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Contributii in dezvoltarea sistemelor robotilor mobili autonomi prin algoritmi
inteligenti decontrol in timp real

Contributii teoretice si experimentale in dezvoltarea sistemelor inteligente de
interactiuneaom —robot (HMI) pentru navigarea robotior mobili autonomi
Contributii teoretice si experimentale Tn dezvoltarea controlului inteligent al
robotilor dereabilitare pentru persoane cu dizabiliati locomotorii

Controlul Robotului de reabilitare bazat pe arhitectura ROS cu detectarea
caracteristicilor medicale ale pacientului prin procesarea informatiilor EEG
Localizare si cartografiere simultana (SLAM) colaborativa in arhitectura ROS
pentru grupuri heterogene de vectori de misiune (aerieni si terestri) in situatii de
urgenta

Studiul metodelor inteligente de control, utile pentru a face fatd incertitudinilor
asociate activitatii robotilor manipulatori.

Modele de control adaptiv concepute pentru ca robotii sa urmeze traiectorii dorite si
pentru ca dinamica in bucld inchisd sd urmeze un model de referinta, folosind
tehnica de optimizare LQR pentru a minimiza atat eroarea de urmarire a miscarii,
cat si acceleratia tranzitorie pentru a obtine o traiectorie lina.

Controler adaptiv in timp discret pentru un robot manipulator cu sarcina utila
necunoscuta sau variabila.

Proprietatile materialelor compozite. Materiale de ranforsare.

Fibre continue. Fibre discontinue. Particule.

Matrice. Compozite cu matrice metalica.

Elasticitatea materialelor compozite. Elasticitate anizotropa.



Materiale compozite intarite cu fibre continue.

Modele mecanice. Model cu fibre incorporate.

Legi constitutive pentru materiale compozite.

Optimizarea structurilor realizate din materiale compozite stratificate. Modelarea
deteriorarii.

Tipuri de discontinuitati, metodologie pentru studiul structurilor cu discontinuitati
realizate dincompozite

Fundamente ale teoriei vibratiilor analizate din perspective practice.

Privire de ansamblu asupra mecanismelor de amortizare.

Comportamentul dinamic al materialelor plastice si elastomerice.

Comportamentul dinamic al materialelor véscoelastice.

Comportamentul dinamic al materialelor inteligente.

Izolarea vibratiilor. Transmisibilitate. Absorbitori dinamici.

Controlul vibratiilor.

Metode pasive, active, semiactive de control a vibratiilor, exemple.

Cunoasterea si insusirea principiilor generale de mecanica, mecatronica si robotica.

Elemente de cinematica, dinamica si statica punctului material, forte centrale.

Dinamica sistemelor de puncte materiale, ecuatiile canonice, modele dinamice ale
sistemelor, clasificarea conceptelor de control al miscarii constrinse.

Dinamica si statica solidului rigid, metode de complianta pasiva, metode de
compliantd adaptive.

Cinematica robotilor: analiza pozitiei, metode active de control al miscarii.

Controlul cinematic i dinamic al unui robot. Identificare dinamica folosind forte de
reactie la sol.

Tehnici inteligente de control.

Metode de detectare a obstacolelor. Stabilitatea si echilibrul robotilor.

Dinamica si controlul robust al interactiunii robot-mediu.

Aplicatii. Controlul robust al interactiunii om-robot Tn sistemele haptice. Control
inteligent al sarcinilor de contact in robotica umanoida. Stabilitatea si echilibrul

robotilor umanoizi.
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