极化散射矩阵校准测量技术研究，设计通过单个极化校准体测量即可实现目标极化散射矩阵校准测量的新型无源极化校准体，建立基于新型无源极化校准体的极化校准模型，研制新型无源极化校准体样件，开展微波暗室内的试验验证，为解决目标极化散射矩阵测量提供技术支撑。
研究指标：①波段：C、X、Ku ②极化：HH、VV、HV、VH ③校准后极化隔离度改善因子：10dB。
阶段：第一阶段。
9.水下运动目标涡流特性获取新方法研究
目标内容：针对水下运动目标涡流特性获取和非声探测需求，开展水下运动目标的涡流特性感知新原理、基于新原理的涡流传感器构建、水下目标涡流新型感知信号获取与分析、涡流特征与感知输出信号的关联规律等研究，建立水下运动目标涡流感知新方法，构建水下运动目标涡流特性获取装置，通过水池实验验证，为水下目标探测提供新思路和新方法。
研究指标：①形成水下涡流特性获取装置原理样机1套。
阶段：第一阶段。
5、 无人系统技术
1.基于多源信息的水下目标检测与识别技术
目标内容：面向水下机器人在实际海洋环境下的目标搜索、识别自主作业需求，研究基于声学和光学图像的水下目标检测、水下环境三维重建、多源异构信息融合等关键技术，提升水下机器人对水下目标的自主检测与识别能力。
研究指标：①采用≥3类传感器获取水下多源信息；②多类传感器获取的水下图像数据集包含至少5种水下目标，单传感器获取样本量≥3000张；③以实际湖海环境为主，水下目标检测与识别算法应达到以下性能：对5种不同尺寸、形状的水下目标自主检测率≥85%、识别率≥90%。
阶段：第二阶段。
2.风帆无人船自平衡转帆驱动关键技术研究
目标内容：针对风帆主动转帆调控方式能耗高、载荷大、执行机构与电控逻辑复杂的问题，以增强长航时远洋无人探测能力，提升我国风帆无人船及关键组部件的性能与实用化水平为目标，开展自平衡转帆驱动关键技术研究，构建自平衡风帆耦合作用模型，揭示自平衡转帆实现机理，优化提升风帆的逆风适航范围与顺风推进力，实现风帆零功耗自平衡适应时变风场条件功能，研发自平衡风帆样件并完成装载集成，在稳定风向条件下形成风帆无人船海上闭环轨迹走航演示能力，为我国发展风帆无人船提供先进技术支撑。
研究指标：①逆风适航临界角（真风向与船艏向夹角）大于110° ②自平衡风帆驱动最大航速2节（5级及以下风力条件） ③实现风帆零功耗自平衡适应时变的风场条件功能 ④稳定风向条件下实现风帆无人船海上闭环轨迹航行演示。
阶段：第一阶段。
6、 人工智能技术
1.基于联邦学习的分散空间异域数据联合训练技术
目标内容：自演进神经网络模型训练需要采集多方数据，针对多用户训练数据空间分散、数据异域难以进行多方数据融合安全训练的问题，开展基于联邦学习的分散空间异域数据联合训练技术研究，解决分散模型联合训练过程的问题，在保护各方数据隐私的前提下实现边端神经网络模型的自演进，同时满足用户数据安全和联合建模的需求，在原始数据不出域的情况下联合建立一个全局的共享模型。
研究指标：①支持20方以上的联邦学习参与方；②支持2种以上联邦学习框架；③支持5种以上主流联邦学习算法；④支持横向、纵向联邦学习场景；⑤纵向联邦学习训练时长相比集中式训练小于80倍。
阶段：第一阶段。
2.领域知识支持的群体异构分布式融合感知技术
目标内容：针对无人机群协同感知应用需求，基于群内红外/可见光、主动/被动雷达等异构、分布式感知节点，开展面向复杂场景的异构、无中心、精准群体融合感知与态势构建技术研究，突破群内节点信息层次化高效融合框架设计、对“传感器-环境-目标”要素关系特性的领域知识结构化表达、领域知识支持下的信息融合冲突消解等关键技术，完成对复杂场景态势的精准构建，实现对场景内目标类别的精确识别、目标位置的精准提取、目标航迹的准确构建。
研究指标：①群内传感器涵盖光电、主动雷达、被动雷达等，体制不少于3种； ②群内节点数量不少于8个； ③支持目标/干扰种类不小于5类； ④群内节点信息融合算法具备嵌入端实现条件；⑤群体融合后目标识别正确率最大提升不低于30%。
阶段：第一阶段。
3.无人集群在互耦合海洋环境中的路径决策学习技术
目标内容：开展基于海洋环境和无人集群运动模型的深度强化学习研究，构建无人集群在互耦合海洋环境中的路径决策模型，重点是多无人平台-动态环境-时间扩展（MR-DE-TA）路径规划架构、强扰动集群运动模型约束映射、海洋开放仿真环境中的运动反馈学习等方面技术，提升任务驱动下无人集群在未知对抗环境中的智能决策路径规划能力。
研究指标：①支持水面无人集群在线局部和全局路径规划重规划；②可成功完成不低于95%的无人集群在拥挤海洋环境中的互动任务；③面对不同海洋环境，利用新研发的路径决策学习算法，动态避障成功率不小于90%。
阶段：第一阶段。
4.面向极端干扰场景下的视觉特征表示技术
目标内容：针对基于深度学习的图像目标检测网络在烟雾、雨天、黑夜等典型干扰场景下鲁棒性差问题，揭示视觉空间特征编码规律，攻克视觉远程交互的底层机制，构建物体骨架特征表示方法，形成一套完整的鲁棒的视觉表示技术，为动态干扰环境条件下的军事侦察、无人作战等多种军事任务提供稳定可靠的技术支撑。
研究指标：①视觉空间表示方法不少于2种；②物体骨架特征表示方法不少于2种；③图像目标检测网络在典型干扰场景下检测性能大于35%。
阶段：第一阶段。
5.复杂对抗环境下人机协同智能规划方法研究
目标内容：针对城市复杂环境下有人无人协同编队任务规划问题,重点开展人机智能融合的可变自主敏捷调控技术、以指挥员为中心的智能自适应人机协同控制、复杂对抗环境下人机协同任务规划、复杂地理环境下多无人机三维航迹协同优化等技术研究，揭示有人无人混合编队协同决策的交互机理，构建面向复杂环境下人机协同的智能规划方法，提升复杂环境下指挥员应对异构多无人平台的指挥决策能力。
研究指标：①典型城市作战场景下，单人指控无人机数量不低于4架；②人机协同在线任务规划时间<1秒；③10架以内无人机的三维航迹协同规划时间<10分钟。
阶段：第一阶段。
6.无人系统安全性多模态智能识别和评估技术
目标内容：针对无人系统在环境约束下的安全性评估问题，重点突破无人系统基于多模态信号的系统异常信息提取和增强、多模态信息融合、异常信息特征标智能提取、潜在异常识别等技术，形成基于深度学习的无人系统安全性评估方法，为提升军事无人系统可用度提供重要理论支撑。
研究指标：①提出不少于2种智能异常识别方法，识别成功率不低于95%；②提出不少于2种多模态信息（机械和电子等）融合技术；③提出不少于2种安全性评估方法，评估准确率不低于90%。
阶段：第一阶段。
7、 制导与控制技术
1.基于商用惯性传感器的新功能惯性系统方案研究
目标内容：针对商用惯性传感器新功能、新方向的需求，在系统功能、系统方案、系统需求等方面开展新方法研究，提出新方案，完成试验验证，为惯性技术应用领域拓展提供技术支撑。
研究指标：①完成方案论证 ②完成关键原理验证。
阶段：第一阶段。
2.引信目标识别与起爆控制新方法
目标内容：开展目标多元信息感知的数据处理与目标识别新方法研究，提高引信起爆控制能力。
研究指标：①引信多模多体制复合；②引信智能信息处理和自主决策控制。
阶段：第一阶段。
3.引信特种电源高效能转换控制新技术
目标内容：开展引信能源高效转换技术研究，提高电能源的控制效率，满足引信性能提升的需求。
研究指标：无。
阶段：第一阶段。
4.基于新原理的作动装置性能提升技术
目标内容：围绕提高作动装置能量精确释放控制和低附带效应的需求，探索采用非燃爆材料、液态金属等新材料和新结构设计原理与方法研究，为降低火工装置作用过程中高冲击奠定技术基础。（研究内容选一）。
研究指标：①作动装置引发后的冲击加速度≯500g； ②作用时间≯50ms； ③适应温度范围-40℃～55℃。
阶段：第一阶段。
5.新概念火工药剂构造及特征能量引发规律研究
目标内容：围绕火工品提高安全性、可靠性对火工药剂及材料的需求，探索光致敏感起爆药、燃烧产物电绝缘的安全钝感点火药等新概念火工药剂构造及其特征能量引发规律研究，掌握基于新型功能材料构造新型火工药剂的新方法，获得火工药剂特征能量引发的机理和作用规律，为火工品性能提升提供关键材料支撑。（研究内容选一）
研究指标：①光致敏感起爆药起爆能量≯0.02J，安全性与HMX相当; ②安全钝感点火药燃烧产物电绝缘，静电火花感度和摩擦感度较ZPP钝感。
阶段：第一阶段。
6.火工品缺陷诊断及表征新方法
目标内容：围绕火工品电爆、光爆或等离子体换能元的缺陷识别与质量控制缺乏诊断及表征手段等问题，探索基于光电探测的缺陷诊断及表征等试验新技术，获得换能元缺陷与特征表征参数关系及数据提取技术，建立试验方法，实现检测准确性≮99%的技术要求。
研究指标：①建立火工品缺陷诊断及表征方法，检测准确性≮99%。
阶段：第一阶段。
7.新型组网测控技术
目标内容：面向构建跨/全域测控体系目标，重点研究提升跨/全域测控网络的实时、可靠、高效性能的组网测控技术，为跨/全域测控体系构建提供理论与技术支撑。
研究指标：无。
阶段：第一阶段。
8、 先进材料与制造技术
1.热塑性聚酰亚胺复合材料原位聚合成型探索研究
目标内容：针对当前热塑聚酰亚胺复合材料制备工艺复杂、成型粘度大等问题，结合耐高温聚酰亚胺树脂单体原位聚合方法，探索原位聚合热塑性聚酰亚胺预浸料制备方法及复合材料成型工艺原理，制备出典型样品，完成初步性能表征与评价，探索出一种热塑性复合材料制备新方法。
研究指标：①复合材料：Tg≥250℃； ②孔隙率≤2%； ③拉伸性能≥2000MPa。
阶段：第一阶段。
2.μ子成像在铀矿产勘探中的应用研究
目标内容：针对战略性矿产勘探的需求，开展适用于工业标准钻孔的新型μ子成像矿产勘探系统优化设计，突破μ子成像系统不完备数据图像重建算法关键技术，检验μ子成像技术在铀矿产勘探领域的应用前景。
研究指标：无。
阶段：第一阶段。
3.氡致人员健康风险评价方法研究
目标内容：针对特殊密闭空间中氡致人员肺癌风险评估的需求，突破传统技术无法进行个体、回顾性健康评价的技术瓶颈，开展人体内氡的迁移规律及活体直接测量技术研究，为长期工作于密闭空间的特殊人群进行风险评估提供新途径。
研究指标：无。
阶段：第一阶段。
4.钇-90国产化制备及辐射剂量评估技术
目标内容：针对钇-90微球制备国产化的需要，掌握钇-90微球研制关键工艺方案及参数，开展微球治疗过程中的辐射剂量评估，为钇-90微球用于胰腺癌治疗奠定技术基础。
研究指标：无。
阶段：第一阶段。

