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Rezumat

Teza de abilitare de fatd prezinta cateva dintre cele mai importante rezultate ale
activitatii mele post-doctorale, desfasuratd incepind cu anul 2005 in cadrul
Departamentului Calculatoare, Universitatea Politehnica Timigoara.

O sinteza a propriilor realizari stiintifice si profesionale, de-a lungul intregii
cariere, este cuprinsa in primul capitol. In cei peste 17 ani de activitate am acumulat
o bogata experientd In urmatoarele domenii de interes: sisteme hardware/software
timp-real si incorporate, sisteme de masurare si instrumentatie, de prelucrare
numerica a semnalelor si multimedia, retele de senzori fara fir, sisteme de
telecomunicatii numerice, medii colaborative robotice $i mecanisme pentru cresterea
eficientei energetice si a gestionarii consumului.

In aceste domenii am publicat peste 89 lucrari stiintifice, dintre care 8 articole
in jurnale prestigioase, indexate in baza de date Thomson ISI, cu factor de impact, 20
publicatii in lucrarile unor conferinte internationale indexate ISI si 22 de articole
indexate in alte baze de date internationale. Articolele indexate ISI fotalizeaza un
factor de impact de 11.978. Lucrdérile publicate sunt citate in peste 62 de articole
publicate de alti autori In domeniu, dintre care 28 sunt indexate ISI.

Am fost implicat activ in peste 40 granturi, proiecte si programe CDI, in
calitate de director (13), responsabil (7) sau membru in echipa de cercetare. Ca
director sau responsabil de proiect, am gestionat o valoare totala de peste 0.8
milioane EUR.

Recunoasgterea activitatii profesionale este ilustratd printr-o serie de premii, cum
ar fi Diploma si medalia Tanarul Cercetator Eminent al Timisoarei, acordatd de
Autoritatea Nationala pentru Cercetare Stiintificd (ANCS), Romania, Diploma
Cercetator Eminent, acordata de catre Asociatia Orizonturi Universitare, Timisoara,
precum si un total de 8 premii castigate la 11 editii ale Concursului International
Studentesc de Calculatoare "Hard&Soft" Suceava, in calitate de coordonator al
echipelor de studenti.

Cateva dintre cele mai relevante contributii post-doctorale aduse in domeniul
sistemelor timp-real §i incorporate, sunt prezentate in Capitolul 2. Este descris un
sistem-cadru de comunicatie §i sincronizare inter-proces, destinat nucleului de
operare timp-real HARETICK. Mecanismele propuse, incluzdnd structurile
persistente de date pentru parametrii de iesire si zonele tampon semaforizate pentru
schimbul de date intre procesele timp-real stricte si lejere, oferda un suport de
comunicatie de finaltd predictibilitate, eficientd si robustete. O cercetare s-a
concentrat asupra cresterii performantelor de planificare (rata de acceptare) si a
flexibilitatii platformelor timp-real incorporate, mentinand o predictibilitate maxima
de operare. Ca solutie, am propus si validat mecanismul de planificare hibrida
H’RTS. Acesta combini predictibilitatea unui planificator ciclic non-preemptiv, cu
eficienta unei versiuni modificate a algoritmului "Earliest Deadline First".

In Capitolul 3 se prezinta rezultate obtinute de catre echipa noastri de cercetare
in domeniul refelelor de senzori inteligenti. Platforma complexd CORE-TX
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(Collaborative Robotic Environments — The Timisoara Experiment) a fost realizata la
stadiu de prototip, pentru studiul si dezvoltarea sistemelor timp-real, a aplicatiilor de
perceptie artificiala, retelelor de senzori inteligenti si mediilor colaborative robotice.
De asemenea, sistemul de comunicatii de date PARSECS (Predictable ARchitecture
for Sensor Communication Systems) a fost special proiectat si realizat pentru a
sustine, la un cost si o complexitate redusa, comunicatia predictibild din cadrul
sistemelor timp-real stricte de tip multi-procesor si distribuite.

Contributiile aduse in domeniul mediilor colaborative robotice sunt discutate in
Capitolul 4. Un algoritm colaborativ de aliniere robotica a fost dezvoltat ca o prima
etapa a unor proceduri mai complexe de localizare. In continuare, a fost introdusa si
testatd tehnica de masurare a distantelor inter-robot MTDOA (Modified Time-
Difference-of-Arrival), rezultand o acuratete, pentru cazul cel mai defavorabil, de 7.3
cm la distante inter-robot de 300 cm. In vederea cresterii acuratetei si performantelor
obtinute anterior, a fost proiectatd si implementatd metoda CTOF (Combined Time-
of-Flight). Aplicand filtre de tip Kalman pentru masuratori CTOF repetitive, se poate
obtine o acuratete de 1 cm pentru distante inter-robot de 300 cm, fard a fi necesare
puncte fixe de reper. Pe baza rezultatelor anterioare, echipa de cercetare a dezvoltat o
metodologie pentru localizare si pozitionare robotica. Metodologia utilizeaza
algoritmul colaborativ de aliniere si metoda CTOF de masurare a distantelor,
implicdnd tehnici de triangulatie si trilateratie pentru determinarea coordonatelor
unui sistem robotic Intr-un mediu colaborativ.

Capitolul 5 cuprinde prezentarea contributiilor din domeniul tehnicilor de
crestere a eficientei energetice si de gestionare a consumului. Echipa de cercetare a
proiectat si testat un sistem-cadru pentru masurarea §i evaluarea semndturilor
energetice, precum $i un set de referinte de tip benchmark, cu aplicabilitate directa in
determinarea profilurilor energetice ale sistemelor mobile si ale aplicatiilor multi-fir
ale acestora. De asemenea, a fost introdusa o noud metodologie de diagnosticare "la
cald" a bateriilor, Tmpreund cu un sistem hardware/software de gestionare a
bateriilor (BMS) complet functional, pentru dispozitive incorporate cu resurse
limitate, alimentate cu baterii Ni-MH. Lucrarea in care am publicat cele mai
relevante rezultate este citatd pand In peste 12 articole stiintifice publicate de alti
autori in jurnale si la conferinte de cel mai inalt nivel in domeniu.

Ultima sectiune a tezei cuprinde un set de principii si elemente concrete ce
compun planul personal de dezvoltare academica si stiintifica, precum si capitolul cu
referintele bibliografice, grupate pe categorii specifice.
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