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公示单位（公章）：吉首大学       填表日期： 2026年 9月8日
	项目名称
	面向复杂时变问题的递归神经网络方法及应用

	提名奖项及等级
	吴文俊人工智能自然科学奖一等奖

	提名者
	暨南大学

	项目简介（1200字以内）
	递归神经网络方法自Hopfield 神经网络提出以来便受到广泛的研究与关注，并在诸多领域取得应用。不同于传统的依赖于大量数据训练的前向神经网络，递归神经网络对应的神经网络模型具有自反馈特性，与控制论中的反馈思想紧密联系。然而，传统的递归神经网络在复杂时变计算问题时存在滞后误差、鲁棒性不足、收敛速度慢、依赖实时精确导数信息反馈、应用受限等问题。本项目提出了面向复杂时变问题的递归神经网络方法并开展了相应的应用研究，克服了传统递归神经网络方法在求解时变问题时存在的上述问题，构建了多个递归神经网络模型并据此提出了多个机器人控制方案，取得了以下重要科学发现：
1.针对传统递归神经网络方法在求解复杂时变问题时存在的滞后误差、鲁棒性不足、收敛速度慢的问题，提出了基于误差衰减动力学和误差范数自适应机制的递归神经网络方法，实现对时变复数广义逆问题、线性噪声场景下的时变矩阵逆问题、有界噪声场景下的时变不等式问题的精确求解，为复杂时变问题的求解提供了理论框架。
2.针对传统递归神经网络方法在求解复杂时变问题时存在的依赖实时精确导数信息反馈的问题，提出了基于范数矫正机制的递归神经网络方法，提出了不依赖于实时导数信息反馈的全局鲁棒有限时间收敛梯度神经网络方法用于时变矩阵Moore-Penrose 逆求解和时变Lyapunov 方程求解，使得求解误差在无噪声和有界噪声的场景下均能在有限时间内收敛到零，改变了一直以来广泛存在的梯度神经网络模型难以准确求解时变问题的认知。
3.针对传统递归神经网络方法在求解复杂时变问题时存在的应用受限问题，提出了面向机器人控制场景时变优化问题的递归神经网络方法，结合高精度数值离散实现理想条件下的机械臂最优运动控制、通过在线学习实现周期性输入扰动下的机械臂最优运动控制、采用多赢者通吃机制实现多移动机器人分布式追踪控制，拓宽了递归神经网络方法在机器人领域的应用范围。

	提名书
相关内容
	

	主要完成人
（排序、工作单位和贡献）
	1. 张银炎，暨南大学，对本项目的3个重要科学发现均做出贡献，是本项目代表性论文3的共同通讯作者、代表性论文4的第一作者及通讯作者、代表性论文5的第一作者及通讯作者、代表性论文7的第一作者、代表性论文8的通讯作者。
2. 廖柏林，邵阳学院，对本项目的重要科学发现1和重要科学发现3做出贡献，是本项目代表性论文1、2的第一作者，代表性论文6的共同第一作者，代表性论文7的第四作者。
3. 张雨浓，中山大学，对本项目的重要科学发现1和重要科学科学发现3作出贡献，是本项目代表性论文1的通讯作者、代表性论文6的通讯作者和共同第一作者。
4. 李建锋，吉首大学，对本项目的重要科学发现1作出贡献，是本项目代表性论文2的通讯作者。
5. [bookmark: _GoBack]耿光刚，暨南大学，对本项目的重要科学发现1（面向导数信息已知时变问题的递归神经网络方法）做出贡献，是代表性论文4的共同通讯作者。

	主要完成单位
（排序和贡献）
	1.暨南大学，对本项目的3个重要科学发现均做出贡献，是本项目代表性论文3、4、5、8的第一完成单位。
2.中山大学，对本项目的重要科学发现1、3做出贡献，是本项目代表性论文1、6的第一完成单位。
3.吉首大学，对本项目的重要科学发现1做出贡献，是本项目代表性论文2的第一完成单位。



