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Welcome Message

We are pleased to welcome you to the 41th Youth Academic Annual Conference of Chinese 
Association of Automation (YAC 2026), a unique conference aimed at bringing together research-
ers, scientists, industry leaders, and managers from home and abroad to share ideas and enhance 
discussions in the area of Automation. YAC 2026 takes place in Changsha from May 8th to 10th, 
2026. 

YAC is a national annual academic conference organized by Chinese Association of Automa-
tion (CAA) and Youth Working Committee Chinese Association of Automation (YWC). YAC 
2026 will be hosted by Hunan University.

YAC 2026 invites 12 well-known international scholars, including Academician of Chinese 
Academy of Sciences, and their latest research achievement would be shared with all the partici-
pants during the conference. Also, the conference program features 14 keynote talks forums for 
young scholars to share and exchange academic innovation and experience, including the Young 
Scientists Forum, Automation Journal Frontier Hot Topics Forum, National High-level Talents 
Forum, Outstanding Young Talents Forum.

We are living in exciting times in which the world has become more connected than ever 
before. While automation and artificial intelligence technologies have evolved at an impressive 
pace over the last decade, it is the automation industry that has made the real changes: the social 
networks, the unmanned system, and the cooperative control of cluster systems that introduced 
new needs and wants and drove the high-tech industry to new heights.

YAC 2026 received a total of 950 submissions with authors from academic institutions, indus-
tries. Based on a rigorous peer-review process, 730 papers were accepted and included in the 
conference proceedings. The program is scheduled over parallel oral sessions including 26 invited 
sessions, 4 regular sessions and 6 poster sessions. The conference languages are Chinese and 
English in parallel.

Our special thanks are given to program committee and reviewers, organizing committee and 
volunteers for their invaluable guidance in organizing the conference. We couldn’t build such a 
successful program without the help and guidance from the members of our Steering Committee. 
Last but not least, we express our heartfelt thanks to plenary speakers, invited panelists, and all the 
authors and participants, who in spite of their busy schedule manage their time and have kindly 
agreed to deliver highly stimulating talks.

We do hope that you have a most fruitful time and enjoy not only the technical programs but 
also the tremendous ambiance.

General chairs
Changyin Sun, Wei Sun
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会议信息（Important Information）

重要信息
· 会议时间：2026年5月8日-10日
· 会议地点：湖南省长沙世纪金源大饭店（长沙市开福区金泰路199号）
· 会议议程：2026年5月8日-10日，大会报告、专题讨论会、分组报告、张贴论文等
    形式进行交流
· 官方语言：中文和英文

注册
· 报道时间：2026年5月8日
· 报道地点：湖南省长沙市世纪金源大饭店

组委会联系方式
联系人：钟  杭 +86-15200857331   刘志杰 +86-15201308399
· YAC2026网站： https://www.caayac.org.cn/
· 电子邮箱： yac2026@163.com

口头报告
· 口头报告时间：15分钟（包含讨论）
· 作者选择口头报告，需提前准备15分钟报告PPT（包含讨论）
· 组委会将根据投稿方向统一安排报告时间及场次，具体安排另行通知

海报展示
· 请各位作者按照YAC2026海报的要求制作海报，并在参会前印制您的海报，并携
    带至会场。具体格式及大小要求详见网站
    https://www.caayac.org.cn/poster2026/。
· 会议期间，您需要在规定的时间（具体安排另行通知），到会场提供的海报
   （Poster）场地张贴您的海报，会务组会为您提供必要的工具（胶带、剪刀等）。
· 作者进行海报展示，将有机会参评YAC2026最佳海报奖（Best Poster Award）。



Important Information

Important information

Time: May 8-10,2026

Venue: Empark Grand Hotel Changsha

Agenda: May 8-10, 2026, Plenary Talks, Symposium, Group reports, Post papers

Official Languages: Chinese and English

Registration

Registration Time: May 8

Registration Desk: Empark Grand Hotel Changsha

Contacting the Organizing Committee

Contacting Person: Hang Zhong +86-15200857331

                                Zhijie Liu +86-15201308399

Website: https://www.caayac.org.cn/

E-mail: yac2026@163.com

Instruction for Oral Presentations

Oral Presentation Time: 15 minutes (including discussion).

Each speaker is required to prepare a 15-minute report PPT in advance.

The organizing committee will arrange the report time and session according to the  

direction of submission, and the specific arrangements will be notified separately.



Poster Presentation

Authors are requested to make posters according to the requirements of the YAC2026 

posters, and print your posters before the conference and bring them to the venue. Please 

refer to the http://www.caayac.org/poster/poster2026/ website for specific format and size 

requirements.

During the conference, you need to put up your poster at the poster venue provided by the 

venue at the specified time (specific arrangements will be notified separately), and the 

conference team will provide you with the necessary tools (tape, scissors, etc.).

Authors who present posters will have the opportunity to participate in the YAC2026 Best 

Poster Award.



会议程序总览(Program at a Glance)
第41届中国自动化学会青年学术年会

The 41st Youth Academic Annual Conference of Chinese Association of Automation
湖南·长沙 （Changsha, Hunan）

May 8-10, 2026

2026年5月8日 周五/Friday, May 8, 2026

5月 8日, 13:00-20:00

5月 9日, 08:00-20:00

5月10日, 08:00-18:00

5月 8日, 18:30-20:30

会议注册/Registration

湖南省长沙市世纪金源大饭店

晚 餐/Dinner

世纪金源大饭店 一楼自助餐厅



报告人：陈俊龙  华南理工大学

报告题目：大小模型协同创新技术与边缘智能的实时计算

主持人：秦家虎 中国科学技术大学

报告人：周杰  清华大学

报告题目：无人系统视觉感知

主持人： 刘行健 大连理工大学

报告人：胡昌华  火箭军工程大学

报告题目：可重复运载火箭关键设备健康管理微系统集成芯片

主持人：李鸿一 西南大学

报告人：薛建儒  西安交通大学

报告题目：安全可信人机协作行为的策略学习方法的研究进展

主持人：穆朝絮 天津大学

报告人：徐胜元  南京理工大学

报告题目：随机非线性系统分析与控制

主持人： 刘敏 湖南大学

报告人：何友  海军航空大学

报告题目：智能无人系统发展前沿

主持人：胡德文 国防科技大学

12:00-13:30  午餐/Lunch
一楼自助餐厅、二楼中餐厅

09:40-10:30  茶歇 & 合影/Tea Break & Group Photo

08:30-09:00

09:00-09:40

报告人：姜斌  南京航空航天大学

报告题目：飞行器导航控制与健康管理技术

主持人：孙长银 安徽大学

10:30-11:10

11:10-11:50

14:00-14:40 

14:40-15:20

15:50-16:30

16:30-17:10

15:20-15:50  茶歇/Tea Break

开幕式/Opening Ceremony  一楼宴会厅  主持人：张辉

2026年5月9日 周六/Saturday, May 9, 2026

大会报告/Plenary Talks  一楼宴会厅

大会报告/Plenary Talks  一楼宴会1厅



2026年5月9日 周六/Saturday, May 9, 2026

贺诗波

刘  浩

刘  璐

魏  平

三楼国际会议厅 三楼上海厅 三楼合肥厅

三楼长沙厅 三楼贵阳厅 三楼南京厅

主持人：吕茂斌 陆豪健 主持人：陈超洋  孙维超 主持人： 刘瑞军 罗彪

主持人： 肖林 赵志甲 主持人：吴玉虎 万琴 主持人：范军芳 吴俊东

CAA青年科学家论坛 自动化前沿热点论坛

14:00-18:00  特邀报告/Keynote Talks

高层次人才论坛I

高层次人才论坛II 高层次人才论坛III 优秀青年人才论坛I

伍冬睿 王友清 何  潇

葛泉波

杨辰光

王  卓

叶茂娇

曹向辉

刘行健

李阿明

洪华杰

申亚京

程光权

秦家虎

李文博

刘方猛

李  阳

吴争光

邹媛媛

徐  雍

刘洪海

王贺升吴新宇

丛  杨

刘  勇

徐  昕

訾  斌

黄  剑

黄  海

兰  剑

鲁继文

侯臣平

张夷斋任洪亮

邬  霞

李哲涛

杨秦敏

舒元超

张文安

来金钢

赵世杰

陈都鑫

赵  颖

赵  东

王召健

贺  宜

昌  毅

三楼福州厅 三楼昆明厅 三楼南昌厅 三楼重庆厅

主持人：宋海锋
张兴龙

主持人：周敏
王志闯

主持人：缪志强
黄海丰

主持人：孙干
田羽锋

优秀青年人才论坛II 优秀青年人才论坛III 优秀青年人才论坛IV 优秀青年人才论坛V

邬  晶

石  青

宗小峰

袁小锋

符方舟

王军义

崔国增

彭周华

彭  鑫

姚秀明

张言军

孟  伟

谢世文

苏涵光

彭金柱

戴文斌

王晓玲

张  萌

卢惠民

阚  震

刘  哲

王化平

廖依伊

宋  博

陈河兵

张  闯

陈欣星

赵学艳

李文玲

李元新

潘  冬

孙浩源

何德峰

王振华

王  萍

吕云凯



14:00-17:00          优秀论文答辩/Award Session          三楼北京厅

13:30-17:30          海报展示/Poster Sessions 1-3          三楼公区

18:00-20:30  晚餐/Dinner   一楼自助餐厅

19:30-20:30  中国自动化学会青年工作委员会年度工作会议  三楼国际会议厅

专题 1
复杂系统智能控制、优化

及感知技术

论坛主席：姚向前、赵志甲、

刘屿

二楼金祥厅

专题 4
海洋无人系统智能探测与

控制

论坛主席：潘昌忠、陈超洋、

张卫东

二楼金龙厅

专题 7
机电系统智能感知与先进

控制

论坛主席：孙宁、杨桐、陈鹤

二楼金辰厅

专题10
具身机器人感知、自主控制

与网络安全

论坛主席：刘亚强、金增旺、

王晴

一楼贵宾休息厅

专题11
多智能体系统安全协同及

应用

论坛主席：刘昌鑫、汪渊、

冯帅、谈笑

三楼贵宾休息厅

专题12
特种机器人具身智能方法

与应用

论坛主席：孙中波、孔诗涵、

曹腾

三楼贵宾休息厅

专题 8
工业之眼：智能检测与协同

感知

论坛主席：蒋朝辉、何斌、

潘冬

二楼金辰厅

专题 9
大模型驱动的智能优化：

理论与应用前言

论坛主席：邢立宁、伍国华、

高卫峰

一楼贵宾休息厅

专题 5
复杂工业系统的智能感知

与健康管理

论坛主席：申雨轩、鲁仕祥、

江国乾

二楼金凤厅

专题 6
机器人智能感知与自主

控制

论坛主席：李国涛、张兴龙

二楼金凤厅

专题 2
复杂约束下具身机器人

系统自主控制

论坛主席：张冬浩、刘炳琪、

李连鹏

二楼金祥厅

专题 3
具身感知与智能学习

论坛主席：王翔宇、韩建达、

吴新宇

二楼金龙厅

2026年5月9日 周六/Saturday, May 9, 2026

13:30-18:00  特邀专题/Invited Sessions



12:00-13:30  午餐/Lunch
一楼自助餐厅

报告人：李树涛  长安大学

报告题目：多模态图像融合感知

主持人：丛杨 华南理工大学

08:30-09:10

报告人：高会军  哈尔滨工业大学

报告题目：精密仪器装备混合视觉伺服控制技术与应用

主持人：王雅琳 中南大学

09:10-09:50

报告人：李远清  华南理工大学

报告题目：可穿戴非侵入式脑机接口关键技术、应用与产品

主持人：余洪山 湖南大学

10:40-11:20

报告人：喻俊志  北京大学

报告题目：可重构模块化软体机器鱼

主持人：孙陈 东南大学

11:20-12:00

10:30-10:40  茶歇/Tea Break

报告人：杜文莉  华东理工大学

报告题目：人工智能赋能流程制造的挑战与思考

主持人：李智勇 湖南大学

09:50-10:30

2026年5月10日 周日/Sunday, May 10, 2026

大会报告/Plenary Talks  一楼宴会厅



14:00-18:00  特邀报告/Keynote Talks

14:00-18:00  特邀专题/Invited Sessions

2026年5月10日 周日/Sunday, May 10, 2026

专题13
数据驱动的工业关键参数

智能感知与优化

论坛主席：姚乐、杨泽宇、

江肖禹

三楼北京厅

专题 16
人机系统交互学习与智能

协同控制及应用

论坛主席：彭知南、汪阳、

梁旭

三楼南京厅

专题 19
连续体机器人

基础理论及应用

论坛主席：杨来浩、刘浩、

康荣杰

三楼南昌厅

专题 20
新能源储能系统动态建模、
状态估计、异常诊断与控制

论坛主席：吴慕遥、李恒、

周宇

三楼南昌厅

专题 21
人-机协同自主系统安全

感知与控制

论坛主席：王海静、翟弟华、

任勇

三楼昆明厅

专题 17
特种仿生机器人

论坛主席：钱辰、尚伟伟、

梁潇

三楼重庆厅

专题 18
数据驱动的工业系统故障

诊断和智能运维进展

论坛主席：陈志文、李琳琳、

何俊

三楼重庆厅

专题14
面向智慧环保的复杂动态
系统智能感知与优化控制

论坛主席：王功明、周红标、

王磊

三楼北京厅

专题 15
可信融合与智能推理

论坛主席：肖富元、王志闯、

张作伟

三楼南京厅

主持人：张帆
陈志文

主持人：罗浩
夏海生 

主持人：邵士亮
张冬浩

主持人：莫洋 耿航

高层次人才论坛V高层次人才论坛IV 优秀青年人才论坛VI 优秀青年人才论坛VII

吴建德

肖  峰

唐  漾

王  钢

李世华

马  倩

王  东

黄科科

陈  谋

那  靖

徐娟娟

张  通

三楼国际会议厅 三楼上海厅 三楼长沙厅 三楼贵阳厅

李国齐

苏厚胜

许  超

罗  浩

刘  杨

沈  英

田  野

邵小东

周  乐

王  欣

芦安洋

郝雨飞

庞中华

杨庆凯

王  越

董  怡

周  青

吕灵灵

葛明峰

邹  磊

黄  艺

程  龙



专题22
无人系统数据驱动感知、

学习与协同控制

论坛主席：王信、刘文婕、

李依霏、王钢

三楼昆明厅

专题 25
强化学习驱动的无人系统控制与优化

论坛主席：徐勇、沈英、董山玲

一楼贵宾休息厅

专题26
集群机器人系统任务分配与运动规划

论坛主席：林杰、刘文婕、张文涛

一楼贵宾休息厅

专题 23
仿生机器人与
空中无人系统

论坛主席：陈彦杰、张广玉、

陈炳兴

三楼福州厅

专题 24
智能仿生扑翼

飞行机器人

论坛主席：陈隆、黄海丰、

吴晓阳

三楼福州厅

13:30-15:30          口头报告/Regular Session 1          二楼金龙厅

15:40-18:00          口头报告/Regular Session 2          二楼金龙厅

13:30-15:30          口头报告/Regular Session 3          二楼金凤厅

15:40-18:00          口头报告/Regular Session 4          二楼金凤厅

13:30-18:00          海报展示/Poster Sessions 4-6         三楼公区

18:30-20:30 晚宴/Banquet
一楼宴会厅



大会报告（Plenary Talks）

报告时间： 2026年5月9日（May 9）09:00-09:40

报告地点： 一楼宴会厅

报告主持： 胡德文  国防科技大学

智能无人系统融合了人工智能与无人系统的前沿理论与技术，为国防
安全、工业生产、社会生活带来深刻变革。随着深度强化学习、世界模型、数
字孪生、智能体等新兴技术取得重要进展，智能无人系统的学术研究和产业
落地快速发展。本报告从智能无人系统的发展历史出发，围绕智能无人系统
发展的关键技术、产业应用和发展展望三个话题，介绍智能无人系统的最新
研究进展和技术应用方向，并对智能无人系统相关产业发展情况展开讨论。

何友，中国工程院院士，教授，博士生导师，1997年毕业于清华大学，获
通信与信息系统博士学位， 曾留学德国。中共“十七大”代表，第十二届全国
政协委员，全国优秀教师。曾兼任CAAI/CIE/CAA/CIC/CSF/CICC/IET Fellow，
国务院学科评议组成员，国家杰出青年科学基金评审委员会委员，国家自然
科学基金委信息学部咨询专家委员会委员，中国人工智能学会副理事长兼
智能融合专业委员会主任委员，中国航空学会名誉副理事长兼信息融合分
会主任委员，中国指挥与控制学会监事长等。主要研究领域有：信息融合、智
能技术与应用。以第一完成人获国家科技进步二等奖4项、国家教学成果一、
二等奖各1项，获省部级一等奖11项，授权中国发明专利和软件著作权60余
项。是全国百篇优秀博士学位论文获得者,在IEEE会刊等发表重要论文260
余篇，出版专著6部，论著他引36000余次。先后入选国家百千万人才工程，
荣获何梁何利基金科学与技术进步奖、“求是”工程奖、全国留学回国人员成
就奖、山东省科学技术最高奖等。

报告摘要：

何友

个人简介：

中国工程院院士

大会报告YAC2026

报告题目：智能无人系统发展前沿



大会报告（Plenary Talks）

报告时间： 2026年5月9日（May 9）10:30-11:10

报告地点： 一楼宴会厅

报告主持： 孙长银  安徽大学

随着航空航天技术的发展，飞控系统的变量、参数与元器件日益增多，
在飞行过程中呈现输入饱和、多任务模式、网络传输延时、故障多样化的动
态系统特点，且复杂多变的飞行环境使其具有严重非线性、强干扰、动态不
确定等对象特征。高效的故障诊断与可靠容错控制是保证复杂动态系统在
故障情况下具有高性能和高可靠性的关键问题，也是国际控制领域的研究
热点和难点。目前的复杂动态系统故障诊断与容错控制主要以分离设计为
主，一体化设计成果较少。本报告主要阐述了团队在动态系统故障诊断与容
错控制一体化设计理论方面取得的研究成果，并介绍了相关成果在航空、航
天、轨道交通等领域的应用效果。

姜斌，南京航空航天大学教授、校长，教育部长江学者特聘教授、IEEE 
Fellow、中国自动化学会会士。担任“直升机动力学”全国重点实验室主任，
IEEE南京分部控制系统分会主席，中国自动化学会人工智能与机器人教育
专委会主任，中国航空学会制导导航与控制分会副主任，《航空学报》、《宇航
学报》副主编，IEEE TC、IEEE TNNLS、IEEE TII等期刊编委。长期从事故障诊
断和容错控制理论及其应用领域的科学研究和人才培养工作。以第一完成
人获国家自然科学二等奖、江苏省科技一等奖(2项)、中国航空学会冯如航
空科技精英奖和李明英才奖等科研奖励。

报告摘要：

姜斌

个人简介：

南京航空航天大学  校长、教授

大会报告YAC2026

报告题目：飞行器导航控制与健康管理技术



大会报告（Plenary Talks）

报告时间： 2026年5月9日（May 9）11:10-11:50 

报告地点： 一楼宴会厅

报告主持： 秦家虎 中国科学技术大学

随着大模型技术的发展，国内外大量的研究机构都开始进行大模型参数量竞赛与算力
竞赛，这引发了学术界对当前人工智能发展道路的批判性思考。一方面，大模型研究与应用
仍高度依赖以国外为主的高性能计算生态，对于大模型技术的自主安全难以把控。另一方
面，当前大部分的工业智能化场景对于大模型性能的利用与付出的计算成本不成正比，反而
需要更高效、更轻量的模型，尤其是在边缘端与环境交互的部署。针对这一发展问题，本次汇
报将结合当前的大模型与小模型的研究现状，分析未来人工智能的大小模型协同发展的技
术探讨及其对于未来产业发展的趋势，同时也探讨边缘智能的理论基础、算法与模型。

陈俊龙教授（C.L.Philip Chen），国家特聘专家，华南理工大学特聘讲席教授、博士生导
师、计算机科学与工程学院院长，教育部健康智能与数字平行人工程中心主任，广东省智
算模型与智能认知重点实验室主任，人工智能与数字经济广东省实验室副主任，广东省人
工智能产业协会联席会长。他是IEEE Life Fellow、AAAS Fellow、IAPR Fellow、欧洲科学院
院士（Academia Europaea）、欧洲科学与艺术院院士（EASA）、俄罗斯工程院外籍院士

（F-RAE）、中国自动化学会(CAA)、中国人工智能学会（CAAI）及香港工程师学会(HKIE) 
Fellow。陈教授曾任中国自动化学会第十一届副理事长，IEEE SMC 学会国际总主席，两
个IEEE 顶级期刊主编，获IEEE 诺伯特·维纳奖、IEEE约瑟夫·沃尔终身成就奖、吴文俊人
工智能杰出贡献奖、美国普渡大学杰出电机计算机杰出校友奖、2025福布斯中国人工智
能影响力人物等荣誉。他连续6年被列为全球高被引科学家，及连续7年斯坦福大学发布
的全球前2%顶尖科学家榜单（人工智能及图像处理领域全球第47名），在高排名学
者（Highly Ranked Scholars™) 计算机类（Computer Science）近五年的影响力全国
排名中名列第一，位列全球第6名。陈教授发表学术专著2部，授权美国专利4项，中国专
利30余项。至2026年3月止谷歌学术引用81,000余次，H指数135。

陈教授主要从事计算智能系统、数据挖掘和知识发现、边缘智能、控制论和无人系统
的研究。他长年围绕智能系统与控制、计算智能、数据科学等科研方向开展研究，在该领域
取得一系列学术创新性成果。他曾获中国自动化学会自然科学奖一等奖、广东省科技进步
奖一等奖、 广东省教学成果奖一等奖，教育部自然科学奖二等奖、中国图形图像学会教育
教学成果奖一等奖、江苏省、山东省自然科学奖二等奖、及三次澳门行政区自然科学奖。

报告摘要：

陈俊龙

个人简介：

华南理工大学  计算机科学与工程学院  院长

大会报告YAC2026

报告题目：大小模型协同创新技术与边缘智能的实时计算



大会报告（Plenary Talks）

报告时间： 2026年5月9日（May 9）14:00-14:40

报告地点： 一楼宴会厅

报告主持： 刘敏 湖南大学

本报告聚焦于高精度火力控制系统等复杂装备所面临的随机扰动、
本质非线性及信号时滞等多重耦合挑战，围绕随机非线性系统控制中的
三个核心前沿问题⸺非线性增长条件的完全移除、控制器复杂性的有效
降低、以及系统动态性能的跨越式提升，系统阐述在相关理论层面的最新
突破，建立保证系统快速、精确收敛的稳定性理论体系，旨在为构建新一
代高性能随机控制系统提供理论框架与方法支撑。

徐胜元，国家杰出青年科学基金获得者，教育部长江学者特聘教授，
教育部创新团队学术带头人，基金委创新研究群体项目负责人，2019年度
国家自然科学二等奖获得者。

1990年于杭州师范学院获理学学士学位，1996年于曲阜师范大学获
理学硕士学位，1999年于南京理工大学获工学博士学位。2000年12月至
2001年11月在比利时鲁汶大学做博士后研究，2001年12月至2002年9月
在加拿大艾尔伯特大学做博士后研究，2002年9月至2003年9月获聘为香
港大学William Mong青年研究员。现为南京理工大学自动化学院教授，博
士生导师。

报告摘要：

徐胜元

个人简介：

南京理工大学  教授

大会报告YAC2026

报告题目：随机非线性系统分析与控制



大会报告（Plenary Talks）

报告时间： 2026年5月9日（May 9）14:40-15:20

报告地点： 一楼宴会厅

报告主持： 刘行健 大连理工大学

无人系统是人工智能的重要研究领域，也是我国乃至全球重点发展
的产业方向。由于无人系统应用任务的多样性和环境的复杂性，其智能视
觉面临着很多挑战。本报告将分享对无人系统智能视觉的理解，讨论需要
重点解决的学术问题，具体介绍清华大学智能视觉实验室的在无人系统
视觉感知方面的相关研究进展。

周杰，清华大学自动化系教授，某全国重点实验室首任主任，国家基
金委创新研究群体负责人，国家杰出青年科学基金获得者，IEEE/IAPR 
/CAA Fellow，国务院特殊津贴专家。兼任国务院学位委员会学科评议组
成员兼控制科学与工程评议组秘书长、中国自动化学会副理事长、中国人
工智能学会常务理事兼模式识别专委会主任等。曾任教育部高等学校自
动化类专业教学指导委员会主任委员、清华大学副教务长、研究生院院长
、校学位评定委员会副主席、自动化系主任等职。长期从事模式识别与计
算机视觉的学术研究，发表IEEE期刊论文130多篇，其中IEEE T-PAMI长文
46篇，以第一完成人获国家技术发明二等奖、中国专利银奖、公安部科学
技术一等奖、中国电子学会自然科学一等奖等奖励，指导博士生获得全国
优秀博士论文提名奖、中国人工智能学会优秀博士论文（5人次）、中国图
像图形学会优秀博士论文。

报告摘要：

周杰

个人简介：

清华大学  全国重点实验室主任，教授

大会报告YAC2026

报告题目：无人系统视觉感知



大会报告（Plenary Talks）

报告时间： 2026年5月9日（May 9）15:50-16:30

报告地点： 一楼宴会厅

报告主持： 李鸿一 西南大学

针对可重复运载火箭关键设备健康管理所面临的技术瓶颈，本报告系
统分享本团队两方面的研究成果和进展：一是数据驱动的智能故障诊断、寿
命预测与健康管理决策算法；二是面向健康管理的微系统集成芯片设计、研
发与工程应用。

胡昌华，火箭军工程大学教授、博导，XX重点实验室主任，“控制科学与
工程”和“军事智能”学科带头人，主要从事装备智能故障诊断与健康管理方
面的教学科研工作，先后获国家自然科学二等奖1项，国家科技进步二等奖
1项，教育部技术发明一等奖1项、自然科学一等奖1项，军事科技成果一等
奖2项、二等奖8项，发表SCI/EI论文600余篇，21篇入选ESI，SCI他引10000
余次，先后当选国家杰青、长江学者特聘教授、国家教学名师、全国模范教师
等。带领团队入选全国黄大年式教师团队，首届军队专业技术人才奖并获中
央军委一级表彰。

报告摘要：

胡昌华

个人简介：

火箭军工程大学某重点实验室  主任、教授

大会报告YAC2026

报告题目：可重复运载火箭关键设备健康管理微系统集成芯片



大会报告（Plenary Talks）

报告时间： 2026年5月9日（May 9）16:30-17:10

报告地点： 一楼宴会厅

报告主持： 穆朝絮  天津大学

自主智能系统正面临着在开放动态环境与人高效协同的迫切需求。为
应对由此引入的不确定性问题，研究者们选择在传统的以数理模型为基础
的控制器设计框架中引入了深度强化学习。不断涌现的形态各异的自主智
能系统正释放出全球性、多样化的大规模闭环数据，有力推动了数据驱动的
自主行为策略学习技术的发展。与此同时，自主行为的安全可信问题正暴露
出冰山之一角，本报告将重点讨论不确定条件下安全可信自主行为生成方
法，介绍团队取得部分进展，并展望值得关注的若干个基础性问题。

薛建儒，博士，西安交通大学教授，中国自动化学会会士和中国图形图
象学会会士，主要研究领域包括模式识别与机器学习、无人驾驶与混合增强
智能等，研究成果获国家自然科学二等奖和国家技术发明二等奖各1项，教
育部、陕西省自然科学一等奖各1项。主要学术兼职有CAA混合智能专业委
员会主任委员、CAAI人机融合智能专委会副主任委员、《Frontiers of Infor-
mation Technology & Electronic Engineering》、《自动化学报》等学术期刊
编委，入选长江学者特聘教授、国家高层次领军人才计划等。

报告摘要：

薛建儒

个人简介：

西安交通大学  教授

大会报告YAC2026

报告题目：安全可信人机协作行为的策略学习方法的研究进展



大会报告（Plenary Talks）

报告时间： 2026年5月10日（May 10）08:30-09:10

报告地点： 一楼宴会厅

报告主持： 丛杨  华南理工大学

多模图像融合感知旨在协同不同平台、不同传感器的图像信息，实现

对物理世界更全面、更精准、更可靠的感知，在资源调查、环境保护等国家

关键战略领域具有重大应用需求。本报告将介绍多模图像融合感知技术

的基本原理、典型应用以及前沿挑战难题；系统阐述多模图像稀疏表示理

论、时空谱智能高分融合成像方法以及多模图像智能融合识别技术等，以

及相关成果在资源调查、环境保护、灾害监测等领域的应用情况，并展望

了未来研究方向和发展趋势。

李树涛，中国科学院院士，长安大学校长，IEEE会士，中国图象图形学

学会副理事长、会士。曾获国家自然科学二等奖2项、国家教学成果二等奖

1项、全国创新争先奖、吴文俊人工智能杰出贡献奖、IEEE GRSS David 

Landgrebe奖、IEEE GRSS教育奖和IEEE GRSS最高影响力论文奖等。担

任Information Fusion、IEEE TGRS、中国图象图形学报等期刊编委。主要

研究方向为智能信息融合感知。

报告摘要：

李树涛

个人简介：

中国科学院院士  长安大学校长

大会报告YAC2026

报告题目：多模态图像融合感知



大会报告（Plenary Talks）

报告时间： 2026年5月10日（May 10）09:10-09:50

报告地点： 一楼宴会厅

报告主持： 王雅琳  中南大学

精密仪器装备是智能制造的基石。视觉伺服是仪器装备实现眼手协同
的核心技术，是精密仪器装备性能瓶颈的关键突破口。

本报告介绍精密仪器装备混合视觉伺服控制技术及应用。针对视觉伺
服奇异点不可控难题，研究图像、距离、力等多感知模态融合的混合视觉伺
服控制理论与方法，突破了主流方法单一模态框架局限。基于核心技术，研
制系列高速高精度表面贴装装备，核心性能指标达到同类装备国际最先进
水平；创新研制出类器官显微操控仪器，实现脑、心、肺等30余种类器官的
高通量标准化制造。核心技术与仪器装备应用于300余家单位，推动了精密
仪器装备混合视觉伺服控制技术创新与产业应用。

高会军，哈尔滨工业大学教授、博士生导师；长江学者特聘教授、国家
杰出青年基金获得者、欧洲科学院外籍院士、IEEE Fellow、香港大学荣誉教
授；曾任全国青联常委、黑龙江省青联副主席。研究方向为智能控制、智能
仪器与装备等。获国家自然科学二等奖2项（排1、5）、省部级及学会科技特
等奖1项、一等奖6项（均排1）；获中国专利金奖、陈嘉庚青年科学奖、中国
青年科技奖、科学探索奖、全国先进工作者、中国青年五四奖章等荣誉。任
IEEE工业电子学会主席、《IEEE系统、人与控制论：系统汇刊》主编；获IEEE
诺伯特·维纳奖、IEEE尤金·米特尔曼成就奖。培养的多名学生入选国家高
层次人才计划。

报告摘要：

高会军

个人简介：

哈尔滨工业大学  智能控制与系统研究所所长/教授

大会报告YAC2026

报告题目：精密仪器装备混合视觉伺服控制技术与应用



大会报告（Plenary Talks）

报告时间： 2026年5月10日（May 10）09:50-10:30

报告地点： 一楼宴会厅

报告主持： 李智勇 湖南大学

人工智能技术从生成式AI到Agentic-AI的演进，代表了其在广泛应用于处理
复杂任务的应用潜力。随着人工智能技术从AI4S到AI4Eng的落地应用，工业场景
的可靠可信为其应用提出了新挑战。

报告将结合人工智能赋能制造过程的实际需求，以产品研发设计到制造运
行、管理决策、安全风险评估的全链条，探讨工业智能如何在工艺孪生、流程设计、
优化调控与决策优化等场景发挥效用，如何有效将机理、数据和知识有效融合，探
讨AI赋能化工未来方向，加速流程行业从“制造”向“智造”转变。

杜文莉，华东理工大学副校长、教授、博士生导师，国家杰出青年科学基金获
得者、国家高层次人才计划入选者。现任华东理工大学校长助理、研究生院院长，国
家流程制造智能调控技术创新中心主任、工业控制技术全国重点实验室副主任。中
国自动化学会常务理事等。

承担国家自然科学基金委基础科学中心（PI）、基金委重大项目课题、国家重点
研发计划项目、国家重大专项项目以及上海市、企业重大科技攻关项目等20余项。
长期从事石化装置智能调控技术自主创新与工程应用，针对(超)大规模生产过程资
源优化配置与智能调控难题，研发了乙烯装置、炼化一体化过程全流程工艺数字孪
生、智能调控、优化运行技术、软件及系统，研发自主可控流程制造工业软件，推进石
化产业智能制造技术进步。发表学术论文270余篇，授权国家发明专利113件，登记计
算机软件著作权300余件，获得5项国家科技进步二等奖等科技奖励、13项省部级一
等奖。国家杰出青年基金获得者，长江学者特聘教授，国家高层次人才计划入选者，
国家科技部重点领域创新团队负责人，全国高校黄大年式教师团队负责人。

报告摘要：

杜文莉

个人简介：

华东理工大学  副校长、教授

大会报告YAC2026

报告题目：人工智能赋能流程制造的挑战与思考



大会报告（Plenary Talks）

报告时间： 2026年5月10日（May 10）10:40-11:20

报告地点： 一楼宴会厅

报告主持： 余洪山 湖南大学

目标检测性能提高和多维控制实现是脑机接口研究的两大基本问题，也是脑机接
口技术走向临床的核心课题。报告首先介绍多种多模态脑机交互方法，针对性解决上述
两大关键问题。然后介绍系列脑机接口的临床应用：面向高位截瘫患者的一体化环境控
制系统、中风患者上肢康复系统、意识障碍患者的检测诊断与康复预测系统，以及助力
心理健康的情绪调节、专注力训练与正念冥想系统。最后，分享基于上述脑机接口系统
的产业化及应用情况。团队研发了脑机AI鼠标、脑机AI轮椅、脑机AI智慧病房、脑机接口
专注力训练产品等系列成果，其中脑机接口正念冥想产品表现亮眼，可实现减压助眠、
情绪改善、抑郁焦虑缓解，更在国内外首次发现其防晕车防晕船功效。

李远清，华南理工大学教授、博士生导师、人工智能与数字经济广东省实验室/琶
洲实验室常务副主任、IEEE Fellow、国家杰出青年科学基金获得者、教育部长江学者
特聘教授，获国家自然科学二等奖1项、教育部自然科学一等奖1项、广东省自然科学
一等奖2项等。是IEEE Trans. on Human Machine Systems 等期刊的副主编。1988 
年本科毕业于武汉大学数学系，1994 年硕士毕业于华南师范大学数学系，1997 年博
士毕业于华南理工大学自动控制工程系。2000年以来，先后致力于独立分量分析与盲
源分离、稀疏编码、机器学习、脑电与fMRI信号分析、脑机接口及其临床应用等方面的
研究。迄今为止，在IEEE Trans. on Biomedical Engineering，IEEE Signal Process-
ing Magazine，Proceedings of the IEEE，Brain, Nature Biomed. Eng., Cerebral 
Cortex, Human Brain Mapping, NeuroImage, NIPS等国际著名期刊及权威会议上
发表论文共200余篇，申请获批专利70余项。主持项目包括国家脑计划项目、国家重点
研发计划项目、国家自然科学基金重点项目等。担任中国自动化学会常务理事、中国
人工智能学会理事、中国生物医学工程学会医学神经工程分会副主任委员等。注重实
现成果转化，成功孵化华南脑控(广东)智能科技有限公司。

报告摘要：

李远清

个人简介：

人工智能与数字经济广东省实验室/华南理工大学
实验室常务副主任/教授

大会报告YAC2026

报告题目：可穿戴非侵入式脑机接口关键技术、应用与产品



大会报告（Plenary Talks）

报告时间： 2026年5月10日（May 10）11:20-12:00

报告地点： 一楼宴会厅

报告主持： 孙陈  东南大学

鱼类通过改变身体波动长度形成鳗状、亚鲹状、鲹状、金枪鱼状四种游
动模态，但肌肉激活长度对游动性能的影响尚不明确。本报告探讨仿生控制
技术在软体机器鱼上的实践。具体地，研制了一款模块化软体机器鱼，通过
真空驱动的层干扰技术快速调节身体刚度，在单一平台上复现了四种游动
模态。实验表明，金枪鱼式游速达1.24倍体长/秒，而鳗状下可实现0.26倍体
长的灵活转弯。流体仿真进一步揭示了金枪鱼形步态可提升142%推力并降
低45%能耗，展示了其作为生物研究平台和任务自适应机器人的巨大潜力。

喻俊志，北京大学博雅特聘教授，IEEE Fellow、CAA Fellow、国家杰出
青年基金获得者、国家级领军人才、入选国家百千万人才工程、享受国务院
政府特殊津贴等。主要研究方向为智能机器人、具身智能、机电一体化、计算
智能等。在机器人与自动化领域发表学术论文300余篇，包括IEEE汇刊论文
200余篇；获授权发明专利75件、美国专利6件；获国家自然科学二等奖、北
京市科学技术一等奖、吉林省科技进步一等奖、中国自动化学会自然科学一
等奖、技术发明一等奖等。

报告摘要：

喻俊志

个人简介：

北京大学  教授/副院长

大会报告YAC2026

报告题目：可重构模块化软体机器鱼



特邀报告（Keynote Talks）

CAA青年科学家论坛

本报告系统探讨了如何依托大模型的强大表征学习能力与跨模态协同机制，构建

面向复杂工业场景的多模态异常检测技术体系。研究聚焦时间序列、图像及三维点云等

多模态数据，分别提出了相应的解决方法，突破了传统深度学习技术在数据需求与泛化

性能上的瓶颈。进一步，设计了一种能够同时解决时间序列（1维）、图像数据（2维）和点

云数据（3维）异常检测的通用框架，从而展示了多模态数据应用的一种新思路。最后，讨

论了在多个场景的落地应用情况。

贺诗波，浙江大学控制科学与工程学院求是特聘教授，工业信息物理融合系统省

部共建协同创新中心主任。先后入选长江学者特聘教授、国家海外青年人才计划。研究

领域为工业大模型与工业大数据。发表学术论文200余篇，包括国际知名期刊PNAS、

Nature Communications、Nature Genetics、IEEE ToN、IEEE JSAC、IEEE TMC、IEEE 

TWC等，以及旗舰会议ACM CCS、ACM MobiHoc、IEEE INFOCOM等。编著教材2部、学

术著作3部。研究成果被同行google scholar引用12000余次。获得IEEE 可扩展技术专

委会职业中期研究奖、教育部青年科学奖及自然科学一等奖、IEEE通信学会亚太区杰

出青年研究学者奖、IEEE Globecom等8个国际会议最佳论文奖等多项荣誉。担任IEEE 

Trans. Networking、IEEE Trans. Fuzzy Systems等8个期刊编委及AIoTSys、i-SCI国际

会议大会总主席，IEEE GlobeCom 、i-SPAN、IEEE ICC、ScalCom等会议程序委员会主

席/专题主席等。

报告摘要：

贺诗波

个人简介：

浙江大学  教授

YAC2026

报告题目：多模态异常检测：通用框架及应用

CAA青年科学家论坛

论坛时间： 2026年5月9日（May 9）14:00-18:00

论坛地点： 三楼国际会议厅

论坛主席： 吕茂斌 北京理工大学      陆豪健 浙江大学



特邀报告（Keynote Talks）

CAA青年科学家论坛YAC2026

CAA青年科学家论坛

伍冬睿

脑机接口是大脑与外部设备 (计算机、机器人等) 的直接交互通道。因

为个体差异与脑电信号的非平稳性，脑机接口系统通常需要针对新用户

或新任务进行个性化校准，费时费力，影响用户兴趣。先进的信号处理和

机器学习方法可减少甚至完全消除校准，提高系统准确度和用户友好性。

本报告将介绍数据对齐、迁移学习、知识数据融合、大模型等脑机接口精

准解码研究进展。

伍冬睿，华中科技大学卓越首席教授、博导，人工智能与自动化学院副

院长。IEEE Fellow，IEEE模糊系统汇刊(IF=11.9)主编，主持基金委青A项目。

主要研究迁移学习、深度学习、主动学习、集成学习等高级机器学习方法，及

精准、安全、隐私保护的脑电信号解码。发表PIEEE、IEEE TPAMI、《国家科学

评论》等论文200余篇，谷歌学术引用1.8万余次(h=70)。获教育部青年科学

奖、中国自动化学会自然科学一等奖及青年科学家奖等，及IEEE生物医学

工程汇刊/神经系统与康复工程汇刊/模糊系统汇刊/自动化学报等7个IEEE

最佳论文奖。2019-2025连续7年中国脑机接口比赛（竞技赛）全国单项或综

合冠军，央视新闻、焦点访谈等报道。

报告摘要：

个人简介：

华中科技大学  副院长，教授

报告题目：脑机接口精准解码研究进展
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CAA青年科学家论坛YAC2026

CAA青年科学家论坛

刘浩

柔性手术机器人凭借其独特的连续可变形本体，能够与腔道环境进

行安全柔顺交互，天然具备感知、规划与执行的统一性，成为实现具身感

知与自主操作的理想载体。面向人体重大疑难疾病微创诊疗的迫切需求，

柔性手术机器人可有效应对复杂腔道环境对操作精度与安全性的严苛挑

战。随着手术机器人向智能化方向持续演进，将为临床提供更精准、更易

于实施的手术方案。报告将概述柔性手术机器人具身智能技术的发展现

状，并介绍报告人在该方向关键技术的研究进展及面向重大疑难疾病救

治的应用实践。

刘浩于哈尔滨工业大学取得本硕博士学位，2014年访学美国约翰霍普

金斯大学，担任辽宁省微创手术机器人重点实验室主任。长期从事医疗手术

机器人与应急救援研究，多项成果取得临床应用。主持国家自然基金青年A

类项目、联合重点项目、国家重点研发计划项目等。发表IJRR、IEEE汇刊等

高水平论文110篇。获得第二届全国创新争先奖、国家科技进步二等奖、中

国自动化学会技术发明一等奖等。成果入选2021年中国智能制造十大科技

进展，获评辽宁省五一劳动奖章等。

报告摘要：

个人简介：

中国科学院沈阳自动化研究所  研究员

报告题目：柔性手术机器人的具身感知与自主操作方法
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CAA青年科学家论坛

YAC2026 CAA青年科学家论坛

实际多智能体系统往往呈现出节点动态进出的开放特性，这导致系统维数动

态变化、优化/博弈最优值/均衡动态跳变、有效信息易丢失、现有优化与博弈决策

方法失优等难点问题。本报告介绍开放多智能体系统分布式优化与博弈决策理论

方面的最新研究成果，重点阐述开放环境下的信息交互机制设计、优化/博弈决策

方法构建及其理论分析方法。

叶茂娇，南京理工大学自动化学院教授，博士生导师。2012年本科毕业于电子

科技大学，2016年博士毕业于新加坡南洋理工大学，2017年以教授身份加入南京

理工大学。主要研究兴趣包括分布式优化、博弈及其应用等。主持国家自然科学基

金优秀青年基金项目、科技创新2030-新一代人工智能重大项目课题等。曾获中国

自动化学会青年科学家奖及中国控制会议关肇直奖、IEEE ICCA最佳论文奖等国内

外学术论文奖项7项。曾担任Control Engineering Practice最佳论文奖评审委员会

成员，目前担任Control Engineering Practice、IEEE Transactions on Industrial 

Informatics、IEEE/CAA Journal of Automatica Sinica编委及IEEE CSS Confer-

ence Editorial Board编委；IEEE IES网络化控制系统与应用专委会主席; 亚洲控制

协会元系统与元控制专委会秘书。

报告摘要：

叶茂娇

个人简介：

南京理工大学  教授

报告题目：开放集群系统分布式优化与博弈决策理论
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无人系统实际应用广泛，因而其协同控制理论研究备受关注。本报告将介绍团队在这
一领域的系列研究成果，重点关注无人系统动态、网络结构和通信机制这三个关键要素。报
告将首先介绍无人系统事件触发协同控制的基本概念，展示其在减少不必要通信和控制更
新方面的优势。接着，将概述团队在线性无人系统基于事件触发的分布式/完全分布式协同
控制理论方面的研究成果。随后，将详细介绍在切换通信网络条件下，异构线性系统输出一
致性问题的最新研究进展。所提出的控制策略不仅能减少系统的通信需求，节省宝贵的通信
资源，同时能确保控制目标的实现，还可以避免无人系统之间的连续监测和芝诺现象。团队
的研究成果推进了协同控制理论的发展，有效弥合了理论与复杂实际应用条件之间的差异，
从而提升了理论的实用性。

刘璐博士，香港城市大学教授、博导，国家优青，Clarivate高被引学者，全球前2%顶
尖科学家（多次入选终身榜单）。曾任职于日本东京大学和英国诺丁汉大学。其研究兴趣主
要包括网络化系统与控制、机器人和智能控制等。已发表100余篇SCI论文(其中Automati-
ca和IEEE TAC论文60余篇)，10余篇入选ESI高被引论文，并在旗舰会议上获得多个最佳论
文奖，包括2008年中国控制会议的关肇直奖和2017年亚洲控制会议的Shimemura 
Young Author奖等。作为项目负责人，先后承担了多项国家自然科学基金（NSFC）面上项
目，优秀青年科学基金（港澳）项目以及10余项香港研究资助局（RGC）项目。曾/现任控制
科学领域权威期刊IEEE Transactions on Cybernetics, IEEE Transactions on Fuzzy 
Systems, IEEE Robotics and Automation Letters, Control Theory and Technology，以
及Unmanned Systems等副编辑。多次在国际会议组委会中担任重要职务，包括2021年
国际智能控制与信息处理会议（ICICIP）程序主席，2022年IEEE国际控制与自动化会议

（ICCA）大会主席，2023国际控制、自动化和机器人会议（ICCAR）主席等。

报告摘要：

刘璐

个人简介：

香港城市大学  教授

报告题目：复杂环境下的分布式协同控制
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在工业互联网等应用中，控制系统的隐私保护至关重要，而传统基于加密传

输与计算存储的隐私保护方法所需算力及功耗要求较高，并且需要具有可信的秘

钥管理与分配机制，难以适用高实时控制场景。而基于差分隐私等轻量化方法往

往给控制系统引入额外噪声，对控制性能造成影响。本次汇报介绍了一类通过对

叠加的隐私噪声进行设计的方法，实现了闭环控制系统隐私保护与控制性能的双

重保障。

东南大学国家卓越工程师学院副院长，自动化学院教授、博导。曾获浙江大学

学士、博士学位，美国伊利诺伊理工学院博士后。主要从事网络化感知与安全控制

的研究工作，主持国家自然科学基金、国防项目、江苏省前沿技术研发计划等科研

项目，发表学术论文160余篇，其中IEEE TAC长文、Automatica长文等顶刊论文多

篇。研究成果曾获教育部自然科学一等奖1项、省级科学技术奖二等奖2项、华为火

花奖等奖励。担任《自动化学报》、《IEEE Transactions on Industrial Informatics》

等期刊编委、中国自动化学会青年工作委员会副主任、信息物理系统控制与决策专

委会、中国指控学会集群智能与协同控制专委会委员等。

报告摘要：

曹向辉

个人简介：

东南大学  副院长/教授

报告题目：控制系统隐私保护：隐私噪声消除方法研究
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传统自动驾驶技术在应对长尾场景与复杂交互时面临显著瓶颈，而对环境

未来状态的精准预判，是突破这一困境的关键。世界模型通过学习并模拟环境的

内在运行规律，旨在赋予自动驾驶系统 “想象推演”与 “预测未来”的能力。本报告

围绕世界模型的概念与原理，介绍其在自动驾驶领域的研究进展和典型应用，并

对虚实融合模拟等前沿发展方向进行展望。

魏平，西安交通大学教授、博士生导师，人工智能学院副院长，国家级青年人

才，陕西高校青年创新团队“自主智能系统创新团队”带头人，中国自动化学会网联

智能专委会副主任委员、IEEE高级会员。西安交通大学学士、博士学位，加州大学洛

杉矶分校联合培养博士、博士后。研究领域为多模态机器视觉与智能系统，主持国

家自然科学基金联合基金重点、国家科技重大专项课题等科研项目20余项，相关研

究成果发表于TPAMI、CVPR、ICCV、ICLR等权威期刊和会议，出版编（译）著3本。获

国家教学成果一等奖、陕西省教学成果特等奖、中国自动化学会青年科技奖、中国

汽车工程学会科技进步奖、王宽诚育才奖等荣誉奖励。

报告摘要：

魏平

个人简介：

西安交通大学人工智能学院  副院长、教授

报告题目：想象与预测：自动驾驶世界模型
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智能检测机器人是体现国家高端制造和智慧医疗水平的重要标志，对推动制

造强国、健康中国等战略具有重要意义。目前检测机器人技术性能仍然有限，如：难

以恢复弱纹理强反光劣化目标表面信息、难以深入受限深腔内部实现精准重建等，

制约了其在非侵入式医学监测和工业检测等领域的应用。本报告围绕劣化目标信

息恢复与受限内部空间重建的科学问题，重点汇报开胸术中心脏高质量视觉监测、

非朗伯工业零件高精度测量和受限深腔结构内窥式扫描仪器三个方面的智能检测

机器人医工应用探索，以及其在医疗临床和生产制造等领域的应用情况，最后报告

未来研究计划及展望。

刘行健，大连理工大学科技创新研究院院长，人工智能学院（机器人与智能系

统研究院）、高性能精密制造全国重点实验室教授，博士生导师，教育部青年科学奖

获得者、国家级青年人才。研究方向为精密机器人测量与作业。近五年，主持国家自

然科学基金、国家重点研发计划-青年科学家项目、国家重大专项课题等科研任务；

发表高水平论文50余篇，授权中国发明专利10余项，研究成果在国内外企业医院落

地应用；获教育部青年科学奖、中国科协青年托举、大连市优青等荣誉；担任

IEEE/ASME TMECH、IEEE RAL、控制理论与应用等期刊编委，IEEE IROS 2025 政府

论坛主席、IEEE CASE 2023/2024/2025副主编等学术职务。

报告摘要：

刘行健

个人简介：

大连理工大学  科技创新研究院 院长/教授

报告题目：智能检测机器人：医工应用探索
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现代化工系统呈现高复杂度、强动态性特征，传统管控方法对非线性耦合、多模态异构
数据存在感知盲区，难以满足故障预警及安全控制的高可靠性需求。该报告紧扣化工过程安
全、稳定、智能运行的核心需求，构建了从“知识表征”到“故障诊断”再到“协同控制”的全链
路研究体系，具体包括：1.基于图模型的数据知识表征：研究化工过程数据（传感器、日志、工
艺参数等）的本征结构与多模态融合机制，开发多层次协同学习与噪声增强图学习模型，突
破复杂化工过程高维异质数据语义关联提取的局限。进一步，利用属性图结构、二部图及模
糊推理网络，解析工艺流程中的时空关联规律与动态演化逻辑。2.基于人工智能的化工过程
故障诊断：针对非线性、非高斯特征，研究基于统计检验增强的神经相关分析方法。针对时空
耦合与多模式切换工况，开发时空局部分析及自适应重要性编码字典学习算法。进一步探索
小样本约束下的半监督学习、专家系统融合及分布对齐技术，提升故障诊断的可解释性。3.
基于博弈的主动安全控制：针对网络攻击（重放攻击等）环境，研究基于反步法的自适应弹性
控制方案。开发多变量过程自愈控制框架，实现异常工况下的设定值自动补偿与自恢复。引
入博弈论（零和微分博弈、纳什均衡），解决执行器故障、不匹配扰动下的最优容错跟踪问题。
进一步，针对参数优化等问题，研究数据驱动与机理模型混合驱动的控制算法。

王友清，国家杰出青年基金获得者、IET Fellow、中国自动化学会会士，北京化工大学教
授/博导，信息科学与技术学院院长。王友清担任9个SCI期刊的编委或客座编委，还是3个
IFAC技术委员会的委员。他荣获教育部、北京市、山东省自然科学奖各一项。出版专著3本，以
第一或通讯作者发表SCI论文160余篇。获得20余项发明专利授权，研究成果在中石化、中石
油等头部企业得到应用。论文被SCI引用6000多次。引用者包括40余位国内外院士，16篇论
文曾入选ESI热点论文或高被引论文，施引单位遍布80多个国家。他多次入选《年度全球前2
％顶尖科学家榜单》的“终身科学影响力排行榜”和“年度科学影响力排行榜”。

报告摘要：

王友清

个人简介：

北京化工大学  院长、教授

YAC2026

报告题目：智能化工系统的安全评估

自动化前沿热点论坛

论坛时间： 2026年5月9日（May 9）14:00-18:00

论坛地点： 三楼上海厅

论坛主席： 陈超洋 湖南科技大学      孙维超 哈尔滨工业大学

自动化前沿热点论坛
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具身智能系统是典型的复杂动态系统，具有多子系统耦合、多感知-决策闭环、强

非线性与强不确定性及与开放环境交互等挑战。针对上述问题，构建了面向具身智能

系统的实时安全增强技术体系，涵盖动态系统状态估计、故障诊断、容错控制与安全

性评估等关键环节：提出了网络化强跟踪非线性状态估计新方法；发展了基于辅助信

号激励的主动诊断理论；揭示了故障、部件性能与系统结构对一致性与安全裕度的影

响机理；从数据价值高效利用与评估模型在线更新两个维度出发，提出了动态系统的

实时安全性评估新方法。相关成果显著增强了具身智能系统的运行安全。

何潇，清华大学自动化系长聘教授、控制与决策研究所所长，中华人民共和国交

通运输部重点团队负责人，兼任清华大学具身智能与机器人研究院副院长。研究方

向为动态系统的故障诊断、容错控制与实时安全性评估。在国内外期刊会议上发表

论文300余篇。主持国家自然科学基金青A、青B、重点等项目。现任中国自动化学会理

事、副秘书长，中国自动化学会故障诊断专委会副主任兼秘书长、过程控制专委会副

主任，中国指挥与控制学会具身智能专委会副主任。担任IEEE TNNLS、IEEE TASE、

Control Engineering Practice等多个国际期刊的编委。获2015年与2020年中国自动

化学会自然科学奖一等奖（排2）、2022年中国自动化学会技术发明一等奖（排2）、

2023年北京市自然科学二等奖（排1）。培养学生获得中国自动化学会优博4名、青托3

名，培养国家级人才4名。

报告摘要：

何潇

个人简介：

清华大学  教授

报告题目：具身智能系统的物理安全增强技术

自动化前沿热点论坛
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群体智能理论作为我国《新一代人工智能发展规划》所列的人工智能基础理论之
一，近年来受到多学科领域研究者的广泛关注。以博弈智能体为网络节点、个体博弈
关系为网络连边构建的复杂网络群体博弈框架，为解析复杂系统中群体智能的涌现机
理提供了有效的理论建模与分析工具。随着演化博弈、复杂网络、控制理论、系统科学与
人工智能等的深度交叉融合，网络互惠已被证实是驱动群体智能行为涌现的核心机制。
即，特定复杂网络拓扑结构的引入，可促使智能体在群体博弈中放弃个体最优的纳什均
衡策略，通过策略协同与演化实现群体最优策略的涌现。然而，如何从理论层面分析复
杂网络结构（尤其是其动态演化特性）与群体最优策略涌现之间的定量关系，建立普适
性分析框架与调控准则，仍是当前该领域面临的重大科学挑战。本报告将介绍课题组近
年来在群体智能涌现机理、群体博弈调控与优化设计等方面取得的研究进展。

李阿明，北京大学先进制造与机器人学院研究员、博士生导师，双聘于北京大学
人工智能研究院。主要研究兴趣为群体博弈与控制，研究成果发表在Science、Nature
子刊、PNAS等。主持国家自然科学基金委青年科学基金项目（A类），国家级人才计划
青年项目，科技部国家重点研发计划青年科学家项目等。曾获国际人类前沿科学计划
组织交叉学科Fellowship Award、北京市科技新星、熊有伦智湖优秀青年学者奖等。
是《国家科学评论》信息学科编辑工作组成员，《中国科学：信息科学》青年编委，PLOS 
Complex Systems杂志编委，中国自动化学会青年工作委员会副秘书长，中国自动化
学会控制理论专业委员会（TCCT）委员等。

报告摘要：

李阿明

个人简介：

北京大学  院长助理，研究员

报告题目：群体博弈与智能控制

自动化前沿热点论坛
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现代风电场已演化为由气象场、空气动力学过程与机电系统高度耦合的复杂动力系
统。其非规则空间布局与强非平稳流场特性，使传统基于欧几里得网格的计算模型面临严
峻的表征与泛化瓶颈。本次报告聚焦图神经网络在风能系统中的前沿计算范式，在建模机
理、关键技术、工程应用等方向展开系统性论述。在核心建模机理方面，提出将风电物理实
体、多源传感变量、隐式数据表达映射为非欧图结构的分类学框架，分析风能系统关键挑
战与图神经网络建模能力之间的对应关系；在关键技术方面，探讨时空架构的解耦机制，
以及物理先验的深度融合技术；在工程应用方面，总结图神经网络在风能领域的代表性实
践，涵盖多尺度风能预测、高保真流场与疲劳载荷替代建模、风电场协同设计与控制优化，
以及机电系统智能诊断，全面支撑现代风能基础设施的高效、高质与可靠运行。

葛泉波，南京信息工程大学“龙山学者”教授、博士生导师，“临近空间环境特性及效应”
全国重点实验室“临近空间环境应用团队”（南京信息工程大学）学术带头人，江苏省高校“青
蓝工程”中青年学术带头人，中国自动化学会青年工作委员会副主任委员、中国人工智能学
会自主无人系统专业委员会副主任委员、江苏省自动化学会自主无人系统专委会常务副主
任等职务。担任 International Journal of Systems Science 的 Associate Editor，《自动化学
报》、《指挥与控制学报》、《控制工程》和《数据采集与处理》期刊编委。主要研究方向包括状态
气象能源技术、估计融合与机器学习、自主无人系统、飞行器智能测试等。近年来主持国家自
然科学基金重点项目和浙江省自然科学基金联合基金重大项目各1项，面上基金项目2项、
JWKJW 重大专项课题2项、航空科学基金项目2项等。获江苏省科技进步二等奖（2024年），
中国自动化学会科技进步一等奖（2019年），中国自动化学会科技进步二等奖（2021年，2024
年），中国指挥与控制学会科学技术奖二等奖（2022年，2023年），吴文俊人工智能技术发明
一等奖（2025年）等多项科研奖励。在 IEEE TAC、IEEE TSP、IEEE TC、自动化学报等期刊上发
表和录用高质量学术论文 100 余篇，申请发明专利 70 余项。

报告摘要：

葛泉波

个人简介：

南京信息工程大学  教授

报告题目：风电系统中的图神经网络建模技术

自动化前沿热点论坛
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针对微小型可调节视觉感知技术需求，介绍液态透镜、棱镜和光学超
表面的原理，重点报告团队在仿生器件和新型光学系统方面的研究进展、创
新性成果。

国防科技大学研究员、博士生导师，173首席科学家，入选军队学科拔
尖人才、湖南省芙蓉科技创新领军人才。长期从事液态光子、光学超表面器
件设计与制备、微小型可调谐光学系统设计方法、精密传动控制理论与方法
等方面有较深入研究，，主持和参加国家自然科学基金、973/173重点、科技
委创新特区、装备预研等项目30余项，获国家教学成果二等奖1项，军队教
学成果一等奖2项，军事科技进步一等奖1项，湖南省技术发明一等奖1项，
发表学术论文80余篇，申请国家发明专利20余项。

报告摘要：

洪华杰

个人简介：

国防科技大学/先进制导与控制实验室  研究员

报告题目：机器视觉感知新型光学调控技术

自动化前沿热点论坛
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报告人提出了仿人柔顺调节的安全接触控制方法，构建了力位耦合操作的技能

学习泛化框架，探索了个性化协作策略的优化机理，开发了具备动态适应能力的人机

协作技术。尤其针对力接触式任务中力位信息缺乏耦合表征、技能学习与底层控制相

割裂的核心瓶颈，提出了涵盖运动、力控、刚度以及可操作度的多模式完整技能基元

体系，建立了面向力位耦合操作的统一技能表征方法。报告人的工作将自适应控制融

入技能学习算法，充分利用自适应控制补偿不确定性的能力，增强了未知新场景下的

技能泛化能力。

杨辰光，香港理工大学电子计算学系教授，曾于英国利物浦大学、西英格兰大学

和华南理工大学担任教授。担任多个国际权威学术组织会士或成员，包括电气电子

工程师学会会士（IEEE Fellow）、英国工程技术学会会士（IET Fellow）、英国机械工程

师学会会士（IMechE Fellow）、亚太人工智能学会会士（AAIA Fellow），同时为欧洲科

学与艺术院成员（EASA Member）及国家人工智能研究院成员（NAAI Member），并

为英国特许工程师（Chartered Engineer）。以第一作者先后于2012年和2022年获得

“IEEE Transactions on Robotics”和“IEEE Transactions on Neural Networks and 

Learning Systems”最佳论文奖，并以第一完成人获2022年中国自动化学会自然科

学一等奖。

报告摘要：

杨辰光

个人简介：

香港理工大学  教授

报告题目：机器人仿人控制、技能学习和人机协作

自动化前沿热点论坛
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触觉是人类感知与操作环境的重要能力，也是实现具身智能机器人的关键环

节。随着传感器、材料与人工智能技术的发展，触觉赋能的机器人在操作与交互方

面展现出巨大潜力。本报告将以报告人实验室近期开展的研究为例，介绍触觉感知

在机器人操作中的应用，包括触觉传感器的设计、复杂操作任务下的机器人控制，

以及在人机交互中的智能性、自然性与安全性增强。通过结合触觉传感、学习算法

与具身智能框架，期待与大家共同探讨机器人如何更好地理解和适应真实世界，从

而推动智能机器人在服务、制造及医疗等领域的广泛应用。

申亚京现为香港科技大学电子与计算机工程学系教授、香港科技大学机器人研

究院副院长、智能制造中心主任。申亚京博士主要从事生物医疗机器人、触觉传感、

机器人操作等领域的研究，现已发表学术文章200余篇。研究成果曾经被CCTV、美联

社、汤姆路透、泰晤士报、日本中部电视台、TVB电视台、环球时报等多个国内外媒体

报道。申亚京博士曾获得IEEE日本分会青年奖、IEEE ICRA的最佳操作类论文奖、IEEE 

MHS最佳论文奖、香港杰出青年学者奖、Big-on-Small Award、IEEE优秀讲师、“优秀

青年基金（港澳）”、香港青年科学院院士等多个奖项或荣誉。

报告摘要：

申亚京

个人简介：

香港科技大学  教授/机器人学院副院长

报告题目：触觉赋能的具身智能机器人：操作与交互

自动化前沿热点论坛
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针对无向网络拓扑设计中存在着定义适用性差或设计目标单一等问题, 本文得到了如下主
要结果: 1) 给出了一种新的网络能量定义; 借此并基于 Wiener 指数, 给出了一种新的网络效率
定义; 2) 给出了简单无向连通图的对称性定义及其度量指标; 首次给出了无向高效网络和无向 
k－连通高效网络的定义, 证明了这两种网络的存在性, 并证明了无向 k－连通高效网络是连通
度和效率均为最大值且边数达到最小值的网络; 3) 给出了设计无向 k－连通高效网络的若干指
导原则, 并构造了一组无向 k－连通高效网络. 上述创新性成果可为无向网络的拓扑结构优化
设计提供理论依据和技术支撑.

王卓，北京航空航天大学教授、博士生导师。他2013年博士毕业于美国伊利诺伊大学芝加哥分
校。于2013至2014年间，在加拿大阿尔伯塔大学电子与计算机工程系担任博士后研究员职务。于
2014至2015年间，在香港科技大学霍英东研究院担任研究助理教授和博士后研究员职务。于2015
年当选国家海外高层次人才计划青年项目（第十二批），以及北京航空航天大学“卓越百人计划”。目
前在北京航空航天大学仪器科学与光电工程学院智能感知工程系主任，任蓝天青年学者岗。

王卓教授研究方向包括：基于数据的系统分析与控制方法和网络理论、非线性自适应控制、
原子自旋系综系统分析与控制、及量子传感技术。他于2019年获教育部高等学校科学研究优秀成
果奖（科学技术）自然科学一等奖（第二名）；于2021年获第七届中国自动化学会青年科学家奖；于
2024年获中国自动化学会自然科学奖二等奖（第一名）；于2025年获山东省自然科学奖二等奖（第
二名）；以及5项国际学术会议最佳论文奖。

王卓教授是IEEE Senior Member；中国自动化学会青年工作委员会副主任；中国人工智能学会
自主无人系统专业委员会常务委员；中国自动化学会数据驱动控制、学习与优化专业委员会委员；
IEEE控制系统协会量子计算系统与控制（QCSC）技术委员会委员；国研评审中心学术型评审专家。
他是IEEE Transactions on Systems, Man, and Cybernetics: Systems、和 The International Journal 
of Intelligent Control and Systems 的 Associate Editor；《自动化学报》(Acta Automatica Sinica) 编
委、《控制理论与应用》(Control Theory & Applications) 编委、《模式识别与人工智能》编委。

报告摘要：

王卓

个人简介：

北京航空航天大学  智能感知工程系主任，教授、博士生导师

报告题目：无向 k－连通高效网络
（Undirected k−Connected Efficient Network）

自动化前沿热点论坛
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论坛时间： 2026年5月9日（May 9）14:00-18:00

论坛地点： 三楼合肥厅

论坛主席： 刘瑞军 北京航空航天大学      罗彪 中南大学

程光权

YAC2026 高层次人才论坛I

人工智能技术的快速发展，正催生人机协同决策的模式变革，显著提

升决策的速度、准确性和鲁棒性。报告聚焦复杂体系对抗背景下人机混合博

弈决策问题，总结了智能博弈技术的基本概念、技术进展、发展趋势与应用

情况，从系统工程视角下分析了人机协同决策的技术途径以及面临的主要

挑战，探讨了智能博弈技术在指挥决策领域中的应用实践与变革发展思考。

程光权，国防科技大学系统工程学院系主任、研究员、博士生导师。中

国指挥与控制学会副秘书长、智能博弈与兵棋推演专委会主任，智能领域

多个专业组专家。主要从事智能决策与指挥控制领域教学科研工作，主持

基础加强、重大基础等重点项目20余项，发表论文60余篇，获省部级科技

进步一、二等奖5项，入选国家高层次人才、国防科技卓青等。

报告摘要：

个人简介：

国防科技大学  系主任、研究员

报告题目：人机混合博弈决策技术进展与实践思考
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Compared to the traditional power grid, the Cyber-Physical Power System (CPPS) has been 
shown to be of significant benefits in terms of enhancing operational efficiency and monitoring 
operation states. Particularly, with the development of Internet of Things and 5G technology, CPPS 
deeply integrates both cyber and physical systems with intelligent sensing devices. While these 
characteristics provide further ideas for realizing a smart grid, they also bring new challenges to 
operational safety and stability. Malicious cyber-attacks by adversaries can directly impact control 
center’s judgment and decision-making on CPPS. Therefore, the research on cyber-attack strategies 
and defense methods for CPPS is crucial in both theoretical and engineering fields, becoming one of 
the hottest topics in CPPS today. The analysis of threats in CPPS not only requires full consideration 
of their attack capabilities as well as data analysis and information mining abilities from attackers’ 
perspectives, but also necessitates designing detection methods that enhance CPPS security from 
defenders’ perspectives. Thus, this report discusses CPPS cyber security from two aspects: cyber-at-
tack strategy and detection method.

吴争光，浙江大学长聘教授/求是特聘教授，博士生导师，在2019年和2022年分别入选

国家“万人计划”青年拔尖人才和科技创新领军人才。主要开展Markov跳变系统、网络化系统

与智能电网的研究。主持国家自然科学基金重点项目两项。自2014年起连续入选Elsevier中

国高被引学者，自2017年起连续入选Clarivate Analytics全球高被引科学家。在IEEE系列汇

刊和Automatica上发表（含录用）论文200余篇，论文引用2万多次，2篇论文入选中国百篇最

具影响国际学术论文（2013年和2014年）。曾获得IEEE SMC学会2022年 Andrew P. Sage Best 

Transactions Paper Award、多项省部级和中国自动化学会科学技术一等奖，担任多个学术

期刊编委。指导的学生两次获得中国自动化学会优秀博士学位论文奖（2021年和2022年）。

报告摘要：

吴争光

个人简介：

浙江大学  长聘教授

报告题目：Cyber-Attack Design and 
Detection of Cyber-Physical Power Systems
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本报告主要介绍课题组近几年在自主无人机运动规划与控制方向的研
究进展，以及相关成果在无人机自主竞速、无人机空中对接等场景的应用。

秦家虎，中国科学技术大学讲席教授、深空探测学院副院长，主要研究
兴趣为自主智能系统协同、优化与决策。在相关领域发表录用Springer英文
专著两部，Automatica及IEEE Trans.汇刊论文100余篇；授权中国发明专利
50余件。主持国家杰出青年基金、优秀青年基金、重点项目、首批教育部学
科突破先导项目课题、科技创新2030—“新一代人工智能”重大项目课题等
国家和省部级项目10余项。获中国自动化学会自然科学奖一等奖 (排名1)、
中国自动化学会技术发明奖一等奖 (排名1)、黑龙江省自然科学一等奖 (排
名3)、中国自动化学会“青年科学家奖”、中国控制会议“关肇直奖”、IEEE 工
业电子学会最佳会议论文奖。目前担任中国自动化学会副秘书长、安徽省机
器人学会副理事长、中国自动化学会“青年工作委员会”副主任委员、中国仿
真学会“智能物联系统建模与仿真专委会”副主任委员，以及 Automatica、
IEEE/ASME TMECH、IEEE TIE、IEEE TCNS、《自动化学报》等期刊编委。

报告摘要：

秦家虎

个人简介：

中国科学技术大学  副院长 教授

报告题目：面向复杂动态环境的自主无人机感知、决策与控制
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李阳
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邹媛媛
上海交通大学  教授

报告题目：时空多维复杂任务下分布式系统协同控制

现代工业系统常需执行时空多维复杂任务，这类任务不仅涉及执行顺
序、动作条件等逻辑约束，还需满足保持时长、时间节点、切换周期等时序要
求，同时融合系统动态行为的连续演变特性。时空多维任务的引入给系统的
控制品质和实时性能带来冲击，同时子系统之间带有更鲜明的时-空耦合特
性和关联不确定性。本报告针对时空多维复杂任务下分布式系统控制问题，
探讨可行有效的分布式预测控制器设计方法及协调策略，重点介绍冲突时
序逻辑下的任务重构与冲突消解策略、系统动态不确定性下具有性能保证
的分布式控制器设计等方面的近期研究进展，提高分布式系统协同决策的
智能化水平以及系统应对各种复杂任务、复杂环境的能力。

邹媛媛，上海交通大学教授，博士生导师，入选国家高层次人才计划。
主要从事工业系统智能决策与优化控制、分布式系统优化与控制等方面
研究。2009年上海交通大学获得博士学位，曾在加拿大Alberta大学、香港
大学、香港城市大学等地从事学术访问研究。主持国家自然科学基金重点
项目等课题10余项。获上海市科技进步一等奖、中国自动化学会自然科学
一等奖等多项科技奖励。担任中国自动化学会预测控制与智能决策专委
会秘书长、过程控制专委会副秘书长、中国化工学会智能制造专委会委员
以及多个国际期刊和会议编委。

报告摘要：

个人简介：
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航天器控制系统运维是指保障深空探测器、地球轨道卫星等空间无人系统在

轨安全稳定、高效有序运行、使用寿命延长、任务效能提升的综合性工程技术体系。

面向复杂任务与动态场景，现有远程集中运维机制及技术，存在潜在异常特征提取

难且时效差、关键参数识别欠精准、处置策略针对性不强等痛点及难点问题。本报

告按照“需求分析-技术攻关-机制创新-工程应用”的总体思路，实现了异常快速检

测、参数精准识别、故障有效处置等自主智能运维技术水平的创新突破，并在此基

础上创建了自更新、自学习的天地协同分布智能运维机制，有效确保了航天器的在

轨安全稳定与高效有序运行。

北京控制工程研究所研究员，南京航空航天大学、哈尔滨工程大学兼职教

授，国家级领军人才，国家优秀青年科学基金项目获得者，国家重点研发计划首席

青年科学家；获茅以升北京青年科技奖、中国航空学会李明青年英才奖、国防技术

发明一等奖、中国自动化学会自然科学一等奖等科技奖励，出版专/编著3部，发表

高水平期刊论文50余篇（SCI 30余篇，获奖3篇），发布国军标2项，授权发明专利

40余项，主持承担国家及省部级以上预研项目10余项；长期负责航天器控制系统

的方案设计、技术攻关与研制，在航天器自主诊断与智能运管领域进行了创新研

究工作，解决了一系列关键技术问题，为高分遥感、深空探测等型号任务的飞行试

验成功作出贡献。

报告摘要：

李文博

个人简介：

北京控制工程研究所  主任研究师/研究员

报告题目：复杂任务下航天器控制系统的自主智能精准运维机制、
技术及应用
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针对网络节点存在能量与算力多重约束的问题，研究网络节点资源受限下的

状态估计理论及应用。首先，针对丢包网络下的远程状态估计传输调度，建立了马

尔可夫决策过程，证明了最优策略的存在性，并进一步揭示其具有阈值结构这一重

要特性，提出了一种结构感知的强化学习方法，通过直接学习阈值参数来逼近最优

策略。最后，研制了概率-惯导约束紧耦合框架下的实时位姿估计技术，解决了水空

两栖无人机的定位与控制问题。

徐雍教授、博导、教育部工程研究中心主任、自动化学院副院长（主持工作）。

国家自然科学基金青年科学基金项目（A类）获得者、教育部青年长江学者、广东

省青年珠江学者、全国高校党建“双创”工作样板支部书记。获得广东省青年科

技创新奖、广东省自然科学一等奖1项（排名第2）、教育部自然科学一等奖（排名

第3）、广东省科技进步一等奖（排名第5）、关肇直奖。在IEEE汇刊和Automatica

上发表论文50余篇，授权发明专利56件。

报告摘要：

徐雍

个人简介：

广东工业大学  副院长（主持工作），教授

报告题目：网络节点资源受限下的状态估计理论及应用
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气味是自然界最古老的信息载体，嗅觉是人工智能感知物理世界长期
缺失的关键一环。仿生嗅觉感知技术是通过模拟生物嗅觉系统，让机器不仅
能"看得见"和"听得见"，还能"嗅得准、闻得清"气味世界，在医疗、安防、食
品等领域展现出巨大潜力。报告人将汇报在仿生嗅觉传感器构建及集成技
术方面的研究工作。

吉林大学唐敖庆学者卓越教授A岗，博士生导师，电子科学与工程学院
副院长，主要研究方向为新型嗅觉和触觉传感器件及集成、智能检测技术和
自动化装置、嗅觉和触觉机器人、仿生智能多模态感知系统。发表中科院1
区SCI论文120余篇，授权国家发明专利63项。主编“十四五”国家重点出版
基金学术专著1部。作为项目负责人主持或完成国家自然科学基金青年科
学基金A类和B类（原杰青和优青）项目、重点项目、国家科技重大专项等项
目。获得吉林省技术发明奖一等奖、中国仪器仪表学会青年科技人才奖等。

报告摘要：

刘方猛

个人简介：

吉林大学  教授/副院长

报告题目：仿生嗅觉传感器及系统
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刘洪海

人体行为功能量化是脑机交互其感知/神经调控机制和技术的关键问
题，是运动障碍和认知障碍等脑疾病诊疗技术手段的基础。讲者提出以人为
中心的在体行为感知-量化-调控一体化的脑机交互，并以脑卒中和孤独症
脑疾病精准诊疗为例，介绍其可穿戴传感网、医疗信息分析和功能调控等系
统模块，阐述人体行为功能量化的诊疗方法进展及在临床验证推广。

刘洪海，英国伦敦大学智能机器人博士学位，东南大学首席教授、欧洲
科学院院士(MAE)、IEEE/IET Fellow。长期从事脑机交互、仿生智能、医疗机
器辅助系统理论及脑疾病应用等方面的研究，主持和参与国家重点研发计
划、国自然基金重点和创新群体等项目，研究成果成功应用于脑卒中和孤独
症等脑疾病诊疗、和火星探测机器人在线故障诊断等领域。已发表 400 多篇
国际权威杂志和会议论文，现担任《IEEE Trans. Industrial Informatics》共
同主编、《 IEEE Trans. Cybernetics》等期刊编委。

报告摘要：

个人简介：

东南大学  教授

高层次人才论坛IIYAC2026

高层次人才论坛II

报告题目：脑机交互与人体行为功能量化

论坛时间： 2026年5月9日（May 9）14:00-18:00

论坛地点： 三楼长沙厅

论坛主席： 肖林 湖南师范大学      赵志甲 广州大学
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报告分析了具身智能系统在复杂动态任务与环境中的技术需求与挑战，重点

聚焦面向机器人和无人系统的预测型世界建模与学习控制。一方面，介绍了智能机

器人系统鲁棒感知与动力学预测的预测建模新进展；另一方面，基于数据驱动的世

界建模，探讨了具身智能系统学习预测控制的新方法，包括软体机器人的迁移强化

学习与Koopman嵌入模建模理论。最后给出了结论与未来方向。

国防科技大学教授，博士生导师，国家级高层次人才。主要从事智能无人系统

的自主控制与机器学习等方面研究，获国家自然科学二等奖1项、湖南省自然科学

一等奖2项，湖南省科技创新团队奖和吴文俊人工智能科技奖自然科学一等奖各1

项。主持国家自然科学基金重点项目、国家重点研发计划项目课题、973项目课题、

装备预研项目等20余项。任中国自动化学会自适应动态规划与强化学习专业委员

会副主任、平行控制与管理专业委员会副主任、机器人智能专业委员会顾问委员。

出版专著2部，在Nature子刊、IEEE TPAMI, IEEE TNNLS等期刊录用或发表SCI论文

150余篇，入选全球前2%终身影响力顶尖科学家。任IEEE Transactions on SMC: 

Systems, IEEE Transactions on Intelligent Vehicles, Information Sciences, 

International Journal of Robotics and Automation等国际期刊的Associate 

Editor，CAAI Transactions on Intelligence Technology副主编以及《控制理论与应

用》编委。

报告摘要：

徐昕

个人简介：

国防科技大学  教授

报告题目：具身智能系统的预测建模与学习控制
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吴新宇

外骨骼机器人在助老、助残、助力等领域具有优异的应用前景，其核心效能依

赖于人-机-环境的智能融合与协同水平。报告系统介绍了多细分领域下肢外骨骼的

研究前沿及国内外发展现状，归纳总结了人机环共融外骨骼机器人发展应用中面

临的共性挑战。以中科院深圳先进院研发的8大类外骨骼系统为着力点，解析了人

体运动意图与行为精准感知、刚-柔并济外骨骼系统设计与耦合建模方法、多模融

合的环境实时感知与协同控制等关键技术，并展示了外骨骼机器人在各个领域的

推广应用，最后研判了人-外骨骼-环境进一步深度共融的技术发展趋势。

吴新宇，研究员，博士生导师，国家杰青，国家“万人计划”科技创新领军人

才，IEEE Fellow。现为中科院深圳先进院副院长，广东省机器人与智能系统重点

实验室主任。主要从事人机融合智能机器人基础理论和关键技术的研究，在IEEE 

TRO、TASE、TMECH、TSMC、TIP、TNNLS、TIE、TII等机器人领域国际期刊和

ICRA, IROS等国际机器人顶会上发表论文260余篇，出版英文专著二本，授权国

家发明专利63项，以第一完成人获广东省技术发明一等奖、广东省科技进步一等

奖和中国仪器仪表学会科学技术奖科技一等奖等10项奖励。“十三五”和“十四五”

国家重点研发计划“智能机器人”专项专家委员会委员。

报告摘要：

个人简介：

中国科学院深圳先进技术研究院  研究员

报告题目：人机环共融外骨骼机器人关键技术研究
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王贺升

本报告着眼于服务机器人两大核心功能，即移动与操作，首先对服务机器人

产业与技术发展现状、所面临难点进行概述。其次介绍了团队长期攻关移动与操作

中核心技术难题所取得的主要成果：针对机器人动态环境下导航问题，提出了一系

列定位导航方法，实现了复杂大场景中移动机器人视觉融合的鲁棒感知与定位；针

对复杂环境下机器人操作，创建了自适应视觉伺服框架与基于学习的移动操作方

法。针对机器人移动操作，形成了一套实用性广的基于视觉的方法体系，提升了服

务机器人关键共性技术水平。

王贺升博士，上海交通大学唐君远讲席教授，浦江国际学院院长。担任中国

自动化学会混合智能专委会副主任, 中国仪器仪表学会智能车与机器人分会副主

任。现/曾担任国际期刊TRO, TMECH, TASE, RAL, IJHR, RIA的编委，IEEE/ASME 

Transactions on Mechatronics 的高级编辑，Advanced Intelligent Systems的

顾问编委，Robot Learning的主编。作为项目负责人，主持包括国家重点研发计

划项目，国家自然科学基金杰出青年基金、优秀青年基金、联合基金重点等多个项

目。获得上海市青年科技启明星，上海市曙光计划等。担任机器人顶会IROS 2025

的大会主席以及RCAR 2016和ROBIO 2022的大会主席。

报告摘要：

个人简介：

上海交通大学  教授 院长

报告题目：机器人视觉导航与操作
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焊接是保障高端装备结构性能与安全服役的核心制造工艺之一，机器人焊接可突破非

结构化环境下大型复杂构件柔性制造难题，助力制造业向数字化、智能化、高质量发展。自主

智能焊接机器人关键核心技术是由机构学、材料科学、控制科学、仪器科学、人工智能等多学

科深度融合而构成的高性能作业机器人装备与系统，其发展与新机构、新材料、新方法和新

工艺等应用密不可分，在船舶制造、钢结构、航空航天等关键领域有重大工程应用前景。报告

主要介绍自主智能焊接机器人的工程背景、发展意义、研究进展、关键科学与技术、趋势与挑

战。最后，围绕世界科技前沿、国家重大工程应用与制造业转型升级应用，着重分析焊接机器

人、具身智能等前沿技术交叉融合的研究热点与挑战。

訾斌，教授，博士生导师，国家杰出青年科学基金获得者，国际先进材料协会会士

（IAAM Fellow），西安电子科技大学机电工程学院院长，电子装备机电耦合国家级重点实

验室执行主任。担任IEEE/ASME TMECH、ASME JMD、IEEE RAL、IEEE TIM副编辑，CJME、 

EITEE、机器人、控制与决策等期刊编委。作为项目负责人，主持国家重点研发计划“智能机

器人”重点专项、国家自然科学基金重点项目等20余项，发表高水平学术论文200余篇，在

Springer、Wiley、科学出版社等出版学术专著6部。作为第一完成人，获教育部技术发明一

等奖、安徽省科技进步一等奖、安徽省教学成果特等奖等奖项。担任中国机械工程学会机

器人分会常务委员、中国机械工程学会机械设计分会副主任委员、中国电子学会电子机械

工程分会副主任委员、中国人工智能学会智能机器人专业委员会常务委员、国家产业基础

专家委员会委员。

报告摘要：

訾斌

个人简介：

西安电子科技大学  院长/教授

报告题目：自主智能焊接机器人关键技术与应用
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机器人自主操作能力不但是衡量机器人智能化水平的关键指标之一，对提高

机器人在智能制造、家庭服务、医疗健康等领域的作业适应范围也具有重要意义。

其中机器人感知和认知能力实现机器人自主操作的关键，而视觉特别是3D立体视

觉和机器学习是机器人感知和认知的重要手段。近年来，虽然人形机器人、具身智

能等相关领域涌现出许多令人兴奋的进展，但机器人感知和认知中的一些核心问

题仍然没有得到很好解决，导致机器人还无法完成很多人类看似简单的工作，例如

机器人视觉识别能力不足、自主操作泛化能力较弱等。本报告主要阐述针对机器人

感知和认知中的视觉识别和在线学习问题所开展的探索性研究工作。  

丛杨，华南理工大学自动化学院院长，国家杰青，博士生导师。主要从事机器

人视觉、机器学习、医学影像分析、大数据处理、机器人伺服等研究。担任中国图象

图形学会理事，中国自动化学会青年工作委员会副主任等职务.先后主持国家重点

研发计划项目、国家自然科学基金仪器专项、杰青等项目多项。获得辽宁省自然科

学一等奖、中国自动化学会自然科学奖一等奖、中国自动化学会青年科学家奖、辽

宁省青年科技奖、辽宁省自然科学成果特等奖、中国科学院青年创新促进会优秀会

员等奖项。目前已在国内外期刊和会议上发表80余篇文章，担任IEEE Trans、《自动

化学报》等国内外知名期刊的编委。

报告摘要：

丛杨

个人简介：

华南理工大学  教授

报告题目：机器人3D具身感知及自主操作
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背包负重行走在日常生活和军事活动中十分常见。在此过程中，负载重力带来的动态

负荷会对人体肩部造成过大的负担，可能导致肌肉损伤和额外的体力消耗。我们提出了一种

主动悬浮背包，能够通过分离式面板和电机驱动将部分负载从肩部转移至骨盆，并减轻动态

负荷，从而降低肩部压力并提高行走代谢效率。基于人体在垂直方向上的运动，建立了人体-

背包系统的动力学模型，通过将一种类似肢体结构的仿生隔振器集成到悬浮背包中，以减轻

人体肩部压力。提出了一种基于串联弹性执行器的控制器，以同时实现轨迹跟踪并确保负载

运动在有限范围内。在不同地形场景下进行的仿真和实验验证了所提出方法的有效性，结果

表明行走时的代谢效率在各种地形时均得到了显著提升。

黄剑，华中科技大学二级教授、博士生导师，担任人工智能与自动化学院图像识别与智

能科学系主任、院学术委员会主任和类脑智能系统湖北省重点实验室主任，入选国家高层次

科技创新领军人才计划。担任IEEE CIS武汉支会主席、中国人工智能学会智能机器人专业委

员会副主任、武汉自动化学会副理事长。曾任日本名古屋大学客座教授、法国巴黎第十二大

学访问教授和日本学术振兴会资助的JSPS Fellow。主持国家重点研发计划项目、国家自然

科学基金重点项目、科技部国际合作重点专项、湖北省技术创新重大专项等国家级、省部级

重要科研项目二十余项。发表SCI期刊论文140余篇，获30余件国家发明专利、1件美国发明

专利和1件日本发明专利授权。研究成果获省部级科学技术奖特等奖1项（排名第1）、一等奖

5项和日内瓦国际发明展金奖。担任IEEE Transactions on Fuzzy Systems和IEEE Transac-

tions on Automation Science and Engineering等国际知名期刊编委。

报告摘要：

黄剑

个人简介：

华中科技大学  系主任/教授

报告题目：面向代谢能优化的主动悬浮背包控制研究
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具身智能在多个领域具有应用潜力，包括工业制造、自动驾驶、物流运输、家

庭服务、医疗康养等。本报告将简要介绍从人工智能热潮发展到具身智能的历史过

程，并简要介绍具身智能的主要要素和实现途径。

刘勇，浙江大学控制科学与工程学院教授，浙江大学控制学院智能驾驶与未

来交通中心主任，浙江大学-天数智芯先进智能计算联合研发中心主任，浙江大学

先进智能系统研究中心副主任，浙江大学控制科学与工程学院党委委员，浙江省

机器换人专家。承担国家自然科学青年科学基金项目（A类），获中国专利银奖、浙

江省自然科学一等奖、浙江省科学技术一等奖、浙江省科学技术进步一等奖、浙江

省知识产权专利奖一等奖、浙江省自然科学学术二等奖、浙江省杰出青年科学基

金项目，入选中组部万人计划青年拔尖人才、浙江省有突出贡献青年科技人才、

2022年杭州市钱江特聘专家和浙江省 151 人才项目，以第一作者或通讯作者在

TPAMI、TRO、IJCV、JMLR、TIP、CVPR、ICCV、ECCV、NeurIPS、ICLR、ICRA、IROS

等知名期刊和机器人/计算机视觉顶级会议发表论文百余篇。主要研究方向为：自

主机器人与智能系统、机器人自主规划与导航控制、视觉识别与模式识别、SLAM

技术及多传感器融合技术。

报告摘要：

刘勇

个人简介：

浙江大学控制科学与工程学院  教授

报告题目：从人工智能到具身智能

高层次人才论坛II

高层次人才论坛II
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黄海

海底缆线是跨海电能、信息等资源传输的“大动脉和生命线”。报告主
要围绕海底缆线等设施的巡检与作业展开，正在研制深海常驻的母式巡
检机器人深潜器和可变形水下处置作业机器人子机，汇报和探讨项目的
研究方法。

黄海，博士，教授、博导，国家高层次人才，长年从事水下机器人自主探
测/作业、遥控水下机器人等方面的研究，国家重点研发计划项目应用示范
类项目首席，科技委基础加强重点项目首席，主持国家自然科学基金重点和
联合基金重点项目各1项，基础科研、装发基金等20余项。发表论文90余篇，
授权发明专利30余项；第一作者出版中文著作三部，第一作者获得国家出
版基金，国家级规划教材，国家一流虚拟仿真实验课程各一项。以第一完成
人获中国造船工程学会科技进步一等奖，黑龙江省科技进步二等奖，全国机
器人专利创业大赛一等奖；作为第二完成人获得上海市科技进步二等奖，电
子学会二等奖等。

报告摘要：

个人简介：

哈尔滨工程大学  教授

报告题目：常驻型海底设施自主巡检与作业机器人的研究探讨
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YAC2026 高层次人才论坛III

高层次人才论坛III

论坛时间： 2026年5月9日（May 9）14:00-18:00

论坛地点： 三楼贵阳厅

论坛主席： 吴玉虎 大连理工大学      万琴 长沙理工大学
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在人工智能技术迅猛发展的时代背景下，基础模型已成为各领域技术革新的核心驱

动力。然而，现有的大模型推理和优化技术在现实世界中存在资源依赖度高、自主适应性

差、推理效率低下等关键技术瓶颈。相较之下，人脑作为自然界最为精妙的信息处理系统，

以其独特的结构可塑性与低能耗特征，为突破当前人工智能技术桎梏提供了重要的生物

学启示。本报告将阐述多尺度机制启发的大模型推理增强理论基础和技术脉络。首先，介

绍类脑计算的研究动机与背景，分析传统推理架构的局限及大脑多尺度机制的突破路径；

其次，阐述受微观神经可塑性、介观功能模块化、宏观网络拓扑启发的类脑智能前沿进展，

涵盖多尺度特征融合、层次化注意力机制等关键技术及其在视觉、语言、决策等领域的应

用成果；最后，对人工智能与神经科学交叉融合、共同推进的未来发展方向进行展望。

邬霞，北京理工大学计算机学院二级教授，博士生导师，国家杰出青年科学基金获得

者。研究方向聚焦脑机接口、类脑智能和脑机混合智能。主持国家自然科学基金重点项目、

重大专项任务、国家重点研发计划课题10余项，获得吴文俊人工智能自然科学一等奖、教

育部自然科学二等奖、茅以升北京青年科技奖、脑机接口华瑙奖、麻省理工科技评论“中国

智能计算创新人物”等奖励。以第一/通讯作者在IEEE TNNLS、IEEE TKDE、IEEE TII、

NeuroImage、MICCAI、《中国科学》等国内外权威期刊与会议发表论文百余篇。

报告摘要：

邬霞

个人简介：

北京理工大学  脑机接口与类脑智能研究中心主任、教授

报告题目：受人脑记忆与学习机制启发的原生类脑推理架构
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具身智能是人工智能与无人系统的研究热点，在公共安全、现代服务、智慧

医疗等领域有着重要的应用前景。报告将首先回顾具身智能的发展历程，然后重

点介绍近年来通用具身智能大脑的主要进展，包括数据通用具身感知、场景通用

具身导航、任务通用具身操作等关键方法与技术，并介绍典型应用，最后对未来发

展趋势进行预测与展望。

鲁继文，清华大学长聘教授、自动化系副主任、国家杰出青年科学基金获得者、

IEEE/IAPR Fellow、国际期刊Pattern Recognition Letters主编。主要研究领域包括

机器视觉与模式识别、具身智能与机器人、人工智能安全与治理，发表IEEE T-PAMI

论文50余篇，获授权国家发明专利60余项，主持国家重点研发计划项目1项、国家

自然科学基金重点项目3项，以第一完成人获中国电子学会自然科学一等奖1项、

技术发明一等奖1项、吴文俊人工智能自然科学一等奖1项。担任中国图象图形学

学会理事、副秘书长、视觉认知与计算专委会副主任，中国仿真学会理事、视觉计

算与仿真专委会主任，中国自动化学会专家咨询工作委员会副主任。培养8名博

士生获北京市、中国人工智能学会、中国图象图形学学会优秀博士学位论文/学位

论文激励计划。

报告摘要：

鲁继文

个人简介：

清华大学  长聘教授、自动化系副主任

报告题目：通用具身智能大脑
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李哲涛

互联网、云计算与大数据的快速发展推动了人工智能进入大模型时

代。然而，大模型发展正面临两方面挑战：（1）硬成本巨大、软成本昂贵、质

增益微弱;（2）异构模型急速增长和泛在部署，模型间交互协同日益迫切。

受计算机互联网发展历程的启发，报告将分享模型互联网（AI-ModelNet）

的概念、构想及系统架构。它是一种通过构建模型间消息通路，实现互联

互通、能力共享与协同推理等的新范式。模型互联网有望实现大模型与大

算力、大数据的解耦，成为迈向通用人工智能的重要分支。

李哲涛，暨南大学信息科学技术学院院长，二级教授。在学术研究方

面，围绕人工智能等研究领域，近年来发表学术论文40余篇；获得中国发

明专利授权20余项。在项目承担方面，主持国家自然科学基金科研仪器项

目、重点项目等。在奖励荣誉方面，入选中组部“万人计划”科技创新领军

人才、教育部“长江学者奖励计划”青年学者；参与获国家科学技术进步奖

二等奖等。

报告摘要：

个人简介：

暨南大学  信息科学技术学院 院长 教授

报告题目：模型互联网

高层次人才论坛III

高层次人才论坛III
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大数据时代的诸多应用场景为开放环境。自适应学习是一种应对开放

环境中学习要素变化的机器学习新领域。本报告以典型的监督学习范式为

例，针对特征、分布、标签等学习要素变化对传统机器学习所带来的问题，介

绍课题组在这些方面的一些初步尝试和探索。最后，对该研究方向进行了简

单的总结和展望。

侯臣平，国防科技大学教授，博士生导师。主要从事人工智能基础方面

的研究工作，在自适应学习理论与应用等方面取得了系列研究成果，并成功

应用于国防领域。近年来，在IEEE TPAMI、JMLR等国内外刊物和会议上以第

一/通讯作者发表学术论文100余篇（包括IEEE/ACM汇刊长文30余篇）。担任

军科委基础加强重点项目首席科学家，主持科技部2030重大项目课题、国

家自然科学基金重点项目课题、国防973专题等15项项目。获中国图象图形

学学会自然科学一等奖1项、省部级一等奖1项，获国家杰青、优青、湖南省

杰青，享受军队专业技术岗位一类津贴等。

报告摘要：

侯臣平

个人简介：

国防科技大学  教授

报告题目：自适应环境变化的机器学习方法
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海上风力发电是实现我国能源战略的重要支撑。然而，当前的海上风

电技术水平在满足未来在经济性，安全性等方面的要求时还面临很大的挑

战。为了实现风能利用过程中的智能化和健壮性，本研究通过智能控制领域

的最新理论进展，尝试提出一些新方法用于提高海上风电接入的效率和可

靠性，希望能对我国下一代能源网络的实施提供一些新的工具。

杨秦敏，浙江大学求是特聘教授，入选教育部长江学者。在美国密苏里

大学获电子工程博士学位，曾任Caterpillar公司高级系统工程师。先后主持

自然科学基金联合重点、面上项目、科技部863课题、工信部智能制造课题

等项目。现为IEEE高级会员，中国自动化学会ADPRL专委会副主任，控制理

论专委会新能源学组秘书长，担任IEEE TNNLS，TSMC: Systems，TIMC等国

内外期刊编委。曾获浙江省科技进步一等奖、二等奖、自动化学会科技进步

一等奖、自动化学会优博论文导师奖、浙江省万人计划领军人才等荣誉。

报告摘要：

杨秦敏

个人简介：

浙江大学  教授

报告题目：海上风力发电系统的智能控制与稳健运行
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微创腔内运动生成和相关运动理解带来了新的机遇和挑战，这是智能机器人操
纵和引导干预的基础。图像引导机器人手术有望提高手术过程的精度、灵活性和可重
复性，但也给系统开发带来了挑战。本次演讲将重点介绍我们在灵巧机器人运动生成
和运动感知方面的最新进展，以实现智能显微成像以及图像引导微创运动。特定于手
术的远程机器人手术系统可以帮助外科医生使用具有多感知的连续运动生成机制来
执行灵巧的操作。

任洪亮教授，香港中文大学电子工程学系教授，国自然青年科学基金（A类，原杰
青基金）获得者。主持国家重点研发计划课题，香港科研局RGC RIF和CRF项目首席科
学家。荣获包括港中大青年研究员奖、新加坡国立大学青年研究员奖、工程青年研究
员奖、2018年IAMBE早期职业奖、2018年星际早期职业研究者奖、2019年ICBHI青年研
究者奖、2022年NAM&RGC健康长寿催化剂奖，以及IEEE-ROBIO（2013及2019年）、
IEEE-RCAR 2016、IEEE-CCECE 2015、IEEE-Cyber 2014等最佳论文奖在内的30余项
奖项。研究领域涵盖医疗具身智能，生物医疗及手术介入机器人学、智能控制、医疗机
电一体化、软连续体机器人、软传感器及医疗机器人中的多感官学习，成果发表于
Science Robotics、Science Advances、Nature Communications等顶级期刊。发表
论文240余篇，总被引20,700余次，H指数71，并入选斯坦福大学全球前2%高被引科
学家榜单。担任IEEE TRO、IEEE RAM、Transactions on Automation Science & 
Engineering、Medical & Biological Engineering & Computing等期刊副主编，曾担
任IEEE T-ASE及MBEC副主编。他在智能手术机器人领域发表90余场特邀演讲（含20
余次主题报告），持有40余项专利，出版4部专著。此外，担任国际基金评审专家，累计
评审过来自瑞士、比利时、英国等10余个国家及地区的60余份科研项目。

报告摘要：

任洪亮

个人简介：

香港中文大学电子工程学系  教授

报告题目：微创腔内柔性机器人与具身智能
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优异的环境视觉感知是空、天飞行器在复杂环境中作业的关键。本报

告介绍了团队围绕空间飞行机器人、无人机两类平台，近些年开展的空间非

合作目标测量与逼近控制，无人机事件相机融合导航与定位等进展，并介绍

团队在相关方面的应用情况。

张夷斋，西北工业大学航天学院教授，博士生导师，国家级人才，国家

重大空间在轨技术验证任务核心载荷飞行器总设计师。西安交通大学学

士、硕士学位，美国罗格斯大学博士学位。2014年加入西北工业大学，任副

教授，2019年晋升教授。长期从事机器人导航、制导与控制相关技术研究, 

联合航天、交通多个领域著名总体院所，共同攻克了空间机器人、桥梁检

测机器人等一系列机器人技术难题，并成功研制多型机器人系统。近年来

主持和参与碎片减缓卫星分系统研制项目，2030科技创新重大项目课题、

国家重点研发计划课题、国家自然科学基金等国家级课题20余项。发表

IJRR、IEEE TRO、IEEE TMECH、IEEE TIE、ICRA、IROS等机器人领域主流

期刊与会议论文百余篇，获国际会议最优论文5次，授权发明专利40余项。在

中国自动化学会等多个学术组织任职。获得陕西省自然科学一等奖等奖励。

报告摘要：

张夷斋

个人简介：

西北工业大学  教授

报告题目：飞行器视觉感知、控制及应用
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AI驱动的视频分析在多个领域中有着广泛的应用前景。然而，现有的视频分析系统通

常局限于特定的预定义任务，无法支持跨场景的开放式分析与查询。本报告介绍一种基于

视觉语言模型（VLM）的开放式视频分析系统 AVA。AVA引入两项关键技术：一是近实时构

建事件知识图谱（EKG），用于高效索引长视频内容；二是基于EKG的智能检索-生成机制，

以支持复杂多样的查询需求。实验结果表明，AVA在LVBench和VideoMME-Long基准测试

中分别达到62.3%和64.1%的准确率，显著优于现有方法。同时，我们也提出了一个面向超

长视频与开放场景的新基准数据集AVA-100，其包含8个超过10小时的视频及120个人工

标注的复杂问答对。

舒元超，浙江大学求是特聘教授、博士生导师，控制科学与工程学院副院长，国家高层

次人才项目入选者，ACM/IEEE/通信学会高级会员，IEEE ComSoc Distinguished Lecturer，

中国自动化学会青工委副主任，原美国微软研究院及云计算部门首席研究员。研究领域主要

包括移动及无线系统、多智能体系统。作为负责人和项目骨干先后承担多个国家、省部级千万

级项目。研究成果在控制、计算机、通信等领域的国际顶级期刊及会议上发表论文100余篇，授

权中美专利20余项。研究成果先后被纽约时报、福布斯、华尔街日报、Bloomberg等全球百余

家媒体报道。曾获中国通信学会青年科技奖、ACM中国优博论文奖，六项国际会议最佳论文/系

统（提名）奖。现担任计算机网络与系统领域知名期刊IEEE TMC、IEEE TWC、ACM TOSN编委、

ACM/IEEE SenSys 指导委员会委员、MobiCom/NSDI/MobiSys/SenSys/ICC/GLOBECOM等国

际顶级会议程序委员会委员，连续多年入选爱思唯尔全球前2％顶尖科学家。

报告摘要：

舒元超

个人简介：

浙江大学  求是特聘教授 控制学院副院长

报告题目：基于多模态大模型的代理式视频分析

高层次人才论坛III

高层次人才论坛III
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经典贝叶斯估计理论因模型依赖、高斯与独立同分布假设等限制，在处理多源

干扰不确定性、非线性非高斯等问题时面临估计精度、鲁棒性和自适应性提升上的

瓶颈。本报告将介绍解决这些瓶颈问题的几个最新研究结果（包括分数型贝叶斯估

计、高效几何贝叶斯估计以及仿生注意力机制融合估计），并探讨其应用情况。

张文安现为浙江工业大学教授，早期研究网络化控制系统，提出了网络化控

制系统建模、分析与设计的切换系统处理方法，获教育部自然科学一等奖（第2完

成人）。近年来主要研究多源信息融合估计，包括序贯融合估计、几何贝叶斯估计、

学习型融合估计等，成果获浙江省自然科学一等奖（第1完成人）。所提理论方法

应用于自主研制的网络化多轴运动控制器、视觉位姿测量系统和高精度卫星定位

模组，服务于国防JG项目，获浙江省技术发明二等奖（第2完成人）。目前担任亚洲

控制学会网络化系统感知与控制专委会主席和多个国内外学术期刊编委。曾获第

十二届中国信息融合大会最佳论文奖、入选全球前2%顶尖科学奖榜单的终身科

学影响力排行榜。

报告摘要：

张文安

个人简介：

浙江工业大学  院长/教授

YAC2026

报告题目：动态系统状态估计的几个最新研究及应用

优秀青年人才论坛I

优秀青年人才论坛I

论坛时间： 2026年5月9日（May 9）14:00-18:00

论坛地点： 三楼南京厅

论坛主席： 范军芳 北京信息科技大学      吴俊东 中国地质大学
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优秀青年人才论坛IYAC2026

优秀青年人才论坛I

赵东

信息物理控制系统已广泛应用于智能制造、智能电网、航空航天等领域。

为了保障系统的安全性与可靠性，及时且准确地异常检测与区分至关重要。

本报告聚焦于信息物理控制系统网络攻击与物理故障同时检测和区分关键

挑战，提出了一种“对偶检测架构”。该框架充分利用信息物理系统的闭环动

态特性，在控制器侧与被控对象侧开展协同检测。通过量化攻击与故障的残

差响应空间，设计相应对偶检测器，实现对网络攻击与系统故障的精准检测

与辨识。进一步基于控制-检测联合设计，给出了最优检测器求解方法。

赵东，北京航空航天大学教授，入选国家海外高层次青年人才项目。长期

从事故障诊断、容错控制、信息物理系统、网络安全、无人系统等方面的研究，发

表SCI期刊论文60余篇，包括IEEE TAC、Automatica期刊论文10余篇。研究成果

获山东省自然科学奖、中国自动化学会自然科学奖、IEEE IESES2025最佳论文

奖、IEEE INDIN2024最佳论文奖等多项奖励。近年来主持国家重点研发计划课

题、国家自然科学基金面上项目、北京市自然科学基金重点项目。现任多个IEEE

期刊编委，曾任多个国内外学术会议程序委员会主席和分会主席。

报告摘要：

个人简介：

北京航空航天大学  教授

报告题目：控制系统信息物理异常检测：一种对偶检测架构
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优秀青年人才论坛I

来金钢

为落实国家“双碳”目标，实际中可能需要通过海量分布式能源大规模的

并网运行发电。绿色微电网集群可实现分布式能源的规模化接入，是高度信

息化、数字化和网络化的智能系统，这导致分散海量和跨域广的智能微电网

集群面临遭受到网络攻击等新的信息安全问题，从而严重影响其安全稳定运

行。因此，如何采用先进新一代信息化和智能化技术实现该智能系统的高效

安全柔性控制是国内外研究热点，本报告介绍提出的面向智能微电网集群的

分布式协同安全控制策略可以实现该系统安全柔性稳定运行，实验结果也证

明了相关方法的有效性。

来金钢，华中科技大学人工智能与自动化学院，教授、博导，国家级青

年人才、德国洪堡学者。2015年至2021年期间先后分别在澳大利亚RMIT

大学、德国RWTH Aachen大学等研究机构从事科研工作，曾任德国RWTH 

Aachen大学E.ON能源研究中心Guest Professor。研究方向包括类脑自主

智能、具身群体智能控制和优化决策、自主无人系统和数字化信息物理社

会新能源系统安全控制与智能优化决策等。担任多个国际SCI期刊编委如

IEEE Transactions on Industrial Informatics、IEEE Transactions on 

Industry Applications等。

报告摘要：

个人简介：

华中科技大学人工智能与自动化学院  教授

报告题目：智能微电网集群分布式协同安全控制
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随着“双碳”目标的推进与电动汽车保有量的爆发式增长，车网互动已成为提

升电力系统灵活性、促进新能源消纳的重要手段。特别是在频率调节、削峰填谷和

备用调度等多元辅助服务场景中，电动汽车凭借其灵活的充放电特性，可作为分布

广泛且响应迅速的柔性调节资源，为电力系统提供必要的功率支撑与容量补充。此

时，电动汽车不确定性特征也发生了本质转变，即用户的随机响应行为与电网侧的

调度或定价决策之间形成了复杂的耦合。本报告面向车网互动频率调节、削峰填谷

和日前与日内备用服务等场景，重点研究多重不确定性下的车网互动辅助服务决

策机制，旨在为车网互动的科学调控与高效安全运行提供理论依据和技术支撑。

王召健为上海交通大学自动化与感知学院副教授，2013年于天津大学获得

学士学位，2018年于清华大学获得博士学位，研究方向包括车网互动、电力系统分

布式控制等。已出版英文专著1部，发表SCI期刊论文50余篇，获得了国家自然科学

基金青年基金B类项目资助，担任期刊IEEE Transactions on Power Systems 等

多个期刊编委，指导学生多次获得上海市优秀毕业生、国家奖学金、会议最佳论文

等奖励。

报告摘要：

王召健

个人简介：

上海交通大学  副教授

报告题目：多重不确定性下的车网互动辅助服务策略研究
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脑影像信息提供了对大脑活动最直接的观测，对揭示记忆、决策等认知过程

的神经机制的研究提供了重要证据，也能够对阿尔茨海默症、孤独症等神经疾病

诊断治疗提供宝贵线索。 本报告聚焦大脑活动分析中的关键问题，介绍团队的最

新进展。

赵世杰，西北工业大学长聘教授，博士生导师，青年科学基金（B类）获得者。

主要研究方向是脑机接口、医学影像处理、人工智能算法等，以第一作者/通讯作

者（含共同）在Nature Communications、IEEE TMI、Medical Image Analysis等

领域重要期刊和会议发表论文40余篇，获得ICME 2016最佳学生论文提名奖。主

持国家自然科学基金联合基金重点支持项目、国家重大科技专项课题、军口国家

级纵向项目(300万)、国家自然科学基金面上项目、青年项目、中国博士后基金特

别资助项目、国家重点研发计划子课题、启元实验室基金等国家和省部级项目10

余项。担任医学图像计算青年研讨会(MICS)副主席、中国图象图形学会脑图谱专

业委员会委员、中国图象图形学会视觉认知与计算专业委员会委员、中国人工智

能学会生物信息学与人工生命专业委员会委员、中国生物医学工程学会医学图像

信息与控制分会委员、MICCAI 2022 communication chair等多个学术兼职；担

任Cyborg and Bionic Systems和iRadiology期刊青年编委。

报告摘要：

赵世杰

个人简介：

西北工业大学  长聘教授

报告题目：脑影像信息分析与应用
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优秀青年人才论坛I

贺宜
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优秀青年人才论坛I

新时期复杂系统的结构已从低阶网络演化到高阶网络，其内在动力学机制也

从两两交互的传统模式向多变量复杂耦合的高阶形式演进，带来了复杂系统认知

的全新挑战。为此，本报告将从复杂系统演化过程中的结构与动力学推断出发，介

绍复杂系统认知的研究体系，汇报当前基于超图与组合复形的高阶拓扑神经网络

的建模表征能力理论研究，并在此基础上阐述自适应超图融合大模型的高阶复杂

系统结构推断与预测的技术应用情况。

陈都鑫，东南大学青年首席教授、博导、江苏省应用数学科学研究中心工作委

员会副主任，入选国家高层次青年人才、华为紫金青年学者、小米青年学者、CCF-腾

讯犀牛鸟基金。本科与博士毕业于华中科技大学，应邀联培/访学于匈牙利罗兰大

学（师从Tamás Vicsek教授）、中科院数学与系统科学研究院等单位。研究兴趣包

括AI for Science、复杂系统机理认知、人工智能基础理论与应用等，发表一作/通讯

Nature Communications、ICLR、IEEE汇刊、Phys. Rev. E等论文50余篇，完成发明

专利成果转化两项。主持国家自然科学基金、JKW、科技部重点研发计划任务等二

十余项项目或课题。担任Complex Engineering Systems等期刊编委，曾获华为火

花奖等荣誉，应邀在全国复杂网络学术年会作大会报告。

报告摘要：

陈都鑫

个人简介：

东南大学  教授，国内合作处副处长

报告题目：拓扑神经网络的高阶表征能力研究
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全天时全天候场景视觉成像感知是无人系统实现自主智能的重要手段，然

而，光学成像面临环境光照复杂、目标/平台高速运动等挑战，复杂环境感知效能

劣化。神经形态事件相机具有快响应、宽动态特性，为复杂场景高速运动目标感知

提供可能新的技术途径。本报告将从神经形态成像装置、事件信号处理、事件融合

成像、事件运动感知介绍课题组的初步探索，最后总结当前事件相机实践成果，探

讨技术演进方向。

华中科技大学人工智能与自动化学院教授、多谱信息智能处理技术全国重点

实验室研究员，华中学者卓越特聘教授。研究方向为空天光学成像探测，担任《宇航

学报》青年编委。以第一或通讯作者身份在TPAMI、CVPR等发表学术论文50余篇，谷

歌学术引用4100余次，授权发明专利25项，连续入选全球前2%顶尖科学家榜单。主

持国家自然科学基金面上、装备发展部“慧眼行动”、军工院所及企业横向课题等。

多次指导学生获CVPR UG2+图像复原挑战赛冠军、CVPR AI4SPACE空间目标位姿

估计挑战赛冠军等。入选国家级青年人才、湖北省杰青、博新计划等。

报告摘要：

昌毅

个人简介：

华中科技大学  教授、光谷实验室智能算法中心副主任

报告题目：事件相机高速宽动态成像探测技术



特邀报告（Keynote Talks）

YAC2026 优秀青年人才论坛I

优秀青年人才论坛I

本报告围绕博弈论与深度学习在欠驱动无人艇控制中的融合应用展开讨论。首先，针对多无人艇

追逃博弈问题，介绍了在微分博弈框架下面向欠驱动系统的策略设计方法，通过可微近似函数将非光滑

性能指标转化为梯度可求解的形式，结合梯度驱动的速度控制律实现了与非完整约束兼容的追逃策略。

在多艇协同层面，采用匈牙利算法进行动态任务分配，并设计基于优先级切换的碰撞避免机制，有效平

衡了目标捕获效率与安全约束之间的矛盾。其次，针对无人艇未知非线性动力学的在线辨识问题，探讨

了基于门控循环单元网络的在线学习模块构建方法，利用其门控机制捕捉时变水动力特性中的时序依

赖关系，实现了对未知系统动态的实时逼近，克服了传统离线建模方法适应性不足的局限。此外，将非零

和博弈理论引入单艇控制器设计，将纵荡推力与艏摇力矩控制器建模为两个具有差异化代价函数的独

立博弈玩家，通过求解耦合的哈密尔顿方程获取纳什均衡策略，从而实现了对异构执行器的差异化优化

与协同控制，突破了传统单一控制器范式忽视执行器异质性的局限。最后，围绕博弈优化中探索需求与

性能约束之间的固有矛盾，介绍了弹性预定时间性能函数的设计思路，通过自适应边界扩展机制在保障

安全性的同时促进策略空间的充分探索，确保系统在预定时间内收敛至纳什均衡。

赵颖，大连海事大学教授、博士生导师。入选中国航海学会青年人才托举工程、大连市优秀青年科

技人才（优青）。2019年于东北大学获控制理论与控制工程博士学位，先后师从赵军教授（IEEE Fellow）、

孙希明教授（长江学者）及刘永泉院士。

研究方向聚焦于切换控制、编队控制、数据驱动及其在无人船与航空发动机等复杂系统中的应用

研究。先后主持国家自然科学基金（面上、青年）、国家军科委重点项目子课题、中国博士后科学基金面上

一等资助及辽宁省自然科学基金等纵向课题12项，承担横向课题6项。发表高水平学术论文100余篇，其

中SCI检索80余篇，以第一作者或通讯作者身份在IEEE Transactions 等国际权威期刊发表论文30余篇，

出版学术专著1部，申请及授权国家专利30余项。目前担任 Intelligent & Control、Robot Learning 等多

个国际期刊编委，兼任中国自动化学会专委会委员、中国人工智能学会终身会员。

报告摘要：

赵颖

个人简介：

大连海事大学船舶电气工程学院  教授

报告题目：基于博弈论与深度学习的欠驱动无人艇智能控制方法研究
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电力信息物理系统是新型电力系统的中枢大脑，其安全运行直接关乎国家能源安全与

经济社会稳定。随着“双碳”战略深入推进，电力系统呈现高比例新能源、高电力电子化特征，

同时面临网络攻击、极端天气、设备老化等多重威胁交织演化。传统以“绝对防御”为导向的

安全理念已难以应对复杂多变的扰动环境，亟需向“主动韧性”转型⸺即系统在遭受攻击

或扰动后仍能维持关键功能并快速恢复。本报告将系统梳理状态估计与安全控制的研究现

状，重点介绍隐蔽攻击下的状态估计与主动防御策略，探讨攻击强度、攻击时序对系统性能

的影响规律。在此基础上，进一步分析韧性视角下状态估计与安全控制所面临的若干开放挑

战，旨在为信息物理系统安全从主动防御走向主动韧性提供方向性思考。

邬晶，上海交通大学研究员、博士生导师，加拿大阿尔伯塔省注册工程师，兼任上海人工

智能学会理事、中国自动化学会控制理论专业委员会TCCT女学者工作组委员及IEEE 

Control Systems Society会议编辑委员会委员。长期从事信息物理系统的安全控制与优化

基础理论和关键技术研究，在网络攻击检测与弹性安全控制、状态估计与数据挖掘等方面取

得系列成果，并应用于智能电网、智慧交通、车联网等领域。在IEEE TAC，TSG，TII，TPS ，IoT J.

等国际电子信息和控制领域主流期刊及会议中发表论文150余篇，其中SCI期刊论文54

篇，授权和申请专利26项。获中国自动化学会自然科学二等奖，电力建设科学技术进步一

等奖，上海市交通工程学会科学技术一等奖, 上海市公路学会科学技术一等奖，电力科技

创新奖二等奖。

报告摘要：

邬晶

个人简介：

上海交通大学  研究员

YAC2026

报告题目：电力信息物理系统安全控制与状态估计：
从现有方法到韧性展望

优秀青年人才论坛II

优秀青年人才论坛II

论坛时间： 2026年5月9日（May 9）14:00-18:00

论坛地点： 三楼福州厅

论坛主席： 宋海锋 北京航空航天大学      张兴龙 国防科技大学
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王军义

多智能体系统凭借分布式协同优势，已广泛应用于无人机编队、多水下机器
人系统、工业机器人协同、智能电网巡检等关键领域。实际工程场景中，智能体间
通信普遍存在带宽受限、随机丢包、时变时延、链路间歇性中断等弱通信约束，叠
加智能体自身非线性动力学特性，致使传统协同控制方法存在收敛速度慢、鲁棒
性较差甚至系统失稳等缺陷。本报告针对弱通信条件下多智能体系统面临的拓扑
随机切换、拒绝服务攻击、执行器故障、未知参数及外部扰动等问题，基于图论、随
机过程理论、事件触发方法，建立通信拓扑时变模型与信息传输损耗量化表征方
法，开展非线性多智能体系统、多水下机器人系统以及无人车的一致性和编队控
制研究。

王军义，东北大学教授、博士生导师、国家高层次青年人才。2016年获得东北
大学博士学位，2019年英国拉夫堡大学博士后出站并入职东北大学，入选沈阳市
中青年科技创新人才、沈阳市高层次人才（领军人才）。主要从事多智能体系统一
致性、多水下机器人智能感知和协同控制、集群系统分布式强化学习和智能决策、
复杂神经网络同步控制及其应用等研究。发表SCI期刊论文50余篇，以第一发明
人授权/受理国家发明专利10余项，主持国家级GF项目（*KW*73计划）、国家自然
科学基金项目、辽宁省重点研发计划项目、教育部“春晖计划”合作科研项目等纵
向项目17项，获得辽宁省自然科学奖1项，出版学术专著1部、教材1部。深耕创新
人才培养体系优化与教学模式创新，主持省级教学改革研究项目2项、校级教学
改革项目3项。出版本科生教材1部，获得省级、自动化学会以及校级教学成果奖6
项。现为中国自动化学会高级会员、IEEE Senior Member、中国航空学会制导、导
航与控制分会青年委员、沈阳市标准化专家。

报告摘要：

个人简介：

东北大学  教授、院长助理、副所长

报告题目：弱通信条件下非线性多智能体系统协同控制研究
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石青

微小型仿生扑翼机器人具有很好的应用前景，但如何在有限资源下实现其

多模态运动极具挑战性。受自然界昆虫和鸟类的启发，本团队基于扑翼结构分别

设计了具备跳跃-飞翔能力的仿蝗虫机器人和含多自由度羽尾的仿信鸽机器人。

通过提取动物的关键运动特征，采用强化学习算法生成了最优运动轨迹，并构建

了多模态运动控制框架。实验验证了仿蝗虫机器人利用翼-腿协同完成了自主跳

跃起飞的运动，仿信鸽机器人利用翅-尾收缩实现了狭窄通道的稳定穿越。

石青，北京理工大学人工智能学院长聘教授、博导，具身智能专业责任教授，

主要从事智能机器人、生机电融合研究。主持国自然优青/联合重点/重点国际合

作、国家重点研发计划国际合作重点专项、GF科技创新特区项目等10余项。在国

际顶级期刊Nature Machine Intelligence、PNAS、IEEE Trans. Robotics等发表

论文100余篇；授权国家发明专利40余项、美国及日本等国际发明专利5项。现任

IEEE CBS国际技术委员会副会长、IEEE Trans. Robotics及IEEE Trans. Medical 

Robotics & Bionics编委。获2022年熊有伦智湖优秀青年学者奖、2024年中国自

动化学会技术发明二等奖、2021年北京市教育教学成果奖二等奖，以及机器人领

域旗舰国际会议IEEE ICRA优秀论文奖等16项。

报告摘要：

个人简介：

北京理工大学  教授

报告题目：微小型仿生扑翼机器人多模态运动控制研究
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由于多无人机执行任务时面临复杂环境变化和多源不确定性影响，在协同

控制过程中容易受到未知扰动、状态约束和输入饱和等因素制约，难以兼顾快速

响应、控制精度与飞行安全。此外，多无人机编队系统具有分布式、强耦合和高动

态等特点，使得传统方法在复杂条件下难以有效保证自主编队性能。本报告针对

多约束与扰动条件下的多无人机自主编队控制问题，介绍固定时间控制框架下的

若干关键技术，包括基于扰动观测的抗干扰编队控制方法、具有预设性能约束的

编队控制策略、满足全状态约束的安全编队控制算法，以及考虑执行器输入饱和

的抗饱和编队控制方法，从而保证多无人机系统在复杂任务环境中实现快速、精

确和安全的自主协同控制。

崔国增，苏州科技大学电子与信息工程学院教授、博士生导师，江苏省优秀

青年基金获得者，江苏省“333高层次人才培养工程”培养对象。主要从事智能控

制、自适应控制、非线性控制及应用等方面的研究。主持国家自然科学基金重点项

目课题、面上项目、青年科学基金项目以及江苏省优秀青年基金项目等10余项。

在IEEE TAC、IEEE TAES、IEEE TASE、IEEE TC、IEEE TFS、IEEE TSMCS、IEEE TVT、中

国科学: 信息科学等国内外期刊上发表SCI论文60余篇，其中ESI高被引论文8

篇，ESI热点论文2篇，入选《中国科学：信息科学》年度热点论文，获中国自动化

学会自然科学奖二等奖等。

报告摘要：

崔国增

个人简介：

苏州科技大学  教授

报告题目：多无人机固定时间智能自主编队控制
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受确定性系统比例积分（PI）控制理论的启发，本文旨在建立随机系统的PI型控

制理论，包括标准PI控制和比例分段积分（PFI）控制。针对随机泛函系统（SFSs）的标

准PI控制，研究了均方稳定和几乎必然稳定判据，进而获得了比例增益和积分增益的

显式设计。研究表明，比例增益矩阵可以先进行设计，然后基于比例增益矩阵的设计

来确定负定的积分增益矩阵。对于PFI控制，提出了比例增益和分段积分增益的联合

设计方案。结果表明，分段积分对稳定化具有积极作用。最后，还提出了相应的数值方

法来逼近这两类闭环随机泛函系统，并通过仿真算例验证了理论结果。

关键词：随机系统；PI镇定；片段积分；均方稳定；几乎必然稳定

宗小峰，中国地质大学（武汉）人工智能与自动化学院教授、博士生导师、副院长、

国家级青年人才、湖北省杰青、湖北省楚天学者。2014年毕业于华中科技大学，获理学

博士学位；2014年7月至在中国科学院数学与系统科学研究院系统科学研究所做博士

后；2015年9月受邀（对方资助）至美国韦恩州立大学访问，2016年10月受聘中国地质大

学（武汉）自动化学院教授。研究方向有随机系统控制及隐私保护、群体智能与机器人系

统，主持国家自然科学基金项目4项，获校十大杰出青年、校优秀共产党员等荣誉称号，

在IEEE Transactions on Automatic Control、Automatica 和SIAM Journal on Control 

and Optimization 等期刊发表学术论文70余篇。

报告摘要：

宗小峰

个人简介：

中国地质大学  教授

报告题目：随机系统的PI型镇定控制
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彭周华

无人艇集群在近海巡逻，岛礁防卫，态势预警等领域具有重要应用价

值。无人艇集群自主决策控制技术是实现集群攻防对抗的关键技术之一。本

次报告主要介绍研究团队在无人艇集群目标任务决策、博弈对抗制导、以及

大规模无人艇集群指挥控制系统研制方面的研究进展。

彭周华，大连海事大学二级教授，博士生导师，国家高层次青年拔尖人

才，大连海事大学船舶电气工程学院院长，船舶导航系统国家工程研究中心

副主任，大连市智能船艇集群控制与电气技术重点实验室主任。主持承担科

技部、基金委等国家级项目10余项。在IEEE Transactions等发表SCI论文194

篇，第一/通讯142篇，高被引论文19篇，谷歌总引14342次，出版学术专著3部，

获得辽宁省优秀自然科学学术著作重点资助1项，授权发明专利86项，授权软

著7项。以第一完成人获辽宁省自然科学一等奖，教育部自然科学二等奖，中

国海洋工程科学技术一等奖，辽宁省自然科学二等奖。获国务院政府特殊津

贴，全国交通运输系统先进工作者，辽宁省“兴辽英才计划”领军人才，交通

运输部中青年创新领军人才，香江学者等学术荣誉。

报告摘要：

个人简介：

大连海事大学  院长/教授

报告题目：无人艇集群博弈对抗决策控制技术与装备
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工业时序大模型是推动智能制造转型的核心技术。随着新型工业化和数字化

转型深入推进，工业时序大模型在工艺优化、设备预测性维护、质量控制、异常检测

等工业领域应用快速发展。大规模预训练、多模态融合、边缘计算优化、知识蒸馏等

大模型创新技术成为工业时序数据建模的发展新动力，但也面临长序列建模计算

复杂度爆炸、多模态异构数据时空对齐与融合、模型可解释性要求、实时推理与精

度平衡、跨场景领域迁移等技术难题。本报告聚焦工业场景时序分析核心挑战，深

入探讨工业时序大模型技术发展现状、关键挑战与未来趋势。

袁小锋，中南大学教授、博士生导师，主要从事工业大数据解析、过程监测与故

障诊断等相关研究工作，主持国家科技重大专项项目课题、国家自然科学基金重大

研究计划培育项目、面上项目、青年基金和国家重点研发计划子课题共6项，以及省

部级和校企合作项目15项，发表第一/通讯作者SCI论文80余篇，以第一发明人授权

国家发明专利10项，获吴文俊人工智能优秀青年奖、中国自动化学会自然科学一/二

等奖和湖南省自然科学二等奖等省部级奖励7项，以及国内外会议优秀论文奖3项。

入选教育部青年长江学者、科睿唯安2025全球高被引科学家、全球2%顶尖科学家

榜单、湖南省科技创新领军人才、中国科协青年托举人才、湖湘青年英才等，湖南省

杰出青年基金获得者。现任国际自动控制联盟IFAC Industry Committee、IFAC TC 

1.1、中国自动化学会过程控制专委会等多个专委会委员，担任IEEE TIM、IEEE SJ等

国际期刊Associate Editor，并担任IEEE-CAA JAS等期刊青年编委。

报告摘要：

袁小锋

个人简介：

中南大学  教授

报告题目：工业时序大模型研究进展与初探
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近年来，人工智能驱动的科学研究 (AI4Science)为解决复杂物质科学问题提供了新
的途径和方法。借助图谱分析理解、复杂环境进化计算和自然语言处理等技术，通过对理
论经验、计算科学和人工智能有机融合，为高效材料探索与开发实验的建模优化和无人化
实验的机器人智能执行等环节提供了新工具和新思路。以分子筛催化剂为例，作为石化领
域最重要的催化剂之一，其研发流程对提升相关行业的经济效益至关重要。然而传统研发
流程中人力参与度高、研发周期长、数据分析困难等问题制约了分子筛工艺的探索和研发
效率。其中，分子筛合成实验中产物结构的表征信息提取、从制备条件-结构特征-催化效率
的全流程建模分析及工艺优化、以及无人化高效迭代实验所需的实验文本分析及机器动
作自动编程技术是建成分子筛合成无人化实验室中需要克服的核心问题。为此，本报告将
就人工智能技术推动分子筛智能研发及制备中的重要环节和主要技术进行分析，为绿色
化工材料的智能制备和无人化材料研发提供新的研究思路。

彭鑫，教授、国家高层次青年人才。主要从事工业过程智能建模、控制及优化；AI for 
Science/Engineering研究工作。相关研究获得2024年上海自然科学奖二等奖（第一完
成人）、2022年上海自然科学奖二等奖（第二完成人）及2023年中国仪器仪表学会科
技进步二等奖（第二完成人），并获2021年上海市浦江学者人才计划（A类）、上海市青年
科技英才扬帆计划（2018年）资助。担任IEEE Senior member、中国自动化学会高级会
员、中国自动化学会、中国化工学会和中国人工智能学会多个专委会的委员、上海市自
动化学会理事，欧美同学会华理分会理事。主持科技部国家重点研发计划项目课题及国
家自然科学基金多项。一作/通讯在国际重要期刊上发表SCI论文80余篇，授权国家发明
专利16项。教学成果获中国石油高等教育(研究生)教学成果二等奖1项（第一完成人）。

报告摘要：

彭鑫

个人简介：

华东理工大学  教授

报告题目：人工智能方法辅助化工新材料研发
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符方舟

针对资源强受限的深空探测器，传统基于复杂算法和硬件冗余的诊

断方法难以直接应用，要求系统必须自主挖掘不同部件间的解析冗余关

系，自主挑选诊断能力最强的部件组合，这就需要在器上实现诊断能力的

定量表征。报告人提出了诊断能力定量表征理论以及基于能力定量表征

的自主诊断方法，成功应用于我国深空探测等任务，为实现航天器安全可

靠自主运行做出了积极贡献。

符方舟，中山大学航空航天学院副教授/博导，国家青拔，广东省杰青，

深圳高层次人才，IEEE/CAA高级会员，长期从事航天器自主故障诊断的研

究，在Automatica和IEEE Transactions on Automatic Control 等领域内权

威期刊发表论文40余篇；主持科研项目/课题10余项，包括国自然集成项目

课题、国自然面上项目等；曾获国防技术发明一等奖、中国自动化学会自然

科学一等奖、中国发明协会发明创业奖创新一等奖各1项（均排3），以及中

国自动化学会优秀博士论文奖1项；发布国家军用标准1项。

报告摘要：

个人简介：

中山大学 航空航天学院  副教授

报告题目：基于能力定量表征的深空探测器自主故障诊断技术
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论坛时间： 2026年5月9日（May 9）14:00-18:00

论坛地点： 三楼昆明厅

论坛主席： 周敏 北京交通大学      王志闯 北京科技大学
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设计无模型控制器以实现期望的控制性能，往往会导致实时性能降低、鲁棒性减弱或

复杂性增加。提出一种针对不确定非线性系统的基于吸引面的状态吸引控制（SAC）方法，其

中吸引面是通过具有全局有界性和收敛性的基于性能的状态吸引函数（SAF）设计的。该方

法确保跟踪误差的收敛方向和速率与SAF的输出一致，从而使跟踪误差沿着吸引面收敛到

原点附近的一个小邻域内。SAC方法消除对模型的依赖，并在保持控制器低复杂性的同时，

以互补的方式实现期望的控制性能、鲁棒性和实时性能。此外，还设计了三种类型的SAC：快

速SAC用于快速收敛，凸SAC用于平滑收敛，以及切换SAC用于多阶段收敛。最后，利用李雅

普诺夫理论分析了闭环系统的稳定性，并通过仿真验证了其性能。

彭金柱，博士，郑州大学电气与信息工程学院自动化系教授、博士生导师，河南省机器

人感知与控制工程研究中心副主任。河南省杰出青年基金获得者，河南省教育厅学术技术带

头人，河南省高校科技创新人才，河南省高校青年骨干教师。分别于2002年、2005年和2008

年获湖南大学学士、硕士和博士学位；2009-2011年在加拿大新布伦瑞克大学从事博士后研

究工作。长期从事机器人控制技术、人-机器人交互与协作、智能信息处理等方向研究。现任

中国自动化学会青工委副秘书长、机器人专委会委员等。主持国家级和省部级项目10余项；

出版学术专著1部；在IEEE TAC、IEEE/CAA JAS、IEEE TNNLS、IEEE TCyber等高水平学术期

刊和会议上发表论文100余篇，授权国家发明专利10余项。

报告摘要：

彭金柱

个人简介：

郑州大学  系主任、教授

报告题目：不确定非线性系统的基于吸引面的状态吸引控制
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面向新一代武器装备研制的国家重大需求以及无尾布局飞机对高精度、高可

靠控制的实际需求，针对纵航向静稳定性放宽、非线性时变气动参数存在大范围不

确定性的无尾布局飞机，本报告系统介绍课题组在操纵稳定性分析、时变气动参数

估计、高精度控制，以及频域相角裕度与幅值裕度配置、飞发一体化控制等方面的

研究进展。

张言军，北京理工大学自动化学院教授、博士生导师、国家优秀青年基金获

得者、小米青年学者，主要从事非标准型不确定系统智能控制及其高性能飞行

器应用研究工作。在IEEE-TAC、Automatica、SICON、中国科学：信息科学等中

英文期刊发表论文50余篇。先后主持国家自然科学基金青年、面上、优青项目、

JKW创新特区项目、北京市自然基金联合重点项目、装发重大应用基础项目子

课题、国家博新计划项目、航空科学基金、航空航天工业部门（航空工业601所、

航天科技一院12所、航天科工四院17所、航天科工二院25所等）委托项目等20

余项，现担任《Journal of Systems Science and Complexity》《电子学报》《航

天控制》《飞机设计》等期刊编委/青年编委、中国自动化学会控制理论专委会、

中国指控学会自抗扰专委会等委员。

报告摘要：

张言军

个人简介：

北京理工大学  教授

报告题目：面向工程应用的无尾布局飞机时变气动参数估计
与高精度控制
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在边-云协同的新工业体系架构下，使用通用计算、通信、储存资源代替
专用设备已成为大势所趋。软件定义的工业自动化系统须具备高复用性、可
移植性、互操作性以及可重构性等全新特征。在基于大模型与AI智能体的软
件代码自动构造、虚拟化控制器底座技术、确定性网络等技术加持下，使得
低成本与高效率的大规模定制化生产成为可能，推动工业革命的同时也有
着极其重要的经济价值。

戴文斌，上海交通大学自动化与感知学院教授，上海市自动化学会
秘书长。近年来主要从事虚拟化工业控制软件、工业互联网边缘计算、工
业智能化等方向的研究工作，在国家高层次青年人才与重点研发计划项
目、重大研究计划集成项目与重大专项课题支持下，研发了国内首个面
向AI+OT融合的工业开放自动化软件开发平台与运行时系统，被超过10
余家工业自动化领军企业所采用。同时，他是IEC 61499开放自动化标准
委员会注册专家，担任IEEE边缘计算标准工作组主席并已出版3项边缘
计算IEEE国际标准，获得山东省与中国计算机学会科技进步奖。他同时
担任IEEE工业电子协会管理委员会执委、IEEE ISIE，ICIT，ICPS等大会程
序委员会主席，以及IEEE IECON 2027大会共同主席。

报告摘要：

戴文斌

个人简介：

上海交通大学  教授

报告题目：面向工业智联网的软件定义自动化
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随着新能源占比的不断提升，电力系统惯量水平持续下降导致的频率稳定性问题日
益突出，传统依赖同步发电机的调频与惯量支撑机制面临显著挑战。多元储能因具备快速
响应与灵活调节能力，成为提升电网频率稳定性的关键技术手段。针对不同类型储能在功
率响应与能量支撑方面的差异，首先，设计一种动态下垂控制策略，实现功率型与能量型
储能对频率偏差的协同分担与快速响应。其次，构建双层模型预测控制（MPC）框架，上层
采用Tube-MPC以增强系统在不确定性外部扰动下的鲁棒性，下层采用MPC实现约束条件
下多元储能出力的滚动优化，从而提升频率调节过程的稳定性与动态性能。最后，通过深
度强化学习实现储能系统虚拟惯量控制，使系统能够根据运行状态自适应调整控制策略，
改善频率动态响应特性。所提多元储能优化调控方法在多家地市电力公司测试应用，有效
保障了电网的平衡能力和频率稳定性。

张萌，教授，青年长江学者，西安交通大学青年拔尖人才A类/王宽诚青年学者。博士
毕业于浙江大学控制科学与工程学院，获陕西高校科学技术研究优秀成果奖一等奖、中
国自动化学会科技进步一等奖、中国自动化学会自然科学一等奖、吴文俊人工智能优秀
青年奖、华为昇思-中国人工智能学会学术基金优秀项目奖等荣誉。在Automatica长文、
IEEE TAC长文、IEEE TIFS等期刊会议发表论文90余篇，主持国家重点研发计划、国家自
然科学基金联合重点项目、国防科技创新特区项目、企业课题等20余项。担任IEEE TASE、
IEEE TCYB、IEEE TMECH Focused Section等期刊副编，及IEEE IECON、ICIRCE、ICMRA
等国际会议论坛主席。研究方向包括电力系统优化控制与安全、非线性系统控制、移动
机器人等。

报告摘要：

张萌

个人简介：

西安交通大学  教授

报告题目：面向电网频率稳定的多元储能优化调控
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孟伟

在本报告中，我将汇报课题组在小型变结构旋翼无人机的研究进展，

包括一类水陆空三栖跨域无人机一体化模组设计和控制系统研发，以及

一款双臂无人飞行器的设计和全身控制系统研究和实验成果。

孟伟，教授，博士生导师，国家青年高层次人才。博士毕业于新加坡南

洋理工大学，回国前任职于新加坡国立大学淡马锡实验室。从2018年1月至

今受聘为广东工业大学百人计划特聘教授，广东省高等学校检测技术与自

动化装置青年珠江学者。主要研究方向为无人自主系统，包括小型/大型无

人机控制理论及应用、无人驾驶技术、UWB相对定位及群体协同理论及应

用、视觉检测及跟踪、数字孪生等。至今发表论文100余篇，主持国家自然科

学基金联合基金重点项目、重大项目课题、面上和青年基金等项目。担任国

际期刊Unmanned Systems 副主编，机器人期刊青年编委，广东省人工智

能与机器人协会理事，广东省党外知识分子联谊会理事等。目前与国内多家

无人机、无人驾驶公司展开相关合作研究及学生培养项目。

报告摘要：

个人简介：

广东工业大学  教授

报告题目：小型变结构旋翼无人机研究进展
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王晓玲

基于群体智能的分布式状态估计理论是探索和控制复杂系统的基础。

然而，该理论在应用于诸如智能电网、多自主无人系统等复杂系统的状态估

计时，会面临模型参数建不准、系统信息测不全、目标系统跟不上等难题。为

突破上述瓶颈，本报告将介绍复杂不确定系统的分布式区间观测器设计框

架，突出内部正表征技术在系统状态区间估计中的作用，提高分布式状态估

计算法对具有高维、广域、分散等特征的不确定系统的适用性与有效性，进

一步丰富分布式状态估计的理论体系，为分布式状态估计从理论走向工程

应用奠定基础。

王晓玲，南京邮电大学教授，博士生导师，国家高层次青年人才，南京

邮电大学高层次人才，南京邮电大学“华礼人才支持计划”领军人才，江苏省

优秀青年，江苏省“双创博士”，主持国家自然科学基金委青年科学基金项目

（B类）、江苏省优秀青年基金等国家级/省部级/企业课题10余项。主要研究

方向为多智能体系统的分布式控制与观测，及其在无人系统中的应用研究，

担任国际 SCI期刊Journal of the Franklin Institute编委。

报告摘要：

个人简介：

南京邮电大学  教授

报告题目：复杂不确定系统的分布式区间观测
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矿物浮选加药量直接决定精矿品位与浮选效率，传统人工调节存在滞

后性、主观性强等问题，为此本报告提出基于强化学习的加药量优化决策方

法。首先，通过图像预处理消除工业干扰，筛选形态、颜色、纹理关键敏感特

征，采用关联规则挖掘方法实现泡沫图像特征优化。然后，将泡沫特征作为

状态输入，加药量作为动作输出，设计贴合浮选工艺的奖励函数，通过强化

学习实现加药量动态自适应调节。最后，通过实例分析，验证了方法的有效

性，提升了加药量控制精度，降低药剂消耗，为浮选过程智能化、高效化运行

提供技术支撑。

谢世文，中南大学教授，博士生导师，IEEE高级会员。现为自动化学会

大数据专业委员会副秘书长，兼任自动化学会青年工作委员会委员、

Research期刊青年编委、Green and Smart Mining Engineering期刊青年

编委和首届学科编辑。主要研究方向为工业人工智能、工业大模型、机器视

觉等，在IEEE汇刊、IFAC等期刊发表论文50篇，主持国自科青年科学基金项

目B类、面上项目等，获中国有色金属工业科学技术一等奖、中国自动化学

会优秀博士学位论文奖等奖励。

报告摘要：

谢世文

个人简介：

中南大学  教授

报告题目：基于强化学习的矿物浮选过程加药量优化决策
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现代能源系统日趋复杂，对于系统内各类最优化问题的研究需求也日趋紧迫。
然而，目前缺少针对复杂系统的有效建模方法以及适用于各种复杂环境的最优控
制算法。针对困扰相关优化控制技术推广应用的瓶颈问题，本报告设计面向复杂能
源系统的建模及未知动态在线辨识方法，制定基于自适应动态规划算法的系统边
缘侧最优控制策略，并建立分散式事件触发机制下的多能源系统边缘最优控制理
论，从建模、运算方式及控制机制三方面探索提升复杂能源系统优化控制水平的途
径。本研究致力于为复杂能源系统的智能化、自动化改造提供理论基础与关键技术
支撑，促进复杂能源系统优化控制技术的产业推广。

苏涵光，辽宁省综合能源优化与安全运行重点实验室副主任，东北大学信息
科学与工程学院教授，博士生导师，国家级青年人才。主要研究方向为综合能源系
统及其优化控制、自适应动态规划、人工智能技术等。累计发表SCI/EI/核心期刊
论文80余篇，申请/授权中国专利20余项。主持国家工业与信息化部高质量发展
专项课题1项、国家自然科学基金2项，参与国家重点研发计划和国家自然科学基
金委重点项目等20多项国家级/省部级科研项目。相关成果获辽宁省科技进步奖、
中国仪器仪表学会科技进步奖和中国人工智能学会科技进步奖等。现任国际学术
期刊IEEE Transactions on Industry Applications及IEEE Canadian Journal of 
Electrical and Computer Engineering编委。

报告摘要：

苏涵光

个人简介：

东北大学  辽宁省综合能源优化与安全运行重点实验室副主任，教授

报告题目：复杂能源系统最优控制问题研究及应用
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卢惠民

灵巧操作是机器人实现与物理世界精细交互的核心能力，也是人形

机器人等智能体走向实际应用所必须攻克的关键技术。报告介绍国防科

技大学“智行者”人形机器人团队以仿人机械手的灵巧操作为研究对象，

以数据手套为媒介的模仿学习为方法主线，以仿生触觉动觉感知为关键

要素，在面向可变形物体抓握、多粒度操作、序列化操作等灵巧操作任务

上的最新研究进展，旨在建立一套融合触觉动觉感知与模仿学习的机械

手灵巧操作技能高效生成方法。

卢惠民，国防科技大学智能科学学院首席专家、教授、博士生导师。入

选湖南省高层次人才计划特聘教授，兼任湖南省自动化学会副理事长。长期

从事智能机器人技术研究，近5年主持10余项国家和军队高水平科研项目。

在IEEE Transactions on Robotics、ICRA、IROS等著名期刊/会议发表论文

60余篇，授权发明专利20余项，出版专著/教材5部，获湖南省和中国电子学

会科技进步一等奖各1项，军队和湖南省教学成果一等奖各1项。2025年主

持成功研制“智行者”人形机器人系统，获IROS 2025最佳演示奖；参加机器

人勇士2026挑战赛包揽遥控人形机器人组冠军和亚军。

报告摘要：

个人简介：

国防科技大学智能科学学院  学院首席专家、教授

优秀青年人才论坛IVYAC2026

报告题目：触觉动觉感知驱动的机械手灵巧操作模仿学习

优秀青年人才论坛IV

论坛时间： 2026年5月9日（May 9）14:00-18:00

论坛地点： 三楼南昌厅

论坛主席： 缪志强 湖南大学      黄海丰 北京科技大学
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宋博

精度和速度是衡量机器人作业性能的关键指标，但是一般情况下精

度与速度之间存在内禀性矛盾。本报告以机器人敏捷作业为目标，从分析

影响感知、决策控制速度的主要因素入手，结合多个尺度下，不同类型机

器人的实际作业需求，介绍报告人在轻量化快速感知算法和快速泛化决

策控制算法，感存算一体化技术领域的研究进展，在保障作业精度的前提

下实现作业速度的提升，并尝试对敏捷作业未来发展方向进行展望。

宋博，国家引进高层次青年人才，中国科学院合肥物质科学研究院智

能机械研究所研究员、博士生导师，智能感知技术中心主任。主要从事机器

人环境快速感知与敏捷作业，在Nature.NanoTech、URR、IEEE-TRO等杂志

和国际会议上发表论文百余篇，国家重点研发计划首席科学家，现任中国自

动化学会智能自动化专业委员会、机器人专业委员会委员，安徽省人工智能

学会具身智能专委会主任。

报告摘要：

个人简介：

中国科学院合肥物质科学研究院  智能感知技术中心主任/研究员

报告题目：机器人跨尺度敏捷作业
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本报告聚焦“神经符号规划”这一新兴方向，探讨如何将神经网络在感知、语义理解

与泛化推理方面的优势，与符号规划在结构化表示、任务分解和形式化验证方面的优势有

机结合，从而提升机器人在开放环境中的自主操作能力。围绕这一主题，报告将介绍一条

从模糊语义到可验证执行的技术路径：一方面融合视觉—语言模型、可供性推理与时序逻

辑，动态生成任务相关命题和形式化规范，并在执行过程中通过功能替代与层级恢复保持

任务一致性；另一方面，将语义关键点引入时空逻辑约束，使任务规划从对象级描述细化

到功能部件与几何关系层面，从而支持复杂操作中的精细推理、约束满足与可验证执行。

报告旨在说明神经符号规划不仅是连接“感知”与“规划”的桥梁，也是在机器人自主操作

的灵活性与可靠性之间建立统一框架的重要途径。

阚震，中国科学技术大学自动化系教授、博士生导师，青年千人。2011年博士毕业于

美国佛罗里达大学（University of Florida）, 2012年至2016年在美国佛罗里达大学和美国

空军研究实验室（AFRL）从事博士后研究，2016年至2019年在美国爱荷华大学（The 

University of Iowa）机械系担任（tenure-track）助理教授。长期围绕机器人自主感知与决

策，智能学习与控制，多机器人协作等开展研究。主持国家重点研发计划课题，国家自然科

学基金集成项目和重点项目课题，国家自然科学基金面上项目等科研项目。相关研究成果

在IEEE TAC、IEEE TRO、IJRR、Automatica等国际权威期刊和顶会发表论文100余篇。担任

IJRR、IEEE TAC、IEEE TNNLS编委，机器人领域顶会ICRA, 控制领域顶会CDC、ACC等编委。

报告摘要：

阚震

个人简介：

中国科学技术大学  教授

报告题目：神经符号规划：从模糊语义到可验证机器人执行
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三维基因组动态调控是揭示生命规律、阐明疾病机制的核心科学问题之一，

对生命科学研究与精准医学发展至关重要。当前主要面临多源异构数据格式不统

一、动态调控建模精度不足及因果机制解析难等瓶颈问题，亟需构建广泛适用的

三维基因组调控大模型。我们已搭建起多层级、广覆盖的数据底座，形成兼顾公共

整合与跨物种覆盖的数据基础。算法上构建了基于Transformer/Mamba的多模

态预训练原型模型，可实现低通量测序数据降噪增强、跨物种零样本迁移等多种

下游任务。

陈河兵，军事医学研究院副研究员，国家优秀青年科学基金获得者，重点研发

计划项目首席科学家，中国人工智能学会生物信息学与人工生命专业委员会秘书

长。主要研究复杂基因转录调控，运用人工智能等方法研发三维基因组计算方法，

并在肿瘤、合成生物学等领域应用。成果发表在Nature Machine Intelligence、

Science Translational Medicine、Journal of Clinical Investigation、Trends in 

Genetics、Nature Communications、Genome Research等期刊。入选全军青

年科技英才、北京市科技新星，获得叶剑英英才奖。担任Quantitative Biology、

Genome Biology等期刊编委。

报告摘要：

陈河兵

个人简介：

军事医学研究院  副研究员

报告题目：跨物种三维基因组调控大模型
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刘哲

本报告将以无人仓储、博弈对抗、搜索探测等多机器人系统应用场景

为背景，针对多机器人任务分配、路径规划和运动协同等问题，介绍报告

人近年来在大规模机器人集群高效融合规划、复杂场景下多机器人局部

动态协同、以及跨平台多场景协同策略泛化等方面的研究成果，并介绍在

工业和国防领域的实际应用案例。

刘哲博士，上海交通大学自动化系长聘教轨副教授，博士生导师。2016

年获上海交通大学博士学位，2017至2020年担任香港中文大学博士后研究

助理，2020至2022年担任英国剑桥大学博士后副研究员。入选国家海外高

层次青年人才、上海市海外高层次青年人才。主持科技部重点研发计划课题

和自然科学基金青年基金等项目。获得4项IEEE国际会议大会最佳论文奖。

担任IEEE T-RO和T-ASE等多个国际期刊编委。

报告摘要：

个人简介：

上海交通大学  长聘教轨副教授

报告题目：多机器人协同规划与集群自适应
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类生命机器人是生命系统与机电系统在分子、细胞、组织尺度深度融合而形

成的新型机器人系统，其灵活运动既需要高性能的肌肉驱动器，也离不开先进的控

制方法。针对人工培养的肌肉驱动器动力不足的问题，提出了仿肌纤维结构的肌组

织设计方法，增强了肌管的定向排列，显著提升了驱动性能；为解决控制精度低的

问题，开发了基于仿神经肌肉接头的肌组织刺激方法，实现了多组织无串扰协同控

制。最终构建了基于活体肌细胞组织驱动的仿生眼球系统，实现了多方向灵活可控

转动，为发展具有更为复杂行为的类生命机器人奠定基础。

中国科学院沈阳自动化研究所，博士，副研究员。获得NSFC青年基金B类、辽

宁省优青、兴辽英才计划等人才项目支持；主持国家重点研发计划课题、NSFC青年

C类/面上项目、中国科学院B类先导项目/重点部署项目等。以第一/通讯作者在

National Science Review、Engineering、IEEE-TRO/TBME等发表论文50余篇，多

篇被AFM、CBS、IEEE-TBME等选为封面/亮点；获IEEE-IROS最佳会议论文奖、

IEEE-ICRA最佳学生论文奖、辽宁省自然科学一等奖、辽宁杰出科技青年奖十大英

才、中国科学院院长特别奖、中国智能制造十大科技进展等。担任中国科学院青促

会沈阳分会秘书长、CBS/SmartBot期刊青年编委、Micromachines特刊编委。

报告摘要：

张闯

个人简介：

中国科学院沈阳自动化研究所  副研究员

报告题目：基于活体细胞驱动的类生命机器人研究
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“生物混合微机器人”是以生物细胞、生物材料和功能性物质有序互联集成,具

备生物组织特性与机器人仿生感知、运动、决策能力的新概念机器人，在活体环境

适应性与医用任务作业安全性方向性能优异，有望变革靶向给药、组织修复及活体

采样等重大疾病诊疗技术。本报告重点介绍通过模拟细菌、水母等水生生物行为，

将生物混合微机器人作为拥有理想生物学特性的软体执行器，研究了其高效运动、

自主决策及多模态运动控制方法，并开展了活体封闭环境采样、运输、投递等应用

探索，为癌症、血栓等疾病精准靶向治疗提供了新思路。

王化平，北京理工大学教授，国家优青，国家重点研发计划青年首席科学家。

主要从事微纳机器人、环境共融软体微机器人、微尺度自动化等领域研究，建立了

基于宏微混合与多物理场驱动的微纳生物操作机器人系统，探索微尺度“人-机-环

境”共融协同控制方法，实现了微纳机器人复杂运动控制及其生物医学应用,为活

体封闭环境下无创采样、运输、投递一体化作业提供了新思路。以第一/通讯作者在 

Nature·Communications、Science·Advances、IEEE·TRO等发表高水平论文40

余篇,包含ESI高被引论文、热点论文4篇，受理/授权发明专利30余项，出版国家科学

技术学术著作出版基金资助学术专著1部，十三五国家重点出版规划学术专著1部。

获机器人领域顶级会议IEEEICRA最佳自动化论文奖等国际学术奖励10余项。现为

IEEE·TASE、Cyborg and Bionic Systems、SmartBot、Robot Learning等机器人与

自动化领域国际期刊编委，中国自动化学会机器人专委会、具身智能专委会委员。

报告摘要：

王化平

个人简介：

北京理工大学  教授

报告题目：面向精准医疗的生物混合磁驱微机器人
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报告聚焦凝视驱动的人机交互方法，旨在提升辅助机器人对用户意图的感

知与响应能力。针对基于凝视信号的人体意图识别方法，探讨如何从眼部行为中

解析任务目标与运动意图，构建高效的意图解码模型。介绍凝视视觉驱动的上肢辅

助机器人系统，利用自然凝视线索引导机械臂完成抓取与操作任务，减轻用户操作

负担。介绍凝视交互在动力大腿假肢中的应用，探索通过眼部信号实现环境适应的

步态控制。本研究表明，凝视信号作为直观、快速的交互通道，可显著增强辅助机器

人的智能性与自然性，为行动障碍人群提供更高效、流畅的人机协作体验。

陈欣星，华中科技大学人工智能与自动化学院副教授，入选中国仪器仪表学

会青年科技人才培育计划、湖北省青年科技人才晨光托举工程、深圳市“鹏城孔雀”

人才、小米青年学者，担任中国-波兰测控技术“一带一路”联合实验室主任助理、

IEEE T-ASE副编、IEEE ARM、IEEE CBS等会议编委。陈欣星长期从事人机环交互中

的多模态感知与决策相关研究，主持国家自然科学基金青年基金项目、湖北省青年

科技人才培养专项项目等项目。累计发表SCI检索论文40余篇，相关研究入选自动

化领域国际权威期刊INT J ROBUST NONLIN封面论文、生物医学工程领域国际权

威期刊IEEE T-BME封面论文、Feature Article。授权国家发明专利20余项。获得广东

省高新技术企业协会科学技术奖一等奖、广东省机械工程学会科学技术奖二等奖、

广东省机械工业科学技术奖二等奖、国内外学术会议最佳论文奖/提名共8次。

报告摘要：

陈欣星

个人简介：

华中科技大学  副教授

报告题目：凝视驱动的辅助机器人人机交互方法研究
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自动驾驶技术的飞跃建立在规模化数据驱动的基础之上，随着系统从辅
助驾驶向高级别自主驾驶演进，其对数据的需求正经历从离线被动观测到在
线主动交互的转变。与此同时，现实物理世界高昂的试错代价与传统手工仿
真环境固有的真实性鸿沟，构成了制约自动驾驶等具身系统进一步跨越的核
心瓶颈。针对这一问题，本次报告探讨支持环境反馈的高写实世界模型构建
路径。报告首先以大规模多模态数据集KITTI-360为例，回顾离线数据积累的
基石作用。随后，将介绍如何利用高效的三维重建与生成技术打破静态观测
局限，低成本重构高度可控性的交互式写实街景世界模型。最后介绍高写实
闭环仿真平台HUGSIM，展示数据驱动的世界模型如何为端到端智驾系统提
供在线验证环境并赋能智驾算法性能的改进。

廖依伊，浙江大学信电学院特聘研究员。研究兴趣主要为三维视觉与机
器人学习。在TPAMI、CVPR、ICCV、NeurIPS、ICRA、IROS等期刊和会议发表文
章五十余篇，谷歌学术引用6500余次。获ICRA 2024最佳机器人视觉论文奖、
IEEE MMSP 2025多媒体信息处理新星奖等奖项。担任3DV 2025程序主席，国
际标准组织ISO/IEC MPEG高斯泼溅编码（GSC）专题组联席组长，多次担任
CVPR、NeurIPS等会议领域主席。

报告摘要：

廖依伊

个人简介：

浙江大学  研究员

报告题目：面向自动驾驶的世界模型：从离线数据到在线闭环
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无论在工程领域，还是在自然与社会领域，普遍存在着滞后现象。实际上，在任何控制系统

中，信号的采集、信息的传输、控制决策的执行等过程往往伴随着不可忽略的时间延迟，滞后反

映了自然的本质，时滞现象也得到普遍的重视和广泛的研究。然而关于滞后控制系统的研究，仍

有许多问题需要思考、有待进一步研究。滞后并非总是不利，有时亦可有利于系统稳定。本报告

面向工程实际背景，介绍报告人在滞后随机系统的稳定性与采样控制方面的一些认知与进展。

赵学艳，教授，博士生导师，精英学者，国家优青项目获得者、广东省杰青项目获得者。2014

年6月毕业于华南理工大学自动化科学与工程学院，获得博士学位。2018年8月至2019年8月在

澳大利亚纽卡斯尔大学做访问学者。现任中国自动化学会控制理论专业委员会委员、中国自动

化学会第二届女科技工作者委员会委员、中国仿真学会不确定性系统分析与仿真专业委员会副

主任委员、中国自动化学会TCCT随机系统控制学组委员兼秘书长、IEEE复杂系统控制论技术委

员会副主席、IFAC随机系统技术委员会委员、中国工业与应用数学学会智能控制与博弈专业委

员会委员。IEEE CSS 广州分会副主席，IEEE 高级会员，CAA高级会员。     

担任IEEE Transactions on Automatic Control 编委（AE），《控制理论与应用》编委， 

IEEE/CAA Journal of Automatica Sinica、Journal of System Science and Complexity、

Complex System Modeling and Simulation等期刊青年编委。

获得2024年广东省青年科技创新奖、2024年中国自动化学会青年科技奖、2016年中国自

动化学会优秀博士学位论文奖。在IEEE Transactions on Automatic Control, Automatica, 

SICON 等国内外期刊发表论文60多篇。主持10余项国家级、省部级科研项目，包括国家优秀青

年基金项目、广东省杰出青年基金项目等。主要研究方向：复杂动力系统的稳定性分析与控制理

论，包括：随机系统、滞后系统、网络化控制系统等。

报告摘要：

赵学艳

个人简介：

华南理工大学  教授

YAC2026

报告题目：随机系统基于采样数据的控制：认知与进展

优秀青年人才论坛V

优秀青年人才论坛V

论坛时间： 2026年5月9日（May 9）14:00-18:00

论坛地点： 三楼重庆厅

论坛主席： 孙干 华南理工大学      田羽锋 重庆大学
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随着对工业系统高效、经济、可靠运行的要求日趋严格，将经济优化与反馈控制相结合而

形成了一类通用的预测控制框架，即经济模型预测控制(EMPC)，其显著优点是使工业系统能以

经济最优的方式运行，同时实现系统的最优反馈控制。当前，EMPC 并不特指优化经济性能函数

的预测控制，而是泛指一类优化非正定和(或)非凸的任意性能函数的预测控制方法，导致传统

的预测控制稳定性方法可能无法处理EMPC闭环系统的稳定性综合问题。对此，本报告将从多

目标优化控制角度，重点介绍近年来课题组在复杂系统EMPC稳定性与智能化设计方面取得的

一些最新成果及应用案例。

何德峰，浙江工业大学教授、博士生导师，国家重大人才计划青年英才，浙江省杰出青年科

学基金获得者，浙江省高层次特殊支持计划青年拔尖人才。2001年在中南大学获学士学位，

2008年在中国科学技术大学获博士学位，同年进入浙江工业大学工作至今。作为负责人主持国

家自然科学基金联合重点、面上、浙江省杰出青年基金和重大项目等国家和省部级科研项目16

项，出版专著1部，在Automatica、自动化学报等国内外重要期刊发表论文近百篇，高被引论文2

篇，入选全球前2%顶尖科学家榜单，以第一完成人获得浙江省自然科学二等奖、中国自动化学

会科技进步一等奖、中国轻工业联合会科技进步一等奖。现为中国自动化学会过程控制专委会、

预测控制与智能决策专委会委员，中国指挥与控制学会智能控制与系统专委会常务委员，国际

期刊《Journal of the Franklin Institute》《International Journal of Robotics and Automa-

tion》编委、《IET Control Theory and Applications》客座编辑。目前主要从事智能预测控制理

论及其工程应用研究。

报告摘要：

何德峰

个人简介：

浙江工业大学  信息工程学院副院长，教授

报告题目：经济模型预测控制
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随机系统滤波是自动控制领域的基本问题之一，在雷达目标跟踪、卫星导航、

自动驾驶、具身智能等领域具有重要应用，Kalman滤波及其各类改进算法一直是

主要研究对象。在数学领域，Perron-Frobenius算子被用于精确描述概率密度函数

在动力系统作用下的演化规律，而且该算子不局限于处理高斯分布，能够处理复杂

的非高斯分布，为设计随机系统的贝叶斯滤波算法提供了天然的理论框架和严密

的数学基础。本报告主要介绍随机系统的Perron-Frobenius算子滤波设计思路及

其数值实现算法，进一步探讨数据驱动的Perron-Frobenius算子滤波算法。

李文玲，北京航空航天大学教授、博导，主要研究方向是动态系统滤波、随机

优化、机器学习、目标跟踪。发表论文120余篇，授权发明专利12项，出版专著2部，

主持国家自然科学基金4项，获教育部自然科学一等奖、中国电子学会科技进步一

等奖、吴文俊人工智能自然科学二等奖、中国发明协会发明创业奖二等奖、CAAI教

学成果激励计划一类成果。担任中国自动化学会智能自动化专委会副主任、中国人

工智能学会智能服务专委会秘书长、中国计算机学会人工智能与模式识别专委会

委员，以及3个SCI期刊编委等。

报告摘要：

李文玲

个人简介：

北京航空航天大学  教授

报告题目：随机系统的Perron-Frobenius算子滤波方法
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卫星是长期运行在空间环境中的高价值装备，一旦发生在轨严重异常，如果

抢救不及时，可能会造成灾难性后果。面向卫星应急恢复的状态估计与姿态控制可

以为保证能源供应、保障系统安全、恢复正常运行提供重要技术支撑。报告围绕卫

星应急恢复过程中的保证能源供应问题，介绍面向卫星应急恢复的卫星太阳电池

阵转角估计方法与卫星对日安全控制方法。针对卫星断电重启后的太阳电池阵对

日方位确定问题，提出了只有陀螺与太阳敏感器测量数据可用情况下的太阳电池

阵转角估计方法。针对卫星应急恢复过程中能源供应紧张的应用场景，提出了使用

磁力矩器作为执行机构的卫星自旋稳定对日定向控制方法，使卫星在对日指向的

同时保持缓慢自旋。

王振华，哈尔滨工业大学教授、博士生导师，国家级青年人才。主要从事面向

航天应用的状态估计、故障诊断、应急控制等方面的研究工作，相关研究成果发表

SCI论文80余篇，授权发明专利10余项，出版学术专著1部，主持国家自然科学基金、

黑龙江省优秀青年基金、黑龙江省重点研发计划等项目，获中国自动化学会自然科

学奖一等奖、黑龙江省科技进步奖一等奖、宁夏回族自治区自然科学奖二等奖等奖

励。目前担任IEEE TAES、IEEE TII等多个国际期刊编委。

报告摘要：

王振华

个人简介：

哈尔滨工业大学  教授

报告题目：面向卫星应急恢复的状态估计与姿态控制
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李元新

分布式纳什均衡搜寻作为多智能体系统的分布式优化、学习、决策与控制
领域的最重要研究方向之一，旨在与邻居智能体进行信息交换的前提下，设计
博弈策略使得其决策变量寻找到纳什平衡点，进而优化其目标函数。近年来得
到了长足的发展，并被广泛应用于工业、经济和国防领域，如智能电网的分布式
调度、无人机的自主作战和传感器网络在线数据处理等。然而，现有的分布式纳
什均衡搜寻算法不仅局限于积分器系统，并且仅能保证对纳什均衡点的无限时
间收敛。此外，多数算法只考虑了分布式纳什均衡搜寻问题中最简单的无约束
博弈问题，这使得现有算法无法满足大多数实际工程领域中的要求。针对上述
问题，本报告综合非合作博弈理论、凸优化理论、协同控制理论，并利用预设时
间控制技术、分层解耦技术、动态增益技术、左特征向量估计技术等全新技术体
系，深入研究非线性多智能体系统的分布式纳什均衡搜寻算法的设计、收敛性、
可靠性等问题，以完善分布式纳什均衡搜寻的相关理论体系。

李元新，男，博士，教授，博士生导师，国家高层次青年人才计划入选者，
2017年博士毕业于东北大学。研究方向为非合作博弈、分布式优化、自适应模
糊控制、无人车编队控制、飞行器姿态协同控制和强化学习优化控制等。以第
一作者或通讯作者身份在控制领域的国际权威期刊《Automatica》、《IEEE 
Trans》等上发表SCI检索论文120余篇，高被引论文7篇，Google他引6800余
次。主持国家自然科学基金面上项目2项，青年基金1项、装备预研教育部联合
基金创新团队项目1项和省部级项目5项。入选辽宁省“兴辽英才”领军人才、
辽宁省“兴辽英才”青年拔尖人才，辽宁省百千万人才工程百层次，辽宁省优
秀科技工作者。

报告摘要：

个人简介：

辽宁工业大学  正高级 教授

报告题目：非线性多智能体系统的分布式纳什均衡搜寻
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随着人工智能、5G通信、物联网等技术的快速发展，以交通事故“零死亡”为愿

景，智能汽车正向着整车智能、跨域融合的趋势发展，曾被称作"最后堡垒"的底盘

系统正在经历革命性重构，智能底盘将成为实现高度自动驾驶的基础平台。它融合

主动感知数据，实时估计和预测车身姿态变化，从而做出精确、主动、最佳的控制策

略，在安全性和驾乘体验等方面都有望带来质的飞跃。本报告将介绍团队在极限工

况汽车稳定边界辨识、汽车运动侧纵向协同控制系统设计、面向车载应用的优化问

题快速求解等方面的研究工作，并展望其未来发展趋势。

王萍，吉林大学通信工程学院控制科学与工程系教授，博导，长期从事智能

汽车预测安全控制的研究工作。发表SCI论文30余篇，申请/授权发明专利20余

项，主持国家自然科学基金面上项目2项，参与国家自然科学基金重大项目1项；

曾获吉林省自然科学奖二等奖1项（第一完成人）、吉林省科技进步奖二等奖1项

（第二完成人）；目前担任中国自动化学会预测控制与智能决策专业委员会委员

以及具身智能专业委员会委员等。

报告摘要：

王萍

个人简介：

吉林大学  系主任/教授

报告题目：极限工况智能底盘预测安全控制
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潘冬

红外热成像(Infrared thermography，IRT)是一种强大的温度检测技

术，在众多领域中应用广泛。然而，在复杂环境下红外热成像测温结果容

易受到粉尘、水雾等干扰因素影响，存在较大误差。为此，提出了红外视觉

与可见光视觉协同的温度场检测方法，并应用于高炉炼铁过程铁水温度

在线检测中，为复杂环境下准确测温提供了重要技术支撑。

潘冬，中南大学自动化学院副教授，博士生导师，入选第九届中国科

协青年人才托举工程，主要研究方向包括智能检测与自动化装置、红外

热成像、信息融合等。主持国自科青年项目、工信部重大专项子课题等6

项，参与国自科重大科研仪器研制项目等5项。目前，在IEEE汇刊、IFAC期

刊及国内权威期刊发表SCI、EI论文40余篇，授权国家发明专利23项，获

中国自动化学会科技进步特等奖、中国自动化学会科技进步一等奖等荣

誉奖励。目前，担任IEEE TII、IEEE TIM等30余个国际期刊审稿人，担任

Measurement、红外与激光工程等期刊青年编委。

报告摘要：

个人简介：

中南大学  副教授

报告题目：多源视觉协同的红外热成像测温方法及应用
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定位估计和编队控制是多智能体系统一致性协同控制中两个关键的研究课

题。在定位与编队控制研究中，探索智能体局部交互和群体行为涌现之间的关系存

在着巨大挑战，受到了学术界和工业界的广泛关注。本报告将利用局部感知信息，

面向不同应用场景和任务需求，针对多智能体系统随机干扰、全局信息获取困难、

收敛时长不可控等问题展开研究，设计高效可靠的定位导航与编队控制策略，为多

智能体系统定位与编队一体化研究提供新的思路和方法。

吕云凯，华东理工大学特聘研究员，博士生导师。入选国家级高层次青年人才

计划、国家博士后创新人才支持计划。主要研究方向：多智能体系统协同感知导航

定位与编队控制、电力系统具身智能、电力系统巡检。主持国基金重点项目课题、国

基金青年、教育部产学研创新基金等国家省部级课题10余项。近年来已在IEEE 汇

刊等控制领域权威期刊发表SCI论文20余篇，主编Springer英文专著和化学工业

出版社中文专著各一部。研究成果曾获上海市自动化学会自然科学奖二等奖、中

国自动化学会青年学术年会最佳论文奖、亚洲控制会议最佳海报奖等多项荣誉奖

励。担任Intelligence & Robotics等多个国际期刊的青年编委；担任CAA青工委委

员、CICC无人系统专委会委员。

报告摘要：

吕云凯

个人简介：

华东理工大学  特聘研究员

报告题目：局部感知信息下多智能体系统分布式定位与编队控制
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孙浩源

城市污水处理过程的优化控制需确保出水水质稳定达标，同时实现运行成

本最小化。由于影响出水水质的因素众多且存在强耦合关系，该问题具有多约束、

动态性和目标冲突的特点。传统优化控制方法多聚焦于采用合理的优化算法求取

适应当前工况的最佳设定值，但往往忽视了这些设定值是否满足控制器的实际执

行要求，导致控制过程波动较大、运行不平稳，进而造成能耗偏高。针对上述问题，

本报告提出一种城市污水处理过程一体化优化控制方法，通过统筹优化层与控制

层的协同机制，在综合考虑控制可行性与系统动态响应的基础上，求解兼顾出水

水质、能耗水平和控制平滑性的可行优化策略，从而实现再生水厂的高效运行，在

保障出水水质实时达标的同时，有效降低能源消耗。

孙浩源，北京工业大学信息科学技术学院教授，博士生导师，国家自然科学基

金青年项目(B类)获得者，中国科协青年托举人才，北京市科技新星，中国自动化学

会优博，曾获2025年度教育部科学研究优秀成果奖（工程技术类）一等奖，2024及

2022年中国自动化学会科技进步奖一等奖。2020年7月获得北京理工大学控制科

学与工程专业工学博士学位，主持国家自然科学基金青年项目(B类)、面上目项、青

年项目（C类）、北京市自然科学基金-小米创新联合基金重点项目课题等企事业委

托科研项目10余项。研究成果在Automatica, IEEE 汇刊等著名国际期刊发表学术

论文50余篇；授权国家发明专利11项；撰写学术专著1部，教学专著1部；参编国家

标准3项，行业标准3项。目前，担任计算智能与智能系统北京市重点实验室副主任、

中国指挥与控制学会智能控制与系统专委会委员。

报告摘要：

个人简介：

北京工业大学  教授

报告题目：城市污水处理过程一体化优化控制
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论坛主席： 张帆 西北工业大学      陈志文 中南大学

以锡化工为代表的资源型化工产业是云南经济的重要支柱，其过程控制水平直接影响生
产效率、产品质量、能源利用率与运行安全。针对锡化工过程多批次运行、强耦合、多源扰动与动
态波动显著等复杂特征，本研究围绕甲基锡反应过程构建了智能监测与优化控制技术体系。通
过实时感知与数据分析，建立了机理-数据融合驱动的多阶段过程模型，揭示关键工艺参数的动
态变化规律；提出在线监测与性能评估方法，实现关键变量偏移与趋势变化的可靠识别；针对多
源扰动及跨单元波动传播难以溯因的问题，建立基于特征关联的波动溯因诊断方法；面向批次
生产全过程协同优化，构建多目标优化控制策略，实现关键操作变量的智能调控。

基于上述技术，研发了国内首套甲基锡化学反应智能控制系统，并在云南锡业集团甲基锡
车间11条生产线上开展应用示范。实际运行结果表明：单条产线生产效率提升37.5%，生产周期
缩短21%，能耗降低20%以上，劳动生产率提升18.2%，单位加工成本同比下降16.2%，过程运
行稳定性与产品质量一致性显著增强。累计创造经济效益超过20亿元，利润超过1亿元。研究成
果为锡化工产业构建了可推广的复杂化工过程智能监测与优化控制模式，对推动产业高质量、
绿色发展具有重要示范意义。

吴建德，教授，云南大学党委副书记，入选国家高层次领军人才、云岭学者。主要从事复杂
工业过程故障检测与智能控制、工业大数据分析与建模等方面的研究。先后主持国家自然科学
基金区域联合基金重点项目、云南省重大科技专项等科研项目20余项；在 IEEE 汇刊等国内外重
要学术期刊发表论文70余篇；获授权发明专利40余项。研究成果先后荣获国家科学技术进步二
等奖、云南省科学技术进步一等奖、云南省自然科学一等奖、中国自动化学会自然科学一等奖等
多项奖励。

报告摘要：

吴建德

个人简介：

云南大学  校党委副书记，教授

YAC2026

报告题目：复杂锡化工过程智能控制关键技术及应用

高层次人才论坛IV

高层次人才论坛IV
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高层次人才论坛IV

穿戴式外骨骼在辅助人类完成任务时往往难以应对上肢快速变化的

非周期运动，长时间佩戴舒适性差。本报告主要介绍研究团队研制的具有

柔顺驱动的上肢肘关节外骨骼，神经启发的外骨骼透明交互控制以及基

于交互力预测和模型预测控制的搬运辅助策略，并通过系列实验说明辅

助控制方法有效性。

程龙博士，中国科学院大学特聘教授，博士生导师，IEEE/IET/CAA 

Fellow。目前受聘IIEEE CIS Beijing Chapter主席，担任《IEEE Transac-

tions on Cybernetics》、《中国科学信息科学》等国内外刊物的编委。入选

国家杰出青年基金项目、北京市杰出青年基金。获得2017年度国家自然科

学二等奖。程龙博士的研究兴趣包括触力觉感知与交互控制。

报告摘要：

程龙

个人简介：

中国科学院大学  教授

报告题目：面向搬运辅助的外骨骼物理交互控制
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机电系统存在各类非线性环节：摩擦、间隙、滞环等，模型参数不确定、摄动、噪
声以及外部干扰无处不在，这些因素极大地影响了机电、机器人系统性能。本次报
告将讨论如何从时延、约束安全控制、干扰观测与补偿角度提高闭环系统的抗干扰
性能和精度，给出了这方面的一些最新理论研究进展及验证结果。

李世华，1991年考入东南大学少年班，先后在东南大学获学士(1995年)、硕士
(1998年)、博士学位(2001年)。现为国家重点研发计划项目首席科学家、江苏特聘教
授、东南大学首席教授、自动化学院院长，江苏省自动化学会理事长，中国自动化学
会理事，国际电气电子工程师协会(IEEE)会士、国际电气电子工程师协会杰出讲座
人、英国工程技术学会(IET)会士、亚太人工智能学会(AAIA)会士、中国自动化学会
会士，国家杰出青年基金获得者。

主要从事机电系统的非线性控制理论及应用方面的研究工作，包括非光滑控
制理论，干扰观测控制理论及其在多类机电系统应用等方面研究，负责完成科研项
目五十多项，研究成果已经为企业产生了显著的经济效益。

出版中英文专著3部，SCI检索论文200多篇，谷歌学术引用38000+。科研方面
牵头获得教育部自然科学一等奖、二等奖各1次，国际学术论文奖10余次，获得机电
系统领域著名国际学术奖项-永守赏，2022年日内瓦国际发明展览会金奖。
2017-2024连续8年入选科睿唯安(Clarivate)全球高被引科学家榜单, 2015-2025连
续11年入选Elsevier中国高被引学者。

报告摘要：

李世华

个人简介：

东南大学  院长 教授

报告题目：抗干扰控制研究及其在机电系统与机器人系统应用研究
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海上风电现场测试周期长、成本高、风险大，测试结果无法全面表征机组并网

特性；我国建立了国家级25MW海上风电机组全尺寸地面试验平台，其在极端场景

下关键部件载荷强度高，稳定安全运行难度大，这对以安全性校核为目的的联合仿

真提出了更高的要求。试验平台包括六自由度载荷模拟装置以及电网运行和故障

模拟装置，涉及机械、电气、液压、控制等多类型系统，系统模型物理特性、时间尺度

差异大，跨系统信息交互和联合仿真面临巨大挑战。本报告介绍试验装置多尺度一

致性建模和多子系统联合仿真技术，仿真系统可实现高精度全工况模拟，具备虚拟

测试功能。

肖峰，华北电力大学教授，博士生导师；2008年-2012年北京理工大学讲师、副

教授；2012年入选哈尔滨工业大学人才引进“百人计划”，聘为教授；2016年聘为哈

尔滨工业大学长聘教授。主持国家重点研发计划课题、国家自然科学基金、北京市

自然科学基金、国家电网公司总部科技项目课题等多项国家和省部级项目，获得

2014年和2017年两项国家自然科学奖二等奖；获得2014年和2016年两项教育部

自然科学奖一等奖，入选2020年-2025年爱思唯尔中国高被引学者。

研究方向包括：协同控制与优化决策、智能电网、电力系统建模与仿真等。

报告摘要：

肖峰

个人简介：

华北电力大学  教授

报告题目：海上风电地面试验装置多尺度一致性建模和联合仿真技术
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马倩

随着人工智能、物联网等技术的发展，数据隐私保护的需求广泛存在

于武器制导、攻防博弈、智能交通、脑机接口等国防和民用领域的控制与决

策过程中。控制系统中信息泄露和被窃取往往引发严重后果，甚至影响国家

安全。本报告聚焦隐私保护下的控制与决策，介绍数据隐私保护和隐私保护

方法，及本课题组在基于同态加密的动态渐近镇定和基于差分隐私的分布

式决策方面的初步研究进展。

马倩，南京理工大学紫金卓越教授、博士生导师。2013年毕业于南京理

工大学，获控制科学与工程博士学位。先后入选教育部长江学者奖励计划青

年学者（2019）和特聘教授（2023），主持国家自然科学基金重点项目、江苏

省杰出青年基金等。研究方向为自主无人系统的控制与决策、隐私保护与数

据安全，获国家自然科学奖二等奖（排3）、教育部自然科学奖一等奖（排4）、

江苏省自然科学奖一等奖（排4）、中国自动化学会自然科学奖一等奖（排1）

及中国自动化学会青年科学家奖。

报告摘要：

个人简介：

南京理工大学  教授

报告题目：隐私保护下的控制与决策

高层次人才论坛IV
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具身智能、大模型与云计算技术的快速发展，正在推动工业系统加速迈向工业5.0。本

报告首先回顾工业5.0与具身智能的发展历程，分析以人机协同与自主智能为核心特征的

新一代工业体系，并从个体智能、多体智能与群体智能三个层面系统阐述工业5.0背景下

具身智能的主要形态与技术框架。结合当前技术发展阶段，报告重点聚焦个体具身智能，

介绍其核心体系架构与基本运行机理。在此基础上，进一步分享团队面向工业场景开展的

相关研究工作，重点围绕特殊材料对象的具身操控以及复杂交互环境中的智能感知与操

作问题，探索提升系统鲁棒性、环境适应性及实际工业部署能力的关键方法。最后，从模型

层、连接层与应用层三个层面展望工业5.0视角下具身智能的发展趋势与未来方向，为具

身智能在新一代工业系统中的规模化应用提供思考与参考。

唐漾, IEEE Fellow, 国家级高层次人才、科技部中青年科技创新领军人才、国家
级高层次青年人才,IEEE杰出演讲人(2026-2027)，上海市优秀学术带头人和德国洪
堡基金等计划入选者。主要研究智能无人系统、多体智能、工业智能、具身智能和生
物信息学等，在Nature子刊等权威期刊上发表论文260余篇（含Automatica、IEEE
汇刊和CCF-A类论文近200篇），申请/公开/授权专利20余件。主持国家科技部重点
研发计划项目和课题,多项国家自然科学基金重点类项目等。担任IEEE TII共同主编，
IEEE TCASI资深领域编辑，IEEE TNNLS, IEEE TCYB, IEEE TII, IEEE/ASME TMECH, 
IEEE TCASI, IEEE TCDS, IEEE TETCI, IEEE SJ, EAAI (IFAC Journal)，中国科学：信息
科学、中国科学：技术科学、自动化学报等多个国际期刊的副主编/编委。获得2019
年度上海市自然科学奖一等奖（第一完成人）。

报告摘要：

唐漾

个人简介：

华东理工大学  副院长，教授

报告题目：复杂场景下的智能感知、理解与具身操控

高层次人才论坛IV



特邀报告（Keynote Talks）

YAC2026 高层次人才论坛IV

随着低空经济的迅速发展，面向未知环境的多无人机协同搜索任务需求愈加迫切，在

应急救援、环境巡查与安防监测等任务中展现出重要应用潜力。本研究围绕多无人机协同

搜索中因搜索策略贪婪导致的未探索区域碎片化与路径重叠问题，构建了基于维诺图划

分的区域分配框架，并引入预测机制实现前瞻性搜索引导，对局部路径进行动态优化，促

使无人机减少不必要的重复访问，提升协同覆盖的整体一致性与效率，所提出的预测驱动

协同搜索策略能够有效降低路径冗余，改善搜索效率，为多无人机系统在未知环境中的自

主协同搜索提供了新的解决思路。

王东，大连理工大学控制科学与工程学院教授，博士生导师，国家级高层次人才，国家

重点研发计划项目首席科学家，智能控制研究所所长，控制科学与工程学位授权点和电子

信息类学位授权点负责人。主要从事多智能体分布式控制与优化、强化学习与博弈对抗和

多机器人协同方面研究工作。在世界知名学术出版社Springer出版英文专著1部，在国内

外核心期刊、会议发表和录用论文130余篇。主持国家重点研发计划项目、国家自然科学

基金重点项目、ZF预研教育部联合基金项目等项目。获得辽宁省科学技术奖自然科学二

等奖2次、第七届吴文俊人工智能科学技术自然科学二等奖。获得多个学术会议最佳会议

论文奖，包括机器人领域顶会IROS的最佳论文提名奖等。担任第36届中国控制会议秘书

长和第25届中国过程控制会议秘书长、中国指挥与控制学会青年工作委员会副主任。担

任《IEEE Trans. Industrial Informatics》和《Information Sciences》等副主编,《控制理

论与应用》等编委。

报告摘要：

王东

个人简介：

大连理工大学  学位点负责人，教授

报告题目：多无人机协同搜索策略研究

高层次人才论坛IV
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王钢

世界模型通过模拟环境动态为具身智能提供高效“想象”训练空间，但现有方

法在长时序建模、动态感知、多任务泛化及样本效率等方面面临挑战。围绕高效世

界模型构建与仿真，我们取得一些进展：STORM提出基于Transformer的解耦训练

架构，将单任务训练成本降至6.8元；DyMoDreamer引入动态调制机制，在Atari上

实现156%的人类归一化得分；Mixture-of-World Models通过模块化潜动态架构，

在26个游戏上实现统一建模；Object-Centric World Models仅需少量标注即可高

效学习。上述工作在无人机、人形机器人等系统中初步验证，未来将探索通用世界

知识学习与推理时计算扩展。

王钢，北京理工大学教授、博士生导师，入选中组部领军人才项目，主要研

究无人系统数据驱动控制和世界模型学习。主持国家重点研发计划、国自然联

合重点等项目，在IEEE TIT/TAC/NeurIPS/ICLR/CDC等刊物发表论文130篇。获

中国自动化学会自然科学一等奖(排1)、《自动化学报(英文版)》钱学森论文奖、

ICCA最佳论文奖、IEEE信号处理学会“优秀编委奖”、中国工程院院刊《信息与电

子工程前沿(英文版)》“最佳论文奖”、欧洲信号处理会议“最佳学生论文奖”等。

现任Automatica、IEEE Control Systems Magazine、IEEE Trans. Signal and 

Information Processing over Networks等期刊编委，以及中国自动化学会控

制理论专业委员会委员、中国自动化学会具身智能专委会副主任委员等。

报告摘要：

个人简介：

北京理工大学  教授

报告题目：高效世界模型构建及仿真

高层次人才论坛IV
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过程监测是工业过程智能自主运行的基础。然而，基于封闭世界假设的静态

学习范式往往难以适应开放环境下的动态工业过程。为此，本报告立足工业过程

的动态开放特性，分析过程监测方法在开集监测任务中面临的关键挑战；然后，汇

报动态工业过程持续监测方法研究进展。最后，以实际工业过程为例，介绍本研究

对动态工业过程智能自主监测的支撑与赋能作用。

黄科科，中南大学教授、博士生导师、自动化学院副院长。国家高层次人才、湖

南省科技创新领军人才、省杰青。长期从事工业智能与系统相关研究工作，在IEEE 

Trans.、IFAC旗舰期刊、CCF A类会议等发表高水平论文100余篇，授权中国/美国等

发明专利30余项。先后主持国家重点研发计划项目、国家重大科技专项、国自科重

大研究计划/面上等10余项。曾获国家科技进步二等奖（排2）、湖南省科技进步一等

奖（排2）、中国有色金属学会优秀青年科技奖、IEEE TCSDM Young Professional 

Award等。兼任IEEE TASE、IEEE SMCM、IET CPS等期刊编委和中国有色金属学会

自动化学术委员会副秘书长、中国人工智能学会智能融合专委会常务委员、中国计

算机学会计算机应用专委会执行委员、中国自动化学会过程控制专委会/技术过程

的故障诊断与安全性专委会委员等。

报告摘要：

黄科科

个人简介：

中南大学  教授、副院长

报告题目：动态工业过程智能自主监测方法与应用初探

高层次人才论坛IV



随着具身智能技术的快速发展，特别是现代化作战朝着智能化、集群化和无人化方

向发展，无人机在军事领域的应用越来越广泛。本报告分析了俄乌冲突和美伊冲突的作战

特点，介绍了无人化作战的重要性和所涉及的关键技术。同时针对高速飞行器机动能力

强、突防效果好、反应速度快等特点，介绍了异构高速飞行器集群协同决策和多约束智能

协同控制的研究成果。主要包括非完备信息下多源信息融合、高速目标意图认知、过载限

制下的协同优化制导、集群协同控制、集群切换重构控制以及协同控制验证等。

陈谋，博士，教授、博士生导师，IEEE Fellow、IET Fellow，中国自动化学会会士，享受国

务院政府津贴。2018年国家自然科学基金杰出青年基金获得者、2019年国家“百千万”人才

工程入选者。先后在南京航空航天大学获学士与博士学位，并先后在英国拉夫堡大学、新加

坡国立大学和澳大利亚阿德莱德大学做访问或博士后研究。目前担任SCI收录英文期

刊《IEEE Trans. Cybernetic》、《IEEE Trans. Circuits and Systems II: Express Briefs》等编

委、担任《中国科学.信息科学》、《自动化学报》、《控制理论与应用》、《航空学报》等编委等。

同时担任教育部高等学校教学指导委员会兵器类委员、中国人工智能学会智能空天专业

委员会副主任委员、中国指挥与控制学会群集智能与协同控制专业委员会副主任委员、自

动化学会信息物理系统控制与决策专业委员会副主任等。先后获国家自然科学二等奖1项

(排名第二)、省部级一等奖2项(排名第一)、江苏省青年杰出贡献奖、国防科技进步二等奖2

项(排名第一)，申请授权发明专利50余项。出版中英文专著3部，发表学术论文200余篇。

报告摘要：

陈谋

个人简介：

南京航空航天大学  院长、教授

报告题目：面向现代战争的异构高速飞行器智能决策与控制技术

特邀报告（Keynote Talks）

论坛时间： 2026年5月10日（May 10）14:00-18:00

论坛地点： 三楼上海厅

论坛主席： 罗浩 哈尔滨工业大学      夏海生 同济大学

YAC2026 高层次人才论坛V

高层次人才论坛V



李国齐

特邀报告（Keynote Talks）

YAC2026 高层次人才论坛V

当前大模型主要基于Transformer架构，在Scaling law驱动下越来越大，然而

Transformer具有二次方计算复杂度，Scaling law驱动难以为继；我们需要思考如

何基于脑启发设计新一代大模型的基础模型和计算架构，找到一条可持续推动当

前AI系统到下一个阶段的通用人工智能道路。本报告借鉴大脑信息处理机制，聚焦

树突脉冲神经网络，结合报告人的科研进展，阐述构建新一代通用类脑脉冲大模型

基础架构的主要科学问题，探索一条基于新架构构建低功耗人工智能的新路径，实

现脑科学与人工智能双向赋能。

李国齐，中国科学院自动化所研究员，脑认知与类脑智能全国重点实验室副

主任，通用类脑智能大模型北京市重点实验室主任，国家杰出青年基金获得者；在

Nature、Nature子刊、Science 子刊等期刊和AI顶会上发表论文 200余篇，论文被

引用2.2万次；主持国家自然科学基金重点项目、联合重点项目、科技部重点研发

项目等30余项；担任IEEE TNNLS，IEEE TCDS和清华大学学报-自然科学版等7个

国际期刊编委；曾获得中国自动化学会自然科学一等奖，ECCV最佳论文奖提名，

中国算力大会最佳论文奖，曾入选北京市杰青，中国科学院百人计划，DeepTech

中国智能计算科技创新人物，中国算力青年先锋人物。

报告摘要：

个人简介：

中国科学院自动化研究所  研究员

报告题目：通用类脑大模型

高层次人才论坛V



那靖

特邀报告（Keynote Talks）
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苏厚胜

特邀报告（Keynote Talks）

YAC2026 高层次人才论坛V

多智能体系统通过个体间的信息共享与协作机制，可以形成更加高效且鲁棒的

整体结构，因此在智能电网、无人机编队等复杂工程领域中展现出显著优势并得到广

泛应用。然而，在实际工程场景中，多智能体系统往往受到未知扰动输入的影响，此时

如何实现状态的可靠估计并在此基础上设计有效的一致性控制算法，仍是当前控制

领域的一项重要挑战。区间观测器技术通过实时估计系统状态的上下界，为解决扰动

不确定条件下的多智能体系统一致性问题提供了全新的理论视角。基于图论、正系统

理论及李雅普诺夫稳定性分析等工具，本研究系统地探讨了在扰动不确定、计算复杂

度高、隐形攻击以及目标系统部分可观测等多种复杂场景下，多智能体系统区间观测

器的设计与一致性控制问题，为多智能体系统在实际工程中的鲁棒性能与高效协同

奠定了重要理论基础。

苏厚胜，华中科技大学人工智能与自动化学院教授、博士生导师、国家杰出青年

科学基金获得者、国家“万人计划”青年拔尖人才，自主智能无人系统教育部工程研

究中心副主任。获国家自然科学二等奖、教育部自然科学一等奖、湖北省自然科学一

等奖、广东省技术发明奖一等奖，也是科睿唯安全球高被引学者、爱思唯尔中国高被

引学者。主持8项国家自然科学基金，1项国家重点研发计划，发表SCI期刊论文300

余篇，其中ESI高被引论文30余篇、IEEE汇刊论文100余篇，担任IEEE Transactions 

on Systems, Man and Cybemetics: Systems等国际期刊的Associate Editor。

报告摘要：

个人简介：

华中科技大学  教授

报告题目：多智能体系统的智能状态区间观测与协同一致性控制

高层次人才论坛V



在大规模网络、集群系统等实际应用场景中，系统的全局信息无法被

单一智能体获取，而是由一组智能体分布式采集，且各智能体所掌握的信

息均为私有。在此情形下，最优控制器的设计与求解受限于全局信息的缺

失，分布式求解方法的研究成为亟待解决的核心问题。本报告将首先介绍

最优控制器的分布式求解思路，包括线性二次和仿射非线性情形，进而将

该方法应用于异构多智能体系统的一致性控制、无人机-无人车协同编队

控制以及智能电网的分布式负荷频率控制等典型问题。

徐娟娟，山东大学控制科学与工程学院教授，博士生导师。主要研究

方向为随机系统控制与分析、分布式协同控制、复杂系统智能控制。发表

学术论文150余篇，包括控制领域顶级期刊IEEE TAC、Automatica 26篇。

主持国家自然科学基金优秀青年科学基金、山东省自然科学基金杰出青

年科学基金。获中国自动化学会优秀博士论文奖。

报告摘要：

徐娟娟

个人简介：

山东大学  教授

报告题目：最优控制器的分布式求解及应用

特邀报告（Keynote Talks）

YAC2026 高层次人才论坛V

高层次人才论坛V



本报告围绕一类长航时共轴无人机在复杂任务场景中的关键技术，重点介绍了其结构设

计特点与在多源扰动条件下的鲁棒控制方法，以及其面向复杂环境的动态目标跟踪应用。报告

将结合该共轴构型在气动耦合强、参数不确定性高、外界扰动干扰显著的复杂工况下的控制特

性，说明如何通过级联精细抗扰控制提升其飞行控制的稳定性、响应速度与轨迹跟踪精度，并进

一步阐述该类平台如何在复杂工况下实现高可靠的自主飞行能力。在应用层面，报告还将介绍

面向非合作动态目标的跟踪思路，重点讨论观测、预测与规划相结合的任务闭环设计，以及这一

类无人机平台在可见性约束、遮挡干扰和目标机动不确定条件下，如何保持跟踪的连续性与安

全性。整体上，报告将从平台特性、控制方法到任务应用三个层面，展示这一类共轴无人机在鲁

棒飞行控制与智能跟踪任务中的研究进展与工程潜力。

许超，浙江大学教授、博导，入选浙江省“万人计划”领军人才，荣获2024年国际基础科学

大会（ICBS）前沿科学奖（理论计算机与信息科学类别）。主要研究方向包括机器人系统动力学

控制与强化学习、机器学习的神经动力学与控制论方法、多物理场耦合系统智能建模与调控、

科学人工智能方法与新一代智能软件等方向。面向国家重大需求，攻克无人系统集群智能控

制核心技术，在《Science Robotics》《Nature Machine Intelligence》《Nature Communica-

tions》《Nature Biomedical Engineering》等顶刊发表突破性成果，入选爱思唯尔全球前 2% 

顶尖科学家榜单。牵头制定智能无人机方面的IEEE国际标准并被美国国家标准学会采纳，创

办国际期刊IET Cyber-Systems & Robotics（《IET·智能系统与机器人》，ESCI检索）任执行总

主编。牵头研发的集群机器人入选“奋进新时代”国家成就展并被国家博物馆永久收藏，多项

科研成果被央视《走进重点实验室》栏目集中报道，相关成果被科技日报、光明日报、央视2套、

浙江省新闻联播、泰晤士报等国内外媒体多次报导。

报告摘要：

许超

个人简介：

浙江大学  浙江大学湖州研究院院长/教授

报告题目：长航时共轴无人机的鲁棒控制与目标跟踪应用

特邀报告（Keynote Talks）
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张通

特邀报告（Keynote Talks）

YAC2026 高层次人才论坛V

具备情感理解能力的AI，才能建立更深层的信任感，是实现人机共融的核心
路径。情感AI需突破当前“虚拟陪伴”模式，向多模态交互发展。特别是具身智能的
发展，可以通过柔性机器人、类人机器人实现肢体动作、触觉反馈，结合环境感知
调整情感表达使AI具备自主感知与行动能力过多视角综合感知和理解用户情感
状态，实现个性化、拟人化的人机情感交互与交流，是情智一体化的核心内容。目
前，通用的多模态融合理论不能有效解决不同模态情感贡献度差异所带来的识别
效率低的问题，以及无法有效应对多种模态扩展中模型泛化的问题。为了解决大
量来自低贡献度模态的冗余信息以及模型参数量和计算量所带来的模型识别性
能与泛化为题，本报告将介绍基于辅助融合策略的多模态情感信息融合新方式，
为不同情感贡献度的模态提供有效的融合方式以及高效的扩展方式，为多模态情
感计算研究提供新思路，并在精神状态评估等医疗领域开展应用示范。

张通教授，IEEE Senior Member，现任华南理工大学计算机科学与工程学
院副院长，博士生导师，国家优秀青年科学基金和广东省杰出青年基金获得者。
主要从事情感计算和大模型等人工智能基础算法及相关应用研究，主持国家自
然科学基金重点项目/青B[原优青]/面上/青C和省部级与企业合作项目30余项，
发表学术文章180余篇，连续入选Elsevier全球前2%顶尖科学家榜单。担任IEEE 
Transactions on Affective Computing，IEEE Transactions on Computation-
al Social Systems和Journal of Intelligent Manufacturing, Brain Informat-
ics的期刊副编。

报告摘要：

个人简介：

华南理工大学  教授

报告题目：具身情感智能交互与应用

高层次人才论坛V



本报告基于观测器方法探讨了二维抛物型分布参数系统中未知状态
以及系统参数的协同估计方法。该方法的基本思想在于构建自适应观测器，
有效解耦二维抛物型分布参数系统测量数据中的空间动态与未知参数，实
现了全空间连续状态与未知参数的同时估计，确保了状态估计误差和参数
估计误差的协同校正与收敛。最后，报告介绍了上述协同估计方法在基于偏
微分方程的复杂油藏渗流模拟与动态监测中的应用结果。

罗浩，2007年毕业于西安交通大学电气工程专业，获得学士学位，分别
于2012年和2016年在德国杜伊斯堡-埃森大学电气与信息工程专业获得硕
士和博士学位。现任哈尔滨工业大学航天学院教授，博士生导师。他的研究
领域包括基于模型和数据驱动的故障诊断、容错系统，以及基于医疗数据的
辅助诊断方法。相关研究成果出版专著3部，发表SCI期刊100余篇，授权专
利30多项。曾担任IEEE工业电子学会“数据驱动控制与诊断”技术委员会的
主席，目前担任IEEE Transactions on Industrial Electronics、IEEE Trans-
actions on Artificial Intelligence等期刊编委。

报告摘要：

罗浩

个人简介：

哈尔滨工业大学  教授/博士生导师

报告题目：基于自适应观测器的二维抛物系统参数-状态协同估计方法
及其在油藏模拟中的应用

特邀报告（Keynote Talks）
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特邀报告（Keynote Talks）

多智能体系统融合分布式人工智能与控制理论，能够通过个体间的局部信

息交互涌现出全局协同能力，是推动未来智能系统发展的核心使能技术之一。然

而，以无人机编队为代表的开放部署场景中，系统通信层直接暴露于恶意网络攻

击的威胁之下。拒绝服务攻击因其实施成本低、阻断效果显著，已成为制约多智能

体系统协同稳定的关键挑战。针对上述问题，本报告围绕拒绝服务攻击的能量受

限特征，从确定性建模与随机性建模两个维度出发，介绍面向两类典型攻击场景的

弹性协同控制方法，并利用切换策略实现攻击条件下的安全协同。在此基础上，进

一步考虑通信资源受限约束，构建基于事件触发通信框架的安全协同控制机制。相

关工作为多智能体系统在实际工程场景中的安全可靠运行提供了理论支撑。

刘杨，北京航空航天大学副教授、博导，主要研究方向包括自主协同与决策、

智能控制、多航天器博弈等。发表论文90余篇，申请授权发明专利17项，出版著作

2部，主持国家自然科学基金3项。获教育部自然科学一等奖，教育部技术发明一

等奖，中国自动化学会科学技术进步二等奖，中国仿真学会自然科学二等奖，中国

商业联合会科技进步二等奖，人工生命与机器人国际会议青年作者奖等。担任中

国仿真学会理事，《宇航学报》和《智能安全》青年编委。

报告摘要：

刘杨

个人简介：

北京航空航天大学  副教授

YAC2026

报告题目：多智能体系统的事件触发安全控制

优秀青年人才论坛VI

优秀青年人才论坛VI

论坛时间： 2026年5月10日（May 10）14:00-18:00

论坛地点： 三楼长沙厅

论坛主席： 邵士亮  中国科学院大学      张冬浩  北京信息科技大学
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优秀青年人才论坛VI

现代流程工业过程日益表现出多层次运行架构与多尺度数据管理的复杂特

征，这对生产过程的运行监测构成了严峻挑战。在实际工业流程的多层次运行过程

中，系统持续生成大量具有不同采样尺度的工业数据集。受限于测量设备类型及测

量方式的差异，这些数据的采样尺度跨越从秒级至小时级甚至天级的广泛范围。为

实现对多层次异常工况的全方位、一体化联合过程监测，本报告着重研究面向多尺

度数据集的动态过程特征提取、故障检测及故障诊断方法。

周乐，教授，博士生导师，现任浙江科技大学自动化与电气工程学院院长。国

家高层次青年人才，浙江省自然科学基金杰出青年项目获得者，国家一流课程负责

人。兼任中国自动化学会技术过程故障诊断与安全性专委会，数据驱动的控制、学

习与优化专业委员会委员，亚洲控制学会数据驱动控制系统技术委员会委员和

IEEE高级会员。美国南加州大学、中国台湾清华大学、中国台湾中原大学访问学者。

主要研究方向为数据驱动故障诊断与软测量、工业大数据分析与应用、工业人工智

能。主持国家重点研发计划项目、国家自然科学基金面上项目和浙江省自然科学基

金杰青项目等国家级省部级项目10余项。科研和教学成果获浙江省科技进步奖和

浙江省教学成果奖等省部级奖励3项。

报告摘要：

周乐

个人简介：

浙江科技大学  自动化与电气工程学院院长，教授

报告题目：多尺度数据驱动的流程工业过程监控
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沈英

网络化系统作为信息物理系统的核心组成部分，已在离散制造、智能电网等多

个场景中获得广泛应用，其中数据传输信道在通讯能力方面的约束给系统的分析

与设计带来了困难。本报告考察系统内在属性，给出了可估计性的信息论定义，分

析功率约束与量化系统的可估计性和随机能观性，得到了系统状态估计对于传输

功率的要求，以及状态可估计性和随机能观性的Gram判定矩阵，讨论了可估计性

与随机能观性之间的关系，并基于最小误差熵估计准则提出了状态降维与量化器

的设计方法。进一步针对网络化马尔科夫跳变系统中通讯约束诱导的模态异步问

题，提出双独立隐马尔科夫模型解决了系统、量化器、滤波器等多部件异步的建模

问题，设计了异步量化滤波器，并分析了异步对系统性能的影响。

沈英，浙江工业大学教授，博士生导师，国家自然科学青年基金B类项目获得

者。长期从事混杂系统控制与滤波、数据驱动控制与优化、强化学习等研究，近年

来主持国家自然科学青年基金B类、C类、面上等纵向项目6项，作为学术骨干参与

国家自然科学基金联合重点、国家重点研发计划、浙江省尖兵领雁等项目7项。发

表学术论文30余篇，其中在Automatica及IEEE系列汇刊上发表论文16篇，申请/

授权国家发明专利13项，登记软件著作权4项。获得浙江省科技进步三等奖、中国

自动化学会科技进步二等奖、浙江省生态环境十大科技创新奖。目前是TCCT随机

系统控制学术会议常设程序委员会委员、中国自动化学会女工委委员、期刊

Journal of The Franklin Institute编委。

报告摘要：

个人简介：

浙江工业大学  教授

报告题目：通讯约束系统的可估计性分析与设计
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近年来，多智能体车辆系统在智能交通、无人驾驶及复杂环境协同任务等领

域具有重要应用价值。为提升多车辆系统在复杂动态环境中的协同效率与安全性

能，需开展融合强化学习与安全约束的智能控制理论与关键技术研究，以支撑多智

能体系统在实际物理场景中的可靠运行与工程应用。本报告主要介绍了面向多智

能体车辆系统的协同控制方法与关键技术，包括考虑状态约束与性能指标的车辆

编队精确跟踪控制方法，多阶段任务下的智能决策与协同机制，以及结合障碍函数

的安全约束控制方法。在此基础上，通过实际平台验证控制算法的有效性。

王欣，博士，西南大学教授、博士生导师，国家级青年人才，2015年毕业于重庆

大学计算机科学与技术专业，获工学博士学位。曾在香港城市大学、柏林洪堡大学、

德州农工大学卡塔尔分校做访问学者。主要从事智能控制、强化学习及其应用等方

面研究。近年来以第一作者或通讯作者身份在SCI收录的国际期刊上发表学术论文

70余篇，作为项目负责人主持国家自然科学基金重点项目课题、面上项目在内的基

金项目10余项。

报告摘要：

王欣

个人简介：

西南大学  教授

报告题目：强化学习驱动的多车辆协同编队控制与安全跟踪方法研究
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田野

对抗攻击技术在学习模型中已得到充分的研究，但在智能优化算法

中尚未引起关注。本报告将阐述数据对抗攻击在智能优化算法中的重要

性，给出面向智能优化算法的对抗攻击数学模型，并介绍首个面向智能优

化算法的通用对抗攻击方法。实验证实，该对抗攻击方法可以使前沿智能

优化算法的性能大幅下降，在电力、医疗等领域的优化决策任务中产生较

大的破坏作用。

安徽大学教授、博士生导师，国家自然科学基金青年项目（B类）负责

人、安徽省杰青、香江学者，中国新时代青年先锋奖、安徽青年五四奖章获得

者。近三年连续入选科睿唯安全球高被引学者、爱思唯尔中国高被引学者、

斯坦福前2%科学家，入选百度全球华人AI青年学者。在进化计算领域发表

ESI高被引论文二十余篇，被引一万余次，获国际学术论文奖九项，受邀在海

外会议上作学术报告五次。现为IEEE高级会员、IEEE进化计算汇刊副编。

报告摘要：

个人简介：

安徽大学  教授

报告题目：智能优化算法的对抗攻击
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信息物理系统是一类深度集成信息技术和自动化技术的智能系统。近几十年来，随着
信息物理系统逐渐成为能源、医疗、交通等关键基础设施的核心。由于对通讯网络依赖的不
断增强，信息物理系统面临的网络信息攻击威胁尤为突出。本次报告主要介绍团队近年来在
隐蔽性攻击设计、隐性攻击检测以及安全状态估计三个方面开展的研究。首先，针对隐蔽性
攻击设计问题，构建了基于虚拟系统的攻击模型，进而全面分析攻击下系统性能受损程度。
其次，针对隐蔽性攻击下的信息物理系统，考虑到传统的残差检测器无法检测精心设计的隐
蔽性攻击，提出了一类基于辅助信息的攻击检测方法。通过分析系统脆弱点以及关键辅助信
息，有效实现了对隐蔽性攻击的检测。最后，在检测攻击的基础上，进一步考虑在攻击干扰下
获取正确系统状态信息（安全状态估计），重点解决了现有安全状态估计方法面临的计算复
杂度高以及适用范围受限的问题。

芦安洋，东北大学教授、博士生导师。主要研究方向包括：信息物理系统安全性分析与防
护、无人系统安全、人工智能。以第一/通信作者身份发表SCI 检索论文30余篇。包括控制领域
国际顶级期刊IEEE Transactions on Automatic Control 及 Automatica 论文共 15 篇，其中
长文8篇。主持国自然青年基金项目（B）[原优秀青年基金项目]、面上项目、辽宁省优青、博新
计划广东省联合基金等9项。获2023 年中国自动化学会自然科学奖一等奖、2021年中国自动
化学会优秀博士学位论文奖等。入选2024年沈阳市领军人才、连续三年入选“全球前2%顶尖
科学家”名单。任国际期刊Journal of Control and Decision (JCD)、International Journal of 
Intelligent Autonomous Systems (IJCAS)及Actuators编委，任中国自动化学会青年工作委
员会委员、中国人工智能学会动态规划与智能自适应学习专委会委员、中国指挥与控制学会
青年工作委员会委员。

报告摘要：

芦安洋

个人简介：

东北大学  专任教师 教授

报告题目：信息物理系统的安全性分析与安全防护
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面向空间非合作目标（如空间碎片、废弃卫星等）的在轨服务任务，是支撑空

间碎片清理、在轨维修与维护、太空博弈等新一代航天任务的关键技术。空间非合

作目标精细感知与安全临近操作是对其进行在轨捕获的重要前提。然而，空间非合

作目标具有机动行为不配合、信息层面不沟通、先验信息不完备等典型特性，对信

息感知和临近控制提出了严峻挑战。本报告聚焦于空间在轨服务任务，重点介绍空

间非合作目标状态测量、估计与预测，以及复杂约束下单/多航天器协同安全临近

控制方向的理论和应用成果。最后，对未来发展方向进行展望。

邵小东，北京航空航天大学自动化科学与电气工程学院研究员、博士生导师，

国家级青年人才、北京市科技新星。主要从事飞行器智能感知与安全控制、飞行器

集群协同与博弈等研究。在Automatica、IEEE汇刊、AIAA（美国航空航天学会）系列

期刊等领域内重要期刊上发表SCI论文40余篇，出版英文学术专著1部，授权国家发

明专利15项。主持国家自然科学基金（青B、青C、面上）、国家重点研发计划项目子

课题等课题10余项。获北京市技术发明一等奖1项（排名6）、中国自动化学会自然科

学一等奖2项（排名2）。

报告摘要：

邵小东

个人简介：

北京航空航天大学  研究员

报告题目：空间非合作目标智能感知与安全临近控制
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抓取形状、大小与材质各异的二维及三维物体，是机器人领域亟待突破的关

键难题。受变色龙舌部捕食机理启发，我们提出了一种多模态融合仿生抓持器。该

抓持器在紧凑结构中无缝集成几何包覆、负压吸附与粘附等多种抓取模式，实现跨

尺度、跨材质与跨形貌的广谱自适应抓取：质量范围覆盖3 mg-5 kg，尺寸范围从Φ2 

mm至Φ170mm，形态包含一维细丝、二维曲面体及复杂三维构件等多类型目标，

材料类型涵盖棉花、凝胶等软质材料及刚性金属等。这种单一结构集成多抓取模式

的设计，为机器人通用抓取需求提供了有效解决路径。

郝雨飞，北京科技大学机械工程学院副教授、创新创业学院副院长，北京航空

航天大学博士，瑞士洛桑联邦理工学院博士后。近五年主持国家自然科学基金面上

项目/青年项目、北京市自然科学基金面上项目、“智能机器人”重点专项青年科学

家任务、科工局稳定支持项目等国家级/省部级项目5项。以一作/通讯身份在

Nature Communications、Science Advances、IEEE Transactions on Robotics、

IEEE Transactions on Mechatronics等国际知名期刊上发表论文20余篇，其中封

面文章3篇、Journal of Bionic Engineering 高被引1 篇、IOP Publishing 高被引1 

篇、会议最佳论文奖1 篇、中国精品科技顶尖学术论文（F5000）1篇，先后2次获得机

械工程学报优秀论文奖。授权发明专利6项，部分专利实现成果转化。获机械工业科

学技术科技进步二等奖（排名第一）、中国物流与采购联合会科技进步一等奖等，部

分研究成果被CCTV1、CCTV10等国内权威媒体报道。

报告摘要：

郝雨飞

个人简介：

北京科技大学  副院长、副教授

报告题目：基于变色龙舌部猎食机理的多模式融合仿生抓持器研究
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Networked predictive control (NPC) is an effective approach to actively compensate 
for communication constraints in networked control systems (NCSs). This talk overviews 
NPC from fundamentals, advances to perspectives. We first introduce major challenges 
in NCSs, including network delays, packet dropouts, cyber attacks, component faults 
and bandwidth limits. The basic structure and core idea of NPC are presented, emphasiz-
ing its superiority over passive methods. Typical schemes are reviewed, such as 
model-based, data-driven, MPC-based, fuzzy, learning-based and cloud-based NPC. We 
then summarize its extensions in secure control, fault-tolerant control, event-triggered 
control and distributed coordination. Implementation platforms and applications in 
smart grids, unmanned systems and industrial processes are introduced. Finally, we 
discuss open issues and future directions of NPC.

庞中华，北方工业大学特聘教授、现场总线技术及自动化北京市重点实验室常务副主任、空
地协同自主式交通智能控制北京市重点实验室副主任，入选北京市委组织部青年拔尖人才、全球
前2%顶尖科学家榜单。长期从事无人机集群协同、网络化控制及其安全性等领域的前沿理论与
关键技术研究，主持国家自然科学基金项目4项、北京市自然科学基金重点项目1项、面上项目3项
及其他省部级项目5项，出版中英文专著2部、中文编著3部，发表学术论文150余篇，ESI热点/高被
引论文7篇，授权国家发明专利27项和软件著作权15项。获国家级教学成果二等奖1项、北京市教
学成果一等奖1项、北京市自然科学二等奖2项、中国自动化学会自然科学二等奖等科技奖4项、河
南省科技成果奖优秀科技论文一等奖、2023年度 Journal of Systems Science and Complexity最
佳论文奖、IEEE/CAA Journal of Automatica Sinica国际学术会议优秀论文特等奖1项、一等奖1项
等。担任IEEE/CAA Journal of Automatica Sinica编委、EEE工业电子学会网络化控制及应用专委
会副主席、亚洲控制协会元系统与元控制专业委员会副主席、IIEEE高级会员等。

报告摘要：

庞中华

个人简介：

北方工业大学  教授

报告题目：Networked Predictive Control: 
Fundamentals, Advances and Perspectives

论坛时间： 2026年5月10日（May 10）14:00-18:00

论坛地点： 三楼贵阳厅

论坛主席： 莫洋  湖南大学      耿航 电子科技大学
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周期系统的重要性源于其在自然界与工程领域的普遍存在性⸺从农业中的轮作增

产到现代航天器的交会控制，周期特性贯穿于各类动态系统的运行过程。在控制理论层面，

周期系统具有独特的理论价值：当定常反馈控制律失效时，周期控制律往往能够胜任，并且

采用周期控制有助于提升闭环系统的鲁棒性。本报告聚焦于离散周期系统的鲁棒控制与全

驱控制问题，主要内容包括：首先，系统阐述线性离散周期系统的极点配置理论与鲁棒控制

方法，给出参数化解、最小范数指标及特征值灵敏度指标；其次，基于全驱系统理论，构建高

阶周期模型，建立能控性与能观性判据，并设计可保证全局指数稳定的周期镇定控制律；最

后，将该方法推广至仿射非线性系统。本报告旨在为周期系统的分析与综合提供一套系统、

鲁棒且适用于非线性场景的控制框架。

吕灵灵，教授，博士生导师，全国模范教师，青年长江学者，河南省杰出/优秀青年基金

获得者，首批中原千人计划-中原青年拔尖人才，河南省水风光储互补系统先进控制工程技

术研究中心主任，河南省高校科技创新团队带头人。博士毕业于哈尔滨工业大学航天学院控

制科学与工程专业，师从段广仁院士。主要研究方向为鲁棒控制，全驱系统理论，新型电力系

统控制与优化等。近年来主持完成国家自然科学基金4项，以及其它纵向课题10余项，出版学

术专著3部，授权国家发明专利10余项，发表SCI和EI收录的高水平论文70余篇，主持获得河

南省科技进步二等奖、河南省自然科学奖等奖励10余项。

报告摘要：

吕灵灵

个人简介：

华北水利水电大学  电气工程学院副院长、教授

报告题目：周期系统的鲁棒全驱控制
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本报告聚焦于仿生智能可形变无人系统，基于刚柔融合张拉整体结

构，包含结构仿生设计与运动感知功能实现。报告首先介绍面向环境交互

与结构变化的张拉结构建模与控制策略，包括单步与连续滚动、折展控制

方法；随后，扩展至仿生类脑感知，包括类脑导航与事件相机感知机制；最

后，从自动控制的角度介绍无人系统集群与环境自适应具身交互方法。

杨庆凯，教授，博士生导师，国家级青年人才。主要从事多机器人协同

运动控制、类脑智能感知与导航、形态智能机器人设计与控制等方面的研

究工作。发表IEEE TAC、TMECH、TASE、RAL、Automatica等领域内顶级

SCI期刊论文50余篇，授权发明专利20余项，出版专著2部、教材1部。获批

国家重点研发计划青年科学家项目，获教育部自然科学一等奖、自动化学

会自然科学一等奖、指控学会科技进步二等奖。主持国家自然科学基金面

上项目，国防预研项目等近10项国家级项目。现任中国自动化学会控制理

论专业委员会（TCCT）委员，指控学会具身智能专委会常务委员，担任期

刊《Unmanned Systems》副主编，《信息与控制》青年编委副主任委员等。

报告摘要：

杨庆凯

个人简介：

北京理工大学  教授

报告题目：仿生智能可形变无人系统：从结构到功能实现
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近年来，随着低空经济快速发展和无人系统应用场景不断拓展，无人系统自主决策与

协同控制已成为智能无人装备领域的重要研究方向，并在巡检侦察、应急救援和复杂环境作

业等方面展现出广阔应用前景。然而，当前无人系统在复杂未知环境中仍面临感知不充分、

决策能力不足、控制鲁棒性不强、续航受限以及单平台能力有限等问题，传统单一平台和分

离式控制方法已难以满足实际需求。因此，开展面向复杂环境的自主决策与协同控制研究具

有重要意义。本报告围绕这一主题，介绍了团队在智能感知、自主决策、决策控制一体化以及

基于大模型的物理环境理解等方面的研究进展，并展示了相关技术在空地协同探索、巡检作

业和集群应用中的验证成果。

葛明峰，教授，博士生导师，副院长，国家级青年人才、湖北省高层次人才。主要从事具

身智能、人机协同控制、无人集群协同决策与自适应演化等方面的应用研究。主持国基金面

上2项、重点课题1项、青年1项，湖北省基金3项（含省级人才项目1项），深圳市面上1项，博士

后面上1项，其他横纵向项目累计20余项。在机器人、自动控制和人工智能领域发表SCI论文

170余篇，包括IEEE汇刊和Automatica常文55篇，8篇论文入选ESI前1%高被引（包括ESI前

1‰高被引1篇）；通讯作者论文获评《Int. J. Robust Nonlinear Control》期刊封面论文；发表

Springer和Elsevier专著2章；授权多项国家发明专利。先后获中国指挥与控制协会技术发明

二等奖、地理信息科技进步二等奖、湖北省科技进步三等奖、中国轻工业联合会科技进步二

等奖、中国自动化学会自然科学二等奖等奖项。

报告摘要：

葛明峰

个人简介：

中国地质大学（武汉）机械与电子信息学院  副院长，教授

报告题目：无人系统的自主决策与协同控制
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王越

抓取是机器人领域长期关注的核心问题。自首届亚马逊抓取挑战赛

以来十年间，该领域经历了从特定任务抓放向通用场景操作的显著推进。

随着泛化需求的提升，传统分阶段框架对语义理解与开放环境适应的局

限性愈发显现，这促使抓取范式向端到端的VLA范式演进。本次报告将沿

此脉络，汇报课题组从抓取到通用操作过程中的相关思考与探索工作。

王越，教授，浙江大学控制科学与工程学院。近五年来以通讯作者发表

Science Robotics、Nature Communication、IJRR、TRO、TPAMI等论文50

多篇，获ICRA最佳视觉论文，IROS最佳论文提名/最佳设计论文提名等国际

会议论文奖7次，入选ESI高被引论文，入选年度全球前2%顶尖科学家榜单。

担任期刊IEEE Robotics and Automation Letters编委、ICRA/IROS编委、

IROS25本地安排主席、ARTS25大会主席、RCAR26程序委员会主席等。获中

国发明协会创业创新奖二等奖等奖项。主持科技部重点研发计划课题、国家

自然科学基金青B、浙江省自然科学基金重大项目等。

报告摘要：

个人简介：

浙江大学  教授

报告题目：Revisit Pick and Place: 
10 Years after Amazon Picking Challenge
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随着网络化通信技术的普及，近十几年针对工业系统的信息安全案例频发。

网络化传输在使得人机交互和数据处理更加便捷的同时，也存在一定的信息安全

问题，即黑客能通过对网络信道进行窃听来获取所传输的信息，并在窃听到信息的

基础上进行反向推导，进一步获得系统的内部数据，造成“数据泄露”。信息加密机

制是应对数据泄露的有效手段。本课题从信息论和控制论的角度出发，根据系统的

动态行为和感知环境复杂性特征（包括测量复杂性、传输复杂性等），建立合理的信

息加密机制，根据信息加密机制设计对应的防窃听状态估计算法，并分析信息加密

机制对防窃听性能和状态估计性能的影响。

邹磊，东华大学研究员、博士生导师、国家级青年人才。主要从事复杂系统状

态估计问题的研究工作。目前为止，在自动控制领域发表SCI论文共计100余篇，出

版英文学术专著1部，主持国家自然科学基金面上项目、青年项目等科研项目8项，

入选上海市海外领军人才（青年)项目和上海市浦江人才计划，获得上海市自然科

学二等奖、北京市自然科学二等奖、中国自动化学会自然科学三等奖各一项。曾入

选科睿唯安全球高被引学者，并连续6年入选全球前2%顶尖科学家榜单。目前为国

际电气电子工程师（IEEE）协会高级会员、美国数学评论评论员、中国自动化学会高

级会员和中国指挥与控制学会高级会员，并担任4个SCI期刊编委。

报告摘要：

邹磊

个人简介：

东华大学  研究员

报告题目：基于加密解密策略的防窃听状态估计
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We consider the safety-critical control problem for nonlinear multi-agent 

systems with constraints of each agent and inter-agent ones. We overcome the 

challenge of the time-varying and position-dependent communication network 

with limited sensing range by introducing a truncated function for the smooth 

addition and deletion of links in the edge set, and design a distributed and locally 

Lipschitz-continuous safety-critical control law, composed of a nominal controller 

for the objectives such as consensus, formation, and position swapping, etc., and a 

safety controller, which only takes effect when some neighboring agent enters the 

custom-designed boundary set. Meanwhile, to rigorously verify the safety of the 

whole multi-agent system, a continuously differentiable control barrier function is 

proposed under a relaxed feasibility condition in the sense that it is imposed on 

each subsystem and only needed in the boundary area.

同济大学青年百人特聘研究员，博导，入选国家级青年人才计划，上海市东方拔尖人才、

启明星A类计划等。长期从事无人集群安全协同研究，在控制和人工智能领域主流期刊上发

表论文60余篇，获得中国控制会议“关肇直奖”和“关肇直提名奖”、上海市人工智能学会青年

优秀科技论文奖等；在JSSC、JAI、US等多本期刊担任编委工作。

报告摘要：

董怡

个人简介：

同济大学  特聘研究员

报告题目：无人集群系统的安全协同控制研究
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本报告围绕无人集群系统协同决策与控制中的关键理论与技术问题展开研

究。首先，针对两类典型集群协同决策优化问题，即最优一致性问题和资源分配问

题，提出了基于鞍点动态理论的分布式协同决策优化算法框架，并给出了算法统一

的收敛性及收敛速度分析，所提算法能够应用于求解多机器人系统协同任务分配

问题。进一步，针对动态网络拓扑与通信资源受限条件下无人机集群的编队控制问

题，提出了基于高阶动态系统的分布式控制方法。所提出的控制策略不仅能在弱连

通拓扑下实现期望编队，同时有效避免了因拓扑切换与事件触发机制导致的控制

信号不连续现象，保障了控制指令的连续性与光滑性。

黄艺，北京理工大学自动化学院教授，博士生导师，入选国家级青年人才。主

要研究方向为多智能体协同控制与优化、无人集群系统协同决策与博弈对抗等。围

绕该研究方向，以第一作者在控制领域国际期刊IEEE TAC、Automatica等发表SCI

论文30余篇，授权/受理专利10余项。主持国家自然科学基金青年科学基金项目（B

类）[原优秀青年科学基金项目]、国家自然基金面上和青年等项目。入选第八届中国

科协青年托举人才、清华大学水木学者等计划，担任中国自动化学会青年工作委员

会、中国指挥与控制学会青年工作委员会、集群智能与协同控制专业委员会委员。

报告摘要：

黄艺

个人简介：

北京理工大学  教授

报告题目：无人集群系统协同决策与控制研究
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周青

先临三维科技股份有限公司成立于2004年，是三维视觉领域国家级

制造业单项冠军、国家专精特新重点“小巨人”企业，公司专注于高精度三

维视觉软、硬件的研发和应用，致力于成为具有全球影响力的三维视觉技

术企业，推动高精度三维视觉技术的普及应用。2023年，先临三维营业收

入突破10亿元，业务遍及全球100+个国家和地区。目前，公司的高精度三

维视觉技术已广泛应用于汽车工业、能源重工、工程机械、电子电器、齿科

医疗等行业，帮助用户提高效率、增强品质，降低损耗。

主要研究领域：3D数字化技术的研究和产业化应用，第一人称获得发

明专利2项，实用新型专利8项，现任社会任职：浙江省模具行业协会副会

长、全国航空工业职业教育教学指导委员会、全国航空材料精密成型技术

专业教学指导委员会委员、全国机械行指委中职新增专业教学标准内审

专家、浙江省高等教育学会产学研合作教育分会理事、浙江省优秀创新创

业导师人才库专家、浙江省增材制造与激光制造专家库专家，浙江省机械

工业联合会激光制造与增材制造分会理事等。

报告摘要：

个人简介：

先临三维科技股份有限公司  销售总监/科研总监/高级工程师

报告题目：高精度3D视觉的技术发展与应用趋势















































































































交通信息（Transportation）

YAC2026 交通信息

1、长沙黄花机场：

①打车（路线一）：约36分钟，车费约33-50元。

②地铁（路线二）：约1小时28分，6号线黄花机场T1T2站2号口（谢家桥方向）—文昌阁站换乘1号线（金

盆丘铜官窑巴士站方向）—马厂站2号口出站—步行约1.3公里，19分钟到达长沙世纪金源大饭店。

③公交（路线三）：机场大巴火车站山水酒店线（山水酒店方向）—锦泰广场站（同站换乘）801路（三汊

矶大桥东公交首末站方向）—新码头站（同站换乘）地铁微巴M401线（幸福考拉789方向）—湘江路福

城路口站下车—步行约530米，8分钟到长沙世纪金源大饭店。

2、长沙南站（高铁站）：

①打车（路线一）：约39分钟到达，车费约24-35元。

②地铁（路线二）：约1小时4分，2号线长沙火车南站站（梅溪湖西方向）—五一广场站换乘1号线（金盆

丘铜官窑巴士站方向）—马厂站2号口出站—步行约1.3公里，19分钟到达长沙世纪金源大饭店。

③地铁（路线三）：约1小时9分，4号线长沙火车南站站（罐子岭方向）—黄土岭站换乘1号线（金盆丘铜

官窑巴士站方向）—马厂站2号口出站—步行约1.3公里，19分钟到达长沙世纪金源大饭店。

④公交（路线四）：159路长沙火车南站站（三汊矶大桥东公交首末站方向）—新码头站（同站换乘）地铁

微巴M401线（幸福考拉789方向）—福城路金龙路口站下车—步行约550米，8分钟到达长沙世纪金源

大饭店。
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3、长沙站（火车站）：

①打车（路线一）：约20分钟，车费约14-25元。

②地铁（路线二）：约46分钟，2号线长沙火车站（梅溪湖西方向）—五一广场站换乘1号线（金盆丘铜官

窑巴士站方向）—马厂站2号口出站—步行约1.3公里，19分钟到达长沙世纪金源大饭店。

③公交（路线三）：801路锦泰广场地铁站站（三汊矶大桥东公交首末站方向）—新码头站（同站换乘）地

铁微巴M401线（幸福考拉789方向）—福城路金龙路口站下车—步行约550米，8分钟到达长沙世纪金

源大饭店。
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住宿预定（Accommodation Reservation）

YAC2026 住宿预定

◎长沙市世纪金源大饭店
地址：长沙市开福区金泰路199号（会议酒店）
请扫描下方酒店预订二维码；咨询电话：王经理15116136181（预订时提示YAC2026会议）
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◎珠江花园酒店

◎维也纳国际酒店（长沙润和广场马厂地铁站）
地址：长沙市开福区浏阳河街道福元西路96号润和国际广场8栋29层

（距离会议酒店3.4公里，车程约8分钟）
咨询电话：唐经理 19911324314（预订时提示YAC2026会议）

地址：长沙市开福区福元西路99号珠江花城（距离会议酒店3.1公里，车程约12分钟）
咨询电话：李经理 13875912366（预订时提示YAC2026会议）



湖南大学

YAC2026 学校简介



湖南大学人工智能与机器人学院

YAC2026 学院简介


