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Informatii personale
Nume / Prenume

Adresa(e)
Telefon(oane)
Fax(uri)
E-mail(uri

Nationalitate(-tatj)
Data nasterii
Sex

Institutia angajatoare

Domeniul de competenta asumat
Domeniul in care indruma doctorat
Subdomeniul in care indruma doctorat

Principalele discipline predate in
domeniul de competenta asumat

Experienta profesionala

Perioada
Functia sau postul ocupat
Activitati si responsabilitafj principale

Numele si adresa angajatorului
Tipul activitafii sau sectorul de activitate

Filipescu Adrian

Armata Poporului, 12 B, L.6, Ap. 49, 800078, Galati, Romania

+40 236 460 182 Mobil:+40 724 537 594
+40 236 460 182

Adrian.Filipescu@ugal.ro, Adrian_Filipescu@yahoo.com

+40 336 130239

Romana
12.02.1956
Masculin

Universitatea Dunarea de Jos din Galati
Ingineria sistemelor (IS)

Ingineria sistemelor

Informatica Aplicata in Automatica si Robotica

Metode numerice, calcul paralel si distribit-anul I, studii de licenta, programul: Automatica si Informatica
Aplicata (IS-AIA)

Teoria sistemelor in abordare structurala-anul Ill, IS-AIA

Teoia sistemelor in abordare frecventiala-anul lll, IS-AIA

Tehnici de control adaptiv si optimal-anul IV, IS-AIA

Sisteme informatice de conducere avansata a robotilor- anul |, studii de masterat, programul: Sisteme
Informatice de Conducere Avansata (1S-SICA);

Conducerea avansata a sistemelor neliniare- Studii doctorale IS;
Tehnici, algoritmi si echipamente de conducere a sistemelor robotice-Studii doctorale IS

2007-prezent

Conducator de doctorat in domeniul Ingineria Sistemelor, subdomeniul Informatica Aplicata in
Automatica si Robotica. 7 teze de doctorat finalizate si validate CNATDCU, dintre care 1 in cotutela
internationala

Predare cursuri in programul de Pregatire Universitara Avansata, conducere activitati de cercetare in
programul de Crcetare Universitara Avansata

Universitatea Dunarea de Jos din Galati, Domneasca, 47, Galati, 800008, Romania
Invatamant superior
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Perioada

Functia sau postul ocupat

Activitati si responsabilitafj principale
Numele si adresa angajatorului

Tipul activitaii sau sectorul de activitate
Perioada

Functia sau postul ocupat

Activitati si responsabilitafj principale
Numele si adresa angajatorului

Tipul activitatii sau sectorul de activitate
Perioada

Functia sau postul ocupat

Activitatj si responsabilitati principale
Numele si adresa angajatorului

Tipul activitatii sau sectorul de activitate
Perioada

Functia sau postul ocupat

Activitatj si responsabilitati principale
Numele si adresa angajatorului

Tipul activitaii sau sectorul de activitate
Perioada

Functia sau postul ocupat

Activitati si responsabilitai principale
Numele si adresa angajatorului

Tipul activitaii sau sectorul de activitate
Perioada

Functia sau postul ocupat

Activitati si responsabilitai principale
Numele si adresa angajatorului

Tipul activitatii sau sectorul de activitate
Perioada

Functia sau postul ocupat

Activitati si responsabilitatj principale
Numele si adresa angajatorului

Tipul activitatii sau sectorul de activitate
Perioada

Functia sau postul ocupat

Activitati si responsabilitatj principale
Numele si adresa angajatorului

Tipul activitatii sau sectorul de activitate

Carti publicate
Articole publicate

Proiecte de cercetare nationale pe
baza de contract sau grant

Proiecte internationale
Proiecte POSDRU

1999-prezent

Profesor universitar

Dezvoltare de cursuri si laboratoare universitare, predare, cercetare, conducere doctorate
Universitatea Dunarea de Jos din Galati, Domneasca, 47, Galati, 800008, Romania
Invatamant superior

2010-prezent

Prodecan Facultatea de Automatica, Calculatoare, Inginerie Electrica si Electronica (ACIEE)
Management universitar, Dezvoltare programe de studii

Universitatea Dunarea de Jos din Galati, Domneasca, 47, Galati, 800008, Romania
Invatamant superior

2004-2010

Decan Facultatea de Stiinta Calculatoarelor

Management universitar, Dezvoltare programe de studii

Universitatea Dunarea de Jos din Galati, Domneasca, 47, Galati, 800008, Romania
Invatamant superior

1994-1999

Conferentiar universitar

Dezvoltare de cursuri si laboratoare universitare, predare, cercetare

Universitatea Dunarea de Jos din Galati, Domneasca, 47, Galati, 800008, Romania
Invatamant superior

1996-2000

Decan Facultatea de Nave si Inginerie Electrica (NIE)

Management universitar, Dezvoltare programe de studii

Universitatea Dunarea de Jos din Galati, Domneasca, 47, Galati, 800008, Romania
Invatamant superior

1990-1994

Sef lucrari

Dezvoltare de cursuri si laboratoare universitare, predare, cercetare

Universitatea Dunarea de Jos din Galati, Domneasca, 47, Galati, 800008, Romania
Invatamant superior

1983-1990

Asistent universitar

Dezvoltare de cursuri si laboratoare universitare, predare, cercetare

Universitatea Dunarea de Jos din Galati, Domneasca, 47, Galati, 800008, Romania
Invatamant superior

1981-1983

inginer

Reglaj, integrare sistem de sistem de calcul

Fabrica de calculatoare electronice, Platforma Pipera, Bucuresti

reglaj, integrare calculatoare Independent

9
112
22, dintre care la 9 director de proiect

4, la unul dintre ele manager partener
3, la unul dintre ele manager partener



Stagii de cercetare

Activitatea de cercetare
stiintifica, directii si rezultate
de cercetare

Educatie si formare

Perioada
Calificarea / diploma obtinuta

Disciplinele principale studiate /
competente profesionale dobandite

Numele si tipul institutiei de invatdmant
[ furnizorului de formare

Nivelul in clasificarea natjonala sau
internationala

Perioada

Calificarea / diploma obtinuta

Disciplinele principale studiate /
competente profesionale dobandite

Numele si tipul institutiei de invatamant
[ furnizorului de formare

Nivelul in clasificarea natjonald sau
internationala

Aptitudini si competente
personale

Limba(i) materna(e)

Limba(i) straina(e) cunoscuta(e)
Autoevaluare
Nivel european (*)

Limba engleza

Limba franceza

Membru societati stiintifice
Experitza si evaluare

15/Nov/2000-15/May/2001 NATO research fellowship, Department of Mechanics, Torino Polytechnics,
Italy.

01/0ct/2002-30/June/2003, NATO research fellowship, Laboratoire d’Automatique Grenoble, INPG-
ENSIEG, France.

15/Sep/2003-15/Mar/2004, NATO research fellowship at Institute of Systems and Robotics, University of
Coimbra, Portugal.

Conducerea adaptiva si cu structura varibila, utilizand legi de ajustare parametrica compusa;
Conducerea sistemelor neliniare cu aplicatii la robotii mobili si manipulatoare robotice;

Conducerea avansata, prin tehnici sliding-mode, a manipulatoarelor robotice;

Conducerea avansata, prin tehnici sliding-mode, a robotilor mobili si vehiculelor autonome;
Conducerea avansata a scaunului cu rotile pentru persoanele cu handicap locomotor;

Conducerea liniilor de fabricatie flexibila deservite de roboti mobili echipati cu manipulatoare robotice.

1990-1993
Diploma de doctor in Sisteme automate
Cercetare si dezvoltare in Sisteme automate

Universitatea Dunarea de Jos din Galati, Domneasca. 47, Galati, 800008, Romania
ISCED 6

1976-1981Mentionati separat fiecare forma de invatamant si program de formare profesionala
absolvite, incepand cu cel mai recent. (vezi instructjunile)

Diploma de inginer in domeniul electric, specialiazarea: Automatizari si calculatoare
-Programarea calculatoarelor(limbaje de nivel inalt, limbaje de asamblare)
-Calculatoare numerice
-Teoria sistemelor

-ldentificarea sistemelor
-Sisteme si echipamente de conducerea proceselor

Universitatea Politehnica Bucuresti

ISCED 8

Limba romana

(*) Nivelul Cadrului European Comun de Referinta Pentru Limbi Strdine

Membru SRAIT (Societatea romana de automatica si informatica tehnica)

-Expert ARACIS, Comisia Stiinte Ingineresti Il, subcomisia Ingineria sistemelor
-Expert evaluator CNCS-UEFISCDI

intelegere Vorbire Scriere
Ascultare Citire Participare la Discurs oral Exprimare scrisa
conversatie
Utilizator Utilizator Utilizator Utilizator c2 Utilizator
experimentat experimentat experimentat experimentat experimentat
B2 Utilizator Utilizator B? Utilizator B? Utilizator B2 Utilizator
independent independent independent independent independent
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Competente si abilitati sociale | Abilitati de lucru in echipa- dobandite prin participarea la numeroase proiecte de cercetare cu echipa
de cercetare, obtinute prin competitie nationala si internationala
Abilitati de comunicare si de prezentare publicd — dobandite prin activitatea didactica si prin
participarea la numeroase conferinte si evenimente publice

Competente si aptitudini =~ Capacitati organizatorice — dobéndite prin coordonarea unor echipe de cercetare in calitate de director
organizatorice de proiect la Universitatea Dunarea de Jos din Galati;
Capacitati manageriale — dobandite prin functia de decan al Facultatii de Stiinta Calculatoarelor, si
prodecan al Facultatii ACIEE, Universitatea Dunarea de Jos din Galati;

Competente si aptitudini tehnice = Experienta solida in Ingineria sistemelor: modelare, identificare, proiectare sisteme de conducere,
implementare in timp real,
Analiza de sistem, integrare si testare.

Competente si aptitudini de utilizare = Configurarea sistemelor de operare
a calculatorului | Elaborarea documentelor cu diferite pachete de aplicatii (Microsoft Office, Open Office, editoare web
etc).

Competente si aptitudini artistice = Descrieti aceste competente si indicati contextul in care au fost dobandite. (Rubrica facultativa, vezi
instructiunile)

Alte competente si aptitudini = Competente in conducerea robotilor mobili cu roti motoare, scaunelor cu rotile pentru persoanele cu
handicap locomotor si a vehiculelor autonome electrice

Permis(e) de conducere = Categoria B

Informatii suplimentare Referinte si recomandari ale angajatorilor sunt disponibile la cerere

Anexe @ Diploma de Doctor in Sisteme Automate
Diploma de inginer, domeniul Electric, specializarea: Automatizari si Calculatoare

Teze de doctorat conduse, finalizate si validate CNATDCU

. loan Susnea - Contributii la elaborarea unor solutii bazate pe structuri incorporate (embedded) pentru
conducerea in timp real a sistemelor robotice (2010)

. Catalin Anghel - SECURIZAREA SISTEMELOR INFORMATICE SI DE COMUNICATII PRIN
CRIPTOGRAFIA CUANTICA (2012)

. Adrian Radaschin - CONTRIBUTII LA CONDUCEREA INTELIGENTA A ROBOTILOR MOBILI

UTILIZATI IN LINIILE FLEXIBILE DE FABRICATIE (2012)

. Bogdan Dumitrascu - CONTRIBUTII LA CONDUCEREA, NAVIGATIA SI EVITAREA DE
OBSTACOLE A ROBOTILOR MOBILI S| VEHICULELOR AUTONOME (2012)

. GeorgePetrea - CONTRIBUTII LA CONDUCEREA LINILOR DE FABRICATIE FLEXIBILA
DESERVITE DE ROBOTI MOBILI ECHIPATI CU MANIPULATOARE Sl SISTEME SERVOING
VIZUALE (2018)

. George Ciubucciu - CONTRIBUTII LA CONDUCEREA S| NAVIGATIA SISTEMELOR ROBOTICE
AUTONOME DESTINATE ASISTENTEI PERSOANELOR CU DIZABILITATI SI DESERVIRII UNOR
PROCESE DE FABRICATIE FLEXIBILA (2019)

. Razvan Solea - SLIDING MODE CONTROL APPLIED IN TRAJECTORY-TRACKING OF WMRs

AND AUTONOMOUS VEHICLES (2009) (cotutela Universitatea din Coimbra, Portugalia)

28-04-2020 Prof.dr.ing. Adrian FILIPESCU

Ve



Universitatea ""Dunarea de Jos" din Galati
Domeniul fundamental: Stiinte Ingineresti
Comisia CNATDCU: 15. Calculatoare, Tehnologia Informatiei si Ingineria Sistemelor

PROF. DR. ING. ADRIAN FILIPESCU

(INDEPLINIRE STANDARDE MINIMALE SI OBLIGATORII PENTRU TITLUL DE
PROFESOR SI CONDUCATOR DE DOCTORAT, ordin nr.6129/2016)

Conditii minimale (A)
Nr. crt. Domeniul de activitate Minim previzut Realizat
Al Activitatea didactica / profesionala 100 200,35p (184,14%)
(A1)
A2 Activitatea de cercetare (A2) 600
1258,65(209,77%)
A3 Recunoasterea impactului activitatii 150 375,04 (254,02%)
(A3)
TOTAL (A) 850 1834,055 (215.77%)
Conditii minimale obligatorii pe subcategorii
Nr. crt. Domeniul de activitate Minim previzut Realizat
ALLlL- Carti si capitole n carti de 1 9
Allz2 specialitate
15
3 in reviste cotate
ISI, Q1 sau Q2,
50

dintre care una si

numai una dintre 1 revista Q1

lucririle necesare A.2.1.50
poate fi echivalata 1 revista Q2

Articole in reviste cotate ISI si in cu: (1 art.lcol " (A2.19)
volumele unor manifestari ) confe.:rlnge 1 revista Q3

A21 | stiintifice indexate ISI internaionale de A2.2.24
brocéedings top (rank A sau 1 revista Q4

A*) in domeniul
A2.1.11

de abilitare, lista
acestora agreati | © echivalare cu A.2.1_41 (IEEE

si tinuti la zi de CDC 2003)
comisia sau A2.1.32
CNATDCU nr.15 | www.cnatdcu-c15.0rg
fiind disponibila
la adresa
www.cnatdcu-

cl5.org)

Granturi / proiecte de cercetare 2 13

A24.1
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castigate prin competitie
(Director / Responsabil partener )

A3.1.1

Numir de citiri in cirti, reviste 78
cotate ISI si volume ale unor 25 Excluse autocitarile
manifestari stiintifice IST (WOS)

Factor de impact cumulat pentru

publicatii 10 20,482

Hirsch index ISI Web of Science (Wo0S)=6

Hirsch index SCOPUS=10

Hirsh index Google scholar=14

Al

Al.1 Carti/monografii/capitole ca autor

Al.1.1. internationale

1.

Filipescu A., Minzu V. Filipescu A. Jr.,Minca E. Discrete-Time Sliding-Mode Control of a
MobilePlatform with Four Driving/Steering Wheels, Lecture Notes in Electrical Engineering, 122,ISSN
1876-1100, Gary Lee Editor, Advances in Automation and Robotics, Vol. 1, LNEE 122, pp. 401-409.
springerlink.com © Springer-Verlag Berlin Heidelberg 2011 (12,5p)

Volum Proceedings - M. Barbu, R. Solea, A. Filipescu, Editors of Proceedings of the 2018 22th
International Conference on System Theory, Control and Computing (ICSTCC 2018, Editura IEEE,
ISBN 978-1-5386-4444-7, 2018 (16,66p)

A.1.1.1=28,71p

Al.1.2. nationale

1.

Filipescu A. Sliding-Mode Robotic Manipulators and Mobile Robots Control, Editura MatrixRom (Cod
CNCSIS 039), (in English), Bucuresti, 2006, ISBN(13) 978-973-755-034-7, ISBN (10) 973-755-034-X.
(50p)

Filipescu, A., Stamatescu S., -Teoria sistemelor. Analiza si sinteza sistemelor liniare in abordare
structurala. Editura MatrixRom (Cod CNCSIS 039), Bucuresti, 2002, ISBN 973-685-465-5.(25p)
Bratcu,A., Filipescu, A., Metode numrice utilizate in analiza sistemelor, Editura MatrixRom (Cod
CNCSIS 039), Bucuresti, 2004, ISBN 973-685-823-5. (25p)

Filipescu, A., Curti, G., Stamatescu S., -Variable Structure and Compound Model Reference Adaptive
Control, in English, Matrix Rom Publishing (CNCSIS Code 039), Bucharest, 2002, ISBN973-685-447-
7. (16,66p)

Filipescu, A., Stamatescu S., -Conducerea proceselor prin tehnici adaptive si cu structura variabila,
Algoritmi si Robustete, Editura Matrix Rom (Cod CNCSIS 039), Bucuresti, 1999, ISBN 973-9390-97-
8.(25p)

Filipescu, A.,Silviu Macuta, Eugen Merticaru — Masini automate de ambalat din industria alimentara,
Editura “EVRIKA?”, Braila, 199,ISBN 973-9499-80-5.(16,66p)

Al.1.2=158,32p



Al1.1.=187,03p
Al.2. Material didactic/Lucrari didactice
Al.2.1. Manuale didactice

1. Ceanga, E., Tusac, 1., Dugan, V., Miholca, C., Filipescu, A., Minzu V.,-Electronica si Automatizari, Volume
I, Litografia Universitatii Dunarea de Jos din Galati, 1984, 530p. (6,66p)

2.Ceanga, E., Dugan, V., Miholca, C., Filipescu, A., Minzu V., Bojneag, C., - Electronica si Automatizari
Volume I, Litografia Universitatii Dunarea de Jos din Galati, 1986, 236p. (6,66p)

Al1.2=13,32p
Total A1=200,35p

A2.

A2.1. Articole in reviste cotate si in volumele unor manifestari stiintifice indexate 1SI proceedings
(25+30*factor de impact)/nr autori

1. Filipescu Adrian, Minca Eugenia, Cernega Daniela, Filipescu Adriana, Solea Razvan, SHPN Models
Based Simulation and Control of Mobile Robotic Systems Integrated into A/DML Proceedings of 21th
IEEE, International Conference on System Theory, Control and Computing, ICSTCC2017 19-21, Oct.
Sinaia, 2017, pp. 320-325, ISBN: 978-1-5386-3841-5. (6,5p)

2. Filipescu Adrian, Solea Razvan, Petrea George, Cernega Daniela, Filipescu Adriana, Ciubucciu
George, SHPN Modelling, Visual Servoing and Control of WMR with RM Integrated into P/RML,
Proceedings of the 21th IEEE, International Conference on System Theory, Control and Computing,
ICSTCC2017 19-21, Oct. Sinaia, 2017, pp. 230-235 ISBN: 978-1-5386-3841-5 (WoS indexed).(5,41p)

3. George Ciubucciu, Razvan Solea, Adrian Filipescu, Adriana Filipescu, "Visual Servoing and Obstacle
Avoidance Method based Control Autonomous Robotic Systems Servicing a Mechatronics
Manufacturing Line", Proceedings of the 2017 IEEE 9th International Conference on Intelligent Data
Acquisition and Advanced Computing Systems: Technology and Applications (IDAACS) 21-23, Sep,
2017 Bucharest Vol. 2, pp. 874- 879, 20IEEE Catalog number: CFP17803-USB, ISBN 978-1-5386-
0697-1/17/$31.00 ©2017 IEEE (8,125p).

4. Adrian Filipescu, Adriana Filipescu Jr., Eugenia Minca, Alina VVoda, Hybrid Modeling,Balancing and
Control of a Mechatronics Line Served by Two Mobile Robots,International Conference on System
Theory, Control and Computing, Joint Conference SINTES 16, SACCS 12, SIMSIS 16, Proceedings of
the 20th IEEE, International Conference on System Theory, Control and Computing, ICSTCC2016 13-
15, Oct. Sinaia, 2016, pp. 234-239, 978-1-5090-2720-0/16/$31.00 ©2016 IEEE(8,125p);

5. George Ciubucciu, Adrian Filipescu, Adriana Filipescu, Silviu Filipescu, Bogdan Dumitrascu, Control
and Obstacle Avoidance of a WMR, Based on Sliding-Mode, Ultrasounds and Laser, 12th IEEE
International Conference on Control & Automation (ICCA), Kathmandu, Nepal, June 1-3, 2016,
ISBN: 978-1-5090-1737-9 (6,5p)

6. Minca E., Filipescu, A., Dragomir O., Coanda, H., G., Dragomir F., Cycle Time Optimization of a
Reversible A/DML Served by a Mobile Robotic System, Proceedings of the 19th IEEE, International
Conference on System Theory, Control and Computing, ICSTCC 2015 14-16, Oct. Cheile Gradisteli,
Romania, 2015, pp.99-104, ISBN: 978-1-4799-8481-7©2015 IEEE (6,5p)



10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

Filipescu, A., Minca E., Voda A., Dumitrascu B., Filipescu A., Jr., Ciubucciu G., Sliding-Mode Control
and Sonnar Based Bubble Rebound Obstacle Avoidance for a WMR, Proceedings of the 19th IEEE,
International Conference on System Theory, Control and Computing, ICSTCC 2015 14-16, Oct. Cheile
Gradistei, Romania, 2015, pp.105-110, ISBN: 978-1-4799-8481-7©2015 IEEE (5,41p)

Razvan Solea, Adrian Filipescu, Adriana Filipescu Jr. Eugenia Minca, Silviu Filipescu, Wheelchair
Control and Navigation Based on Kinematic Model and Iris Movement, Proceedings of the 2015 7"
IEEE International Conference on Robotics, Automation and Mechatronics (CIS&RAM), 15 — 17 July
2015, Angkor Wat, Cambodia, IEEE Catalog Number: CFP15835-CDR, ISBN: 978-1-4673-7336-4,
pp:78-83(6,5p)

Eugenia Minca, Adrian Filipescu, Alina Voda, Modelling and control of an assembly/disassembly
mechatronics line, served by mobile robot with manipulator, Control Engineering Practice vol. 31
(2014) pp. 50-62, ISSN: 0967-0661, DOI: 10.1016/j.conengprac.2014.06.005, 0967-0661/& 2014
Elsevier Ltd. All rights reserved (impact factor 2.962) (37,95p)

Filipescu Adriana, Petrea George, Filipescu Adrian, Filipescu Silviu-Modeling and Control of a
Mechatronics System Served by a Mobile Platform Equipped with Manipulator, Proceedings of the 33rd
Chinese Control Conference, July 28-30, 2014, Nanjing, China, pp. 6577-6582, ISBN:978-988-15638-
4-2, IEEE Catalog number CFP:1441A-CDR.(8,125p)

A.Chirosca, G. Ifrim, A. Filipescu, S. Caraman:Multivariable Hoo Control of Wastewater Biological
Treatment Processes, CONTROL ENGINEERING AND APPLIED INFORMATICS, CEAI, Vol.15,
No.1 pp. 11-21, 2013, ISSN 1454-8658, (impact factor=0.695), (11,49)p

A. Filipescu Jr., G. Petrea, A. Filipescu, E. Minca, S. Filipescu-Discrete modelling based control of a
processing/reprocessing mechatronics line served by an autonomous robotic system, The 4th
International Symposium on Electrical, and Electronics Engineering, ISEEE 2013, 11-13, Oct, Galati,
2013, ISBN: 978-1-4799-2442-4/13/$31.00 ©2013 IEEE.(6,5p)

Eugenia MINCA, Adrian FILIPESCU, Alina VODA, A Theoretical Approach of the Generalized
Hybrid Model Based on the Control of Repetitive Processes, In Proceedings of the 9"Asia Control
Conference (ASCC2013), ISBN:978-1-4673-5769-2, 23-26 June, 2013, Istanbul, Turkey.(10,83)p

B. Dumitrascu, A. Filipescu, A. Voda, E. Minca, S. Filipescu G. Petrea, Laser-based Obstacle
Avoidance Algorithm for Four Driving/Steering Wheels Autonomous Vehicle International Conference
on System Theory, Control and Computing, Joint Conference SINTES 16, SACCS 12, SIMSIS 16,
Proceedings of the 17th IEEE, Intrenational Conference on System Theory, Control and Computing,
ICSTCC2013 11-13, Oct. Sinaia, 2013, pp.187-192, ISBN: 978-1-4799-2228-4/13/$31.00
©2013IEEE.(5,41p)

G. Petrea, A. Filipescu, E. Minca, A. Voda A. Filipescu Jr., A. Serbencu, Hybrid modeling based
control of an processing/reprocessing mechatronics line served by an autonomous robotic
system, International Conference on System Theory, Control and Computing, Joint Conference SINTES
16, SACCS 12, SIMSIS 16, Proceedings of the 17th IEEE, Intrenational Conference on System Theory,
Control and Computing, ICSTCC2013 11-13, Oct. Sinaia, 2013, pp. 410-415, ISBN: 978-1-4799-2228-
4/13/$31.00 ©2013IEEE.(5,41p)

Eugenia MINCA, Alina Voda, Adrian Filipescu and Adriana Filipescu: Hybrid Model Based Control of
a Mechatronics Line Served by Mobile Robot with Manipulator, In Proceedings of the 8™ IEEE



17.

18.

19.

20.

21.

22,

23.

24,

25.

26.

International Conference on Industrial and Electronic Application (ICIEA2013),pp. 1296-1301,ISBN:
978-1-4673-6322-8,19-21, June, 2013, Melbourne, Australia.(8,125p)

Eugenia Minca, Adrian Filipescu and AlinaVVoda, New Approach in Control of Assembly/Disassembly
Line Served by Robotic Manipulator Mounted on Mobile Platform, 2012 IEEE International Conference
on Robotics and Biomimetics (ROBIO 2012), ISBN;978-1-4673-2126-3, pp.235-240. 11-14 Dec, 2012,
Guangzhou, China.(10,83p)

Dumitrascu, Bogdan; Filipescu, Adrian; Minzu, Viorel; Voda, Alina; Minca, Eugenia., Discrete-time
sliding-mode control of four driving-steering wheels autonomous vehicle, Proceedings of the 30"
Chinese Control Conference (CCC 2011), pp.3620 — 3625, ISSN: 1934-1768, ISBN: 978-1-4577-0677-
6, 22-24 July 2011, Yanthai, China (6,5p)

Filipescu A., Susnea 1., Minzu V., Vasiliu G. and Filipescu S., Obstacle Avoidance and Path Following
Controlof a WMR used as Personal Robotic Assistant 18th Mediterranean Conference on Control &
Automation Congress Palace Hotel, Marrakech, Morocco, June 23-25, 2010, pp:1555-1560, ISBN: 978-
1-4244-8092-0/10/$26.00 ©2010 IEEE, IEEE Catalog Number CFP10 MED-CDR;(6,5p)

Solea R., Filipescu A.,Filipescu S., Dumitrascu B.,- Sliding-mode Controller for Four-Wheel-Steering
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naval, dec.1993 (2p);
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