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基于光诱导介电泳的微粒子操纵路径规划方法

常　严 朱晓璐 倪中华

（东南大学机械工程学院，南京 ２１１１８９）
（东南大学江苏省微纳生物医疗器械设计与制造重点实验室，南京 ２１１１８９）

摘要：为实现基于光诱导介电泳的微粒子自动化操纵，设计了基于改进人工势场的缩微光图案路径规划方法．针
对传统人工势场的局部极小问题，给出一种新的局部极小判别准则．在此基础上提出导引目标和点障碍相结合
的方法来脱离局部极小点，并将改进后的人工势场算法集成于基于光诱导介电泳的微纳米生物粒子操纵平台

中，进行微粒子操纵实验．结果表明，该方法充分发挥了势场法的优势，对密集障碍环境稳定性强，能够实现微纳
米粒子的安全实时操纵，从而降低了人工操纵难度，提高了微操纵效率．
关键词：光诱导介电泳；人工势场；导引目标；点障碍
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