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stiintificA aferente specializarii de|
master

Sursa de finantare

Obiective

Responsabil tema

Reglare automata pentru roboti mobili

TUIASI

Proiectarea unor strategii de reglare
automata pentru roboti mobili autonomi.

- Proiectare si implementare structuri de
reglare automata in timp real pentru Robot
urmaritor de linie, AlphaBot Mobile robot|
development platform, compatible with
Raspberry Pi/Arduino

- Proiectare si implementare strategii de
reglare pentru Robot mobil pe doua roti
realizat cu kitul experimental Texas]
Instruments TI-RSLK Basic Kit

-Proiectare si implementare strategii de
reglare pentrumentinerea pozitiei de
echilibru pentru Robot mobil pe doua roti,

Budaciu C.

kit Makeblock.




Transferul de competente de la om Ia[PCIDIF nr. G 2025 - 22801/390012,

O1. Tehnici bazate pe deep learning pentru

Burlacu A.

robot HRIA intelegerea abilitatilor umane,
02. Retele de finvatare profunda pentru
control bazat pe feedback vizual
03. Demonstrator de transfer de abilitati
pentru aplicatii de prindere si manipulare
obiecte;
Controlul vehiculelor autonome UEFISCDI TE190/13.01.2021 Dezvoltarea de regulatoare predictivelCaruntu C.F.
pentru stabilitatea vehiculelor
HRIA Validarea algoritmilor de control in scenarii

SMIS+: 334906

simulate
Analiza  impactului  intarzierilor  de
comunicatie asupra performantei de
control

Controlul plutoanelor de vehicule UEFISCDI TE190/13.01.2021

HRIA
SMIS+: 334906

Implementarea strategiilor de control
distribuit pentru mentinerea distantei si
vitezei

Evaluarea robustetei plutoanelor in conditii
de vizibilitate redusa

Optimizarea parametrilor de reglare pentru
reducerea consumului energetic

Caruntu C.F.

Comunicatii intervehiculare UEFISCDI 407PED/11.2020
ORANGE INTERACT

JU-SNS TrialsNet

Studiul protocoalelor V2V si V2X pentru
coordonarea vehiculelor

Testarea efectelor pierderilor de pachete
asupra stabilitatii plutoanelor

Propunerea mecanismelor de compensare a

intarzierilor in retele vehiculare

Caruntu C.F.




INTELLIFT: Mini-lift inteligent modular,
cu utilizari multiple

Grant Intern - TUIASI

Proiectarea si realizarea unui sistem de
mini-lift inteligent, modular, capabil sa
deserveasca multiple scenarii de utilizare
(transport vertical de obiecte, integrare in
sisteme industriale sau educationale),
controlat automat sau manual, cu
posibilitate de extindere si adaptare rapida.

Lucache D. - director
Dosoftei C. - membru

Sistem inteligent de pozitionare a
siglei TUIASI prin captarea gesturilor
mainii

Grant Intern - TUIASI

Realizarea unui sistem de detectie si
interpretare a gesturilor mainii in timp real,
cu scopul de a extrage coordonate relevante
pentru controlul miscarii intr-un plan
bidimensional.

Implementarea unui sistem de actionare
mecanica cu doud motoare controlate prin
PLC, care deplaseaza sigla AC intr-un plan
2D, conform coordonatelor generate din
gesturi.

Olaru I. - director
Dosoftei C. - membru

Detectia anomaliilor folosind metode
de nvatare automata

HRIA

Detectarea anomaliilor in sisteme tehnice,
analizind secvente temporale

Detectarea  raspunsurilor toxice ale
modelelor de limbaj

Ferariu L.

Detectia toxicitatii la nivel celular

TUIASI/Ingenium

Detectarea intoxicdrii cu Bisphenol S,
folosind date achizionate la nivel celular cu
microscop de Tnalta rezoltie

Ferariu L.




10. |Analiza cerintelor de conformitatePR/NE/2024/P1/RSO1.1_RSO1.3/1 -Definirea scenariilor de testare si validare[Ferariu L.
tehnologica si de reglementare pentrujproiecte de CDI si investitii in IMM  [pentru sisteme Al utilizate in domeniul
sisteme Al utilizate n domeniul procesarii video
procesarii video
11. |Metrici pentru analiza siguranteilPR/NE/2024/P1/RSO1.1_RSO1.3/1 -Definirea de metrici pentru evaluarea bias-{Ferariu L.
raspunsurilor oferite de modele mariproiecte de CDI si investitii in IMM  (ului, toxicitatii, dezinformarii.
de limbaj
12. |Navigarea robotilor mobili cooperativiCNCS-UEFISCDI, cod PN-I1I-P1-1.1-TE-Navigarea robotilor mobili cooperativi inKloetzer M.
in aplicatii complexe 2016-0737 aplicatii complexe
13. |Controlul coalitional predictivlUEFISCDI O1. Elaborarea unei metodologii de control|Maxim A.
distribuit. PD 217/2020 coalitional intr-un cadru de control predictiy
distribuit.
02. Analiza algoritmilor DMPC existenti si
reproiectarea acestora intr-un cadru
coalitional.
03. Testarea algoritmilor coalitionali
elaborati in simulare.
14. |Controlul coalitional distribuit pentrulUEFISCDI O1. Dezvoltarea unei strategii de controlMaxim A.

sisteme multi-agent.

27PFE/2021

coalitional distribuit.

02. Testarea in simulare a strategiei de
control elaborate folosind un sistem multi-|
agent teoretic.

03. Testarea experimentala a algoritmului
de control coalitional distribuit folosind un
sistem hardware multi-agent, alcatuit dintr-

o formatie de roboti mobili.




15.

Controlul coalitional pentru sisteme
multi-agent in retea.

TUIASI GNaC2023_252/2024

O1. Proiectarea unei metodologii de control
coalitional adecvate pentru sistemele multi-
agent in retea.

02. Testarea in simulare a metodologiei de
control coalitional.

03. Testarea intr-un scenariu de simulare
Hardware-in-the-loop (HiL) a metodologiei
de control coalitional.

Maxim A.

16.

Controlul coalitional predictivi
distribuit.

UEFISCDI
PD 217/2020

O1. Elaborarea unei metodologii de control
coalitional intr-un cadru de control predictiy
distribuit.

02. Analiza algoritmilor DMPC existenti si
reproiectarea acestora intr-un cadru
coalitional.

03. Testarea algoritmilor coalitionali
elaborati in simulare.

Maxim A.

Director departament,
Conf.dr.ing. Mihai Postolache




