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该成果先后获得国家自然科学基金重点项目1项、面上项目6项，浙江省杰出青年基金2项，江苏省杰出青年基金1项，以及中国博士后科学基金2项的资助支持。主要完成人围绕复杂逻辑网络的能控性、鲁棒性与控制器设计等核心科学问题，取得了系统性创新成果：
· 能控性分析方面：针对计算与存储复杂度高的难题，构建了具有无环特征的降阶转移图，并提出降阶能控性矩阵，建立了目前最优的能控性判据，系统揭示了时序和概率逻辑控制网络能控性的内在机理。
· 鲁棒性分析方面：针对复杂逻辑网络的扰动传播机制，提出了基于图结构变换与最小控制集构造的解耦方法，并引入半马尔可夫过程与结构保留映射理论，有效解决了异步系统的鲁棒性难题。
· 控制器设计方面：建立新的代数表达式，揭示扰动前后的影响与关联关系，结合状态跃迁机制，提出基于矩阵秩条件的牵制控制器设计方法，显著提升了复杂逻辑网络的鲁棒控制性能。
该成果提出的低复杂度能控性算法、鲁棒性分析与控制策略，突破了复杂逻辑网络研究的关键瓶颈，完善了逻辑网络能控性与鲁棒性理论体系。研究紧扣浙江省“互联网+”科创高地行动方案需求，为人工智能、生命健康等国家重大战略领域提供了坚实的理论支撑与方法储备。
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