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Anul IV Grupal
Repartizarea studentilor pentru indrumare proiect de licenta
Nr. | Nume si prenume student | indrumitor | Titlu proiect Observatii
Grupa 1
Bostan V. Georae Gabriel . - . Sistem de conducere pentru roboti
1 9 S.Ldr.ing. Vasiliu Grigore industriali
o | Botas N. Alexandru Tonut S.Ldr.ing. Solea Razvan R_ealizarea si conducerea unui robot
. Ldr.ing. biped
. ) o S.Ldrd.ing. Serbenc Algoritm de control al unui robot mobil
3. | Chiriac C. Marius Ciprian Adriana & b aflat in rolul de urmaritor intr-0
formatie de roboti
Sistem de conducere si evitare
4. | Chirilov S. Nicolai Prof.dr.ing. Filipescu Adrian obstacole a platformei mobile cu doua
' T roti motoare si doua directoare
PatrolBot
5 | Ciubucciu 1.George S.Ldr.ing. Vasiliu Grigore Alg‘,orit‘r‘n de recunoast;re 'forme cu
' e aplicatii in vederea artificiala
6. | Corful. Valentin S.l.drd..lln g- Serbencu Adrian | ¢oprofy] pendulului invers utilizand
' Emanoi regulator fuzzy
7 | Costea F. Mihaela S.Ldr.ing. Vasiliu Grigore Sistem dg validare acces prin pitire cod
' T de bare si automat programabil
Fratita |. Georgiana . o ) Sistem automat de tricotat prin generare
8. 3.l dr.ing. Vasiliu Grigore de fractali cu PLC Direct Logic 205
9. | Frunza V. Tudorel S.Ldr.ing. Razvan Solea Evitarea obstacolelor mobile utilizind
' senzori laser-sonare
. o ] Localizarea unui robot mobil utilizind
10. | Gavrilescu V. Ciprian Claudiu S.l.dr.ing. Razvan Solea tehnica SLAM cu ajutorul senzorului
laser
11. | Grigoriciuc I. Bogdan Ciprian S.l.drd.ing. Serbencu Comanda formatiei lider-urmaritor
' Adriana pentru un grup de doi roboti mobili
loan Gh.St. Florin . g Conducerea unui robot mobil utilizand
12. $.ldr.ing. Solea Razvan AVR pentru evitarea obstacolelor




lon C. Andra Cristina

S.l.drd.ing. Serbencu

Problema urmaririi traiectoriei impuse de

13. Adriana catre un robot mobil utilizind reactie de
pozitie de la o camera video
14. | Javgurean P. Alexandru S.Ldr.ing. Susnea Ioan Proiectarea si realizarea unui robot
' mobil pentru aplicatii didactice
15. | Martin D. Florin Conf.dr.ing.Cernega Daniela | ™Cd€! pentru conducere prin .
supervizare pentru roboti colaborativi
L S.Ldrd.ing. Serbencu Estimarea traiectoriei unui obiect in
16. | Misaila T. Alexandra - -CTC-INg. cadrul unui sistem de monitorizare
Adriana :
video
17. | Radaschin A. Florian S.Ldr.ing. Vasiliu Grigore Monitorizarea si controlul unei case
inteligente cu automat programabil
5 _ Controlul unui scaun cu rotile pentru
18. | Rascanu C. George Constantin S.Ldr.ing. Solea Rizvan persoane cu dizabilititi cu ajutorul
miscarii ochilor
Rotaru V. Daniel lulian : Studiu privind implementarea retelelor
19. 3.1dr.ing. Sugnea loan neuronale cu microcontrollere
Rugini N. George : < Conducerea automatd a unui scaun cu
20 3.ldr.ing. Solea Razvan | i ilizand limbajul LabView
51 | Scirlet I. Adrian S.Ldr.ing. Vasiliu Grigore Vehicul autonom deplasabil de-a lungul
unei benzi colorate
5 ) Prof.dr.ine. Puscasu Proiectarea algoritmilor de recunoastere
22. | Spataru I. lulian 1AL INE. TUSCas a virusului hepatitei B utilizand retele
Ghiorghe .
neuronale multistrat
23 | Spiridonescu T. Vlad Paraschiv Prof.dr.ing. Puscasu Proiectarea algoritmilor de procesare a
' Ghiorghe imaginilor utilizind DSP-uri
24, | Tambov S. Andreea Vladimira S.Ldr.ing. Vasiliu Grigore | -rocesare de imagini florale cu aplicare
in industria textila
) _ Problema conducerii prin supervizare a
25. | Toader R. Tino Florin Conf.dr.ing.Cernega Daniela | unui sistem dinamic cu evenimente
discrete ierarhizat
Sistem de conducere si evitare
26, | Tudor I. Petru Eugen Prof.dr.ing. Filipescu Adrian | obstacole a platformei mobile cu roti
motoare i doua directoare PowerBot
27. | Turcu St. Nicolae Daniel Prof.dr.ing. Dugan Viorel Controller PID neuronal Repartizat din oficiu
) . S.l.drd.ing. Serbencu Adrian | Utilizarea algoritmului ,,roi de
28. | Visan |. Andrei Emanoil particule” la acordarea parametrilor

unui regulator




Nr. | Nume si prenume student Indrumitor Titlu proiect Observatii
Grupa 2
. . Aplicatii de conducere a unui robot
1. | Alexandrov G. Nicolae S.l.dr.ing. Susnea loan mobil cu tractiune diferentialz -
Sistem de conducere si evitare
5 Anghele D. Marian Prof.dr.ing. Filipescu Adrian obgtacole a plgtformgl mobile cu doua Repete_nt N
roti motoare si una directoare Repartizat din oficiu
PeopleBot
3 | Arici 1. Alexandru Conf.dr.mg. Cernega Cpnducere prin supervizare a unul
Daniela sistem de roboti colaborativi
. S.Ldrd.ing. Serbencu Planificarea traiectoriei robotilor mobili
4. | Bahrim N. George Adriana utilizdnd campuri de potential
- - S.l.drd.ing. Serbencu Studiu comparativ al utilizarii unor
5. | Bibicu Gh. Liliana Adriana metaeuristici la rezolvarea SMSP Repetent
6. | CaluP. Mirela Alexandra S.l.c!rd.lng. Serbencu Studiu comparativ al utilizarii unor Repetent
Adriana metaeuristici la rezolvarea TSP
Conducerea scaunului cu rotile pentru
7. | Condurache V. Daniel Florin S.ldr.ing. Solea Razvan persoane cu handicap locomotor
utilizand comenzi verbale
Conducerea unui robot mobil prin
8. | Craciun M. Cornel Aurel S.Ldr.ing. Solea Razvan diversi algoritmi (urmareste un perete,
urmareste o sursa de lumina etc.)
Sistem de conducere a ansamblului Repetent
9. | Doca V. Sandu Ciprian Prof.dr.ing. Filipescu Adrian | platforma mobila, Pioneer 3-DX, epetent
. . Repartizat din oficiu
manipulator Pioneer 5-DOF Arm
Conducerea neliniara, neuro-fuzzy, a Repetent
10. | Flutur C. Oana Geanina Prof.dr.ing. Filipescu Adrian | robotului mobil cu doua roti motoare si epetent
. Repartizat din oficiu
doua directoare PatrolBot
Conducerea neliniara, neuro-fuzzy, a Repetent
11. | Gheltu N. Adrian Paul Prof.dr.ing. Filipescu Adrian | robotului mobil cu doua roti motoare si epetent
. L Repartizat din oficiu
doua directoare PowerBot
Conducerea neliniara, neuro-fuzzy, a Repetent
12. | Gheorghita L. Elena luliana Prof.dr.ing. Filipescu Adrian | robotului mobil cu doua roti motoare si epetent
. ; Repartizat din oficiu
una directoare Pioneer 3-DX
13. | Gheorghita N. Tulian Catalin S.l.drd.ing. Codres Bogdan Reglarea temperaturii intr-o incintd

folosind efectul Peltier




14.

Gheorghiu C. Marian

Prof.dr.ing. Filipescu Adrian

Conducerea neliniara, neuro-fuzzy, a
robotului mobil cu doua roti motoare si
una directoare PeopleBot

Repetent
Repartizat din oficiu

Guzu G. Sebastian

Conf.dr.ing. Cernega

Proiectarea, programarea i conducerea

15. Daniela unui Computer Numerically Controlled
(CNC)
. . S.l.dr.ing. Vasiliu Grigore Sistem automat de confectionat dantela
16. | llie Gh. Ana Maria cu PLC IMO G7
17. | Ilie Gh. Ancuta S.Ldr.ing. Susnea loan Micro PLC cu intrari - iesiri distribuite

18.

Ivan D. Ionut

Prof.dr.ing. Filipescu Adrian

Sistem de conducere si evitare
obstacole a platformei mobile cu doua

roti motoare si una directoare Pioneer
3-DX

Ivanov Gh. Paul

Repetent

19. Prof.dr.ing. Dugan Viorel Controller neuronal predictive Repartizat din oficiu
Jorovelea V. Petru . . . Repetent
20. Prof.dr.ing. Dugan Viorel Controller fuzzy adaptive Repartizat din oficiu
Controlul unui scaun cu rotile pentru
21. | Lunca I. Ramona Nicoleta S.ldr.ing. Solea Razvan persoane cu dizabilitati utilizand un
joystick virtual
< . . . Comparatie intre control fuzzy Repetent
22. | Mereutda D. Marius Bogdan Prof.dr.ing. Dugan Viorel Mamdani si control fuzzy Sugeno Repartizat din oficiu
. . Proiectarea unui regulator utilizand
23. | MihaiI. Cristina Mihaela E%‘;ﬁ%ﬁlg Serbencu Adrian | 'y 1 adacinilor” pentru pendulul
invers
. . . o ) Sistem de supraveghere cu automat
24. | Miron N. Mircea S.l.dr.ing. Vasiliu Grigore programabil Direct Logic 205
Moraru V. Dumitru Comparatie intre controlul adaptiv Repetent
25. Prof.dr.ing. Dugan Viorel neuronal si controlul adaptiv hibrid epetent
Repartizat din oficiu
neuro-fuzzy
Mosnegutu D. Alexandru Florin . . Control adaptiv hibrid neuro-fuzzy Repetent
26. Prof.dr.ing. Dugan Viorel aplicat la sisteme MIMO Repartizat din oficiu
Conducerea backstepping si sliding- Repetent
27. | Obreja V. Rodel Catalin Prof.dr.ing. Filipescu Adrian | mode a robotului mobil cu doua roti epetent
. . o Repartizat din oficiu
motoare si doua directoare PatrolBot
28. | Onaca I.C. Roxana S.Ldr.ing. Vasiliu Grigore | S\Stem mecatronic de recunoastere
forme geometrice cu PLC
29. | Onofrei V. Marius Octavian S.Ldr.ing. Solea Razvan Conducerea unui robot mobil cu




ajutorul unui joystick de tip GamePad

S.l.drd.ing. Serbencu Adrian

Utilizarea algoritmilor bazati pe

30. | Petrusinschi E. Gelu . campuri de potential pentru navigarea
Emanoil . :
intr-un mediu necunoscut
31. | Popa L. Alexandru S.l.drd._ing. Serbencu Adrian | Tehnici de autoacordare a Repetent
Emanoil regulatoarelor PID
32. | Pustianu V. Alexandru Ionut S.l.dr.ing. Solea Razvan Controlul unut brat rob_ot1c mobil
pentru manipularea obiectelor
Conducerea backstepping si sliding- Repetent
33. | Racovita I. Tulian Prof.dr.ing. Filipescu Adrian | mode a robotului mobil cu doua roti Repartizat din oficiu
motoare si una directoare PeopleBot
Problema conducerii prin supervizare a
34. | Rotaru C. Liviu Petrica Conf.dr.ing.Cernega Daniela | unui sistem dinamic cu evenimente
discrete neobservabile
, Banc experimental pentru studiul
35. | Sandu T. Alexandru $.Ldr.ing. Susnea loan controlului digital al motorului de
curent continuu
Sistem inteligent de pozifionare bazat
36. | Spulber F.T. Sergiu Adrian S.l.dr.ing. Vasiliu Grigore pe recunoastere forme cu aplicare in
analiza spectrala
37. | Staicu P. Tonut S.l.drd.jng. Serbencu Adrian Rl_Jt.area vehiculelpr'cg ferestre de timp Repetent
Emanoil utilizand metaeuristici
38, Stingd M. Violeta Alina S.Ldr.ing. Vasiliu Grigore Sistem mecatronic Qe pozitionare cu
automat programabil
39. | Stoica Gh. F. Doru lulian S.Ldr.ing. Vasiliu Grigore | \Stem lerarhizat de comanda linie
mecatronicd cu automate programabile
Proiectarea algoritmilor de comanda a
40. | Stoica I. Catalin S.l.drd.ing. Codres Bogdan | robotilor autonomi: deplasarea printr-
un labirint $i scanarea unei suprafete
Conducerea neliniara, neuro-fuzzy, a
41. | Stoica I. Florian Daniel Prof.dr.ing. Filipescu Adrian | scaunului cu rotile Cirrus Power
Wheelchair
42. Teodor Gh. Valentin Conf.dr.ing.Cernega Daniela C_onducerea pr_in supervizare a unu_i Repartizat din oficiu
sistem de manipulatoare colaborative
S.l.drd.ing. Serbencu Adrian | Algoritm de evitare a obstacolelor de
43. | Toader I. Bogdan Andrei Emanoil catre un robot mobil utilizand regulator

Fuzzy




S.l.drd.ing. Codres Bogdan

Proiectarea algoritmilor de comanda a
robotilor autonomi: deplasarea pe o

44. | Totolici I. Adrian lonel . . e )
traiectorie predefinita cu ocolirea
obstacolelor
Conducerea backstepping si sliding- Repetent
45. | Tudoran V. George Lucian Prof.dr.ing. Filipescu Adrian | mode a robotului mobil cu doua roti Repartizat din ofici
motoare si doua directoare PowerBot
46. | Ursu L. Andrei lulian S.1.dr.ing. Vasiliu Grigore Cutie de vitezd automata cu PLC

Director departament AIE,
Conf.dr.ing. lon VONCILA




