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全国高等院校机电自动化及机器人研究会第四届学术年会 

征 文 通 知 

主办单位：全国高等院校机电自动化及机器几研究会 

承办单位：西北工业大学 

协办单位 ：北京机械工业 自动化研究所，北京航空航天大学 ，t{ 旧机械丁程学会机械工业 自动化分会 ，中国自动化学 会制造技 

术 々业委员会 、中国机械 程学会机械工业自动 比分刍青年工作委员台 

时间：20O0年 8月 

地点：陕西省西安市 

一

、征文内容： 

· 机械制造的新理论 新方洼；·先进制造设备和仪 ： 故障诊断 i修复新方法； 制造系统 中的多传感器融台技术厦 

控制技术；一机械制造虚拟现实技术； 虚拟制造、敏捷制造和并行工程； 绿色产品与清洁生产新方法； 基于信息网络的 

机械制造技术；一计算机集成制造的新埕展及其应用； 数控技术：·超精密加工理论l砬技术；·智能制造系统的建摸与仿 

真；一其它 

· 机器人技术新发展及其应用 ；·机器人运动学 功 学新理论及新方法； 机器人控制新理论盟新方法； 机器人传感 

新技术及多传感器融合技术：·机器人语 言及编程新技术；-机嚣人虚拟现实技术；·机器人智能装配技术； 机器人应用工 

程 ；·非制造扎机器人新发展；一机电 体化理论皿技术；·帆电控制与机器^教学成果及经验； 其它 

=、征文要求 ： 

】)文稿必须 _卜式打印井奇到：100083．Jc京航空航天人 706教研室．周正T 副教授 电话：82317706(O)，82315054(H)：传 

真 ：010—82316100；学会联系电话：(010)一62024309；2)每篇皑史不超过 ㈣ 字【含论文摘要和关键词)；3)论文经评审后录 

用．录用通知I另发． 

三、论文出版： 

本次会议论文的出版工作由中国机械工程学会机械 ll扯自动化分会负葑组织，录用论文将在《制造业自动化)象志上 

增刊形式出版． 

四、关键 日期： 

l收稿截止日期：2OOO年4月底： 

2 录用通知 日期：2OOO年5月底 

奎国高等院校机电自动化及机器人研究会 

中国机械工程学会机械工业自动化分会 

1999年 l0月 12日 
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态持续太久，严重影响搜索时间性能． 

结论 4 控制参数初值 z(0)的影响：：(0)减iJ、 

使迭代步数减小，但增多了次优解数目．分析系统动 

态方程和退温策略函数可知， (0)减小使 =( + 

1)／z(̂)减小，从而 F降较快，混沌行为过小且不 

充分影响优化性能．相反， (0)过大会使控制参数 

下降过慢，则混沌对系统动态演化过程的过大影响 

导致时间性能变差． 

此外，对大规模 TSP问题中参数 日应选择得比 

4小些以均衡能量函数各项的作用 
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中国2o00年机器人学大会(CCR 2o00) 
— — 中国第六届机器人学术大会暨中国第四届智能机器人学术研讨会 

第 二 次 征 文 通 知 
主办单位：中国自动化学会、中国机械工程学会、中囤电子学会、中国汽车工程学会、中国人工智能学会、中国字航学会 、 

国家 863计划智能机器人专家组 、国家 863计划空间机器人々家组、中国机器人工程协会 

承办单位：中国人工智能学会智能机器人学会 

协办单位：中南工业大学 

时 间：20O0年 lO月22日～25日 

地 点：湖南长沙中南工业大学 

一

、征文范围： 
一 机器人技术发展趋势及社会经济论题；·中国加^ wro对机器』、学的影响和对策；·面向21世纪的智能机器人体系 

结构及系统技术 ；·机器人新型机构及运动学、动力学；·机器人控制技术及智能控制；·人工智能在机器人中的应用；‘机 

器人规划与导航；·机电一体化系统与机器人应用工程；·七进制造技术与机器人；·机器人视觉及非视觉传感技术；‘多媒 

体技术和多传感集成融合技术；-神经网络、多智能体、虚拟现实等技术在机器人系统 中的应用；·人——机器人——机器交 

互技术及接口；·机器人装配；一机器人语言编程受仿真；·工业机器人的新设计方法和新应用；·遗传算法、进化计算及软 

计算在机器人中的应用；一机器人及自动化；·机器人学的敦薛 培训；一智能控制 (含递阶控制 、专家控制、模糊控制、学习 

控制 、神经控制等)；-智能自动化(含CIMS、CIPS、CAD、CAld、MIS等)；-智能系统；一规捌 、调度、决策与管理系统；‘故障诊 

断与容错系统；·现代制造系统、离散事件驱动系统和 Petri网；一信息处理系统；-办公自动化、通讯 自动化；·电力系统 自动 

化和自动装置；一现代控制理论与应用；一系统辨识 优化、建模与估计；-模式识别与图像处理；·计算智能(含遗传编程和 

进化计算学)；一人工生命理论厦应用；-系统鲁捧性与稳定 ；·计算机系统；·计算机网络；·计算机控制；’自动化仪表 

二、征文要求： 
1．未在其他会议或刊物上发表过的论文． 

2．反映机器人学、自动化、计算机理论和技术及应用研究成果． 

3．文稿必须正式打印；录用论文将要求寄文稿软盘． 

4．每篇论文篇幅不超过 6000字(含英文摘要和关键词：．并附 加 字以内的作者简介 

三、关键日期： 
1．收文截止：2O00年 5月 1日 

2 录用通知：2O00年 6月 10日 

3 清样截止：2O00年 7月 10日 

四、来稿请寄： 
41(1)83长沙市中南工业大学中国 200O年机器人学大会秘书处 刘明 

五、论文录用： 

录用论文将在全国优秀科技期刊<中南工业大学学报>七以专辑正式出版． 
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