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2002年国际机器人焊接、智能化与自动化会议 IRWIA 2002 

暨第四届中国机器人焊接会议 Ico~w 20o2) 

2002年 12月 8～10日，上海，中国 

征 文 通 知 

随着先进制造技术的发展 ，机器人焊接及智能化焊接技术成为材料加工领域的热点问题 当前服役的工业机器人中．将 

近一半应用于焊接加工过程，然而其普遍采用的示教再现工作方式难以满足先进制造技术发展以及高质量焊接产品的要求． 

因此．有必要发展机器人焊接及相关领域的智能化技术 

2002年国际机器人焊接、智能化与自动化会议( ’2002)暨第四届中国机器人焊接会议(CCRW ’2002)正是在这样一 

种背景下举办的 本次会议由上海交通大学承办，中国焊接学会、中国焊接学会机器人与自动化专委会、中国焊接协会汽车专委 

会、中国焊接执会工程机械专委会主办，中国机械工程学会 、中国焊接协会 、上海焊接学会、上海焊接协会、上悔机械工程学会协 

办 本次会议将为机器人制造放应用领域的专家学者提供一个相互交流的论坛，特别是在焊接应用领域．本次会议的论文将作为 

《机器人》杂志的特刊发表，高质量的论文经过国际顾问委员会的专家评选后，将被推荐发表于 SCI或E【检索的国际杂志 

征文范围包括机器人焊接、智能化机器人技术与制造技术 、智能化与自动化等．征文范围编号如下： 

s1机器人焊接智能化技术及系统 s6遥控机器人焊接 Sll焊接自动化技术 

s2焊接机器人设计与分析 S7焊接过程传感及数据融合技术 S12智能化制造系统 

s3焊接过程建模、分析与控制 s8焊接过程计算机视觉技术 S13柔性制造系统 

S4基于知识的焊接系统 S9焊接机器人系统虚拟现实技术 S14工业人工智能技术 

s5焊接机器人路径规划与编程 S10焊接过程质量智能控制 S15其它相美主题 

征文要求 

论文作者应向会议秘书处提交英文或中文的文章全文．一式三份 投稿封面应包括：文章题 目、作者姓名、所属单位、联系 

电话及电子邮件地址、文章摘要、3—5个关键词、主要作者简介，以及投稿范围编号(例如：s1机器人焊接智能化技术及系统) 

提交的论文一律要求用 MS-WORD排版，篇幅一般不超过 4页(来稿要求提供电子版) 

投稿论文应于2002年 6月30日前提交，联系人及地址如下： 

联系人：邱 诗 联系人 ：高洪明 

地 址：上海市华山路 1954号 地 址：哈尔滨市西大直街 92号 

上海交通大学焊接工程研究所 哈尔滨工业大学 436信箱 

邮 编：2O0O30 邮 编：15(X~I 

电 话 ：021—62932429 电 话 ：045 1—6415537 

传 真：021—62932429 传 真：0451—6416186 

E／naJJ：rvvlab@marl sjtu．edu．Cn Fmail：crwdai@ho~e．hit．edu．cn 

关键 日期 

论文提交期限；2002年 6月 30日；录用通知期限：2002年 8月 15日；论文终藕提交期限：2002年 9月 30日． 

维普资讯 http://www.cqvip.com 

http://www.cqvip.com

