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发明专利    1997年-1999年，中国科学院系统科学研究所，系统控制重点实验室，博士后  

   1994年-1997年，北京理工大学，自动控制系，获博士学位  

   1991年-1994年，燕山大学(东北重型机械学院)，自动化系，获硕士学位  

   1987年-1991年，燕山大学(东北重型机械学院)，自动化系，获学士学位  

   机器人与自动化、智能控制、嵌入式系统软件与硬件开发、医学和健康自动化领域的康复机器人与微创介入手术机器人 

   1999—今，中国科学院自动化研究所  

   1999—2004年，中国科学院自动化研究所任副研究员  

   2000—2001年，香港理工大学任Research Assistant  

   2003—2004年，加拿大University of Saskatchewan, Visiting Professor  

   2004—今，中国科学院自动化研究所任研究员  

   2004—今，中国科学院自动化研究所任博士生导师  

   2006—2011年，中国科学院复杂系统与智能科学重点实验室任副主任  

   2011—今，复杂系统管理与控制国家重点实验室任副主任  

   2012年，国家杰出青年基金  

   2010年，杨家墀科技奖  

   2010年，北京市科学技术二等奖  

   2010年，北京市优秀博士学位论文指导教师  

   2010年，中国科学院优秀研究生指导教师奖  

   2009年，中国科学院优秀导师奖  

   2008年，中国机械工业科学技术二等奖  

   2004年，北京市科学技术二等奖  

   2002年，北京市科技新星  

   2005-今，IEEE Computational Intelligence Society神经网络技术委员会委员  

   2006-2009年，IEEE Computational Intelligence Society神经网络技术委员会副主席  

   2007-今，中国自动化学会机器人专业委员会委员  

   2010-今，中国人工智能学会理事  

   2011-今，《自动化学报》编委  

    姓    名：侯增广 

    职    称：研究员、博士生导师 

    联系电话：010-62565502 

    电子邮件：zengguang.hou@ia.ac.cn  

    联系地址：北京市海淀区中关村东路95号 

    邮政编码：100190   



   2011-2013年，IEEE Computational Intelligence Society E-letter，Editor  

   2008-2011年，IEEE Transactions on Neural Networks，编委  

   2006-2007年，IEEE Computational Intelligence Magazine，编委  

   2006-今，Journal of Intelligent and Fuzzy Systems，编委  

   2005-今，International Journal of Intelligent Systems Technologies and Applications，编委  
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技术支持：中国科学院自动化研究所复杂系统管理与控制国家重点实验室 京ICP备05002853号 


