一、申请人基本信息
	姓  名
	郑荣濠
	工作单位
	浙江大学

	职  务
	讲师
	从事专业
	控制理论与控制工程

	联系地址
	浙江大学玉泉校区电机工程楼218
	邮  编
	310027

	单位电话
	
	手  机
	13588818100
	E-mail
	rzheng@zju.edu.cn

	主 要
学 习
工 作
经 历
	教育经历：

2011/7 - 2014/7，香港城市大学，机械及生物医学工程，博士，导师：孙东

2007/9 - 2010/3，浙江大学，控制理论与控制工程，硕士，导师：林志赟

2003/9 - 2007/6，浙江大学，自动化，学士，导师：刘妹琴，颜钢锋

工作经历：

2014/10 - 至今，浙江大学，电气工程学院，讲师




二、申请人从事专业工作情况
	（简介申请人的专业工作情况及自身在国际、国内所属水平、贡献、效益等，限800字以内）
    申请人长期进行多智能体系统分布式协调控制及其在多移动机器人系统中的应用研究。主要研究在没有任何全局信息的情况下，为多智能体系统中的各子系统设计基于局部可得信息的控制策略，并分析在这些局部控制策略下多智能体系统如何实现单个子系统无法完成的任务。申请人在受非完整性约束的非线性多智能体系统的循环追踪、聚合和协同目标围捕等问题的研究上取得了若干重要的理论成果，这些结果丰富了非线性多智能体系统的系统演化分析和分布式控制器设计的理论框架。在研究中，特别注重将理论研究成果应用于实际多机器人系统的协调控制，在香港城市大学期间参与建设了实验室的多移动机器人实验平台，并利用该平台成功验证所设计的分布式协调控制策略。在过去几年中，申请人以第一作者在控制和机器人领域的国际期刊和国际会议上发表9篇论文，其中包括控制领域top期刊Automatica论文3篇，Systems & Control Letters论文1篇。另外有1篇论文入围2013年ROBIO会议的最佳论文奖评选。



