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控制工程公司等。
Bose博士的研究兴趣广泛，涉及电力电子学的各个分支，特别是功率变换器、交流传
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的作者，如《现代电力电子学》（1992）、《微机控制的电力电子和传动》（1987）、《电力电子学
和
交流传动》（PrinticeHall，1989；该书已译为日文、中文和朝鲜文和若干种普及版本）和《交流
调速系统》（1981）。他也曾给许多著作撰写过一些章节和专题。他是IEEE汇刊的“电力电子
学和运动控制”专辑（1994年8目）的客座编辑。他曾获GE出版奖、专利银质奖章和IEEE
的多次优秀论文奖。他已入选Marquis美国名人录和电磁学科学院名人录。
Bose博士以多种身份服务于IEEE学会，其中包括IAS（工业应用学会）的工业功率变
换器委员会主席，IAS学会神经网络理事会成员，IE学会的电力电子理事会主席，IE学报的
副主编并作为各专业委员会的成员。他还是IEEE汇刊和亚太工程期刊的编委会的成员。此
外，他还参与国家电力电子委员会和国际电力电子合作理事会的工作，以及许多国内外的专
业组织的活动。1995年，他发起成立了电力电子世界兄弟会（PEUB）国际组织，以此推动电
力电子团体的人道主义活动。
Bose博士于1993年荣获IEEE工业应用学会的杰出成就奖，以表彰他在电气工业应用
方面的突出贡献；1994年荣获IEEE工业电子学会的EugeneMittelmann奖，以确认他在电
力电子领域的研究开发上做出的杰出贡献和在电机传动领域做出的终身成就；这一年他还
获得IEEE第3区杰出工程师奖；1996年获得IEEELamme金质奖章（和10000美元），以
表彰他在电力电子和电机传动领域的突出贡献。他是IEEE的终身会员。
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