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Rezumat

in cadrul prezentei teze de abilitare sunt prezentate succint realizarile personale in
plan stiintific, didactic si academic din perioada mai 2001 (data sustinerii tezei de doctorat
confirmata ulterior prin Ordinul 4202/27.07.2001) pana in prezent (2014). Concret, sunt
facute referiri la granturile nationale si internationale la care am participat in calitate de
director sau ca membru al echipei de cercetare, lucrari stiintifice, carti, brevete si materiale
didactice elaborate in aceasta perioada. Acestea sunt prezentate in contextul noilor abordari
existente in literatura de specialitate, accentuandu-se caracterul inovativ al acestora.

Prima parte a tezei este constituita dintr-un rezumat ce cuprinde sinteza tezei de
abilitare redactat in Ib. engleza si romana.

Sectiunea a doua se refera la urmatoarele aspecte:

- Prezentare sumara a realizarilor remarcabile obtinute in activitatile de cercetare si
didactica (lista de publicatii si granturi clasificata in patru directii de cercetare, discipline
nou introduse Tn planurile de Tnvatamant, cursuri predate, contributii aduse la dezvoltarea
syllabusurilor, profesor invitat, activitati de practica cu studentii, conducerea lucrarilor de
licenta si disertatie, dotare laboratoare si biblioteca, cooperare internationala, activitati
de management etc.). De mentionat ca in perioada sus-amintita au fost publicate un
numar de 53 de articole stiintifice, am participat in cadrul a 12 granturi/contracte de
cercetare castigate prin competitie (dintre care 7 ca si director de proiect) si am elaborat
6 carti in domenii conexe prezentei teze.

- Prezentare tehnica a patru directii de cercetare abordate in aceasta perioada:

o Calcul inteligent pentru roboti mobili autonomi. O prima lucrare prezentata
abordeaza reprezentarea mediului Tnconjurator de o asemenea maniera incat sa
permita elaborarea unui model spatial non-metric/calitativ. Localizarea robotului
este facuta in raport cu niste repere perceptuale. A doua lucrare arata modalitatea
de a proiecta o retea neuronala respectiv un controller fuzzy prin intermediul
algoritmilor genetici cu aplicatie in controlul unor roboti mobili autonomi.
Rezultatele experimentale arata ca agentii rezultati permit realizarea unor sarcini
complexe pe baza unui comportament de grup introdus prin evolutie.

o Paradigme ale inteligentei artificiale pentru identificare faciald. Cercetarile au
aratat ca extragerea trasaturilor bazata pe filtre Gabor da rezultate foarte bune in
problema recunoasterii faciale. Selectia unui anumit set de filtre se poate dovedi
insa problematica. Se propune o metoda alternativd bazatda pe tehnica
operatorului de interes ce furnizeaza rezultate comparabile (95.2% rata de
recunoastere folosind filtre Gabor respectiv 94.7% folosind metoda operatorului
de interes, baza de date AT&T) cu costuri de calcul mult reduse. A doua contributie
prezentata are la baza combinatia dintre tehnica de extragere de trasaturi bazata
pe operatorul de interes si un clasificator statistic de tip k-NN la care parametrii
sunt determinati printr-o tehnica holistica de optimizare. Prin aceasta se obtin atat
rate ridicate de recunoastere cat si timpi de procesare redusi.

o Sisteme bazate pe cunostinte cu incertitudine in recunoasterea expresiei faciale.
Sunt detaliate in primul rand abordarile reprezentative studiate pe o perioada de
10 ani (2003-2012). Motivele realizarii unui astfel de studiu sunt multiple. Prin
selectarea celor mai atractive abordari sunt subliniate noile tehnici si metode
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folosite in acest domeniu precum si ariile ce pot prezenta in viitor un interes
deosebit, constituindu-se 1n directii viitoare de cercetare. A doua lucrare
prezentatd se referd la generarea - pe principiile logicii vagi (fuzzy) - a expresiei
faciale pentru un agent virtual. Modelul propus contine componentele social,
emotional si psihologic definind propriile contributii Tn generarea fuzzy a expresiei
faciale.

o Sisteme 3D biometrice. Prima lucrare prezentata combina informatia de adancime

(3D) a imaginii cu cea referitoare la diversele segmente ale corpului (schelet)
pentru a implementa o identificare biometrica a unei persoane. Aceste informatii
sunt obtinute folosind un sistem de achzitie 3D cu cost scazut — un senzor de tip
Kinect [Kinect12]. Informatia este ulterior procesata prin intermediul unor tehnici
standard aferente prelucrarilor de imagini si inteligentei artificiale (PCA,
clasificatori bazati pe distantad). A doua abordare prezentata foloseste principiu
ToF (Time-of-Flight) pentru obtinerea, cu un inalt grad de acuratete, a infomatiei
3D. in conformitate cu acest principiu, distantele m&surate sunt derivate din
timpul de propagare a unui puls de lumina. Se descrie in continuare dezvoltarea
unei baze de date de gesturi statice si dinamice UPT ToF 3D Hand Gesture
Database (UPT-ToF3D-HGDB). Ea reprezinta singura baza de date publica de acest
tip pusa la dispozitia comunitatii stiintifice.

Este de notat ca principalele rezultate obtinute in directia Calcul inteligent pentru
roboti mobili autonomi sunt identificate in Sectiunea 3. Bibliografie, subsectiunea 3.2 Lista
publicatiilor prin [RobAn-Nr] si sunt in numar de 19 articole. De asemenea, subiecte similare
sunt tratate in cadrul participarii la patru granturi (vezi §3.3, [SIARAS2005], [ROBOTS2004],
[SYMBOLIC2003], [AI2003]). Tn legaturd cu cea de a doua directie de cercetare, vizand
recunoasterea identitdtii unui individ, au fost publicate 8 articole (referite prin [FacelDAn-Nr] in
§ 3.3) si a constituit subiectul urmatoarelor granturi: [VIDEO2011], [NEURAL2006], [Al2005],
[TRACK2005]. Problematica analizei si recunoasterii expresiei faciale a fost investigata in
cadrul a 8 articole (vezi referinte bibliografice cu acronim [ExprAn-Nr]) si a doua granturi
([EXPR2011], [EMO02010]). Rezultatele ultimei directii de cercetare prezentate, Sisteme 3D
biometrice au fost publicate in 6 lucrari stiintifice [Bio2013-1], [Bio2013-2], [Bio2013-3],
[Bio2012-1], [Bio2006-1], [Bio2004-1] si constituie subiectul unui brevet [Gui2012].

- Prezentarea planurilor de evolutie si dezvoltare cu privire la cariera profesional3,
stiintificd si academicad precum si modalititi concrete de punere a acestora in practicd. Tmi
propun studiul unor noi paradigme ale calculului inteligent (de exemplu Liquid State Machines
[Rob2011-1]) precum si a unor noi solutii de implementare pentru acestea (de exemplu cele
bazate pe GPU de uz general [Rob2012-1]). De asemenea imi propun sa investighez o noua
directie de cercetare prin cooperarea cu cadrele didactice de la Universitatea de Medicina si
Farmacie ,Victor Babes” din Timisoara in vederea realizarii unui sistem de diagnoza asistata
in ecografia de contrast pentru leziuni ale ficatului.

Ultima sectiune este dedicata referintelor bibliografice.



