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Rezumat

Acest manuscris prezinta rezultatele profesionale, academice si stiintifice obtinute in
ultimii 7 ani de cariera (ulteriori obtinerii titlului de doctor), precum si directii de interes
pe care doresc sa le urmaresc pe termen mediu (pe baza directiilor pe care le-am
identificat in cadrul domeniului meu de interes).

In particular, sunt interesat de aplicarea metodelor cu multimi Tn cadrul unor probleme
de reglare de actualitate (reglare toleranta la defecte si planificarea miscarii pentru
sisteme autonome). Consider ca aceste metode sunt inca insuficient folosite datorita
unei varietati de factori (dificultatea teoretica, probleme numerice, etc.). Aplicarea lor pe
scara larga va permite o analiza riguroasa a performantei, stabilitatii si functionalitaii
unui sistem (e.g., functionare nominala sau defectuoasa).

Prima parte a manuscrisului face o trecere in revistd a carierei mele profesionale si
academice pana in acest moment (post-teza). Principalele etape parcurse au fost
urmarirea unui stagiu postdoctoral (NTNU, Norvegia) si angajarea in cadrul
departamentului de Automatica si Ingineria Sistemelor al UPB, Roméania unde ocup in
prezent pozitia de conferentiar. De-a lungul acestei evolutii, am fost implicat in diverse
activitati de cercetare si didactice ce mi-au permis astfel sa imi dezvolt capacitatea de
lucru independent.

A doua parte a manuscrisului enumera principalele rezultate stiintifice obtinute dupa
finalizarea tezei. In particular, consider urmatoarele directii de lucru relevante:

i) folosirea extensiva a multimilor invariante (pornind de obicei de la perturbatii
zonotopice) pentru a caracteriza performanta si functionarea unui sistem
dinamic; aceste abordari mi-au fost de folos atat pentru implementarea a unor



ii)

strategii de reglare toleranta la defecte active (detectie si izolatie in bucla inchisa,
parametrizarea unui generator de referinta, etc.) cat si pentru a analiza structura
problemei rezultate (spre exemplu, pentru a analiza complexitatea reprezentarii
MPC explicite);

planificare de traiectorii pentru sisteme dinamice neliniare (in particular sisteme
de tip UAV aripa fixa si/sau multi-rotor); folosind notiuni de platitudine,
parametrizari cu functii B-spline am reusit sa creez traiectorii de referinta ce
respecta dinamica unui sistem, constrangeri asupra intrarii si/sau starilor;

relativ recent am devenit interesant in diferenta dintre comportamentul in discret
si cel in continuu al unui sistem dinamic; in acest sens am studiat problema
ocolirii de obstacole in sensul de a propune un numar finit de constrangeri (uzual
neliniare) ce garanteaza ocolirea unui obstacol in timp continuu.

A treia parte a manuscrisului sintetizeaza problemele pe care le-am identificat de-a
lungul ultimilor ani precum si abordarile pe care doresc sa le aplic. O scurtd enumerare
a acestora acopera:

)

constructii explicite pentru regiuni invariante (robust pozitive sau robust
controlabile) pentru a caracteriza functionalitatea unui sistem dinamic; pentru a
imbunatati rezultatele existente imi propun sa exploatez forme particulare
(perturbatii zonotopice) precum si structura intriseca a problemei;

realizarea unei scheme de reglare toleranta la defecte realiste: considerarea
comportamentului tranzitoriu; comportament in bucla inchisa pentru detectie si
izolatie; problema observabilitatii in sisteme de mari dimensiuni (e.g., plasarea
de senzori in retele de apa);

analiza traiectoriilor sistemelor neliniare prin prisma platidunii si a diverse
parametrizari (e.g., NURBS); garantii imbunatatite de functionare in prezenta
defectelor, a erorilor de urmarire, de incertitudine de model, etc.;

pentru validarea punctelor anterioare voi testa rezultatele obtinute pe sisteme
complexe (de mari dimensiuni, eterogene din punct de vedere al componentei
si/sau localizarii geografice, etc.); in particular sunt interesat de problema
detectiei in retele de apa; de controlul sistemelor multi-agent de tip drona precum
si de analiza sistemelor de transmisie electrica.



