
附件2：

合肥大学2026年度引进高层次人才报名表-张三

	应聘学院及岗位
	XXX学院 教学科研岗/科研岗

	姓    名
	张三
	性    别
	
	照

片

（电子版）

	出生年月
	
	学历学位
	
	

	毕业院校
	
	所学专业
	
	

	毕业时间
	
	职称/取得时间
	
	

	政治面貌
	
	外语水平
	
	

	婚姻状况
	
	籍    贯
	
	

	现学习/工作单位
	

	毕业论文题目
	

	拟申报人才层次
	第  类人才（第  层次）

	联系地址
	

	联系电话
	
	电子邮件
	

	家庭主要成员

（父母、配偶及子女）
	姓名
	性别
	出生年月
	工作单位
	学历（位）
	与本人关系

	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	

	学习经历（注明起止时间、学校和专业）

	高  中
	例：2011.09 - 2014.06，XX中学

	本  科
	例：2014.09 - 2018.06，合肥大学，机械工程

	硕  士
	

	博  士
	

	博士后
	

	硕士、博士（后）期间所学专业领域是否一致
	是/否

	工作经历（注明起止年月，工作单位、职务和职称取得时间）

	
	

	
	

	
	

	主要获奖情况（校级以上）

	获奖时间
	奖项名称
	颁奖单位

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	近五年本人一作或导师一作本人二作论文
	近五年发表论文  篇，其中，一类论文  篇，二类论文  篇，三类论文  篇，具体如下：

序号 作者．论文名[J]．刊名．出版年，卷(期): 起止页码.（注明论文收录及中科院大类分区，如SCI，中科院一区）

例：[1] Z. Zhu, H. Zhao, H. Sun, K. Shao. Diffeomorphism-Based Robust Bounded Control for Permanent Magnet Linear Synchronous Motor with Bounded Input and Position Constraints[J]. IEEE Transactions on Industrial Informatics, 2023, 19(4): 5387-5399. (中科院1区，TOP期刊，IF: 11.7)



	近五年主持或参与科研项目


	近五年本人主持国家级项目    项，省部级项目    项；参与国家级项目    项，省部级项目    项，具体如下：

序号 项目名称（项目号）, 项目来源, 项目金额，本人贡献, 项目执行周期 

例：[1] 基于约束解析建模的轮式移动机器人轨迹跟踪最优鲁棒控制研究（52105093），国家自然科学基金青年科学基金项目，30万元，作为项目组核心成员，参与申报书撰写，负责控制与优化理论研究，开展移动机器人轨迹跟踪试验验证，2022.01-2024.12

	近五年申请/实审/授权专利情况
	近五年申请/实审/授权专利    项，具体如下：
序号 完成人. 专利名称, 专利号, 获得时间及国别, 申请/实审/授权

例：[1] 王敏, 姚骋, 邢立东, 华承健, 刘喜锚, 周文浩, 高擎, 杨文志, 陈波涛. 基于水口偏移程度分析的连铸工艺在线控制方法及系统, CN115846608B, 2023, 中国，授权 (导师外第一)



	近五年取得的其它科研业绩
	请分条列出：

	研究方向（针对应聘岗位或方向，不少于300字）
	

	受聘后的工作计划（包括可承担哪些教学任务或科研任务，不少于300字）
	

	本人需要说明

的问题或要求
	

	本人承诺
	本人郑重承诺：本报名表所填写的内容绝对真实。

申请人：                 年    月     日


	

	

	

	

	


备注：1. 相关材料，请通过邮件附件发送，空格不够，可另附页；中文字体使用仿宋，外文字体使用Times New Roman，表格请发Word版本，以便汇总打印。

2. 论文分类请按照《安徽省普通本科高等学校教师专业技术资格申报条件》（皖教人〔2016〕1号）中附表1的论文分类标准进行填写。


