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欢迎词

welcome words

尊敬的各位领导、专家学者、嘉宾以及青年团队成员：

大家上午好！

值此春暖花开的时节，我们热情高涨，齐聚于华中科大，共同见证第八届人

工智能与群体智能学术前沿青年团队探索论坛的开幕。弹指一挥间，在各位朋友、

各届同仁的关怀和支持下，咱们的研讨会已经办了八届了。我谨代表主办方，向

远道而来的各位专家学者和参会嘉宾表示最热烈的欢迎和最诚挚的感谢！

习近平总书记在中共中央政治局第十一次集体学习时强调：“发展新质生产

力是推动高质量发展的内在要求和重要着力点”“新质生产力已经在实践中形

成并展示出对高质量发展的强劲推动力、支撑力”。在新一轮科技革命和产业变

革的浪潮中，新质生产力的概念应运而生，它不仅代表了生产力的新形态，更是

推动经济高质量发展的关键力量。人工智能作为新质生产力的重要组成部分，正

在深刻改变着我们的生产方式、生活方式乃至思维方式。

群体智能是人工智能的重要组成部分。国务院印发的《新一代人工智能发展

规划》，21 次提到群体智能，明确指出群体智能对推动我国人工智能“从 1.0 升

级到 2.0 意义重大”。在国际前沿方面，2021 年的诺贝尔物理学奖授予了从事椋

鸟群涌现机理分析的乔治-帕里西教授，奖励理由为“他发现了从原子到行星尺

度的物理系统中的无序和涨落的相互作用”。Science 期刊 2021 年发布的 125 个

亟待探索的世界前沿问题中其中之一就是 “群体智能如何涌现”。

为促成人工智能与群体智能学者的深度合作，熊有伦院士和我共同发起创立
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了本论坛。通过张海涛教授、袁烨教授和朱力军教授团队的精心筹备组织，前七

届论坛均获得了业内强烈反响。今年，我们荣幸邀请到东北大学张化光教授、中

国自动化学会会士王成红教授、北京理工大学夏元清教授、航空工业集团科技与

信息化部隋少春部长、东南大学宋爱国教授、重庆大学罗均教授、华东理工大学

杜文莉教授、同济大学李翔教授、浙江大学高飞教授、湖南大学刘敏教授、东北

大学杨涛教授、东北大学孙佳月教授等专家，让我们再次以热烈掌声欢迎各位演

讲、主持嘉宾的到来！

本届论坛，人工智能和群体智能领域学者群贤毕至、坐而论道；在这里，人

形机器人与具身智能交相辉映，大语言模型与生成式人工智能相得益彰，能源互

联系统协同控制和月面载人移动车感知控制深入交融。在这里，各位与会的学者

们将经历一场难忘的学术盛宴！

我深信，此次“人工智能与群体智能”研讨会将追踪学术前沿、启迪创新思

维、拓展研究视野、促进学科融合，成为一个开放、包容、合作、共赢的平台，

掀起一场人工智能创新的头脑风暴。我们将努力把本次会议办成一个具有国际重

要影响力的，交流学习、建立友谊的盛会。

谢谢大家！
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会议主题：第八届人工智能与群体智能—学术前沿探索论坛

会议时间：2024 年 4月 26 日
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组织机构(Organizing Committee)

主办单位：华中科技大学人工智能与自动化学院

华中科技大学人工智能研究院

华中科技大学科学技术发展院

华中科技大学科学技术协会

智能制造装备与技术全国重点实验室

自主智能无人系统教育部工程研究中心

协办单位：图像信息处理与智能控制教育部重点实验室

IEEE CSSWUHAN CHAPTER

武汉纵横天地空间信息技术有限公司

武汉京天电器有限公司

北京度量科技有限公司

会议主席： 熊有伦（中国科学院院士） 丁汉（中国科学院院士）

执行主席： 张海涛 袁烨 朱力军

（国家杰青） （国家青年高层次人才） （国家青年高层次人才）
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大会报告(Plenary Reports)

报告 一 9:00--9:25

能源互联系统分布式最优协同控制方法及应用

张化光

内容摘要： 分布式最优协同控制在综合能源系统中的应用，是当代前沿科

学技术的深度融合，是综合能源系统控制技术的发展方向。本次报告简要介绍了

基于自学习迭代规划的综合能源系统分布式最优协同控制方法，并利用此技术解

决了综合能源系统在建模、控制及应用三个方面的问题。

分布式动态系统的协同控制理论直接面向国计民生和国家安全的若干重大

需求，是大型复杂工程的关键技术保障，是装备制造业的主要理论支撑。在国家

科技部和基金委重大/重点课题等支持下，本报告针对分布式动态系统协同控制

理论的关键科学问题进行了深入研究，取得一系列原创性成果：揭示了自学习迭

代规划的内部机理，发现了动态迭代最优控制与神经网络动力学之间的拓扑同胚

现象，创建了自学习最优控制与决策的一般框架；提出了非线性博弈的混合最优

控制方法，实现了无论鞍点是否存在均能直接求得系统混合最优解；提出了基于

微分博弈理论的分布式自学习最优协同控制策略，解决了最优性能指标无法求解

的瓶颈难题；统一构建了能源互联网多时间尺度多工质耦合异构模型，建立了分

布式多智能体递归嵌套协同控制方法及基于多能耦合网络参数协调的自学习迭

代优化策略。也成功地将最优协同控制理论应用到微电网中，并提出了基于一致

性理论的分布式控制策略来自适应动态电网和管网中大规模连锁故障、海洋长距

离油气传输管道缺陷检测等一系列实际问题。

个人简介: 张化光，长江学者特聘教授，国家

杰出青年科学基金获得者。1988年在东南大学获博

士学位，1991年在东北大学从事博士后研究，主要

从事能源互联系统的智能优化决策与安全运行等方

面的研究。先后担任 IEEE 自适应动态规划技术委

员会创始副主席及主席、中国自动化学会能源互联

网专委会主任,2014年当选为 IEEE Fellow，发表 IEEE会刊长文 240余篇, 出版
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英文学术专著 3部, 入选 ESI高被引论文 64篇，SCI总引用 20000余次，连续七

年被汤姆森路透评为“高被引科学家”。2篇论文分别荣获计算智能领域顶级期

刊 IEEE TNN 和控制论领域顶级期刊 IEEE TC最佳论文奖。先后获得国家自然

科学二等奖、国家技术发明二等奖、国家科技进步二等奖各一项。主持并完成了

国家重大科研仪器专项、国家重点研发计划及中海油等重大科研项目。

主持嘉宾介绍： 王成红，国家自然科学基金委员

会研究员，中国自动化学会会士、副理事长；主要研究领

域为控制理论与应用、控制科学与智能控制的前沿等。
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报告 二 9:25—9:50

天空地海一体化网络环境下多运动体跨域协同控制与智能决策

夏元清

内容摘要： 近年来，基于云控制技术的天空地海异构多运动体系统的研究

得到学界的关注。天空地海跨域多运动体通过互联、互通、互操作，能够实现信

息共享与融合、行为交互与协调、任务协同与合作，促进系统功能互补、效能倍

增，从而提升面对复杂环境和任务的应对能力。报告首先梳理云控制系统的产生

背景，然后，给出天空地海云控制与决策系统框架，从智能云控制和决策角度阐

述天空地海动态云控制下的关键技术问题，给出相应技术方案。最后，介绍目前

最新研究成果，并对未来可能的研究方向进行讨论与展望。

个人简介: 夏元清，博士，中原工学院校长/北京理工

大学讲席教授，博士生导师，教育部“长江学者”特聘教

授、国家杰出青年科学基金获得者、国家“万人计划”领

军人才、享受国务院特殊津贴专家。担任国务院学位委员

会第八届学科评议组成员、中国计算机学会大数据专家委

员会委员、中国仪器仪表学会物联网工作委员会副理事长、

中国指挥与控制学会云控制与决策专业委员会主任委员；

任国际刊物《International Journal of Automation and Computing》编委、

《Gyroscopy and Navigation》、《自动化学报》编委、《控制理论与应用》、

《控制与决策》等刊物编委。主要研究领域为多源信息复杂系统的信息处理与控

制、飞行器控制、无人移动平台协同控制、空天地一体化网络协同控制、云控制

与决策等。在国内外重要学术刊物上发表学术论文 300 余篇，出版英文专著 11

部，中英文教材 3部，并于 2014 至今连续入选 Elsevier 中国高被引学者榜单。

曾获得 2011 年国家科技进步二等奖一项（排名第二），2023 年自动化学会自然

科学一等奖（排名第一），2019 年指挥与控制学会科学技术一等奖，2012 年、

2017 年教育部自然科学二等奖一项（排名第一），2010 年、2015 年北京市科学

技术二等奖两项（排名第一），2018 年获吴文俊人工智能自然科学奖二等奖（排

名第一）；获 2012 年北京市优秀博士论文指导教师奖、2015 年中国自动化学会

优秀博士论文指导教师奖。所培养的博士毕业生中，2人获北京市优秀博士论文

（含提名），3人获中国自动化学会优秀博士论文，2人获中国指挥与控制学会
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优秀博士论文。

主持嘉宾介绍： 杜文莉，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，

科技部创新团队负责人。现任华东理工大学研究生院院长，

国家流程制造智能调控技术创新中心主任、能源化工过程

智能制造教育部重点实验室副主任；中国自动化学会常务

理事、中国人工智能学会常务理事等。长期从事工业过程

控制与优化技术研发，近年来承担了国家自然科学基金重

大项目课题、科技部重点研发项目、上海市以及企业重大(重点)科技攻关项目的

研发工作，为解决资源、能源与环保的约束问题，提高生产制造水平和效能，在

复杂工业过程建模、控制、优化方法及其关键技术应用等领域开展研究，提出了

机理与数据融合建模方法、工业过程协同优化控制以及智能优化决策方法等，在

乙烯、PTA、炼油等大型工程应用示范。在 Nature 子刊、IEEE 汇刊以及化工能

源领域 TOP 期刊发表高水平论文 100 余篇，授权国家发明专利 60 余项，登记计

算机软件著作权 60 余项，获得 5 项国家科技进步二等奖（1 项排名第一）、12

项省部级一等奖等科技奖励。
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报告 三 9:50--10:15

月面载人移动车感知与控制技术

宋爱国

内容摘要： 月面载人移动车是载人登月的重要装备，是航天员在月面工作

的重要运输和作业工具。本报告结合月面载人移动车地面样机研制任务，首先简

要介绍了月面载人移动车地面样机研制的背景、系统设计方案和功能要求，接着

对月面载人移动车感知与控制技术进行了分析，并对感知与控制系统的设计进行

了介绍，最后进行了地面验证实验。

个人简介: 宋爱国，东南大学首席教授，东南大学空

间科学与技术研究院院长，国家杰出青年基金获得者，全

国优秀科技工作者，入选国家万人计划和国家百千万人才

工程。长期从事机器人力触觉传感技术、人机交互遥操作

机器人技术、助老康复机器人技术、空间机器人技术等研

究，先后负责国家重点研发计划项目 1项、国家 863项目

10项、国家自然科学基金重点项目 3项和面上项目 7项、

载人航天 921项目 7项、国防预研和国防创新项目 6项、江苏省重点科技计划项

目 6项等重要课题 50余项。作为第一完成人获国家技术发明二等奖 1项，教育

部技术发明一等奖 3项，江苏省科技进步一等奖 2项，吴文俊人工智能科技进步

一等奖 1项，中国专利优秀奖 2项，等。发表学术论文 400余篇，其中 SCI论文

300余篇，论文被引用 12000余次。

主持嘉宾介绍： 李翔，同济大学教授，国家杰出青

年科学基金获得者，国家“万人计划”科技创新领军人才，

上海领军人才，上海市优博/优硕导师，IEEE网络科学与工程

汇刊领域主编。曾获国家自然科学二等奖、IEEE电路与系统

学会 Guillemin-Cauer汇刊最佳论文奖、上海市自然科学一等

奖、上海市第五届十大青年科技英才、中国自动化学会首届

青年科学家奖、TCCT陈翰馥奖等奖励荣誉。
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报告 四 10:35--11:00

人工智能深度赋能复杂离散制造的研究与探索

隋少春

内容摘要： 从 CAX （计算机辅助）到 AiAX （人工智能辅助）的关键是

构建复杂离散制造机理大模型，对离散制造过程进行建模和模拟，以非结构化、

稀缺数据驱动高质、高效、低成本、低能耗智能制造，实现人工智能深度赋能复

杂离散制造。

个人简介: 隋少春，工学博士，毕业于清华大学，研究

员级高级工程师，现任航空工业集团科技与信息化部部长，

享受国务院特殊津贴，全国青联委员，航空工业集团首席

技术专家。从事智能制造技术研究，突破了航空数字化制

造关键技术，在数智化制造体系建设上做出突出贡献。

牵头多项国家重大项目，参与多个国家型号工程研制，

突破高端航空制造装备应用、数字化工艺、智能化管控等

关键技术。获 1项国家科技进步二等奖（排名 1）、2项国家技术发明二等奖（分

别排名 4、5），国家管理创新成果一等奖（排名 1），6项省部级一等奖；发表

论文 20 余篇，获授权发明专利 20 余项。

入选国家高层次领军人才计划，科技部中青年科技创新领军人才；入选国家

百千万人才工程，被授予“有突出贡献的中青年专家”；荣获中国青年五四奖章、

中国青年科技奖、第三届全国创新争先奖等。

主持嘉宾介绍： 刘敏，湖南大学二级教授，副

院长。国家重点研发计划项目首席科学家，国家高层次

青年人才，国家自然科学基金创新群体核心成员。湖南

省自动化学会副理事长，机械工业先进制造视觉检测与
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控制技术重点实验室主任，中国图象图形学学会会员发展与服务工作委员会副主

任，任 IEEE TNNLS 等期刊编委。主持国家重点研发计划项目 2项、国家自然科

学基金重点项目 1项，第一、通讯作者发表 IEEE 汇刊论文 40 余篇（TPAMI 论文

3篇），获中国图象图形学学会科技进步一等奖（第 1）、国家教学成果二等奖

（第 2）、其他省部级奖励 5项。
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报告 五 11:00--11:25

智能无人系统复杂场景感知技术与应用

罗均

内容摘要： 感知能力是智能无人系统理解周围环境，并与环境产生交互的

基础，智能无人系统在复杂场景下自主作业能力的发展离不开感知能力的不断提

升。本团队长期围绕复杂场景智能无人系统感知技术开展深入研究，突破了结构

化工业场景特征感知、非结构化动态环境感知、非合作目标感知、低小慢目标感

知关键技术，形成了以相机、激光雷达、红外、雷达等多传感器融合的感知技术

体系，取得了系列化创新技术成果，完成了复杂场景下多类型智能无人系统的环

境和目标感知任务，包括常泰长江大桥钢筋部品机器人焊接特征精准识别、两栖

无人车自主跨域非结构环境感知和运动规划、士兵等非合作目标和无人机等空中

低小慢目标探测识别跟踪等，服务于国家重大工程建设和国防重点型号装备研制，

获得包括国家科技进步奖二等奖在内的科技奖励多项。

个人简介: 罗均，重庆大学机械与运载工程学院院长，

二级教授，博士生导师，机械传动国家重点实验室主任，

全国首届黄大年式教师团队带头人。主要从事机器人技术，

智能无人系统航迹跟踪、抗扰动控制，弱小目标感知识别，

声隐身，群体博弈对抗算法等方面的研究。主持包括军委

科技委基础加强重点项目、国家重点研发计划项目、国家

863计划重点和主题项目、国家自然科学基金委重大仪器

项目、重点项目、国家杰出青年科学基金项目等 30余项。发表 280多篇 SCI论

文，获得 IEEE最佳论文，授权 310项发明专利，出版专著和译著 5部。获得国

家技术发明奖二等奖 1 项、国家科技进步奖二等奖 1项、行业科技奖特等/省部

级科技奖一等 5项。

主持嘉宾介绍： 杨涛，东北大学教授、博
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士生导师。2012年获美国华盛顿州立大学博士学位；2012至 2014年在瑞典皇家

理工学院任职博士后； 2014至 2016年在美国太平洋西北国家实验室先任职博

士后，后晋升为 Scientist；2016至 2019年在美国北德克萨斯州大学任助理教授；

2019年入选国家青年高层次人才类项目，加入东北大学流程工业综合自动化国

家重点实验室。主要从事工业人工智能、智能优化与控制一体化、信息物理系统、

分布式协同控制和优化等领域的研究。主持国家自然基金重点项目、重大项目课

题、国家重点研发计划课题等。研究成果发表论文百余篇，其中 IEEE汇刊和 IFAC

会刊论文 30余篇。2018年获美国橡树岭大学联盟 Ralph E Powe青年教授奖；多

次获国际会议最佳论文奖、最佳学生论文奖。现任《自动化学报》副主编、IEEE

TCST、IEEE TNNLS等期刊编委。担任中国自动化学会大数据专委会主任委员、

中国人工智能学会工业人工智能常务副秘书长等。



14

报告 六 11:25--11:50

生物启发的飞行智能

高飞

内容摘要： 对于感知范围、计算能力、机动性能、资源功耗等受限的空中

机器人系统（无人机），其在无先验信息、卫星导航拒止、障碍物稠密环境中的

自主化、鲁棒化，协同化、智能化运动仍面临理论与技术上的重大挑战。观察自

然界的飞行生物，我们发现鸟群可以组成庞大的集群，仅依靠它们的眼睛和大脑

跨越数千公里完成自然迁徙，而鹰隼可以在长远的距离下锁定目标，穿梭于各种

障碍物之间。本次报告，我将类比生物导航现象的作用机理，从敏锐感知、自主

决策、飞行交互、集群智能等方面介绍团队在无人机单机与集群自主导航方法上

所做出的最新创新贡献，展示在不依赖外部定位和计算设施，仅靠机载摄像头、

计算芯片和传感器的无人机动态环境鲁棒感知、快速灵巧机动飞行、飞行吊载与

抓握、集群避障编队等方面的最新研究成果。

个人简介: 高飞，浙江大学控制学院长聘副教授，研

究员，博士生导师；浙大湖州研究院-集群机器人自主导

航研究中心 PI，智能无人系统协同导航控制技术联合实

验室主任。承担国家自然科学基金委优秀青年科学基金，

国家重点研发计划青年科学家项目等国家级课题；主要

研究方向：机器人轨迹规划、自主导航、集群协同、定

位感知。近年来，以第一作者/通讯作者身份在 Science

Robotics, IEEE Transactions on Robotics (TRO), ICRA，IROS等知名机器人期刊、

会议发表论文 70余篇；发表 Science Robotics封面论文并被国内外媒体如 CCTV、

新华社、光明日报、科技日报、泰晤士报、AAAS等广泛报道；获 IEEE TRO 2020

年最佳论文荣誉奖、ICBS 2024 前沿科学奖等学术荣誉；入选爱思唯尔数据库

2023 年度全球前 2％顶尖科学家；任 IET Cyber System & Robotics/Drones/IROS

等期刊、会议编委，及中国指挥与控制学会青年工作委员会委员。
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主持嘉宾介绍： 孙佳月，东北大学教授，博

士生导师，中组部万人领军青年拔尖项目人才支持计划

获得者，于 2021 年获得东北大学电力电子与电力传动

博士学位。主要研究方向为智能自适应协同优化控制及

其应用。近五年，作为负责人承担国家自然科学基金委

青年基金项目 1项、中国博士后科学基金面上资助项目

1项，国家电网公司重大科技攻关项目 2项；参与国家

重点研发计划课题 1 项、国家自然科学基金委重点项目 1项，入选 2022 年度博

士后创新人才支持计划。发表包括 IEEE 汇刊等国内外高水平 SCI 检索论文 68

篇，以第一作者和通讯作者发表 22 篇（一区论文 17 篇占比 77.3%，二区论文 5

篇占比 22.7%），其中 IEEE Trans 汇刊及 Top 论文 16 篇，申请发明专利及软著

10 余项，Google 单篇最高引用 116 次，撰写专著两部。 获得 2021 年中国仪器

仪表学会科技进步一等奖、2022 年中国自动化学会自然科学二等奖及 2022 年度

吴文俊人工智能优秀博士学位论文奖，被提名为 2023 年中国科协未来女科学家。

现任 IEEE Trans. Cybernetics、IEEE Trans. Neural Network and Learning

Systems 等控制领域顶级期刊编委，还担任中国人工智能学会智能自适应协同优

化控制专业委员会副秘书长。



“自主智能无人系统”教育部工程研究中心简介

“自主智能无人系统”教育部工程研究中心研究方向

自主智能无人系统教育部工程研究中心依托华中科技大学控制科学与工程

学科和人工智能学科获批建立。二十大报告指出“加快无人智能作战力量发展”，

国务院《新一代人工作智能发展规划》21 次提到集群智能，11 次提到无人系统。

自主智能无人系统可以替代人类从事深海、深空、核辐射等环境工作，具有全天

候、广覆盖、高机动性、高强度作业能力，可突破有人系统效率、安全性和可靠

性瓶颈，是未来解放人类生产力、提高作业效率和精确度的使能技术。

该工程中心是我国瞄准“自主智能无人系统”领域的环境感知、目标识别、

群体智能、智能控制与决策、集群博弈等前沿问题、聚焦自主智能无人系统产业

应用的工程中心，是华中科大与中船重工、广船国际、中科院南海所、广东华中

科技大学工业技术研究院、华为、潍柴动力、山推股份、南方电网、国家铁路集

团等企事业单位在自主无人系统领域深度融合的重要平台成果。王耀南院士和管

晓宏院士担任中心技术委员会主任，华中科技大学人工智能与自动化学院张海涛

教授担任中心主任。中心研发人员 100 余人，其中教授以及研究员等正高级职称
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30 人，副教授 25 人，讲师 10 人，外单位专家 5 人。实验室通过自主培养和海

外引进，逐步汇聚了一支年龄结构合理、知识体系互补的高水平科技创新团队。

拥有长江特聘 1人、国家杰青 2人、四青人才 6人等一批国家级人才。工程中心

骨干成员近五年牵头获批国家级重大重点项目十余项，牵头获国家技术发明二等

奖 1项、省部级一等奖 5项。在多源信息处理与环境感知、无人系统高速高精稳

定控制、无人系统集群跨域协同等领域取得了显著的经济社会效应。该工程中心

的获批，将推动深海深空勘测、智能船舶、智能汽车、无人驾驶、灾害防控、污

染治理等产业升级，支撑智慧城市、无人港区、无人施工、无人巡检等广泛应用。

工程中心设立（1）自主无人系统共性理论与关键技术研究室、（2）海洋无

人系统与智慧无人港口研究室、（3）跨域无人系统研究室、（4）自主智联制造

系统研究室、（5）低速无人驾驶与无人巡检研究室等 5 个研究室。研究自主无

人系统在环境感知、计算智能、决策控制、自主智能协同等领域的关键核心应用

技术，开展智慧无人港区，跨域无人系统，智能无人制造，智慧无人施工与巡检

等领域应用示范和产业化，为解决国家和国民经济主战场对自主智能无人系统需

求的战略问题，提供自主智能基础理论、核心技术、成套装备原型机等支撑，构

建政-产-学-研用一体化的联合体，打造国内一流、世界领先的自主智能无人系

统人才聚集中心和技术应用高地，为我国迅速占领世界自主智能无人系统高地发

挥引领和支撑作用。
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扫描下面二维码，快速了解嘉宾介绍与研讨会具体流程：

承办团队网站：

智能制造与数据科学实验室

Intelligent Manufacturing and Data Science Laboratory

http://imds.aia.hust.edu.cn
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