Prof. Dr. Ing. Sergiu NEDEVSCHI

Membru corespondent
Presedintele Comisiei de Autovehicule Inteligente a Academiei Romane

I. Profil stiintific

1 DATE PERSONALE

Data si locul nasterii: nascut la 9.10.1951 in Cluj-Napoca.

2. STUDII

* Studii primare si liceale in Cluj-Napoca (absolvent al
Liceului Nicolae Bdlcescu in anul 1970);

* Licentiat al Facultatii de Electrotehnica (FE) — specializarea
Electromecanica — a Institutului Politehnic din Cluj-Napoca
(IPCN) in anul 1975.
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3. TITLURI STIINTIFICE

* 1993, Doctor in inginerie electrica cu teza , Recunoasterea
obiectelor bazata pe model in viziunea artificiald”;

* 2012, Membru corespondent al Academiei de Stiinte
Tehnice din Romania;

* 2016, Membru corespondent al Academiei Romane.

4. ACTIVITATEA DIDACTICA

*Tnceputd Tn anul 1979, intreaga activitate didacticd s-a
desfasurat Tn cadrul specializarii Calculatoare din IPCN,
devenit din 1992 Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca
(UTCN). Tn decursul timpului au fost obtinute urmatoarele
titluri si ocupate urmatoarele pozitii:
1979-1883: Cadru didactic asociat la Catedra de Utilizari si
Automaticd, sectia Automatica si Calculatoare a
FE, IPCN;
1983-1990: Asistent, Catedra de Utilizari si Automatica,
sectia de Automatica si Calculatoare, FE, IPCN;
1990-1991: Asistent, Catedra de Calculatoare, Facultatea de
Automatica si Calculatoare (FAC), IPCN;
1991-1994: Sef lucrari, Catedra de Calculatoare, FAC, UTCN;
1994-1998: Conferentiar, Catedra de Calculatoare, FAC, UTCN;
1998: Profesor, Catedra de Calculatoare, FAC, UTCN.
Contributii semnificative:
* Elaborarea materialelor didactice si predarea a 12 cursuri
(ultimele 6 cursuri noi introduse Tn programa de fnvatamant
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a sectiei de calculatoare): Tehnica circuitelor Tn impulsuri,
Utilizarea microprocesoarelor, Calculatoare si prelucrarea
datelor, Informatica industriala, Arhitectura calculatoarelor,
Microprocesoare, Proiectarea cu microprocesoare, Sisteme
de procesare a imaginilor, Sisteme de recunoastere a
formelor, Metode avansate de recunoastere a formelor,
Viziune artificiala, Viziune artificiala pentru controlul
sistemelor autonome.

* Infiintarea unor programe masterale noi in domeniul
,Calculatoare si Tehnologia Informatiei” printre care ultimul
,Inteligenta si viziune artificiala”;

* Conducator de doctorat din anul 2011. Pana in prezent au
obtinut titlul de doctor 24 de doctoranzi;

* Contributii la elaborarea programelor de invatamant la
nivel de studii de licenta, masterat si doctorat;

* Contributii la stabilirea unor indicatori pentru evaluarea
calitatii programelor de invatamant in cadrul proiectului:
”Adaptarea educatiei universitare la cerintele pietei muncii
— Quality Education for Labor market”, Phare 2006/018-
147.05.01, coordonat de consortiul Mott Mac Donald(UK),
SC Educatia 2000+, Fundatia Centrul Educatia 2000+ (2006-
2009);

* Participarea ca si coordonator local la 3 proiecte
internationale in domeniul educatiei destinate imbunatatirii
calitatii programelor de invatamant si acreditarii cadrelor
didactice:
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- “Euro-standards in Information Technology — ESITEC”,
proiect TEMPUS (1997-2000),

- “Network for Web-based Continuous Education in
European Studies — CONED”, proiect TEMPUS (1998-2001),

- “Network of European Tertiary Level Educators —
NETTLE”, MINERVA (2005-2007).

5. ACTIVITATEA DE CERCETARE STIINTIFICA

* Activitatea stiintifica s-a desfasurat in perioada 1976-1983
in cadrul Institutului de Tehnica de Calcul filiala Cluj-Napoca
si Tncepand cu 1983 in IPCN redenumit in 1992 UTCN.

* A efectuat stagii de specializare in cercetare la Universitatea
din Limerick, Irlanda, Universitatea Tehnica din Braunschweig,
Universitatea Tehnicd din Munchen, Universitatea din
Hamburg, Germania, precum si la XILINX, Santa Clara, SUA.
* Domeniile de cercetare abordate cu succes includ
proiectarea sistemelor numerice, viziunea computerizata,
recunoasterea formelor, invatarea automatd incluzand si
invatarea profunda, stereoviziune, perceptia mediului,
sisteme avansate de asistenta pentru conducerea
vehiculelor si vehicule autonome.

* A participat la realizarea a 80 contracte de cercetare
stiintificd, avand calitatea de director sau coordonator la 62
dintre ele. Dintre aceste contracte 29 au fost contracte
internationale: 7 de tip FP7 sau H2020, 19 cu tertii (17 din
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Germania si cate unul din SUA, Coreea si Irlanda), 3 cooperari
bilaterale.

* Rezultatele cercetarilor s-au materializat prin publicatii:
27 carti sau capitole de carte, peste 400 de articole publicate,
100 in reviste din care 40 in reviste cotate ISI, si realizarea a
peste 20 de prototipuri din care unele introduse in fabricatie.
* A obtinut un brevet de inventie cu titlul “Metoda si dispozitiv
pentru inregistrarea neinvaziva a activitatii electrice a
sistemului His-Purkinje”, Brevet de inventie nr. 93120 din
13.07.1985.

*Tn anul 2011 a obtinut Premiul Constantin Budeanu al
Academiei Romdne pe anul 2009 pentru grupul de lucrari
“Perceptie senzoriald bazatd pe stereoviziune”.

* Rezultatele obtinute au avut un puternic impact fin
domeniul perceptiei si, in special, al percetiei bazate pe
stereoviziune si a aplicarii acesteia in sisteme autonome si de
asistare a conducerii. Impactul este vizibil atat in mediul
stiintific (peste 2000 citdri WoS si H-index WoS 23), cat si in
cel industrial prin cooperarea cu firme si institutii de renume
ca Volkswagen AG, Robert Bosch GmbH, SICK AG, INRIA, VTT.
* Rezultatele obtinute s-au materializat si printr-o buna
reputatie si vizibilitate internationala, fiind ales ca editor
(IEEE Transactions on Intelligent Transportation Systems,
IEEE Transactions on Intelligent Vehicles) sau recenzor la
multe din revistele de prestigiu din domeniu. Rezultatele
obtinute au determinat includerea in numeroase echipe si
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contracte de cercetare internationale precum si obtinerea de
premii atat pe plan national cat si international.

* A fost membru in comitetele stiintifice a peste 50 de
conferinte internationale; evaluator al programelor de
cercetare ale Uniunii Europene: FP7, COST si CHIST-ERA;
profesor invitat, evaluator extern in comisii de doctorat si
abilitare Tn Germania, Franta, Irlanda, Suedia, Pakistan,
Australia, Coreea. Este membru in IEEE Computer Society,
IEEE Signal Processing Society, IEEE Intelligent Transportation
Systems Society, IEEE Romania Section (membru al
comitetului  national, responsabil pentru activitati
educationale), organizator al conferintei IEEE Intelligent
Computer Communication and Processing din anul 2006.

6. RESPONSABILITATI

* Tncepand cu anul 2000, s-a implicat in conducerea unor
organisme si institutii de natura stiintifica si educationala,
dar si economica:

2000-2004: Sef al Catedrei de Calculatoare, UTCN;
2004-2012: Decan al FAC, UTCN;

2012-2020: Prorector al UTCN, responsabil cu Cercetarea
Stiintifica si Infrastructura Informatica;

2006- : Editor asociat la “IEEE Transactions on Intelligent
Transportation Systems”;

2006-2012: Membru in Consiliul General CNATDCU;

194



2010-2012: Presedinte al Panelului 2 Stiinte Ingineresti al
CNATDCU;

2010- : Membru in Comitetul de Conducere al IEEE Sectia
Romania;

2012-2020: Membru al comisiei Calculatoare si Tehnologia
Informatiei al CNATDCU;

2015- : Editor asociat IEEE Transactions on Intelligent Vehicles;
2016- : Membru al Comitetului Director al Agentiei de
Dezvoltare Regionala Nord-Vest pentru elaborarea Strategiei
de Specializare Inteligenta a Regiunii;

2018- : Membru al Comitetului Tehnic pentru “Self Driving
Automobiles” al IEEE Intelligent Transportation Society;
2020- : Presedinte al comisiei Calculatoare si Tehnologia
Informatiei si Ingineria Sistemelor al CNATDCU.

Il. Contributii stiintifice

S-au realizat, in principal, prin implicarea in activitatea
de cercetare si de elaborare a publicatiilor stiintifice.
Directiile de cercetare au evoluat in timp de la studiul,
cercetarea, proiectarea si implementarea sistemelor
numerice  complexe, spre prelucrarea  imaginilor,
recunoasterea formelor, perceptia pentru sisteme
autonome, cu aplicatii industriale si medicale.

* Tn perioada 1976-1983 la ITC filiala Cluj si din 1983-1987 la
Institutul Politehnic din Cluj-Napoca a participat la studiul,
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cercetarea, proiectarea si introducerea in fabricatie a unor
sisteme numerice. Principalele realizari au fost:

-Cercetarea, proiectarea si introducerea in fabricatie a unui
calculator compatibil PDP 11/45 destinat conducerii focului
divizionului de artilerie terestra — CESAR; 1976-1978;
microproductie la CCAB.

-Cercetarea, proiectarea si implementarea unui sistem
numeric specializat pentru testarea la socuri si vibratii;
utilizat la Facultatea de Constructii a Institutului Politehnic
Cluj-Napoca; 1982-1983.

-Cercetarea, proiectarea si introducerea in fabricatie a
sistemelor de comenzi numerice SPL 400 si SPC 1000; 1982-
1984; microproductie la ITC filiala Cluj.

-Cercetdri Tn domeniul realizarii unui sistem de comanda
pentru un microrobot de tip RRR-RR, utilizat in Facultatea de
Electrotehnica a Institutului Politehnic Cluj-Napoca; 1985-1987.
-Colaborare cu ITC filiala Cluj-Napoca la proiectarea si
introducerea in fabricatie a unui calculator compatibil
IBM/PC la IEIA Cluj in perioada 1986-1987.

*Tncepand din 1985 cercetdrile s-au orientat spre
prelucrarea semnalelor si a imaginilor:

- A efectuat cercetari in domeniul Electrocardiografiei de
nalta rezolutie materializate prin dezvoltarea unui echipament
si a unei metode brevetate in Romania pentru inregistrarea
neinvaziva a micropotentialelor cardiace. A publicat lucrariin
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World Congres of Cardiology Washington, Computers in
Cardiology Venetia si Londra, European Heart Journal.

*Tn anul 1998 a infiintat Laboratorul de prelucrdri de
imagini si recunoasterea formelor care din 2010 a fost
acreditat la nivel de universitate ca si Centru de Cercetare
de Excelenta. Principalele domenii de cercetare abordate
sunt procesarea imaginilor, recunoasterea formelor, viziune
artificiald, sisteme de asistare a conducerii bazate pe viziune
artificiala, sisteme autonome, imagistica medical3,
proiectarea si implementarea hardware a algoritmilor de
achizitie si procesare a imaginilor.

* Tn 2001 a obtinut statutul de conducitor de doctorat si a
inceput cooperarea cu Volkswagen in domeniul
stereoviziunii pentru sisteme avansate de asistare a
conducerii autovehiculelor. Calitatea buna a rezultatele
obtinute precum si contributiile stiintifice originale au
determinat compania sa amplifice cooperarea prin 14 contracte
de cercetare directe si sa implice colectivul in proiecte
complexe din Germania (INVENT, ACTIVE), SUA (Carolo —
vehicul autonom participant la DARPA Urban Challange
2007) si proiecte europene de tip FP7 si H2020 (INTERSAFE 2,
LARK, INSEMTIVES, DRIVE C2X, R5-COP, UP-Drive).

* Tn cadrul proiectului PAN-Robots in perioada 2012-2015 s-
a dezvoltat un sistem de stereoviziune omnidirectionala
pentru perceptia si reprezentarea mediului si un sistem de
stereoviziune densa de inalta rezolutie pentru localizarea cu
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acuratete a paletilor, amandoua pentru un stivuitor
autonom. Realizarea proiectului precum si a sistemelor de
stereoviziune au primit calificativul exceptional.

*Tn 2013 a inceput cooperarea cu compania Bosch, pentru
cercetarea, dezvoltarea si implementarea in productia de serie
a sistemelor de stereoviziune si de perceptie vizuala pentru
asistenta conducerii, materializata prin contracte de cercetare
finantate si prin infiintarea de catre Bosch in Cluj-Napoca a
unui Centru de Cercetare Dezvoltare in domeniul Sistemelor
Avansate de Asistare a Conducerii bazate pe Viziune.

* Printre prototipurile functionale realizate si utilizate de
beneficiari in perioada 2001-2015 pot fi mentionate:
-Aplicatie de calibrare a camerelor pentru stereoviziune de
acuratete ridicata;

-Sistem de stereoviziune trinoculara;

-Sistem de stereoviziune si de perceptie vizualda de mare
acuratete pentru asistenta conducerii pe autostrada;
-Sistem de stereoviziune si de perceptie vizuala pentru
asistenta conducerii Tn mediu urban;

-Sistem de stereoviziune si de perceptie vizuala pentru
asistenta conducerii in intersectii (detectia, urmarirea,
localizarea si clasificarea marcajelor pictate pe drum, a
bordurilor, a benzilor de circulatie si a obstacolelor);

-Sistem de stereoviziune pentru detectia si clasificarea
obiectelor de pe orbite joase ale pamantului;
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-Tehnologii de perceptie senzoriala, modelare si reprezentare
a modelului lumii pentru sistemele de asistenta a conducerii;
-Sistem de stereoviziune omnidirectionala, cu un camp de
vedere orizontal de 360 de grade, pentru perceptia si
reprezentarea mediului;

-Sistem de stereoviziune densa pentru estimarea cu mare
acuratete a pozitiei si orientarii paletilor.

*Tn 2015 in parteneriat cu Volkswagen AG, ETH Zurich, IBM
Zurich si University of Prague a castigat un proiect de tip
Orizont 2020 cu titlul Autonomous Parking and Driving —
UP-Drive pe perioada 2016-2019. Echipa din Cluj a raspuns
de modulul de perceptie bazat pe o gama mare de senzori
incluzand 7 camere color cu distante focale diferite, 6 radare
cu raza medie si 1 radar cu raza lunga de detectie, 5 LiDARe
cu 32 straturi si 4 LiDARe cu 4 straturi. S-a dezvoltat o solutie
de perceptie originala bazata pe fnvatare profundj,
integrata intr-un prototip functional.

* Dintre contributiile stiintifice semnificative recunoscute
de comunitatea stiintifica internationala mentionam:
-Solutii originale pentru realizarea reconstructiei stereo de
timp real in domeniul modelarii mediului cu aplicatii n
controlul sistemelor avansate de asistare a conducerii si a
sistemelor autonome mobile;

-Cresterea rezolutiei reconstructiei stereo prin
demonstrarea necesitatii si introducerea unor metode
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originale pentru adaptarea algoritmilor de interpolare la
nivel de sub-pixel la algoritmii de reconstructie stereo;
-Elaborarea si implementarea unui set de metode originale de
calibrare si a metodologiilor de aplicare, care permit estimarea
precisa a parametrilor intrinseci si extrinseci ai senzorilor de
stereoviziune, cu un grad de reproductibilitate ridicat;
-Utilizarea reprezentarii in spatiul Cartezian si in premiera a
rationamentelor n acest spatiu pentru prelucrarea
informatiei obtinuta prin stereoviziune;

-Metode robuste, de timp real, pentru detectia, urmarirea si
clasificarea drumului, a parametrilor de miscare ai
vehiculului propriu si ai obiectelor, utilizand stereoviziunea;
-Fuziunea informatiei 3D provenite din stereoviziunea densa
cu imaginile de intensitate si de flux optic pentru
imbunatatirea proceselor de detectie, urmarire si
recunoastere a obiectelor;

-Solutie originalda de implementare a stereoviziunii omni-
directionale bazatda pe aproximarea perechii de imagini
distorsionate prin 3 perechi de imagini virtuale
nedistorsionate acoperind zonele centrala, fata si spate;
-Implementarea unei solutii de perceptie pentru un vehicul
autonom asigurand redundanta senzoriala tripla, cu acoperire
de 360° redundanta algoritmica, o solutie de perceptie
originala bazata pe invatare profunda, fuziunea tuturor
solutiilor de perceptie intr-un sistem functional si integrarea cu
celelalte componente intr-un vehicul autonom experimental;
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-Definirea si implementarea unei fuziuni de nivel jos (Spatio-
Temporal and Apparence based Representation — STAR) a
datelor geometrice furnizate de senzorii 3D cu informatia
semantica obtinuta prin prelucrarea imaginilor color
permitand dezvoltarea unor algoritmi originali imbunatatiti de
perceptie, in concordanta cu cerintele vehiculelor autonome;
-Cercetarea, dezvoltarea siimplementarea unor solutii originale
bazate pe invatare profunda pentru segmentare semantica,
segmentare la nivel de instanta si segmentare panoptica.

LISTA LUCRARILOR STIINTIFICE PUBLICATE
titluri selectate dintr-o lista de peste 400 lucrari

Articole publicate in jurnale indexate ISI

- Nedevschi S., Marita T., Vaida M., Danescu R., Frentiu D., Oniga F., Pocol C.,
Moga D., Camera calibration method for stereo measurements, Journal of
Control Engineering and Applied Informatics, 4/2 (2002), p. 21-28.
-Jeong P., Nedevschi S., Local Difference Probability (LDP)-based
environment adaptive algorithm for unmanned ground vehicle, IEEE
Transactions on Intelligent Transportation Systems, 7/3 (2006), p. 282-292.
- Nedevschi S., Vancea C., Marita T., Graf T., Online extrinsic parameters
calibration for stereovision systems used in far-range detection vehicle
applications, IEEE Transactions on Intelligent Transportation Systems, 8/4
(2007), p. 651-660.

- Tomiuc C., Nedevschi S., Real-time pedestrian classification exploiting 2D
and 3D information, IET Intelligent Transportation Systems, 2/3 (2008), p.
201-210.

- Nedevschi S., Bota S., Tomiuc C., Stereo-based pedestrian detection for
collision-avoidance applications, IEEE Transactions on Intelligent
Transportation Systems, 10/3 (2009), p. 380-391.
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- Danescu R., Nedevschi S., Probabilistic lane tracking in difficult road
scenarios using stereovision, IEEE Transactions on Intelligent
Transportation Systems, 10/2 (2009), p. 272-282.

- Oniga F., Nedevschi S., Processing dense stereo data using elevation
maps: road surface, traffic isle, and obstacle detection, IEEE Transactions
on Vehicular Technology, 59/3 (2010), p. 1172-1182.

- Ciurte A., Nedevschi S., Rasa I., A generalization of the EMML and ISRA
algorithms for solving linear systems, Journal of Computational Analysis
and Applications, 12/4 (2010), p. 799-816.

- Danescu R., Oniga F., Nedevschi S., Modeling and tracking the driving
environment with a particle based occupancy grid, IEEE Transactions on
Intelligent Transportation Systems, 12/4 (2011), p. 1331-1342.

-Vicas C., Lupsor M., Badea R., Nedevschi S., Usefulness of textural
analysis as a tool for noninvasive liver fibrosis staging, Journal of Medical
Ultrasonics, 38/3 (2011), p. 105-117.

- Danescu R., Pantilie C., Oniga F., Nedevschi S., Particle grid tracking
system for stereovision based obstacle perception in driving environments,
IEEE Intelligent Transportation Systems Magazine, 4/1 (2012), p. 6-20.

- Pantilie C., Nedevschi S., SORT-SGM: Sub-pixel optimized real-time semi-
global matching for intelligent vehicles, IEEE Transactions on Vehicular
Technology, 61/3 (2012), p. 1032-1042.

- Haller I., Nedevschi S., Design of interpolation functions for sub-pixel
accuracy stereo-vision systems, IEEE Transactions on Image Processing,
21/2 (2012), p. 889-898.

- Ciurte A., Nedevschi S., Rasa I., An algorithm for solving some nonlinear
systems with applications to extremum problems, Taiwanese Journal of
Mathematics, 16/3 (2012), p. 1137-1150.

-Vicas C., Lupsor M., Socaciu M., Nedevschi S. Badea R., Influence of
expert-dependent variability over the performance of noninvasive fibrosis
assessment in patients with chronic hepatitis C by means of texture
analysis, Computational and Mathematic Methods in Medicine, (2012),
a.346713.

- Nedevschi S., Popescu V., Danescu R., Marita T., Oniga F., Accurate ego-
vehicle global localization at intersections through alignment of visual data
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with digital map, IEEE Transactions on Intelligent Transportation Systems,
14/2 (2013), p. 673-687.

-Drulea M., Nedevschi S., Motion estimation using the correlation
transform, IEEE Transactions on Image Processing, 22(2013), p. 3260-3270.
- Varga R., Nedevschi S., Label transfer by measuring compactness, IEEE
Transactions on Image Processing, 22(2013), p. 4711-4723.

- Danescu R., Nedevschi S., A particle-based solution for modeling and
tracking dynamic digital elevation maps, IEEE Transactions on Intelligent
Transportation Systems, 15/3 (2014), p. 1002-1015.

- Ciurte A., Bresson X., Cuisenaire O., Houhou N., Nedevschi S., Thiran J.P.,
Cuadra M.B., Semi-supervised segmentation of ultrasound images based
on patch representation and continuous min cut, PLoS ONE, 9/7 (2014),
€100972.

- Vatavu A., Danescu R., Nedevschi S., Stereovision-based multiple object
tracking in traffic scenarios using free-form obstacle delimiters and
particle filters, IEEE Transactions on Intelligent Transportation Systems,
16/1 (2015), p. 498-511.

- Ciurte A., Nedevschi S., Rasa |., Systems of nonlinear algebraic equations
with unique solution, Numerical Algorithms, 68/2 (2015), p. 367-376.

- Negru M., NedevschiS., Peter R.l., Exponential contrast restoration in fog
conditions for driving assistance, IEEE Transactions on Intelligent
Transportation Systems, 16(2015), p. 2257-2268.

- Vicas C., Nedevschi S., Detecting curvilinear features using structure
tensors, IEEE Transactions on Image Processing, 24(2015), p. 3874-3887.
- Popescu V., Nedevschi S., Ddanescu R., Marita T., A lane assessment
method using visual information based on a dynamic Bayesian network,
Journal of Intelligent Transportation Systems: Technology, Planning, and
Operations, 19/3 (2015), p. 225-239.

- Ciurte A., Nedevschi S., Rasa I., Systems of nonlinear algebraic equations
with positive solutions, Journal of Inequalities and Applications, 1(2017),
p. 178.

- Drulea M., Vatavu A., Mandici S., Nedevschi S., An omnidirectional stereo
system for logistic plants. Part 1: Calibration and multi-channel rectification,
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Proceedings of the Romanian Academy, Series A: Mathematics, Physics,
Technical Sciences, Information Science, 18/1 (2017), p. 89-97.

- Drulea M., Vatavu A., Mandici S., Nedevschi S., An omnidirectional stereo
system for logistic plants. Part 2: Stereo reconstruction and obstacle
detection using digital elevation maps, Proceedings of the Romanian
Academy, Series A: Mathematics, Physics, Technical Sciences, Information
Science, 18/3 (2017), p. 265-272.

- Sabattini L., Aikio M., Beinschob P., Boehning M., Cardarelli E., Digani V.,
Krengel A., Magnani M., Mandici S., Oleari F., Reinke C., Ronzoni D.,
Stimming C., Varga R., Vatavu A., Castells Lopez S., Fantuzzi C., Mayra A,
Nedevschi S., Secchi C., Fuerstenberg K., The PAN-Robots Project:
Advanced automated guided vehicle systems for industrial logistics, IEEE
Robotics & Automation Magazine, 25/1 (2018), p. 55-64.

- Miclea V., Nedevschi S., Real-time semantic segmentation-based stereo
reconstruction, IEEE Transactions on Intelligent Transportation Systems,
21/4 (2020), p. 1514-1524.

- Muresan M.P., Giosan |., Nedevschi S., Stabilization and validation of 3D
object position using multimodal sensor fusion and semantic
segmentation, Sensors, 20/4 (2020), a. 1110.

- Brehar R., Mitrea D., Vancea F., Marita T., Nedevschi S., Lupsor-Platon M.,
Rotar M., Badea R., Comparison of deep-learning and conventional
machine-learning methods for the automatic recognition of the
hepatocellular carcinoma areas from ultrasound images, Sensors, 20/11
(2020), a. 3085.

- Radu C., Fisher P., Mitrea D., Birlescu I., Marita T., Vancea F., Florian V.,
Tefas C., Badea R., Stefanescu H., Nedevschi S., Pisla D., Al Hajjar N.,
Integration of real-time image fusion in the robotic-assisted treatment of
hepatocellular carcinoma, Biology (MDPI), 9/11 (2020), a. 397.

- Mitrea D., Badea R., Mitrea P., Brad S., Nedevschi S., Hepatocellular
carcinoma automatic diagnosis within ceus and b-mode ultrasound images
using advanced machine learning methods, Sensors, 21/6 (2021), a. 2202.
- Brehar R.D., Muresan M.P., Marita T., Vancea C.C., Nedevschi S.,
Pedestrian street-cross action recognition in monocular far infrared
sequences, IEEE Access, 9/1 (2021), p. 74302-74324.
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IV. Imagini fotografice

Acordarea titlului de Doctor Honoris Causa al Universitatii Tenice din
Cluj-Napoca presedintelui Academiei Romane, acad. lonel Valentin Vlad,
in 19.05.2016
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FUTUr LS SENSORS & THE FACTORY
Prezentarea publicd a prototipului de stivuitor autonom realizat in cadrul
proiectului PAN-Robots, Bilbao, 27.10.2015
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Sedinta prezidiului Academiei Romane, din octombrie 2016, de inméanare a
nsemnelor de membru, condusa de presedintele acad. lonel Valentin Viad
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Sesiunea stiintifica — CENTENARUL UNIRII BASARABIEI cu ROMANIA

organizata de Academia de Stiinte a Moldovei impreuna cu Academia
Romana in data de 27 martie 2018, la Chisinau
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adunarea generala din 13.12.2018

Membrii Sectiei de Stiinte Tehnice la
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Prezentarea publica a prototipului de vehicul autoom, realizat in cadrul
proiectului UP-Drive, Wolfsburg 19.11.2019

Membrii Sectiei de Stiinte Tehnice si premiantii la adunarea generala din
12.12.2019
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