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摘要 

2012 年儀器與控制工程師協會年度會議，乃由日本財團法人儀器與控制工

程師協會、電氣和電子工程師協會之控制系統學會及電氣和電子工程師協會之機

器人與自動化學會合力舉辦的年度論文發表大會，今年為第 51 屆。該研討會之

學術地位，在自動控制工程領域中，是一個相當重要的全球性研討會。本屆會議

地點在日本秋田縣秋田大學內舉行，會議時間自8月20日至8月23日為期四天，

研討會的官方語言是英語。本次參與研討會之目的，主要發表研究論文，講題為： 

軌道式移動機器人之硬體實現及控制，並觀摩與請益來自世界各地與會專家學者

的研究成果與經驗分享，藉由研討互動中達到國際學術交流的目的。此外，也協

同一位研究生與會，發表另一篇論文：平行式機器人之強健性控制，藉此機會提

昇其國際視野。 
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本文  

一. 目的 

本次參與儀器與控制工程師協會國際研討會之目的，主要為透過研討會參與

及論文發表，與來自國外的學者互動，進而達到學術交流的目的。同時，從問答

研討中讓本篇論文之內容更加紮實，對於後續之研究有極大的幫助。此外，藉由

觀摩與請益來自世界各地的與會專家學者的研究成果與經驗分享，了解各種控制

技術或理論之發展趨勢及其脈動。此次研討會參與，也協同一位研究生與會，發

表另一篇論文，藉此機會訓練其論文英文發表能力以提昇其國際視野。 

二. 過程 

本次研討會，儀器與控制工程師協會年度研討會 2012，舉辨之地點位位於

日本秋田縣秋田大學的手形校區，研討會舉行日期自 8月 20 日至 8月 23 日，為

期四天，其中包括第一天的專題研討會及三天的論文發表會。此次會議參與人

士，包含世界各大學之教授、研究生、工程師及各研究中心人員。 

本實驗室於今年 2月份將近期的研究發展成果加以彙整後，向儀器與控制工

程師協會委員會投稿研究成果論文兩篇，題目名稱分別為：『軌道式移動機器人

之硬體實現及控制』與『平行式機器人之強健性控制』，經過研討會議委員審查

後，於 4月底收到審核結果表示論文已被接受，並准予於本年度的儀器與控制工

程師協會之會議中發表。 

本次會議之參加，協同一位研究生，搭乘日本航空班機 JL30 於 8 月 20 日上

午 8 點 45 分由台北松山機場起飛，經過 3 小時的飛行，於當地時間下午 12 點

45 分抵達日本東京羽田國際機場。由於本屆會議舉辦的地點位於日本秋田縣，

該地區並無國際航線，需藉由轉搭日本國內線航空才可抵達目的地，因此，抵達

日本東京羽田國際機場後，經等待兩個小時的轉機時間後才轉搭日本航空班機

JL1265 國內班機於下午 3 點 25 分飛往秋田縣秋田機場，並於下午 4 點 25 分抵

達秋田，接著搭乘接駁公車進入秋田市區，隨後即入住旅社休息，準備隔日前往

秋田大學參加 2012 儀器與控制工程師協會國際研討會議。 

本次發表的兩篇論文分別被安排於 8 月 21 日下午 1:00~2:30 及 3:00~4:30

兩個場次，分別為非線性動力學 I及非線性動力學 II，皆位於 G2-302 梯形教室，

會中皆以英文口頭發表的形式來進行。過程中，上台簡報本實驗室之研究論文成

果，並接受在場與會的專家學者進行相關問題的問答。會中，大家透過相互報告

及研討，達到國際學術交流之目的。 

第一場會議主席是來自台灣中華科技大學的葉傅鈞副教授所主持，在本次議

程中共有六篇論文發表，依序為葉主席所報告題目為『飛彈自動飛行系統之以觀
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測器為基礎之適應性模糊滑動模式控制器設計』，用模糊理論來決定滑動模式之

邊界值，在研究結果可以明顯地展現，其報告中所使用的方法具有不錯的控制成

果。其間，本人也提出如何決定滑動邊界及模糊規則建立等兩個問題詢問。 

接著是由本人發表『軌道式移動機器人之硬體實現及控制』之研究報告。本

研究主要針對業界需要具備加工及搬運複合功能之系統，自行開發一軌道移動式

機器人及其控制系統，其間也展現其運動性能之影片，此外，也針對在場學者之

問題加以回覆。 

然後緊接著依序報告為日本學者，其題目為『比例─積分控制器控制之登格

機器人之上升運動及穩定控制』，『平板腳被動式動態行進模型之穩定性研究』，

『有關糖尿病者餐後使用快速動作胰島素擴散之加強型數學模型』及『相平面上

非線性回授控制器：N 階非線性系統之設計及其性能』等四篇論文。其間，本人

也分別針對機器人上升控制之重心及行進運動支點等問題，提出問題及看法。 

第二場會議主席亦是中華科技大學的葉傅鈞副教授，在本次議程中共有五篇

論文發表，依序為葉主席報告『風力發電機之直流轉直流換流器之定流形強健性

控制』，來做為本議程的開場，葉主席再報告中以明確的圖表數據來探討利用比

例─積分控制方法、模糊控制方法以及強健性控制方法來比較各控制方法應用於

風力發電機之直流轉直流換流器之優劣性，在研究結果可以明顯地展現，其報告

中所使用的強健性控制方法具有最佳的控制成果，其間，本人也針對時間常數設

計及各參數如何決定提出問題。 

接著是由本實驗室研究生上台發表『平行式機器人之強健性控制』之研究報

告。本論文主要係研究一種具平滑及強健的控制方法將其應用於並聯式機械手臂

之運動控制中；在現今眾多工業型機械手臂當中，為了針對生產線大量製造以降

低成本之需求，一種可以於極短時間內能快速取放及移載物件之機器手臂在產業

自動化上具有其需求性。然而為了滿足機器手臂能實現快速取放移載之動作而又

不失其定位精度的情況下，在控制器設計中其控制方法必須具備平滑移動及強健

等特性。平行式機器人具有高速移動與機構上高度的耦合之特性，在控制上容易

受到各軸之干擾及影響。透過將本實驗室發展之強健性控制方法，應用於控制器

中以實現本控制方法其具有平滑及強健性等性能，並透過控制並聯式機械手臂展

現控制方法的優越性能於機械手臂的運動控制中。其間，與會學者對於抖震現象

提出問題，本實驗室研究生也以模擬及實驗結果回覆本方法之平滑強健特性。 

然後緊接著依序為來自東京工業大學所發表的四連桿機器人跳躍控制實

驗，在報告中該團隊係以一四連桿機構來進行仿人類垂直跳躍動作的控制，透過

建立四連桿的數學模型，以及電腦模擬與實驗來完成四連桿機構進行仿人類垂直

跳躍動作。後續則是由京都大學所發表的平滑微分非線性控制系統進行報告，最
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後的報告則由來自印度 PSG 學院的學生所報告的多輸入多輸出系統線性化程

序。其間，本人也針對垂直跳躍模型及其控制器設計提出相關問題。 

參與所報告的會議場次結束後當天已無其他會議場次，因此在會議結束後即

與協同研究生一起搭乘日本國內航空飛回日本東京羽田國際機場，之後，經過短

暫的數日停留，於 8月 24 日下午 4點 30 分搭乘日本航空班機 JL811 由日本東京

成田國際機場起飛，於台灣時間下午 9 點 35 分抵達台灣高雄小港國際機場，圓

滿地結束本次日本儀器與控制工程師協會國際研討會議之行程。 
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三. 心得及建議 

本次儀器與控制工程師協會 2012 國際研討會之參與，除了發表論文，於國

外專家學者分享研究成果外，也與會中之多位學者、專家互動及研討，獲益良多，

確實達到國際學術交流之目的。此外，本次研討會參與，也協同一位研究生與會，

發表另一篇論文，藉此機會訓練其論文英文發表能力以提昇其國際視野。 

本次研討會得以順利地參與，主要感謝學校提供經費補助，讓本此國際學術

交流，得以在減輕出國旅費的負擔下順利完成。感謝之餘，也希望該補助措施及

額度，在日後仍可以持續且多加增列及擴充。 

 

 

   

 

 


