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Profilul de cercetare:

Interes general: reglarea tolerantd la defecte prin metode cu multimi; planificare a miscarii
pentru sisteme cu dinamica neliniard. Scopul este exploatarea structurii problemelor de reglare
cu constrangeri pentru a obtine algoritmi de reglare mai eficienti si garantii teoretice de
performanta.

Rezultatele semnificative sunt obtinute in doua directii principale:

1. Metode cu multimi in reglare, in particular utilizarea de aproximari invariante induse de
dinamici cu perturbatii particulare (zonotopice). Aplicatiile merg de la reglarea toleranta la
defecte cu detectie activa a acestira pana la caracterizarea eficientd a unei regiuni cu
obstacole.

2. Metode ce utilizeaza notiuni de platitudine pentru generarea de traiectorii. In particular,
am folosit parametrizari cu functii B-spline, ce permit garantii de ocolire a obstacolelor.

Conducitor de doctorat din anul 2018
- Nicio tezd in desfasurare
Publicatii stiintifice:

* Monografia “Mixed-Integer Representations in Control Design. Mathematical
Foundations and Applications” in seria “SpringerBriefs in Electrical and Computer
Engineering”, Springer (2016);
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* Monografia ,,Set-theoretic fault detection in multi-sensor control” in seria FOCUS,
Hermes Penton-ISTE Ltd cu Wiley (2013);

* 2 capitole de carte (In colectii Springer 2013 si 2015);

* 14 articole 1n reviste indexate ISI (cu un factor de impact cumulat de 35.52), dintre care,
13 1n categoriile Q1 sau Q2;

* 40 articole de conferinta (28 indexate ISI) in conferinte internationale de top in domeniul
Automaticii  (IEEE Control and Decision Conference, IEEE European Control
Conference, IEEE American Control Conference, IFAC World Congress Conference, alte
conferinte afiliate IEEE si IFAC).

Proiecte de cercetare:

* Proiect PN-III “Cec de Inovare”: “Dezvoltarea si implementarea de algoritmi pentru
navigarea in medii dinamice a platformelor robotice (DEVROS)”; CI-2017-0403; iul.
2017 — dec. 2017;

» Proiect PN-II “Tanara Echipa”: “Abordari cu multimi pentru reglarea toleranta la defecte
a sistemelor complexe (SETS2FTC)”; TE-2014-4-2713; oct. 2015 - dec. 2017.

Pozitii de conducere / Apartenenta la organizatii si comitete stiintifice, editorial boards

« Editor asociat la Mathematical Problems in Engineering (2018-)

» Membru al IEEE, functia de trezorerier pentru capitolul din Romania al sectiunii
IEEE Robotics (2018-).

Teme de cercetare doctorala propuse:
1. Constructii explicite pentru regiuni invariante (robust pozitive sau robust controlabile)

Metodele existente sunt fie conservative fie presupun calcule iterative. Scopul este ca,
alegand familii particulare de multimi (zonotopice sau stelate), sd se obtind forme iterative
mai simple precum si forme explice pentru aproximari invarinte. Aplicatii posibile sunt in
detectia si izolatia defectelor, analiza stabilitatii pentru sisteme complexe (e.g., sisteme in
alternanta).

2. Reglare toleranta la defecte cu detectie activa pentru dinamici complexe

Scheme de reglare existente sunt in general incomplete deoarece nu considera concomitent
problema detectiei si a reconfigurarii in conditii realiste (in care detectia nu este instantanee).
Scopul este utilizarea notiuniunilor de multimi pentru a caracteriza explicit efectele unui
defect in bucla inchisd (comportament tranzitoriu) in vederea asigurdrii reglarii cu garantii
de performanta si stabilitate.

3. Generare a traiectoriilor pentru sisteme multi-agent intr-un mediu multi-obstacol.

Problema planificarii traiectoriilor intr-un mediu complex si dinamic este de actualitate. Scopul
este sinteza si analiza de traiectorii prin prisma platidunii si a diverselor parametrizari asociate
(e.g., NURBS) in vederea obtinerii unor garantii de: performanta, evitare a coliziunii,
functionare in prezenta defectelor. Aplicatii de interes sunt in planificarea miscarii pentru
sisteme autonome (nano-drone, roboti la sol, etc.).



