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+综述与评论’
系统动力学应用研究综述
’过程控制技术及应用。
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⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯张如全，李建强，李德俊，徐晶晶，刘建政(959)

+智能控制技术及应用’
改进协同粒子群算法的汽车涂装线调度⋯⋯⋯⋯叶永伟，王晓恩。
新型混沌粒子群算法在PCB电路检测中应用⋯⋯陈增强，董娜．
B1Tr导弹的自适应模糊反演控制律设计⋯⋯⋯⋯朱国栋。林辉，
基于RBF神经网络的减摇鳍自适应滑模控制⋯⋯石为人，陶芬。
一类非线性微分代数予系统的逆系统控制及应用⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯·
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯臧强，张凯锋，戴先中，

单交叉口信号配时的离线Q学习模型研究⋯⋯⋯卢守峰，韦钦平．
基于粒子群优化的细菌觅食优化算法⋯⋯⋯⋯⋯田亚菲，张范勇。
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考虑生产与发电的蒸汽配置计划问题⋯⋯⋯⋯⋯张小雷，张颜颜，唐立新(997)
交叉口BRT实时优先通行控制方法研究⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯曹洁，李旋，侯亮，王进花，张墨逸(1003)

改进的蚁群算法在放射形专用线取送车优化中的应用⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯雷友诚。吴志飞(1007)

带局部搜索的NSGAII算法在负荷分配中的应用⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯李维刚。贾树晋，郭朝晖(1011)
基于聚类分析的锚测验等值样本选取方法研究⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯贾志先(1015)
+计算机控制系统及软件。
基于线段特征匹配的EKF—SLAM算法⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯张国良，汤文俊，敬斌，
基于手写体汉字双弹性网格模糊特征的研究⋯⋯⋯⋯⋯魏玮．
不确定离散时滞系统的保性能预见控制⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯徐玉洁，
量化反馈系统的鲁棒预测控制⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯俞立，白丽叶。
基于改进EMD的爆炸微差延期时间尺度识别及应用⋯⋯⋯⋯⋯··
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯周宣赤，白春华，王仲琦，

基于lead／lag的气垫船训练模拟器延迟补偿设计⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯··
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯李娟，李庆，

非线性系统模糊免疫滑模控制研究⋯⋯⋯⋯⋯余娟，余向阳。
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一种分布式移动传感器负载均衡部署算法⋯⋯沈毅，涂志亮，王强(1051)
基于Gabor特征的快速贝叶斯人脸识别⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯牛丽平，闫林，郑延斌．薛占鳌(1055)

岩心图像扫描系统中自动拼接算法实现⋯⋯⋯粱涛，郭建兵，任海燕(1059)
FDT技术在现场设备管理及故障诊断中的应用⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯曾春萍，王亚刚，梁慧。常利(1062)

基于Linux的故障诊断仪的软件设计与实现⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯陈和平，周畅，周凤星，徐曼(1066)
一种基于知识关联的自组织模糊控制方法⋯⋯⋯⋯⋯⋯潘海鹏。史桂丽(1069)
+电气传动及自动化’
基于前馈补偿滑模控制的汽油发电机调速器⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯段其昌，林森，饶志波，程伟(1073)
基于改进粒子群算法的电力系统无功优化⋯⋯马立新。单冠华，屈娜娜(1077)
电压源逆变器死区效应的分析与消除⋯⋯⋯⋯于兆凯，颜钢锋，林志赞(1081)
有源电力滤波器降低容量控制策略研究⋯⋯⋯颜文旭。纪志成。谢林柏(1085)
多液压缸采样臂同步运动控制的设计与实现⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯同志学，冯涛，张立岗，袁文康(1090)

基于滑模变结构的永磁同步直线电机控制系统研究⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯刘 军，韩明文．俞金寿(1093)
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’故障诊断、检测装置及仪表‘
基于DAutoencoder的非线性动态故障检测方法⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯-
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯张妮，田学民，蔡连芳

质子交换膜燃料电池的稳态建模与分析⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯陈雪兰，李修亮。苏宏业，张博

差异性增强AdaBoostS、,1M及其故障诊断应用⋯李烨．王亚刚，许晓鸣
基于改进Canny算子的片容缺陷检测算法⋯⋯袁 鹏．刘海明．吴忻生
’过程控制技术及应用‘
乙烯精馏过程仿真快速算法研究⋯何仁初，年晓樟，袁义，顾晓婧
离散线性时变系统的自适应观测器设计⋯⋯⋯赵黎丽，李平，李修亮
基于情绪聚类的突发事件在线评论话题分折⋯⋯⋯⋯⋯孙智，彭勤科
具有输入时延和导数项的NCS的稳定性⋯⋯⋯石磊，邱占芝，李剑
中立型分布参数系统基于LMl方法的镇定⋯⋯李延波．王汝凉，杨立英
轴对称3D刚体摆姿态悬垂平衡分层滑模控制⋯⋯⋯⋯⋯邹奎，戈新生
基于改进的黄金分割法的光伏逆变器MPPT控制⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯饶文培，沈安文，杨诚

改进回声状态网络在氧气流量预测中的应用⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯盛春阳，赵瑭，王伟．刘颖

捷联惯导欧拉角误差模型二位置对准方法⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯李冠南，昊美平，曹聚亮，练军想

3D刚体摆姿态控制的能量方法⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯吕文军，戈新生
烟叶烤房温度模糊控制⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯王春林．任洪波
基于模糊切换增益调节的滑模控制方法⋯⋯⋯赵彤，蔡杨．李医民
一种多变量系统时域辨识方法及其在热交换过程上的应用⋯⋯⋯、汪传俊
串联混合动力城市客车驱动控制系统研制⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯···
石春，窦曼莉．储著林，吴刚，丁传记，陈顺东．熊良平，洪洋，王江安

一种考虑外部因素的寿命预测法⋯⋯张会会，胡昌华，张伟，周志杰
+智能控制技术及应用’
一类非线性广义系统的Lagrange稳定性分析⋯王元，杨春雨，张庆灵
300 MW汽轮机主汽调门组模型的建立与应用⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯一
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯刘欣，于彤。袁景淇(1 183)

基于视觉反馈的管道状况自动评估系统⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯王永雄，孔翠香(1 187)
一种基于社团检测的网络可视化平台⋯⋯⋯⋯梁润鹏，华君．汪小帆(1191)
用于景像匹配算法的相似性度量方法⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯杨小冈．付光远。夏朝辉．孟飞

重力梯度稳定卫星伸展方案研究⋯⋯⋯⋯⋯⋯张健，仲惟超
一种基于LabVIEW的新型阻尼测试系统设计⋯弓萌野，刘向东
基于高阶统计量的子波辨识的方法研究⋯⋯⋯杜榆，李蓉艳
具有未知控制系数的非线性系统的鲁棒镇定⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯一
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯史秀纺，杨再跃，杨秦敏

景像匹配算法鲁棒性分析⋯⋯⋯⋯⋯杨小冈，夏朝辉。许哲
极值优化的理论、算法及其应用⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯一
⋯⋯⋯⋯⋯⋯曾国强，吕勇哉，毛维杰，张正江，戴瑜兴

基于引文网络的科学研究演变趋势判断方法⋯⋯⋯⋯⋯刘 澈
基于GA—SVRM的碳纤维原丝纺丝智能优化⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

李俊山(1196)
李爽(1201)
赖汝(1206)

萧蕴诗(12lO)

孙优贤【1213)
李俊山(1218)

郑崇伟
彭勤科

⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯周强．丁永生，郝矿荣，王华平
基于社会力模型的群体优化算法⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯一
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯阎高伟．李闯勤，石兵，谢刚。庞字松

+机电一体化+
输电线路除冰机器人的设计与实现⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯··
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯魏书宁，王耀南，印峰，杨易曼，谭 磊

双吊臂式巡检机器人质心调节机构的研究⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯“
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯董航．佃松宜．文雪峰，翁桃，田爽

一类不确定非完整移动机器人的自适应跟踪⋯⋯⋯⋯⋯胡楠，王朝立
基于ASKE的微博监测系统实现⋯⋯⋯陆浩，张楠，甘润生，孙星恺
+计算机控制系统及软件+
一种基于MATLAB和OPC接口的先进控制平台⋯⋯⋯⋯邢伟伟，杨马英
基于分数阶理论的重叠信号的复现和分离⋯⋯⋯⋯⋯⋯何宇，罗 琦
垂直扫描白光干涉仪控制系统研究⋯⋯⋯⋯⋯叶瑞芳，崔长彩。吴志顺
GNSS卫星仿真信号控制精度测试方法研究⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯·
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯范志良，刘光斌。张博，何凡
目标跟踪的粒子强度滤波器⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯朱培逸，毛丽民
基于动态逆和神经网络变结构的控制器设计⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯一
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯周帅伟，张胜修，曹立佳，李述清

六自由度机械臂全局快速终端滑模控制⋯⋯⋯赵鹏飞，胡立坤，卢子广
数字化城市热网监控系统设计⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯吴云峰
测量气液两相流的科氏质量流量变送器研制⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯，·
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