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一、个人信息
	姓    名
	何苗
	性    别
	女
	[image: image1.jpg]




	出生日期
	1987.01.02
	民    族
	汉
	

	学    历
	博士研究生
	学    位
	理学博士
	

	籍    贯
	陕西宝鸡
	党    派
	中国共产党
	

	身份证号码
	610323198701021121

	专业技术职务
	讲师
	专业专长
	随机系统控制

	工作单位及
行政职务
	宝鸡文理学院

	单位性质
	□政府机关 ■高等院校 □科研院所 □其他事业单位
□国有企业 □民营企业 □外资企业 □其他

	通信地址
	陕西省宝鸡市高新大道1号 

	单位所在地
	宝鸡市
	邮政编码
	721013

	单位电话
	0917-3565163
	手    机
	15129453515

	传真号码
	
	电子信箱
	hemiao2111@163.com



二、主要学历（从大学填起，6项以内）
	起止年月
	校（院）及系名称
	专业
	学位

	2007.9——
2011.7
	宝鸡文理学院 
数学系
	数学与应用数学
	理学学士

	2011.9——2014.6
	西北大学 
数学学院
	应用数学
	理学硕士

	2016.9——2019.12
	西安电子科技大学 
数学与统计学院
	概率论与数理统计
	理学博士


三、主要经历（8项以内）
	起止年月
	工作单位
	职务/职称

	2014.7——
2016.7
	宝鸡文理学院
	助教

	2020.1至今
	宝鸡文理学院
	讲师

	
	
	

	
	
	


	
	
	


四、重要学术任（兼）职（8项以内）
	起止年月
	名     称
	职务/职称

	2022.07——2024.7
	渭滨智慧城市运营服务专家
	专家

	2021.1至今
	International Journal of Robust and Nonlinear Control

	审稿人

	2020.10至今
	IEEE Transactions on Cybernetics
	审稿人

	2020.12至今
	IEEE Access
	审稿人

	2019.3至今
	International Journal of Adaptive Control and Signal Processing
	审稿人

	
	
	

	
	
	


五、重要科技奖项情况（8项以内）
	序号
	获奖时间
	奖项名称
	奖励等级（排名）

	1
	2022.7
	宝鸡市第十九届自然科学优秀学术成果奖
	二等奖（1/3）

	2
	2021.12
	指导本科生获全国大学生数学建模竞赛
	本科组陕西赛区二等奖（1/1）

	3
	2019.09
	随机系统的模糊控制和事件驱动控制
	陕西省第五届大学生创新成果展二等奖（1/5）

	4
	2018.01
	Guaranteed Cost Control for T-S Fuzzy Systems with Time-Varying Delays and Markov Jumping Parameters
	西安电子科技大学2017年研究生学术年会校级优秀论文一等奖（1/2）


六、获重大人才培养奖励计划、基金资助项目情况
	序号
	年度
	项目名称

	1
	2021.1— 2022.12
	具有全状态约束的随机非线性不确定系统事件驱动控制

	2
	2019.1— 2019.12
	T-S模糊Markov跳变系统的稳定性研究

	3
	2018.7— 2019.12
	随机非线性不确定系统的T-S模糊控制

	4
	2012.11—
2013.11
	概念格构造理论与方法研究

	5
	2016.1—
2018.12
	粗糙集的约简研究


七、主要科学技术成就和贡献
	本栏目是评价被推荐人的重要依据。应详实、准确、客观地填写被推荐人从开始工作起至今为止，在学科发展、推动行业技术进步等方面作出的贡献。纸页不敷，可另增页。
2019年12月毕业于西安电子科技大学并获理学博士学位。主要从事随机非线性系统的模糊控制、事件驱动控制和自适应控制等方向的研究。
学术方面：2021年在国际顶级学术期刊《Applied Mathematics and Computation》（SCI一区Top期刊，影响因子：4.091）以第一作者发表学术论文1篇，该论文针对具有马尔科夫跳变参数的随机非线性系统，利用事件驱动方法和Backstepping技术，提出了固定阈值和相对阈值的两种具有补偿测量误差的自适应动态面状态约束控制器和事件驱动策略，论证了系统信号的概率有界和状态概率满足约束以及跟踪误差收敛于紧集的重要结论，研究成果不但具有重要的理论意义，而且该方法适用于随机系统中随机输入-状态不稳定情形，具有宽广的实际应用前景。2021年在国际学术期刊《International Journal of Uncertainty, Fuzziness and Knowledge-Based Systems》（SCI四区，影响因子：1.518）以第一作者发表学术论文1篇。2019年在国际学术期刊《ISA Transaction》（SCI二区，影响因子：5.468）以第一作者发表学术论文1篇。主持2021年陕西省教育厅自然科学类项目1项，参与2022年陕西省科技计划项目1项。作为第一参与人参加2022年陕西省统计科学课题研究项目1项，该项目的名称为基于多元线性回归模型的乡村振兴战略评价指标体系研究。该项目将以陕西某地级市为着眼点，基于多元线性回归模型构建乡村振兴战略评价指标体系。对实施进程和成果进行量化评价并做出准确判断，作为评价陕西某地级市振兴战略实施评价的指标体系，为陕西某地级市各地区各部门分类有序推进乡村振兴战略提供参考。研究方案和方法可以推广到陕西各地区，进而加快我省农业农村现代化、推动我省从农业大省向农业强省转变的重大举措，为陕西地区乡村振兴战略计划贡献一份薄力。
教学方面：2021年获宝鸡文理学院2020-2021年度教师教学比赛暨课堂创新大赛二等奖，2022年公开发表教改论文2篇，分别为《将案例教学融入离散数学课堂》和《探究式教学法在工程最优化设计课程中的实践研究》。
指导学生方面：指导学生获批并结题陕西省2020年大学生创新创业训练计划项目1项，2021年指导本科生获全国大学生数学建模竞赛本科组陕西赛区二等奖1项。


八、主要科学发现、技术创新或技术推广要点
	本栏目是《主要科学技术成就和贡献》一栏内容在科学技术创新方面的归纳与提炼，应简明、扼要表述以被推荐人为主完成的科学发现、技术发明、技术创新或技术推广要点。
对于一类具有马尔科夫跳变参数和时变时滞的不确定离散T-S模糊系统，研究了系统的鲁棒非脆弱最优保性能控制问题。设计了一个依赖于模糊和依赖于模态的非脆弱控制器，得到了一个充分条件保证闭环系统在均方意义下鲁棒渐近稳定并且性能指标不超过规定的上界。通过求解优化问题得到性能指标的最优上界。与现有的文献相比，提出的方法极大地降低了所得结果的保守性和性能指标的上界。

对于一类具有马尔科夫跳变参数和时变时滞的不确定连续T-S模糊系统，研究了系统的非脆弱保性能控制问题。设计了一个依赖于模态的非脆弱模糊控制器，给出了一个弱的充分条件保证了闭环系统是鲁棒几乎处处渐近稳定并且性能指标不超过规定的上界。通过求解一组线性矩阵不等式得到控制器的增益矩阵和性能指标的上界。与现有文献相比，提出的方法有效降低了获得结果的保守性和性能指标的上界，与此同时也降低了控制器的振幅。
对一类具有输入约束和Markov跳的不确定T-S模糊时变时滞系统，设计了一种鲁棒非脆弱保性能控制策略，得到了一个充分条件保证闭环系统是鲁棒几乎处处渐近稳定并且性能指标不超过规定的上界。性能指标的上界和获得结果的保守性可以同时降低，与此同时控制振幅可以保持在一个合适的界内。通过求解线性矩阵不等式组得到控制器的增益矩阵和性能指标的上界。

对于一类具有马尔科夫跳变参数的随机非线性系统，研究了系统的事件驱动自适应跟踪控制问题。因为该随机系统包含未知参数，随机输入到状态稳定的条件难于满足。因此，设计一种依赖于模态的自适应控制器和事件驱动策略。在控制器中增加修正项用来补偿策略误差，避免了随机输入到状态稳定的假设。提出的方法保证了闭环系统的所有信号在概率意义下是有界的，跟踪误差信号在四阶矩的意义下最终收敛到一个包含零的小邻域内并且成功地避免了Zeno现象。

利用事件驱动的方法研究了随机马尔科夫跳变系统的自适应动态面预设性能控制问题。利用Backstepping 技术的方法，同时提出了两种具有平均驻留时间的自适应动态面控制器和事件驱动策略。在控制器中增加修正项用来补偿策略误差，避免随机系统中随机输入到状态稳定的假设。提出的方法保证闭环随机马尔科夫跳变不确定非线性系统的所有信号在概率意义下是有界的，跟踪误差信号在四阶矩的意义下收敛到预先设定的界内并且成功地避免了Zeno现象。此外，依赖于控制信号设计的相对阈值策略可以降低事件发生的频率。


九、发表论文、专著情况
	[1] He Miao, Rong TaoTao, Li Junmin, He Chao. Adaptive dynamic surface full state constraints control for stochastic Markov jump systems based on event-triggered strategy. Applied Mathematics and Computation, 2021, 392: 125563. (中科院SCI 1区,Top, IF: 3.472)

[2] He Miao, Li Junmin. Resilient guaranteed cost control for uncertain T-S fuzzy systems with time-varying delays and Markov jump parameters. ISA Transactions, 2019, 88: 12-22. (中科院SCI 2区, IF: 4.305)

[3] He Miao, Li Junmin. Robust nonfragile guaranteed cost control for uncertain T-S fuzzy Markov jump systems with mode-dependent average dwell time and input constraint. International Journal of Systems Science, 2018, 49 (15): 3146-3168. (中科院SCI 3区, IF: 2.149)

[4] He Miao, Li Junmin. Event-triggered adaptive tracking control for a class of uncertain stochastic nonlinear systems with Markov jumping parameters. International Journal of Adaptive Control and Signal Processing, 2018, 32 (12): 1655-1674. (中科院SCI 3区, IF: 2.116)

[5] He Miao, Li Junmi, Zhao Tianxu. Robust nonfragile guaranteed cost control for uncertain fuzzy Markov jump systems with time-varying delays. International Journal of Uncertainty, Fuzziness and Knowledge-Based Systems, Accept. (中科院SCI 4区, IF: 1.375)

[6]何苗, 董雪, 杨立昆. T-S模糊时变延迟马尔科夫跳变系统的保性能事件驱动控制. 宝鸡文理学院学报(自然科学版), 2022, 42 (1): 1-9.
[7] Li Caiping, Li Jinhai, He Miao. Concept lattice compression in incomplete contexts based on K-medoids clustering. International Journal of Machine Learning and Cybernetis, 2016, 7 (4): 539-552. (中科院SCI 3区, IF: 3.753)

[8] Wei Ling, He Miao. Concept lattice compression based on K-means. In: The International Conference on Machine Learning and Cybernetics 2013, 2013: 802-807. (EI检索)

[9]何苗, 魏玲. 基于原背景的补背景概念获取. 计算机科学, 2012, 39 (11): 197-200. 
[10]何苗, 石慧, 魏玲. 基于包含度理论的概念格构造方法研究. 西北大学学报(自然科学版), 2014, 44 (1): 6-10.

[11]何苗. 信息系统上对象集的动态压缩. 内蒙古师范大学学报(自然科学版), 2016, 45 (4): 464-468.
[12]何苗. 基于聚类思想的概念格压缩. 陕西理工学院学报(自然科学版), 2016, 32 (3): 78-82.
[13]何苗. 基于包含度理论的面向属性(对象)概念格构造. 宝鸡文理学院学报(自然科学版), 2016, 36 (1): 10-13.
[14]石慧, 何苗, 魏玲. 基于不可约元下集格的概念获取. 智能系统学报, 2014, 9(2): 244-250.


十、科技成果应用情况或技术推广情况（技术实践类、普及推广类填写，请附有关证明材料）

	与陕西棱镜网络科技有限公司在机器人防撞控制和无人机智能控制方面一直开展合作研究, 成功解决了机器人末端与环境间碰撞接触的稳定控制和无人机智能系统中随机因素的问题，为机器人防撞控制和无人机的智能控制提供了可靠的理论基础。构造模糊PID控制器，通过微调误差反馈系数，以增强碰撞接触过程的稳定性。通过设计随机延迟系统的控制方案，将动态综合型事件驱动方案与模糊控制方案相结合，通过设计辅助函数，构造含有补偿项和积分控制的初始控制器，最后进行在线自适应，通过调节参数的自适应律来提高无人机协同控制的精确度。其研究成果成功实现了转化，机器人防撞控制成功应用到餐厅机器人，无人机智能控制成功应用到农田无人施药机，提升企业核心竞争力，并取得了一定的经济社会效益。


十一、被推荐人、工作单位和推荐单位意见
	声
明
	    本人对以上内容及全部附件材料进行了审查，对其客观性和真实性负责，且不涉及国家机密。
被推荐人签名：
年  月   日
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