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一、项目名称
[bookmark: _GoBack]复杂环境下智能网联汽车信息融合与协同控制理论及方法
二、提名者及提名等级
提名单位：重庆市教委委员会
提名等级：重庆市自然科学奖一等奖
三、项目简介
开展复杂环境下智能网联汽车的相关研究，是助推重庆打造世界级智能网联汽车产业集群，落实“交通强国”和“碳达峰、碳中和”等国家重大战略的重要举措。完成人针对由复杂交通环境导致的车辆行为“认不清”、多车载传感器冗余信息影响下的信息融合“融不精”以及非线性动力学耦合导致车辆控制“控不稳”等关键难题，重点围绕智能网联汽车“系统建模”、“信息融合”和“协同控制”开展深入研究。提出了基于载波侦听多路访问/冲突避免的V2X通信表征方法，建立了融入V2X通信、拓扑结构和车辆动力学等多维交通信息的智能网联汽车系统新模型，揭示了复杂交通环境下智能网联汽车运动行为；提出基于最小相对熵的多车载传感器融合准则，建立基于配准、关联、融合一体化的分布式车辆状态估计方法，实现多因素强耦合下的分布式车辆状态鲁棒估计；建立了基于车辆跟驰理论的车辆间动力学耦合作用表征方法，提出了车辆队列形成、制动、汇入和汇出协同控制方法，解决了车辆协同控制系统稳态和动态性能之间的矛盾。
项目相关成果在IEEE TITS、IEEE TIE等交通和控制领域国际权威期刊上发表SCI论文40余篇。5篇代表性论文SCI他引469次，总他引次734次，1篇论文入选ESI高被引论文。其中相关技术成果获得“2021年度中国自动化学会科技进步奖一等奖”、“2022年度中国公路学会科学技术奖二等奖”、“2020年度川渝产学研创新成果奖一等奖”等科技奖励。项目第一完成人入选国家万人计划-青年拔尖人才，并担任交通和车辆领域顶刊IEEE T-ITS和IEEE T-IV的副主编及TR-C的编委，入选全球前2%顶尖科学家“年度科学影响力”榜单；第三完成人入选教育部青年长江学者，并担任控制领域权威期刊IEEE/ASME T-Mech的技术编委；第四完成人入选浙江省千人计划，并担任交通领域顶刊IEEE T-ITS的高级副主编和TR-C的副主编。
四、代表性论文专著目录
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	1
	(ESI高被引论文)
Nonlane-discipline-based car-following model for electric vehicles in transportation-cyber-physical-systems / IEEE Transactions on Intelligent Transportation Systems /Yongfu Li, Li Zhang, Hong Zheng, Xiaozheng He, Srinivas Peeta, Taixiong Zheng, Yinguo Li
	9.551
	2018年19卷38-47页
	2018-01-09
	65
	93
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	Platoon control of connected multi-vehicle systems under V2X communications: design and experiments/ IEEE Transactions on Intelligent Transportation Systems/ Yongfu Li, Wenbo Chen, Srinivas Peeta, Yibing Wang
	9.551
	2020年21卷1891-1902页
	2020-05-27
	57
	96
	是

	3
	Overview of environment perception for intelligent vehicles/ IEEE Transactions on Intelligent Transportation Systems/ Hao Zhu, Ka-Veng Yuen, Lyudmila Mihaylova, Henry Leung
	9.551
	2017年18卷2584-2601
	2017-02-15
	175
	304
	是
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	Integral-sliding-mode braking control for connected vehicle platoon: theory and application/ IEEE Transactions on Industrial Electronics/ Yongfu Li, Chuancong Tang, Srinivas Peeta, Yibing Wang
	8.162
	2019年66卷4618-4628页
	2019-02-19
	69
	98
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	Nonlinear consensus based connected vehicle platoon control incorporating car-following interactions and heterogeneous time delays/ IEEE Transactions on Intelligent Transportation Systems/ Yongfu Li, Chuancong Tang, Srinivas Peeta, Yibing Wang
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	2019-06-18
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	143
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