
第 43卷第 x期
2026年 x月

控 制 理 论 与 应 用
Control Theory & Applications

Vol. 43 No. x
Xxx. 2026

《《《控控控制制制理理理论论论与与与应应应用用用》》》

“““具具具身身身智智智能能能与与与人人人形形形机机机器器器人人人”””专专专刊刊刊征征征文文文通通通知知知

随着人工智能技术的飞速发展,特别是视觉-语言-动作(VLA)模型与世界模型(world models)的突破,人工智能正经
历从“互联网AI”向“具身智能(embodied AI)”的范式转变.在这一浪潮中,人形机器人作为具身智能的最佳物理载体,
正逐步实现从“预编程执行”向“自主认知与决策”的跨越. 这一趋势不仅重塑了机器人学的技术体系,也为控制理论
带来了全新的挑战与机遇.
具身智能的核心在于智能体通过与物理环境的实时交互来学习、进化并执行任务. 人形机器人凭借其类人的形

态,能够适应人类设计的非结构化环境,但其高维度、强非线性及欠驱动特性,使得“感知–决策–控制”的闭环实现极
具挑战.当前,学术界正致力于构建“大脑(认知规划)+小脑(运动控制)”的协同架构,试图解决Sim-to-Real(虚实迁移)鸿
沟、灵巧操作的泛化性以及人机共融的安全性等关键问题.
为了深入探讨具身智能大模型如何赋能人形机器人的运动控制与交互能力,推动控制科学、人工智能与机器人学的

交叉融合,分享最新的研究成果与实践经验,本刊特此发起“具身智能与人形机器人”专刊征稿活动,诚邀广大专家学
者贡献智慧与洞见.征稿方向包括但不限于:

1) 人形机器人动力学建模与控制;
2) 具身多模态感知与环境理解;
3) 具身灵巧操作与运动技能学习;
4) Sim-to-Real虚实迁移与泛化技术;
5) “大脑–小脑”协同的分层控制架构;
6) 基于视觉–语言–动作(VLA)模型的端到端控制;
7) 基于世界模型(world models)的预测与规划;
8) 人机物理交互与安全性控制;
9) 具身智能系统的集成、测试与评估;
10) 具身智能算法的稳定性与可解释性理论.
投投投稿稿稿方方方式式式:
1) 投稿前请仔细阅读本刊“征稿简则”中的注意事项,论文提交采用PDF和WORD格式均可.
2) 投稿页面: http://jcta.alljournals.ac.cn/cta_cn/ch/login.aspx注册并登录. 投稿时请在投稿

系统的稿件分类中选择“具身智能与人形机器人”专刊,稿件由专刊特约编委/组织者组织同行专家进行评审,并根据专
家审稿意见确定录用与否.

3) 稿件录用后建议按本刊模板(网站首页“下载区”下载)格式要求排版.
重重重要要要日日日期期期:
1) 为了及时刊登最新的研究成果,希望您在2026年9月30日之前提交约稿稿件.
2) 稿件拟刊登日期: 2026年12月.
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