
上要 求我们必须 充 分认识到 国际 农产品 自由 贸易

对我国农业科技进步的要求
。

只有这样
,

才能在参

与国际市场竞争的情况下
,

正确选择我国农业科技

进步的模式
。

我国的农业生产结构
、

产品结构调整
以及品 质的改善明显滞后于国际市场消 费需求的

变化
,

农产品质量不高
、

品牌意识不强
、

市场竞争能

力差
,

是造成我国农产品产销波动
、

制约我 国农业

生产稳定发展的重要原因
。

当今世界
,

影响农产品

国际贸易相对优势的主要因素是科学技术
,

由科学

技术水平决定的产品质量
,

成了农产品国际贸易竞

争中的主导 因素
。

因此
,

努力提高我国农产品的质

量
,

也就成了我 国农业科技进步模式选择的出发点

之一
,

同时
,

也是我 国农业科技主攻的方向
。

我国应

从遗传改 良
、

生物技术
、

条件控制
、

品种更新
、

农产

品 生产质量标准体系 和农产品生产技术标准化等

方面人手
,

综合运用各种农业科技手段
,

研究
、

开

发
、

推广农
、

林
、

牧
、

渔等优质农产品的生产技术
,

从

根本上改变 目前我国农产品质量不高的状况
,

提高

我 国农产品的商品性能和 国际市场竞争力
。

总之
,

农产品 国 际贸 易 自 由化的发展给我 国 的农业科技

进步提出了更商的标准
,

推动以农业 生物化学进步

为主导的科技进步模式是迎接 确叮� 对我国农业带

来的挑战的必然举措
。

以上
,

笔者根据诱导技术变革理论以及国际农

产 品 自由贸易 对我国农业科技进步模式选择的客

观要求
,

论证了我国应选择以生物性科技进步为 主

的农业科技进步模式
。

但是
,

选择生物技术进步模

式并不一定意味着对农业机械技术的绝对排斥
。

同

我国生产力发展水平低
、

不平衡和多层次的状况相

适应
,

我国农业科技进步也呈现出了多层次并存 的

特征
。

在我 国
,

既有包括原子能
、

生物工程和微电脑

技术在内 的最新农业技术的应用
,

又有包括拖拉

机
、

化肥
、

农药
、

塑料薄膜以及农艺在内的现代常规

农业技术的应用
。

这种情况
,

决定了我国的农业科

技进步不能选择某种单一模式
。

因此
,

我国在优先

发展生物技术的 同时
,

也不能 忽视机械技术 的使

用
,

应选择以生物性科技进步为主
、

机械性科技进

步为辅的农业科技进步模式
,

并使二者有机地结合

起来
。
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科技动态
靠吃食植物或肉类提供能源 的机器人

据英 《新科学家》% ∗+− − 年 0 月 %% 日报道
!

一种称为

34 56 34 56 ∗意为咀嚼
、

咀嚼 + 的机器人正在设计之中
,

它

有三节车箱
,

每节车箱都装 四个车轮
,

约一米长
,

看起来
像一辆列车

,

但它将像人一样用吃食植物或肉类来提供

能量
。

在 % 以7 + 年 ( 月夏威夷的机器人学术年会上
,

这位
机器人将首次亮相

。

这位机器人的
“
胃

”

是一个微生物燃料电池
,

其中有
一种称为 8 一 3 /9: 的微生物能将吃下去的食物分解

,

并将

化学能转变成电能
。

研究人员说
,

理想的食物当然是肉

类
,

因为肉营养丰富
,

但吃 肉会产生较多的废物
。

目前他

吃的是糖
,

因为糖几乎完全被微生物分解
,

实际上不产生

废料
。

在海洋考察中
,

能吃肉的机器人可能大有用武之地
,

比如
,

用他可以捕食盆鱼和其他海洋生物来提供动力
。

但

也有的科学家提醒说
!

你得小心
,

既然这种机器人喜欢吃
鱼肉

,

也就可能喜欢吃人肉 ;

这种机器人早期的用途很可能是修剪草坪或在草地
上剪取草类燃料

,

同时为 自己提供燃料
。

微生物燃料电池中的微生物 8 一 3 /9: 神通广大
,

它能

产生分解糖即碳水化合物的酶
,

每当它把葡萄糖一类的

大分子分解成小分子时
,

就会释放出 电子
,

通过还原和氧

化反应
,

这些电子就给机器人的蓄电池充电
。

这一过程类
似于哺乳动物血液循环和呼吸过程

,

但运送的是 电子而

不是氧
。

∗刘先曙 +

水陆两栖机器人

据英《新科学家》%以. +年 ∀ 月 %# 日报道
!

美国洛杉矶

南 加利福尼亚大学脑模拟实验 室的研究 人员 < =>
5 9

?

≅ΑΒ 55 ΧΔ 和 Ε: Φ4 Γ5 9 < Δ4 Δ4 正在研究嵘螺这种两栖动物的中

枢神经系统
,

想弄清楚这种神经系统是怎样通过简单的

信号
 

,

就由小跑或跳跃动作转换成游泳动作的
,

以便为研
制两栖机器人提供线索

。

现在这些科学家正在建立有关嵘螺中枢神经系统的

计算机模型
,

并把它叠加在计算机绘出的动画片上
。

在计
算机模拟中

,

他们将得到的
“

蜂螺
”

置于陆地和水的虚拟

环境中
。 “

蛛螺
”

在陆地上时
,

由于重力
,

四肢靠摩擦力行
走 Η 而在水中游泳时

,

是靠肌肉的内力旋动四肢
。

爱丁堡

大学人工智能系的 Ι/ 4 ϑ Κ Γ99
Γ Λ 说

!

别看从水中爬上陆地
或从陆地跳进水中的动作似乎很简单

,

但这是一个很重
要的间题

,

因为水中和陆上的环境不同
,

行走跳跃和游泳
的行动

“

步法
’犷

在一瞬间要完全变化
,

而且要不停地适应

新的环境 Η 两栖机器人若想研制成功
,

就必须解决这些问
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