
 

 

  
 

  

 

Curriculum vitae  
Europass  

  
  

Informaţii personale  

Nume / Prenume Filipescu Adrian 

Adresă(e) Armata Poporului, 12 Bl, L.6, Ap. 49, 800078, Galati, Romania 

Telefon(oane) +40 236 460 182 Mobil:+40 724 537 594 +40 336 130239 

Fax(uri) +40 236 460 182 

E-mail(uri) Adrian.Filipescu@ugal.ro, Adrian_Filipescu@yahoo.com  
  

Naţionalitate(-tăţi) Romana 
  

Data naşterii 12.02.1956  
  

Sex Masculin 
  

Institutia angajatoare Universitatea Dunarea de Jos din Galati 

Domeniul de competenta asumat Ingineria sistemelor (IS) 

Domeniul in care indruma doctorat Ingineria sistemelor  

Subdomeniul in care indruma doctorat Informatica Aplicata in Automatica si Robotica 

Principalele discipline predate in 
domeniul de competenta asumat 

Metode numerice, calcul paralel si distribit-anul I, studii de licenta, programul: Automatica si Informatica 
Aplicata (IS-AIA) 
Teoria sistemelor in abordare structurala-anul III, IS-AIA 
Teoia sistemelor in abordare frecventiala-anul III, IS-AIA 
Tehnici de control adaptiv si optimal-anul IV, IS-AIA 

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

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

  

Experienţa profesională  
  

Perioada 2007-prezent 

Funcţia sau postul ocupat 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 

Activităţi şi responsabilităţi principale Predare cursuri in programul de Pregatire Universitara Avansata, conducere activitati de cercetare in 
programul de Crcetare Universitara Avansata 

Numele şi adresa angajatorului Universitatea Dunarea de Jos din Galati, Domneasca, 47, Galati, 800008, Romania 

Tipul activităţii sau sectorul de activitate Invatamant superior 

mailto:Adrian.Filipescu@ugal.ro
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Perioada 1999-prezent 

Funcţia sau postul ocupat Profesor universitar 

Activităţi şi responsabilităţi principale Dezvoltare de cursuri si laboratoare universitare, predare, cercetare, conducere doctorate 

Numele şi adresa angajatorului Universitatea Dunarea de Jos din Galati, Domneasca, 47, Galati, 800008, Romania 

Tipul activităţii sau sectorul de activitate Invatamant superior 

Perioada 2010-prezent 

Funcţia sau postul ocupat Prodecan Facultatea de Automatica, Calculatoare, Inginerie Electrica si Electronica (ACIEE) 

Activităţi şi responsabilităţi principale Management universitar, Dezvoltare programe de studii 

Numele şi adresa angajatorului Universitatea Dunarea de Jos din Galati, Domneasca, 47, Galati, 800008, Romania 

Tipul activităţii sau sectorul de activitate Invatamant superior 

Perioada 2004-2010 

Funcţia sau postul ocupat Decan Facultatea de Stiinta Calculatoarelor 

Activităţi şi responsabilităţi principale Management universitar, Dezvoltare programe de studii 

Numele şi adresa angajatorului Universitatea Dunarea de Jos din Galati, Domneasca, 47, Galati, 800008, Romania 

Tipul activităţii sau sectorul de activitate Invatamant superior 

Perioada 1994-1999 

Funcţia sau postul ocupat Conferentiar universitar 

Activităţi şi responsabilităţi principale Dezvoltare de cursuri si laboratoare universitare, predare, cercetare 

Numele şi adresa angajatorului Universitatea Dunarea de Jos din Galati, Domneasca, 47, Galati, 800008, Romania 

Tipul activităţii sau sectorul de activitate Invatamant superior 

Perioada 1996-2000 

Funcţia sau postul ocupat Decan Facultatea de Nave si Inginerie Electrica (NIE) 

Activităţi şi responsabilităţi principale Management universitar, Dezvoltare programe de studii 

Numele şi adresa angajatorului Universitatea Dunarea de Jos din Galati, Domneasca, 47, Galati, 800008, Romania 

Tipul activităţii sau sectorul de activitate Invatamant superior 

Perioada 1990-1994 

Funcţia sau postul ocupat Sef lucrari 

Activităţi şi responsabilităţi principale Dezvoltare de cursuri si laboratoare universitare, predare, cercetare 

Numele şi adresa angajatorului Universitatea Dunarea de Jos din Galati, Domneasca, 47, Galati, 800008, Romania 

Tipul activităţii sau sectorul de activitate Invatamant superior 

Perioada 1983-1990 

Funcţia sau postul ocupat Asistent universitar 

Activităţi şi responsabilităţi principale Dezvoltare de cursuri si laboratoare universitare, predare, cercetare 

Numele şi adresa angajatorului Universitatea Dunarea de Jos din Galati, Domneasca, 47, Galati, 800008, Romania 

Tipul activităţii sau sectorul de activitate Invatamant superior 

Perioada 1981-1983 

Funcţia sau postul ocupat inginer 

Activităţi şi responsabilităţi principale Reglaj, integrare sistem de sistem de calcul 

Numele şi adresa angajatorului Fabrica de calculatoare electronice,  Platforma Pipera, Bucuresti 

Tipul activităţii sau sectorul de activitate reglaj, integrare calculatoare Independent 
  

Carti publicate 9 

Articole publicate 112 

Proiecte de cercetare nationale pe 
baza de contract sau grant 

22, dintre care la 9 director de proiect 

Proiecte internationale 4, la unul dintre ele manager partener 

Proiecte POSDRU 3, la unul dintre ele manager partener 



 

 

Stagii de cercetare 15/Nov/2000-15/May/2001 NATO research fellowship, Department of Mechanics, Torino Polytechnics, 
Italy. 
01/Oct/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. 

 

Activitatea de cercetare 
stiintifica, directii si rezultate 

de cercetare 

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. 

Educaţie şi formare  
  

Perioada 1990-1993 

Calificarea / diploma obţinută Diploma de doctor in Sisteme automate 

Disciplinele principale studiate / 
competenţe profesionale dobândite 

Cercetare si dezvoltare in Sisteme automate 

Numele şi tipul instituţiei de învăţământ 
/ furnizorului de formare 

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

Nivelul în clasificarea naţională sau 
internaţională 

ISCED 6 

Perioada 1976-1981Menţionaţi separat fiecare forma de învăţământ şi program de formare profesională 
absolvite, începând cu cel mai recent. (vezi instrucţiunile) 

Calificarea / diploma obţinută Diploma de inginer in domeniul electric, specialiazarea: Automatizari si calculatoare 

Disciplinele principale studiate / 
competenţe profesionale dobândite 

-Programarea calculatoarelor(limbaje de nivel inalt, limbaje de asamblare) 
-Calculatoare numerice 
-Teoria sistemelor 
-Identificarea sistemelor 
-Sisteme si echipamente de conducerea proceselor 

Numele şi tipul instituţiei de învăţământ 
/ furnizorului de formare 

Universitatea Politehnica Bucuresti 

Nivelul în clasificarea naţională sau 
internaţională 

ISCED 8 
 

  

Aptitudini şi competenţe 
personale 

 

  

Limba(i) maternă(e) Limba romana 
  

Limba(i) străină(e) cunoscută(e)  

Autoevaluare  Înţelegere Vorbire Scriere 

Nivel european (*)  Ascultare Citire Participare la 
conversaţie 

Discurs oral Exprimare scrisă 

Limba engleza  
C2 

Utilizator 
experimentat 

C2 
Utilizator 

experimentat 
C2 

Utilizator 
experimentat 

C2 
Utilizator 

experimentat 
C2 

Utilizator 
experimentat 

Limba franceza  
B2 

Utilizator 
independent 

B2 
Utilizator 

independent 
B2 

Utilizator 
independent 

B2 
Utilizator 

independent 
B2 

Utilizator 
independent 

 (*) Nivelul Cadrului European Comun de Referinţă Pentru Limbi Străine  
 

  

Membru societati stiintifice Membru SRAIT (Societatea romana de automatica si informatica tehnica) 

Experitza si evaluare -Expert ARACIS, Comisia Stiinte Ingineresti II, subcomisia Ingineria sistemelor 
-Expert evaluator CNCS-UEFISCDI 

  

http://europass.cedefop.europa.eu/LanguageSelfAssessmentGrid/ro


 

 

Competenţe şi abilităţi sociale Abilitati de lucru in echipa- dobandite prin participarea la numeroase proiecte de cercetare cu echipa 
de cercetare, obtinute prin competitie nationala si internationala 
Abilităţi de comunicare şi de prezentare publică – dobândite prin activitatea didactică şi prin 
participarea la numeroase conferinţe şi evenimente publice 

  

Competenţe şi aptitudini 
organizatorice 

Capacităţi organizatorice – dobândite prin coordonarea unor echipe de cercetare in calitate de director 
de proiect la Universitatea Dunarea de Jos din Galati; 
Capacităţi manageriale – dobândite prin functia de decan al Facultatii de Stiinta Calculatoarelor, si 
prodecan al Facultatii ACIEE, Universitatea Dunarea de Jos din Galati; 

  

Competenţe şi aptitudini tehnice Experiență solida in Ingineria sistemelor: modelare, identificare, proiectare sisteme de conducere, 
implementare in timp real,  
Analiza de sistem, integrare si testare. 

  

Competenţe şi aptitudini de utilizare 
a calculatorului 

Configurarea sistemelor de operare 
Elaborarea documentelor cu diferite pachete de aplicatii (Microsoft Office, Open Office, editoare web 
etc). 

  

Competenţe şi aptitudini artistice Descrieţi aceste competenţe şi indicaţi contextul în care au fost dobândite. (Rubrică facultativă, vezi 
instrucţiunile) 

  

Alte competenţe şi 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 
  

Informaţii suplimentare Referinte si recomandari ale angajatorilor sunt disponibile la cerere 
  

Anexe Diplomă de Doctor în Sisteme Automate 
Diplomă de inginer, domeniul Electric, specializarea: Automatizari si Calculatoare 
 

Teze de doctorat conduse, finalizate si validate CNATDCU 
1. Ioan Susnea - Contribuţii la elaborarea unor soluţii bazate pe structuri încorporate (embedded) pentru 

conducerea in timp real a sistemelor robotice (2010) 
2. Catalin Anghel - SECURIZAREA SISTEMELOR INFORMATICE ȘI DE COMUNICAȚII PRIN 

CRIPTOGRAFIA CUANTICĂ (2012) 
3. Adrian Radaschin - CONTRIBUȚII LA CONDUCEREA INTELIGENTĂ A ROBOȚILOR MOBILI 

UTILIZAȚI ÎN LINIILE FLEXIBILE DE FABRICAȚIE (2012) 
4. Bogdan Dumitrascu - CONTRIBUTII LA CONDUCEREA, NAVIGAȚIA ȘI EVITAREA DE 

OBSTACOLE A ROBOȚILOR MOBILI ȘI VEHICULELOR AUTONOME (2012) 
5. GeorgePetrea - CONTRIBUȚII LA CONDUCEREA LINIILOR DE FABRICAȚIE FLEXIBILĂ 

DESERVITE DE ROBOȚI MOBILI ECHIPAȚI CU MANIPULATOARE ȘI SISTEME SERVOING 
VIZUALE (2018) 

6. George Ciubucciu - CONTRIBUŢII LA CONDUCEREA ȘI NAVIGAȚIA SISTEMELOR ROBOTICE 
AUTONOME DESTINATE ASISTENȚEI PERSOANELOR CU DIZABILITĂȚI ȘI DESERVIRII UNOR 
PROCESE DE FABRICAȚIE FLEXIBILĂ (2019) 

7. 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 

 
 

 
 
 
 



 

 

Universitatea "Dunărea de Jos" din Galaţi  
Domeniul fundamental: Ştiinţe Inginereşti 
Comisia CNATDCU: 15. Calculatoare, Tehnologia Informaţiei şi Ingineria Sistemelor 

PROF. DR. ING. ADRIAN FILIPESCU 

(INDEPLINIRE STANDARDE MINIMALE SI OBLIGATORII PENTRU TITLUL DE 

PROFESOR SI CONDUCATOR DE DOCTORAT, ordin nr.6129/2016) 

Condiţii minimale (A) 

Nr. crt. Domeniul de activitate Minim prevăzut Realizat 

A1 Activitatea didactică / profesională 

(A1) 
100 200,35p (184,14%) 

A2 Activitatea de cercetare (A2) 600 1258,65(209,77%) 

A3 Recunoaşterea impactului activităţii 

(A3) 
150 375,04 (254,02%) 

TOTAL (A) 850 1834,055 (215.77%) 

Condiţii minimale obligatorii pe subcategorii 

Nr. crt. Domeniul de activitate Minim prevăzut Realizat 

A1.1.1 - 

A1.1.2 
Carti si capitole în carti de 

specialitate 
1 9 

A2.1 

Articole în reviste cotate ISI și în 

volumele unor manifestări 

științifice indexate ISI 

proceedings  

 

15 

3 in reviste cotate 

ISI, Q1 sau Q2, 

dintre care una și 

numai una dintre 

lucrările necesare 

poate fi echivalată 

cu: (1 articol în 

conferințe 

internaționale de 

top (rank A sau 

A*) în domeniul 

de abilitare, lista 

acestora agreată 

și ținută la zi de 

comisia 

CNATDCU nr.15 

fiind disponibilă 

la adresa 

www.cnatdcu-

c15.org ) 

50 

1 revista Q1 

A.2.1.50 

1 revista Q2  

(A.2.1_9) 

1 revista Q3 

A.2.2.24 

1 revista Q4 

A2.1.11 

o echivalare cu A.2.1_41 (IEEE 

CDC 2003) 

sau A2.1.32 

www.cnatdcu-c15.org  

 

A2.4.1 
Granturi / proiecte de cercetare 2 13 

http://www.cnatdcu-c15.org/
http://www.cnatdcu-c15.org/
http://www.cnatdcu-c15.org/


 

 

câștigate prin competiție 

(Director / Responsabil partener )  

A3.1.1 
Număr de citări în cărți, reviste 

cotate ISI și volume ale unor 

manifestări științifice ISI (WOS) 

25 

78 

Excluse autocitarile 

 

 Factor de impact cumulat pentru 

publicatii 
10 20,482  

 

Hirsch index ISI Web of Science (WoS)=6 

Hirsch index SCOPUS=10 

Hirsh index Google scholar=14 

A1 

A1.1 Carti/monografii/capitole ca autor 

A1.1.1. 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) 

2. 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 

A1.1.2. 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) 

2. 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) 

3. Bratcu,A., Filipescu, A., Metode numrice utilizate in analiza sistemelor, Editura MatrixRom (Cod  

CNCSIS 039), Bucuresti, 2004, ISBN 973-685-823-5. (25p) 

4. 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) 

5. 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) 

6. Filipescu, A.,Silviu Măcuţă, Eugen Merticaru – Maşini automate de ambalat din industria alimentară, 

Editura “EVRIKA”, Brăila, 199,ISBN 973-9499-80-5.(16,66p) 

 

A1.1.2=158,32p 



 

 

A1.1.=187,03p 

A1.2. Material didactic/Lucrari didactice 

A1.2.1. Manuale didactice 

1. Ceangă, E., Tusac, I., Dugan, V., Miholcă, C., Filipescu, A., Mînzu V.,-Electronica si Automatizari, Volume 
I, Litografia Universitatii Dunarea de Jos din Galati, 1984, 530p. (6,66p) 
2.Ceangă, E., Dugan, V., Miholcă, C., Filipescu, A., Mînzu V., Bojneag, C., - Electronica si Automatizari 
Volume II, Litografia Universitatii Dunarea de Jos din Galati, 1986,  236p. (6,66p) 

A1.2=13,32p 

Total  A1=200,35p 

A2. 

A2.1. Articole in reviste cotate si in volumele unor manifestari stiintifice indexate ISI 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 Voda, 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 Gradistei, 

Romania, 2015, pp.99-104, ISBN: 978-1-4799-8481-7©2015 IEEE (6,5p) 



 

 

7. 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) 

8. 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
th

 

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) 

9. 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) 

10. 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) 

11. A.Chirosca, G. Ifrim, A. Filipescu, S. Caraman:Multivariable H∞ 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 

12. 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) 

13. 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
th

Asia Control 

Conference (ASCC2013), ISBN:978-1-4673-5769-2, 23-26 June, 2013, Istanbul, Turkey.(10,83)p 

14. 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) 

15. 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) 
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pentru asistare personală medico-socială şi deservire de linii de fabricaţie flexibilă de precizie 

(CIDSACTEH) (179p) 

2. PN-II-PT-PCCA-2013-4-0686, Prototipuri de sisteme robotice autonome destinate asistenței medico-

sociale şi deservirii unor procese de fabricaţie din metalurgie, ceramică, sticlă si industria de 

automobile, 2014-2017(40p) 

3. PN-II-ID-PCE-2011-3-0641,Conducerea avansata a sistemelor de fabricatiereversibile, de asamblare si 

dezasamblare, utilizand roboti mobili echipati cu manipulatoare robotice (52p); 

4. A-525 proiect CNCSIS, Conducerea in Timp Real prin Tehnici Adaptive, Sliding-mode, a 

Manipulatoarelor Robotice si a Robotilor Mobili, 2006-2008 (30p) 

5. CEEX-M2-C2-PD22, Program postdoctoral-Studiul si implementarea conducerii adaptive si cu 

structura variabila a manipulatoarelor robotice, robotilor mobili si vehiculelor autonome, 510000 RON, 

2006-2008, (20p) 

6. PN II-ID-PCE-2007-1-641-Conducerea adaptiva sliding-mode aplicata la manipulatoare robotice, 

roboti mobili, scaune cu rotile pentru persoane cu handicap locomotor si vehicule autonome electrice, 

2007-2010 (40p) 

7. Grant CNCSU, 4007, 1996, Sinteza unor comenzi compuse pentru conducerea adaptive si custructura 

variabila cu aplicatii in domeniul naval, (10p) 

8. Grant CNCSU, A.14, 1995, Sisteme adaptive şi cu structura variabilă vizând conducerea avansată a 

navelor şi echipamentelor de bord, (10p) 

9. POSDRU ID 64051 Invata automatica (30p) 

 

 
A 2.4.2.1. Membru in echipe internationale (4*ani de desfasurare) 

A 2.4.2.1.=0p 

A 2.4.2.2. Membru in echipe nationale (2 * ani de desfasurare) 

1. PN-III-P1-1.2-PCCDI-2017-0734 contract 72PCCDI/01.03.20182018, Roboţii şi Societatea: Sisteme 

Cognitive pentru Roboţi Personali şi Vehicule Autonome (ROBIN), (4.66p) 

2. PN II-ID-PCE-2008-2-506 -Studiu pentru implementarea in timp real a unui sistem hibrid pentru 

conducerea avansata a manipulatoarelor robotice si robotilor mobili colaborativi. (6p); 

3. POSDRU SIMBAD (ID 6853) (6p) 

4. POSDRU EFICIENT (ID 61445) (6p) 

5. POSDRU TOPACADEMIC (ID: 76822) (6p) 

A2.4.1.2=410p 



 

 

6. Contract nr. 23/1991, cu Ministerul Învăţământului, Faza a III-a, Elaborarea de algoritmi şi 

proceduri pentru reglarea adaptivă multivariabilă, cu aplicaţii în domeniul termoenergetic şi 

naval, dec.1993 (2p); 

7. Contract nr. 23/1991, cu Ministerul Învatamântului, Faza a II-a- Elaborarea de algoritmi de 

comutare a structurii şi de adaptare a parametrilor în regulatoarele  numerice, cu aplicaţii în domeniul 

naval, termoenergetică şi robotică, noiembrie 1992;(2p) 

8. Contract nr.23/1991, cu Ministerul Învatamântului, - Sisteme instruibile de inteligenţă artificială 

pentru diagnoză şi conducerea automată a proceselor, Faza I-a, Sinteza regulatoarelor adaptive pentru 

stabilizarea cursului navelor, noiembrie 1991; (2p) 

9. Contract nr. 60/1988, cu ICPTT Bucuresti-Faza a II-a, Real-time, on-line identification of ship 

dynamics in horizontal plane, Februarie 1990; (2p) 

10. Contract nr. 60/1988, cu ICPTT Bucuresti- Elaborarea, testarea, validarea algoritmilor şi programelor 

de conducere adaptivă pentru pilot automat computerizat destinat navelor maritme, Faza I-a, 

Identificarea off-line a dinamicii navei, elaborarea   softului şi a hardului pentru conducerea navei în 

marş şi manevră, oct., 1989; (2p) 

11. Contract nr. 51/1987, cu ICA Bucureşti - Simularea proceselor de biosinteza din industria alimentara 

în vederea optimizarii parametrilor biotehnologici şi conducerea acestora pe calculator, dec., 1988; (2p) 

12. Contract nr. 8/1986, cu ICA Bucureşti - Elaborarea modelului matematic al procesului de biosinteza a 

alfamilazei si proteazei bacteriene, Faza I-a, oct., 1987.(2p) 

13. Contract nr. 31/1984, cu FEPER Bucuresti- Elaborarea unui pachet de programe de roiectare asistata 

de calculator a formelor navei prin utilizarea sistemului Diagram 2030, Faza a II-a, Programe de 

cuplare a imprimantei grafice ICT800 la  microcalculatorul TPD si pachet de programe interactiv pentru 

desenarea structurilor navale, oct.1986.(2p) 

 

 

A2.4=549,66p 

Total A2= 1258,65p 

A3 

A3.1. Citari in carti, reviste si volume ale unor manifestari stiintifice 

A3.1.1. carti, ISI (8/nr autori art citat) Se dubleaza punctajul daca citarea provine dintr-o revista cotata 

ISI aflata printre primele 50% din cadrul subdomeniului de acreditare ISI din punct de vedere al 

factorului de impact (zonele Q1-Q2 in notatia ISI) 

A.1.1.1_1 citat de:  

1. Backstepping based trajectory tracking control for a four-wheel mobile robot with differential-
drive steering, By: Yuyao Hao ; Jian Wang ; Sergey A. Chepinskiy ; Aleksandr J. Krasnov ; Shirong 
Liu, 2017 36th Chinese Control Conference (CCC), Electronic ISSN: 1934-1768, INSPEC, Accession 
Number: 17171648, DOI: 10.23919/ChiCC.2017.8028131 (4p) 

A.1.1.1_1=4p 
 

A2.4.2.2=44,66p 

https://ieeexplore.ieee.org/search/searchresult.jsp?searchWithin=%22First%20Name%22:%22Yuyao%22&searchWithin=%22Last%20Name%22:%22Hao%22&newsearch=true&sortType=newest
https://ieeexplore.ieee.org/search/searchresult.jsp?searchWithin=%22First%20Name%22:%22Jian%22&searchWithin=%22Last%20Name%22:%22Wang%22&newsearch=true&sortType=newest
https://ieeexplore.ieee.org/search/searchresult.jsp?searchWithin=%22First%20Name%22:%22Sergey%20A.%22&searchWithin=%22Last%20Name%22:%22Chepinskiy%22&newsearch=true&sortType=newest
https://ieeexplore.ieee.org/search/searchresult.jsp?searchWithin=%22First%20Name%22:%22Aleksandr%20J.%22&searchWithin=%22Last%20Name%22:%22Krasnov%22&newsearch=true&sortType=newest
https://ieeexplore.ieee.org/search/searchresult.jsp?searchWithin=%22First%20Name%22:%22Shirong%22&searchWithin=%22Last%20Name%22:%22Liu%22&newsearch=true&sortType=newest
https://ieeexplore.ieee.org/search/searchresult.jsp?searchWithin=%22First%20Name%22:%22Shirong%22&searchWithin=%22Last%20Name%22:%22Liu%22&newsearch=true&sortType=newest
https://doi.org/10.23919/ChiCC.2017.8028131


 

 

A2.1_4 citat de: 

1. Combining a hierarchical task network planner with a constraint satisfaction solver for assembly 

operations involving routing problems in a multi-robot context, By: Munoz-Morera, Jorge; Alarcon, 

Francisco; Maza, Ivan; et al. INTERNATIONAL JOURNAL OF ADVANCED ROBOTIC 

SYSTEMS   Volume: 15   Issue: 3 ,Article Number: 1729881418782088 Published: JUN 18 2018 (4p) 

A.2.1_8 citat de: 

2. Wheelchair Navigation System for Disabled and Elderly People, By Eun Yi Kim, Sensors 2016, 

16(11), 1806; doi:10.3390/s16111806, (3.2p) 

A.2.1._9 citat de: 

3. Disassembly line balancing problem: a review of the state of the art and future directions, By: Eren 

Ozceylan et all., International Journal of Production Research  https://doi.org/10.1080/00207543.2018.1428775 

(5.32p) 

A2.1_ 11 ciatat de:  

4. ENERGY BASED MODELING AND CONTROL OF CONTINUOUS CHEMICAL REACTORS 

UNDER ISOTHERMAL CONDITIONS By: Makkar, Mohit; Dieulot, Jean-Yves, CONTROL 

ENGINEERING AND APPLIED INFORMATICS , Volume: 18, Issue: 3, Pages: 30-40, 

Published: SEP 2016(4p). 

5. Robust PID Controller Design Using Genetic Algorithm for Wastewater Treatment 

ProcessBy: Qiao, Xinghong; Luo, Fei; Xu, YugeEdited by: Xu, B,Conference: IEEE Advanced 

Information Management, Communicates, Electronic and Automation Control Conference 

(IMCEC) Location: Xian, PEOPLES R CHINA Date: OCT 03-05, 2016  

Sponsor(s): IEEE; IEEE Beijing Sect; Global Union Acad Sci & Technol; Chongqing Global Union 

Acad Sci & Technol; Xian Peihua Univ, PROCEEDINGS OF 2016 IEEE ADVANCED 

INFORMATION MANAGEMENT, COMMUNICATES, ELECTRONIC AND AUTOMATION 

CONTROL CONFERENCE (IMCEC 2016)   Pages: 1081-1086   Published: 2016(2p) 

6. A fractional computational algorithm for designing advanced feedback controllers of dynamical 

nonlinear systems, By: Soukkou, Ammar; Leulmi, Salah INTERNATIONAL JOURNAL OF 

MODELLING IDENTIFICATION AND CONTROL   Volume: 26   Issue: 2  Pages: 90-

109   Published: 2016 (2p) 

7. Robust Control of the Biological Wastewater Treatment Process, Chirosca, A.; Luca, L.; Ifrim, G.; 

et al. Edited by: Petre, E; Brezovan, M Conference: 17th International Conference System Theory, 

Control and Computing (ICSTCC) Location: Sinaia, ROMANIA Date: OCT 11­13, 2013 (4p) 

A.2.1_12 citat de: 

8. Synchronizing a Modular Production System Integrated with Machine Vision, Yogi HAMDANI & 

Rusman RUSYADI, Proceedings of the International Conference on Innovation, Entrepreneurship and 

Technology,  25-26 November 2015, BSD City, Indonesia,  ISSN: 2477-1538 (1.33p) 

A2.1_14 citat de: 

9. An Improved Calibration Method for a Rotating 2D LIDAR System, By: Zeng, Yadan; Yu, Heng; 

Dai, Houde; et al. SENSORS   Volume: 18   Issue: 2     Article Number: 497   Published: FEB 2018 

https://www.mdpi.com/search?authors=Eun%20Yi%20Kim&orcid=
https://dx.doi.org/10.3390/s16111806
https://www.tandfonline.com/toc/tprs20/current
https://doi.org/10.1080/00207543.2018.1428775
http://apps.webofknowledge.com/full_record.do?product=WOS&search_mode=CitingArticles&qid=16&SID=C1D9n3C8jiIgGKpzyq3&page=1&doc=1
http://apps.webofknowledge.com/full_record.do?product=WOS&search_mode=CitingArticles&qid=16&SID=C1D9n3C8jiIgGKpzyq3&page=1&doc=1
javascript:;
javascript:;
http://apps.webofknowledge.com/full_record.do?product=WOS&search_mode=CitingArticles&qid=16&SID=C1D9n3C8jiIgGKpzyq3&page=1&doc=2
http://apps.webofknowledge.com/full_record.do?product=WOS&search_mode=CitingArticles&qid=16&SID=C1D9n3C8jiIgGKpzyq3&page=1&doc=2
http://apps.webofknowledge.com/full_record.do?product=WOS&search_mode=CitingArticles&qid=16&SID=C1D9n3C8jiIgGKpzyq3&page=1&doc=3
http://apps.webofknowledge.com/full_record.do?product=WOS&search_mode=CitingArticles&qid=16&SID=C1D9n3C8jiIgGKpzyq3&page=1&doc=3


 

 

(2.66p) 

10. Environ en Feature Recognition Algorithm for Rescue Robot Based on a 213 Laser Radar, 

By: Zang, Xizhe; Zhang, Can; Liu, Yixiang; et al., Book Group Author(s): IEEE Conference: IEEE 

International Conference on Real-time Computing and Robotics (IEEE 

RCAR) Location: CAMBODIA Date: JUN 06-10, 2016  

Sponsor(s): Inst Elect & Elect Engineers; IEEE Robot & Automat Soc; Shanghai Jiao Tong Univ; Natl 

Univ Def Technol; Harbin Inst Technol; Chinese Acad Sci, Shenzhen Inst Adv Technol; Chinese Univ 

Hong Kong2016 IEEE INTERNATIONAL CONFERENCE ON REAL-TIME COMPUTING 

AND ROBOTICS (IEEE RCAR)  Pages: 357-361   Published: 2016 (1,33p) 

11. Laser Based Obstacle Avoidance Strategy for Autonomous Robot Navigation Using DBSCAN for 

Versatile Distance, By: Hernandez, Danilo Caceres; Van­Dung Hoang; Jo, Kang­ Hyun, Book Group 

Author(s): IEEE Conference: 7th International Conference on Human System Interactions (HSI) 

Location: Lisbon, PORTUGAL Date: JUN 16­ 18, 2014 (1,33p). 

12. Local Path Planning Strategy: A Practical Implementation for Versatile Distance, By: Hernandez, 

Danilo Caceres; Hoang, Van-Dung; Filonenko, Alexander; et al.Book Group Author(s): IEEE 

Conference: 40th Annual Conference of the IEEE-Industrial-Electronics-Society 

(IECON) Location: Dallas, TXDate: OCT 29-NOV 01, 2014, Sponsor(s):Inst Elect&Elect Engineers; 

IEEE Ind Elect Soc IECON 2014 - 40TH ANNUAL CONFERENCE OF THE IEEE INDUSTRIAL 

ELECTRONICS SOCIETY   Book Series: IEEE Industrial Electronics Society, Pages: 4028-

4033,Published: 2014(1,33p) 

A.2.1_17 citat de: 

13. Transportation by Multiple Mobile Manipulators in Unknown Environments With Obstacles, 

By:Jile Jiao, et all., IEEE Systems Journal ( Volume: 11 , Issue: 4 , Dec. 2017, DOI: 

10.1109/JSYST.2015.2416215 (5.32p) 

14. Bezier curve based path planning for a mobile manipulator in unknown environments, By Jile Jiao 

et all. 2013 IEEE International Conference on Robotics and Biomimetics (ROBIO) Electronic ISBN: 

978-1-4799-2744-9, INSPEC Accession Number: 14161821, DOI: 10.1109/ROBIO.2013.6739739 

(2.66p) 

15. Autonomous grasp of the embedded mobile manipulator with an eye-in-hand camera, By: Jile Jiao 

et all., Proceedings of the 11th IEEE International Conference on Networking, Sensing and Control, 

Electronic ISBN: 978-1-4799-3106-4, INSPEC Accession Number: 14330974 DOI: 

10.1109/ICNSC.2014.6819637(2.66p) 

 

A 2.1_20 citat de  

16. Integration of sliding mode based steering control and PSO based drive force control for a 

4WS4WD vehicle, By: Dai, Penglei; Taghia, Javad; Lam, Stanley; et al.AUTONOMOUS 

ROBOTS   Volume: 42   Issue: 3   Pages: 553-568   Published: MAR 2018 (5.32p) 

 

17. The Lateral Tracking Control for the Intelligent Vehicle Based on Adaptive PID Neural Network 

By: Han, Gaining; Fu, Weiping; Wang, Wen; et al. SENSORS , Volume: 17,Issue: 6, Article 

Number: 1244   Published: JUN 2017(4p) 
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18. Path tracking control of a four-wheel-independent-steering electric vehicle based on model 

predictive control, By: Peng Hang ; Fengmei Luo Shude Fang ; Xinbo Chen, 2017 36th Chinese 

Control Conference (CCC), Electronic ISSN: 1934-1768, INSPEC Accession Number: 17171967, DOI: 

10.23919/ChiCC.2017.8028849  (2p) 

 

A2.1_22 citat de: 

19. A Design of Large Space Automatic Cleaning Robot with Omni-Directional Wheels, By: Chen, 

Wen-Ping; Chen, Song-Shyong; Wang, Luke K.; et al.Book Group Author(s): IEEE, Conference:  

Location: Taipei, TAIWANDate: DEC 06-08, 2013, Sponsor(s): Natl Taiwan Univ Sci Technol, 2013 

INTERNATIONAL CONFERENCE ON FUZZY THEORY AND ITS APPLICATIONS (IFUZZY 

2013)   Pages: 140-145   Published: 2013 (4p) 

A2.1_23 citat de: 

20. Enhancing the yaw stability and the manoeuvrability of a heavy vehicle in difficult scenarios by 

an emergency threat avoidance manoeuvre, By: Yakub, Fitri; Abu, Aminudin; Mori, Yasuchika, 

PROCEEDINGS OF THE INSTITUTION OF MECHANICAL ENGINEERS PART D-

JOURNAL OF AUTOMOBILE ENGINEERING, , Volume: 231, Issue: 5, Pages:615-637, 

Published:APR 2017 (2.66p) 

21. Optimal Control for Three-axle Vehicle's All-wheel Steering, By: Tan, Hui; Cui, ShengMin; Zhang, 

Kun; et al. Edited by: Zhang, H; Jin, D; Zhao, XJ, Conference: 3rd International Conference on 

Mechanical Engineering, Industry and Manufacturing Engineering (MEIME 

2013) Location: Wuhan, PEOPLES R CHINA Date: JUN 22-23, 2013  

Sponsor(s): Int Sci & Educ Researcher Assoc; Beijing Gireida Educ Res Ctr; VIP Informat Conf Ctr 

ADVANCED RESEARCH ON MECHANICAL ENGINEERING, INDUSTRY AND 

MANUFACTURING ENGINEERING III   Book Series: Applied Mechanics and 

Materials   Volume: 345   Pages: 104+   Published: 2013 (2.66p) 

A2.1_24 citat de: 

22. Engineering Human Stigmergy, By: Susnea, Ioan INTERNATIONAL JOURNAL OF 

COMPUTERS COMMUNICATIONS & CONTROL   Volume: 10   Issue: 3   Pages: 420-

427   Published: JUN 2015(2p), Cognitive Maps for Indirect Coordination of Intelligent Agents, 

By: Susnea, Ioan; Axenie, Cristian STUDIES IN INFORMATICS AND 

CONTROL   Volume: 24   Issue: 1   Pages: 111-118   Published: MAR 2015(2p) 

23. Enabling Self-Organization of the Educational Content in Ad Hoc Learning Networks, 

By: Susnea, Ioan; Vasiliu, Grigore; Mitu, Daniela Elena, STUDIES IN INFORMATICS AND 

CONTROL   Volume: 22   Issue: 2   Pages: 143-152   Published: JUN 2013(2p) 

24. Using Particle Filters to Find Free Obstacle Trajectories for a Kinematic Chain, By: Reyes-Amaro, 

Alejandro; Mesejo-Chiong, Alejandro; Mas-Sanso, Ramon; et al.STUDIES IN INFORMATICS AND 

CONTROL , Volume: 22   Issue: 2   Pages: 185-193   Published: JUN 2013(2p) 

25. Temporal Ordering of Cancer Microarray Data through a Reinforcement Learning Based 

Approach, By: Czibula, Gabriela; Bocicor, Iuliana M.; Czibula, Istvan-Gergely, PLOS 

ONE   Volume: 8   Issue: 4     Article Number: e60883   Published: APR 2 2013(2p) 
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26. Formation Tracking with Orientation Convergence for Groups of Unicycles, By: Gonzalez-Sierra 

Jaime; Aranda-Bricaire, Eduardo; Gamaliel Hernandez-Martinez, Eduardo (2p) 

27. INTERNATIONAL JOURNAL OF ADVANCED ROBOTIC SYSTEMS, Volume: 10     Article 

Number: 180  Published: MAR 27 2013(2p) 

28. Distributed Neural Networks Microcontroller Implementation and Applications, By: Susnea, Ioan 

STUDIES IN INFORMATICS AND CONTROL   Volume: 21   Issue: 2   Pages: 165-

172   Published: JUN 2012(2p) 

29. Decentralized Formation Control of Multi-agent Robot Systems based on Formation Graphs, 

By: Hernandez-Martinez, Eduardo G.; Aranda-Bricaire, Eduardo STUDIES IN INFORMATICS AND 

CONTROL   Volume: 21   Issue: 1   Special Issue: SI   Pages: 7-16  Published: MAR 2012.(2p) 

30. Attitude Observer and Trajectory Tracking for a Group of Unicycle-Type Robots, By: Gonzalez-

Sierra, J.; Aranda-Bricaire, E.; Rodriguez-Cortes, H., Book Group Author(s): IEEE Conference: 9th 

International Conference on Electrical Engineering, Computing Science and Automatic 

ControlLocation: Mexico City, MEXICO Date: SEP 26-28, 2012 Sponsor(s): Cinvestav; CCE; CGSTIC 

Cinvestav; IEEE; IEEE Reg 9; IEEE Electron Devices Soc; CINVESTAV IPN Electr Engn; 

CINVESTAV IPN Comp Sci; CINVESTAV IPN Automat Control 2012 9TH INTERNATIONAL 

CONFERENCE ON ELECTRICAL ENGINEERING, COMPUTING SCIENCE AND 

AUTOMATIC CONTROL (CCE)   Published: 2012(2p) 

31. A Distributed Q-Learning Approach to Fragment Assembly, By: Bocicor, Maria-Iuliana; Czibula, 

Gabriela; Czibula, Istvan Gergely, STUDIES IN INFORMATICS AND 

CONTROL   Volume: 20   Issue: 3   Pages: 221-232   Published: SEP 2011(2p) 

A2.1_25 citat de:. 

32. Avoiding blind leading the blind: Uncertainty integration in virtual pheromone deposition by 

robots By: Ravankar, Abhijeet; Ravankar, Ankit A.; Kobayashi, Yukinori; et al., INTERNATIONAL 

JOURNAL OF ADVANCED ROBOTIC SYSTEMS,  Volume: 13, Published: NOV 11 2016 (2p) 

33. On a bio-inspired hybrid pheromone signalling for efficient map exploration of multiple mobile 

service robots, By: Ravankar, Abhijeet; Ravankar, Ankit A.; Kobayashi, Yukinori; et al.ARTIFICIAL 

LIFE AND ROBOTICS   Volume: 21   Issue: 2   Pages: 221-231   Published: JUN 2016 (2p) 

34. Repellent Pheromones for Effective Swarm Robot Search in Unknown Environments, By: Fossum, 

Filip; Montanier, Jean-Marc; Haddow, Pauline C., Book Group Author(s): IEEE Conference: IEEE 

Symposium on Swarm Intelligence (SIS) Location: Orlando, FL Date: DEC 09-12, 

2014 Sponsor(s): IEEE; IEEE Computat Intelligence Soc, 2014 IEEE SYMPOSIUM ON SWARM 

INTELLIGENCE (SIS), Pages: 243-250, Published: 2014(2p) 

A2.1_26 citat de: 

35. Extendable Behavioral Cognitive Architecture Based on Dynamic Field Theory, By: Nikkhoo, 

Mohammad; Menhaj, Mohammad Bagher, Book Group Author(s): IEEE Conference: 4th International 

Conference on Control, Instrumentation, and Automation (ICCIA) Location: Qazvin Islamic Azad Univ, 

Qazvin, IRAN Date: JAN 27-28, 2016 Sponsor(s): IEEE Iran Sect; ISICE 2016 4TH 

INTERNATIONAL CONFERENCE ON CONTROL, INSTRUMENTATION, AND 
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