CONDUCATORI DE DOCTORAT iN DEPARTAMENTUL DE MECATRONICA S| ROBOTICA

e In cadrul Scolii doctorale de Stiinte Ingineresti a Universitatii din Craiova, Departamentul de Mecatronica si Robotica ofera
studii doctorale prin urmatorii conducatori de doctorat:

CONDUCATOR DE DOCTORAT DOMENIUL ACREDITAT
Prof. univ. dr. ing. Mircea IVANESCU ( din 1990 ) INGINERIA SISTEMELOR
Prof. univ. dr. ing. Nicu George BiZDOACA ( din 2008 ) MECATRONICA S| ROBOTICA
Prof. univ. dr. ing. Dorian COJOCARU ( din 2008 ) MECATRONICA SI ROBOTICA
Prof. univ. dr. ing. Mircea Dorian loan NITULESCU ( din 2008 ) MECATRONICA S| ROBOTICA

DOCUMENTE OFICIALE DE iNFIINTARE

e Ordinul Ministrului Educatiei, Cercetarii si Tineretului nr.4969/31.08.2008 in vederea acordarii calitatii de Institutie
Organizatoare de Studii Universitare de Doctorat (1.0.S.U.D.) in domeniul Mecatronica si Robotica aici

e Ordinul Ministrului Educatiei, Cercetarii si Tineretului nr.5842/04.11.2008 privind conferirea calitatii de Conducator de doctorat
aici

INFORMATII DESPRE STUDIILE DOCTORALE iN UNIVERSITATEA DIN CRAIOVA

¢ Informatii complete despre studiile doctorale desfasurate in Universitatea din Craiova pot fi obtinute aici


http://www.robotics.ucv.ro/doctorat/mecatronica/Ordin_nr_4969_31-08-2008.pdf
http://www.robotics.ucv.ro/doctorat/mecatronica/Ordin_nr_4969_31-08-2008.pdf
http://www.robotics.ucv.ro/doctorat/mecatronica/Ordin_nr_5842_04-11-2008.pdf
http://www.robotics.ucv.ro/doctorat/mecatronica/Ordin_nr_5842_04-11-2008.pdf
http://mecanica.ucv.ro/ScoalaDoctorala/

TEZE DE DOCTORAT SUSTINUTE

LA CONDUCATORII DE DOCTORAT DIN DEPARTAMENTUL DE MECATRONICA S$1 ROBOTICA

Conducétor de doctorat: Prof. univ. dr. ing. Mircea IVANESCU

Domeniul: Ingineria Sistemelor

Nr. Denumirea Tezei Autor Anul
1 | Roboti mobili cu cai de ghidare NITULESCU Mircea Dorian loan 1997
2 | Metode si algoritmi pentru prelucrarea si recunoasterea imaginilor in univers poliedral COJOCARU Dorian 1997
3 | Conducerea proceselor industriale cu automate celulare DIACONU llie 1997
4 | Algoritmi pentru recunosterea formelor prin retele senzoriale tactile PURCARU Dorina Mioara 1997
5 | Sisteme de conducere a robotilor — Modele tentaculare STOIAN Viorel 1998
6 | Sistem ierarhizat pentru conducerea celulelor de fabricatie flexibile BREZOVAN Marius Vasile 1998
Aplicatii ale graficii tridimensionale in modelarea, simularea si programmarea off-line a .

7 . . - . . . DOGARU lulian 1999
sistemelor de fabricatie flexibile echipate cu roboti industriali
Contributii la proiectarea unor sisteme inteligente n analiza evolutiva a unor parametrii )

8 . NICOLA Sorin 2000
energetici
Conducerea adaptiva a sistemelor cu parametrii distribuiti, cu aplicatii in industria -

9 . . VINATORU Cornel 2000
chimica si energetica

10 | Sisteme de conducere a robotilor utilizand retele neuronale artificiale POPESCU Dorin 2001

11 | Arhitecturi neconventionale de conducere a robotilor industriali BIZDOACA Nicu George 2001
Algoritmi pentru conducerea robotilor pasitori in conditiile existentei unor modele liniare

12 | . PETRISOR Anca 2004
incerte

13 | Contributii la sinteza unor controllere fuzzy folosind tehnologii neconventionale PANA (PATRASCU) Daniela 2006




14 | Algoritmi de conducere a robotilor mobili in regim de defect PANA Cristina Florentina 2008
15 | Tehnici software avansate pentru conducerea prin vedere artificiala a robotilor TANASIE R3zvan Tudor 2008
16 | Algoritmifuzzy pentru conducerea robotilor din jocurile de tip fotbal COMAN Daniela 2009
Algoritmi pentru detectia si localizarea defectelor in grupurile energetice mari - .
17 . . MAICAN Camelia 2009
conducere in regim de defect
Sisteme si algoritmi de conducere a robotilor hiperredundanti utilizand materiale . .
18 | . . FLORESCU Mihaela Cecilia 2009
inteligente
19 | Sisteme de actionare neconventionale pentru conducerea robotilor VLADU Cristian 2009
20 | Algoritmi de monitorizare, diagnoza si control pentru sisteme mecatronice complexe RESCEANU lonut Cristian 2010
21 | Sisteme de conducere a robotilor bazate pe materiale inteligente RAVIGAN Florin 2010
22 | Sisteme de conducere a robotilor mobili cooperativi cu camera video DINULESCU lonut 2010
. . PREDESCU (DINULESCU) Maria
23 | Sistem de control 3D pentru un robot hiper-redundant Alice 2011
i
24 | Sisteme de conducere a robotilor tentaculari DUMITRU Sorin 2011
25 | Algoritmi si structuri de conducere pentru roboti hiper-redundanti reconfigurabili MANTA Florin Liviu 2011
26 | Sisteme de conducere si arhitecturi pentru roboti hiper-redundanti VLADU lleana 2013
27 | Sisteme inteligente de conducere pentru roboti hiper-redundanti STRIMBEANU Daniel 2014
28 | Control algorithms for balancing pendulum models with elastic components NGUYEN Van Dong Hai 2018




Conducator de doctorat: Prof. univ. dr. ing. Mircea Dorian loan NITULESCU

Domeniul: Mecatronica si Robotica

Nr. Denumirea Tezei Autor Anul
1 | Dezvoltarea unei structuri robotice pasitoare pentru medii structurate si nestructurate MANOIU-OLARU Sorin 2013
Conducator de doctorat: Prof. univ. dr. ing. Dorian COJOCARU
Domeniul: Mecatronica si Robotica
Nr. Denumirea Tezei Autor Anul

Proiectarea si dezvoltarea unui sistem din clasa e-Metrology in vederea calibrarii .
1 , , _ BANTA Viorel 2015
rezervoarelor pentru industria petroliera
Conducator de doctorat: Prof. univ. dr. ing. Nicu BIZDOACA
Domeniul: Mecatronica si Robotica
Nr. Denumirea Tezei Autor Anul
1 | Contributii la Tmbunatatirea sistemelor de recunoastere a reactiilor cognitiv-afective GILCA Gheorghe 2016




