CURRICULUM VITAE
Nume si prenume:    IVANESCU MIRCEA
Adresa: V.Conta, Bl.U4, sc.1, ap.13, 1100 CRAIOVA, ROMANIA

Adresa serviciu: Universitatea din Craiova   str. Lapusului nr.2, 1100  CRAIOVA - ROMANIA

Data si locul nasterii: 3 mai 1943, comuna Larga, R.Moldova


Sunt casatorit cu d-na Elvira-Ecaterina Ivanescu. Am o fiica: Alina-Nirvana (1974).


Sunt de religie ortodoxa.

I. STUDII

Am absolvit Institutul  Politehnic Bucuresti, Facultatea de Energetica, , iunie 1965.

Sunt doctor inginer din 1975


Sunt profesor doctor inginer cu norma de baza la Facultatea de Automatica,Universitatea din Craiova , Catedra de Mecatronica.

II. Pozitii profesionale Atestate
· inginer proiectant: 1965 - 1967;

· asistent:1967 - 1971;

· sef lucrari: 1971 - 1976;

· conferentiar: 1976 - 1990;

· director Centru de Calcul- Universitatea din Craiova: 1981-1990;

· profesor: 1990

Activitatea didactica


In cei peste 40 de ani de activitate didactica am organizat laboratoare, seminarii si am sustinut prelegeri la cursurile urmatoarelor discipline: Automatizari in Industria Constructoare de Masini,Roboti Industriali,Linii flexibile de fabricatie,Sisteme de conducere a robotilor industriali.Am infiintat in cadrul Universitatii catedra de Mecatronica si am facut un efort sustinut in realizarea unor sisteme interdisciplinare de invatamant combinand domeniile de macanica cu cele de electronica,automatica si calculatoare.


Un efort deosebit a fost depus in directia dezvoltarii unor discipline noi, cu un impact deosebit asupra noilor sisteme tehnologice: fabricatia flexibila si robotii industriali. In acest sens, laboratoarele organizate in cadrul Universitatii sunt considerate printre cele mai bune din tara, cu un standard de calitate al sistemului educational la cote acceptate de toate reglementarile internationale.

          Am participat, pe plan national ,la definitivarea curriculei de Robotica si a celei de Mecatronica organizand direct  workshopuri si seminarii pe aceasta tema.Am participat,de asemenea,la numeroase intalniri internationale,conferinte si congrese privind schimbarile impuse de reforma Bologna.

           Am fost membru in Comisia de acreditare in domeniul Stiintelor Ingineresti si am participat direct la autorizarea si acreditarea unui mare numar de programe in domeniile de robotica si mecatronica in majoritatea centrelor universitare din tara.

             Sunt membru in Consiliul Agentiei Romane pentru Asigurarea Calitatii in Invatamantul Superior si am contribuit la elaborarea strategiei privind respectarea normelor de calitate in universitatile romanesti.Am participat la definitivarea standardelor de calitate pentru noile programe  de studiu in invatamantul ingineresc : licenta (bachelor) si master.Sunt unul din coautorii sistemului de evaluare pentru invatamantul tehnic (master).

III. Activitatea de cercetare

Activitatea de cercetare a fost si este orientata in urmatoarele directii: sisteme cu parametri distribuiti, roboti industriali, sisteme de conducere, sisteme numerice, control optimal, sisteme de conducere pentru roboti industriali, sisteme de actionare neconventionale cu lichide electrorheologice, sisteme fuzzy ,sisteme neconvetionale de conducere pentru robotii industriali,etc.


Lucrarile de cercetare cuprind un numar mare de rezultate privind sistemele cu parametri distribuiti, controlul optimal al acestora, utiliz`nd calcul variational si programare dinamica, programare incrementala, stabilitatea sistemelor distribuite, criterii  frecventiale de tip Popov pentru SPD, introducerea functionalelor de predictie in programarea dinamica diferentiala a SPD, aplicarea controlului sistemelor  descrise prin ecuatii cu derivate partiale la sistemele chimice, energetice, termice, hidraulice etc.

Alte rezultate importante au fost obtinute in domeniul controlului robotilor industriali, sisteme senzoriale pentru roboti, inteligenta artificiala si conducerea neconventionala a robotilor.

In acest sens se pot mentiona lucrarile elaborate si publicate la "3 rd Symposium on Use of Camputers"- din Gliwice, Polonia (1974), in revistele: Automatica-Metrologie-Calculatoare (1975), Revue Roumaine des Sciences Techniques, Serie Electronique et Energetique (1980),  Automatic Problems (Ed.Academiei-1976) si la  Conferintele din Patras - CISCE (1976), Praga - SCCE (1978), Bucuresti - ISC SCS (1979), ICSC(1981), MECC C'83- Patras (1983) si Varna (1987).

O activitate importanta a fost depusa in domeniul robotilor industriali, sistemelor senzoriale pentru roboti, inteligenta artificiala si conducerea neconventionala a robotilor. O prima categorie de probleme abordate se refera la controlul optimal al robotilor industriali (ISIR-Tokyo, 1981) si Automatics and Electronics - 1983, Bucuresti (ICCS, 1981). 

O atentie deosebita a fost acordata manipulatoarelor cu o mobilitate infinita, structuri hiperredundante de tip tentacul-trompa. S-a introdus modelul matematic al manipulatorului tentacul (Springer Verlag-1984, Patras-1984, Bucuresti-CSCS 1984), Brasov (ROBOT, 1986), North Holland (1986), Iasi (CNAG-1986),San Francisco (ICRA 2000),Anaheim (ASME 2004). Pentru modelele infinit dimensionale ale acestor sisteme s-au propus cateva solutii pentru observeri de stare (MERO'88 - Cluj, 1988) si s-au determinat legi de conducere bazate pe modelul invers (AMSE Press -1987), Innsbruck (IASTED, 1990), Lugano (IASTED, 1991).

O directie importanta de cercetare este cea a implementarii unor structuri tehnologice bazate pe lichide electro-rheologice, in special dedicate modelelor hiperredundante tentaculare (Nagoya-ICRA, 1995), Pittsburg (ICRS, 1995), Roma (ECC, 1995), Minneapolis (ICRA, 1996), Taejon - MR World Cup Soccer - 1996.Au fost propuse ,de asemenea,cateva sisteme de actionare a manipulatoarelor industriale bazate pe materiale cu memoria formei (SMA): Detroit (ICRA 1999),Taipei (Int Conf on Robotics 2003)

Au fost introduse controlere bazate pe sisteme cu structura variabila implementabile cu lichide electro-rheologice si s-au propus algoritmi fuzzy pentru conducerea sistemelor complexe hiperredundante (New Orleans-FUZZ-IEEE, 1996, Anchorage-FUZZ-IEEE, 1998, Leuven-ICRA, 1998).

Un interes aparte l-au reprezentat sistemele de conducere bazate pe materiale inteligente (Harrogate-CSSM-1998, Arizona-IFDC-1991, Journal of Intelligent Material Systems and Structures-1998, Victoria (Canada)-IROS/IEEE-1999, Timisoara-CONTI 1998, Brasov-ROBOTICA-1999, Springer-Verlog-1999.Trebuie mentionata introducerea in literatura de specialitate a metodei DSMC (Direct Sliding Mode Control) ce permite evolutia pe o linie de comutare prin comutarea parametrilor miscarii folosind lichide electrorheologice ,Washington (ICRA 2002).

O directie importanta de cercetare a fost acordata conducerii sistemelor multi-robot, problemelor complexe impuse de coordonarea miscarilor pentru o traiectorie impusa in conditii de restrictii asupra spatiului starilor si fortelor in articulatii (Bucuresti-SDCCS-1998, Iasi-1998, Bucuresti-CSCS-1999, Ottawa-DYCONS-1999, Monterey-CIRA-1999, Hawai-IASTED-2000, Monterey-ISRA-2000, Bucuresti-CSCS-2001, New York-ASME-2001).

Simultan cu aceasta tematica au fost abordate si problemele complexe ce apar in conducerea robotilor mobili, in conditiile simple si multi-task (Karlsruhe-CLAWAR-2001, Paris-CLAWAR-2002).

O directie importanta de cercetare a fost cea legata de noul domeniu impus pe plan mondial - mecatronica - un domeniu multidisciplinar al mecanicii, electronicii, calculatoarelor si automaticii. In acest sens se evidentiaza contributia adusa in stabilirea unor noi sisteme de conducere bazate pe o abordare energetica, care sa permita eliminarea dificultatilor inerente complexelor modele matematice ale acestor sisteme. Se remarca in acest sens lucrarile prezentate la San Francisco-ICR-2000, Singapore-ACRA/ICMT-2001, Bucuresti-CSC 13-2001, Berkeley-IFAC-2002, Washington-ICRA-2002, Taiwan-ICRA-2003 sau publicate in Dynamics and Control (1999) si IUTAM-Kluwer (1999). 
O atentie deosebita a fost acordata studiului modelelor hiperredundante.Sunt obtinute ecuatiile de miscare in medii cu si fara restrictii si sunt tratate problemele complexe ale conducerii acestor sisteme prin algoritmi energetici implementati prin tehnici fuzzy si conducere prin vedere artificiala ,(Barcelona 2004) sau publicate in Studies in Informatics and Control Journal (2006).

Au fost studiate problemele complexe ale manipulatoarelor hyperredundante in contact cu mediul extern ,s-au determinat modelele dinamice ale acestor sisteme si s-au propus algoritmi de conducere bazati pe lichide electro rheologice care sa asigure stabilitatea miscarii pe traiectorie :Zurich (2007),Pasadena(ICRA 2008),Seoul (IFAC 2008).

Conducerea robotilor prin tehnici video,implementarea unor algoritmi pentru operare in timp real au constituit de asemenea o preocupare majora: Trans on Inf Science and Appl. 2006 ,Ed  Academiei,2008.

O preocupare constanta a activitatii mele a fost  concentrata pe definirea unor noi metode de identificare a modelelor dinamice din complexele structuri mecanice ale arhitecturilor robotice si gasirea unor algoritmi de conducere care sa ofere in cat mai mare masura  parametrii de calitate impusi.Aceste eforturi au fost concretizate in Cap  CONTROL aparut in Handbook of Mechanical Engineering ,Academic Press,1999, si in FROM CLASSICAL TO MODERN MECHANICAL ENGINEERING  (Ed Academiei Romane,2007).
 
Un barometru al evaluarii cercetarii stiintifice este redat de citatiile  existente in literatura de specialitate (peste 100) din care prin Google  sunt semnalate cca 90 citatii , 37 apar in literatura din strainatate,apartinand unor personalitati ale roboticii mondiale ,de la prestigioase universitati din SUA ,Japonia,Germania,Franta,Korea,etc.Conceptul de controller cu structura variabila pentru roboti tentaculari introdus de mine  in cateva lucrari a fost citat de 16 ori din care mentionez lucrarile colectivelor conduse de Robinson,Mochiyama,Chirikjian,Jones ,Carrozza,Wang,Tatlicioglu in [CIT1,CIT2,CIT 3,CIT4,CIT5,CIT8,CIT14,CIT15,CIT19].Modelul dinamic al sistemelor  cu structura hiperredundanta  a fost utilizat de Chirikjian,Burdick,Hayashi in [CIT20,CIT22,CIT27,CIT31].Utilizarea metodelor energetice in controlul pozitiei robotilor tentaculari a permis obtinerea unor algoritmi usor de implementat ,idée preluata si dezvoltata in lucrarile lui Braganza,Dawson,Walker,Nath [CIT38,CIT41,CIT42].Conducerea pe baza logicii fuzzy si introducerea unor algoritmi fuzzy pentru sisteme cu parametrii distribuiti au fost preluate de Katic,Vulobratovic,Wang,Sheng,Ma,Qin in[CIT 62,CIT63,Cit64].Introducerea materialelor inteligente in actionarea robotilor tentaculari a fost apreciata in lucrarile lui Jones,McMahan,Walker,Lanteigne,Jnifene [CIT46,CIT47,CIT48,CIT49].Modelele dinamice cu lungime variabila pentru robotii tentaculari au fost preluate in lucrarile lui Jones,Walker,Braganza,Dawson,Nepalli,Tatlicioglu [CIT57,CIT58,CIT59,CIT60,CIT61].Dezvoltarea unor algoritmi pentru roboti cooperativi hiperredundanti a fost citata in lucrarile luiGarg,Kumar,Ko,Lau[CIT78,CIT79] iar utilizarea controlerelor fuzzy bazate pe tehnologii neconventionale a fost preluata si de Clemmensen,Favre-Bulle,Kuo si Lin in [CIT27,CIT89,CIT90].


Sunt presedinte al Societatii Romane de Robotica,calitate in care am incercat sa coordonez eforturile de cercetare in acest domeniu ingineresc de varf al ultimelor decenii ,cu un impact deosebit asupra lumii socio economice.Am organizat numeroase conferinte ,simpozioane si work shopuri in domeniul roboticii industriale,robotilor mobili si al sistemelor de conducere aferente acestora.

Am fost visiting profesor la Universitatea  din Saint-Etienne, Franta si Universitatea Auburn, Alabama, SUA. Am participat la finalizarea unor contracte de cercetare internationale pe domenii de v`rf ale sistemelor moderne de conducere.


Am fost director de proiect pentru trei teme de cercetare-dezvoltare finantate de Banca Mondiala, privind cercetari in domeniul robotilor mobili, dezvoltarea unui centru international pentru studii de master si doctorat, respectiv a unei retele regionale de colegii universitare tehnice.


Am condus si conduc numeroase teme finantate de Ministerul Cercetarii sau Ministerul Educatiei Nationale si programe de cooperare academica internationala.

IV. Activitatea tehnicA

O preocupare constanta a fost ca intreaga mea activitate de cercetare stiintifica sa aiba finalizare practica.

Printre realizarile personale in aceasta directie si care se remarca si printr-o puternica originalitate as mentiona:

A. Aplicatii industriale

· Automatizarea instalatiilor de transport si manipulare din combinatele de prelucrare a lemnului;

· Proiectarea sistemelor de telecomanda si telesemnalizare din exploatari miniere de neferoase;

· Automatizarea grupurilor de distilare-fractionare din cadrul Combinatului Chimic Craiova;

· Automatizarea instalatiilor de incarcare din cadrul centralei Termoelectrice Isalnita;

· Proiectarea automatelor secventiale pentru controlul liniilor de tratamente termice;

· Automatizarea liniilor de asamblare de la Fabrica de Osii si Boghiuri din Bals;

· Dezvoltarea unor sisteme de control fluidic utiliz`nd componente standard SMC (colaborare cu SMC Italia/Japonia).

· Dezvoltarea unor arhitecturi robotice de tip hyperredundant.

· Proiectarea sistemelor de conducere pentru roboti continui.

· Proiectarea sistemelor de prindere (grasping) bazate pe fluide ER.

· Proiectarea controlerelor cu fluide ER bazate pe modularea in durata a impulsurilor (PWM)
· Proiecterea sistemelor de calibrare automata a camerelor video in sistemele de vedere artificiala pentru roboti hyperredundanti.
B. Noi tehnologii - prototipuri
Eforturile personale s-au finalizat in realizarea unor structuri  robotice

 de mare flexibilitate si prin propunerea a noi sisteme de control si actionare.


Robotul hiperredundant - TERUB (Tentacle Robot) cu variantele:

· TERUB-01 - actionare hidraulica

· TERUB-02 - actionare electrica
· TERUB-03 - actionare electro-hidraulica
Rezultatele cercetarilor in acest domeniu si prototipurile aferente au fost prezentate la cateva congrese nationale (Timisoara, Bucuresti), precum si la congrese internationale de prestigiu din Japonia (Nagoya), SUA (Minneapolis, Alburquerque), Belgia (Bruxelles).


Actionari si sisteme de control neconventionale bazate pe utilizarea lichidelor electrorheologice (ER-Fluid). In acest sens trebuie mentionat contractul cu LORD Company din SUA privind utilizarea lichidelor ER in controlul proceselor complexe. Rezultatele  au fost prezentate la numeroase congrese internationale de prestigiu (North-Caroline, SUA; Nagoya, Japonia).


C. Controlul in timp real al sistemelor complexe

Directiile prioritare aici s-au referit la:

· implementarea unor algoritmi pentru controlul sistemelor cu distributie spatiala;

· controlere fuzzy pentru conducerea robotilor industriali;

· arhitecturi neuronale in conducerea robotilor industriali.

V. Conducere de doctorat


Sunt conducator de doctorat din anul 1994 si conduc, in prezent, mai mult de 25 doctoranzi, iar un numar de cca 11 doctoranzi au finalizat tezele si  au primit titlul de doctor. Domeniile abordate sunt de mare actualitate: inteligenta artificiala, conducerea robotilor, automate celulare, roboti mobili, vedere artificiala,sisteme neconventionale de conducere.

VI. Apartenenta profesionala

· Presedintele Societatii de Robotica din Romania;

· Membru AMSE (American Society of Mechanical Engineering)

· Membru ISR (International Society of Robotics
-    Membru al Academiei Tehnice din Romania;

-     Membru al Institut of Electrical and Electronic Engineering;

-     Membru al IAU (Asociatia Internationala Universitara);

-     Membru al IAUP (Asociatia Internationala a Presedintilor Universitatilor);

-      Membru SRAIT (Societatea Romana de Automatica si Informatica Tehnica);

VII. FuncTii administrative


1981-1990 - Director - Centrul de Calcul al Universitatii;


1990 (ianuarie) - 1990 (martie) - Decan - Facultatea de Automatica si 

                                                                              Calculatoare;


1990-1992; 1992-1996;  1996-2000;  2000- 2004 Rector al universitatii din Craiova.

VIII. ACTIVITATE PUBLICISTICA

A. Carti:


Carti publicate in strainatate

1. Ivanescu M., „Control” in Handbook of Mechanical Engineering, pp.610-716, Editor J.David Irwin,D.Marghitu, Academic Press, New York, 1999;

Carti publicate in tara

2. Ivanescu,M., From Classical to Modern Mechanical Engineering-Fundamentals, Ed Academia Romana,Bucharest ,2007.

3. Belea, C., Ivanescu M., Parametri distribuiti in sisteme complexe, Editura Tehnica, Bucuresti, 1972;

4. Ivanescu M., Cautil I., Automate industriale, Editura "Scrisul Romanesc" - Craiova, 1984;

5. Ivanescu,M., Sisteme avansate de conducere in robotica,Editura Scrisul Romanesc, Craiova, 2003.

6. Ivanescu M., Roboti industriali - Algoritmi si sisteme de conducere, Editura Universitaria, Craiova, 1994;

7. Ivanescu M., Cojocaru D., Diaconu I., Introducere in mecatronica, Editura Universitaria, Craiova, 2002;

8. Ivanescu M., Nitulescu M., Stoian V., Sisteme neconventionale pentru conducerea robotilor, Editura Universitaria, Craiova, 2002.

B. Lucrari selectate

B.1. Articole si lucrari publicate in strainatate 
1. Ivanescu, M., Dynamic Control of a Tentacle Manipulator, Robotics and Factories of the Future, Springer-Verlag, pp.317-326, 1984. 

2. Ivanescu, M., A New Manipulator Arm: A Tentacle Model, "Recent Trends in  Robotics", North Holland, pp.51-56, 1986.

3. Ivanescu, M., An Inverse Model of  a Parabolic Distributed System, AMSE Review, AMSE Press, vol.5, No.4, pp.9-16, 1987.

4. Ivanescu, M., Electro-Rheological fluid controllers, Journal of Intelligent Material Systems and Structures, vol.9, no.8, vol.I, pp.607-615, 1998.

5. Ivanescu, M., Fuzzy Controllers by Unconventional Technologies for Tentacle arms, Lecture Notes in Computer Science series, no.1625, pp.232-245, ed.Springer Verlag, Dortmund Germany, 1999.

6. Marghitu, M., Ivanescu, M., Fuzzy Logic Control of Parametrically Excited Rotating Beam Using Inverse Model, Dynamics and Control, vol.9, pp.319-338.

7. Ivanescu,M., On the dynamic control of hyper-redundant manipulators, Advances in Automatic Control, Kluwer Academic Publishers,pp 141-158.

8. Ivănescu, M., Cojocaru, D,2006, Visual Based Control System for a Tentacle Manipulator, WSEAS Transactions on Information Science and Applications, Issue 3, Volume 3, p610-617, ISSN 1790-0832.

9. Ivanescu, M., Stoian, V., A non-conventional Controller for Electrorheological Fluid Actuated Walking Robot, Climbing And Walking Robots, Professional Engineering Publishing Limited, Paris, pp.203-210.

10. Ivanescu,M., Florescu,M., A Distributed Control for a Grasping Function, JVE Journal of Vibroengineering,2007,Oct,Vol 9,Issue 4,ISSN 1392-8716,pp 9-16.

11. Ivanescu,M., Moving target interception for a walking robot by fuzzy observer and fuzzy controller, CLIMBING AND WALKING ROBOTS (CLAWAR):FROM BIOLOGY TO INDUSTRIAL PLANTS , 2001,pp :363-375 ; ISBN 1-86058-365-2,Professional Engineering Publishing Limited, Burry St Edmunds and London, UK
12. Ivanescu,M., Florescu,M., Popescu N., Popescu D., Stability Control of a Hyperredundant Arm for a Grasping Operation, JVE Journal of Vibroengineering,2009, January, ISSN 1392-8716

13. Cojocaru, D., Tanasie, T.R., Ivanescu, M., 2008, Graphic Simulator for the Visual Control of Hyperredundant Robots, WSEAS Transactions on Systems and Control, Issue 9, Volume 3, p759-768, September 2008, ISSN 1991-8763,  [INSPEC, Zentralblatt].
B.2. Articole si lucrari publicate in tara 
14. Ivanescu, M., Numerical Simulation of Fractioning Columns, Review of Chemistry, nr.11, vol.23, pp.681-687, Ed.Tehnica, 1972.

15. Marin, C., Ivanescu, M., The Design of Two-Position Regulators, Automatics, management, Computers, nr.17, pp.147-154, Ed.Tehnica, 1974.

16. Ivanescu, M., Computing Methods for Time-Space Evolution Systems, Automatics, Management, Computers, vol.20 B, pp.247-259, Ed.Tehnica, 1975.

17. Nicolae D., Ivanescu, M., Dynamic Systems of a Generator in an Energetic Network, Automatics, Management, Computers, vol.20 B, pp.232-238, Ed.Tehnica, 1975.

18. Ivanescu, M., Optimal Control of the Systems with Space Control, Automatic Problems, nr.9, pp.201-213, Romanian Academy Publishing House, 1976.

19. Ivanescu, M., Popescu Gh., Optimal Control of the Drive with Short-Circuited Rotor Asynchronous Motor, Revue Roumaine des Sciences Techniques, Serie Electronique et Energetique, pp.591-599, 1980.

20. Ivanescu, M., Dynamic Control for a Flexible Arm - Control System and Computer Science, pp.421-427, Buch., 1985.

21. Ivanescu, M., A Fuzzy Logic Controller for a Micro-Tentacle Manipulator with ER-Fluids,  Special Issue Dedicated to the Third International Conference Technical Informatics, CONTI '98, vol.43(57), number 1 of 4, pp.9-16, 1998.

22. Ivanescu, M., Fuzzy Controllers for Large Scale Systems, Studies in Informatics and Control, Sept. 2003, vol. 12, nr. 3, pp. 171-182.

23. Ivănescu, M., Cojocaru, D,2006, Hyperredundant Robot Control by Visual Servoing, Studies in Informatics and Control Journal, Volume 15, Number 1, p93-102, ISSN 1220-1766.

24. Ivanescu,M.,Florescu,M., A Compliance Control of a Hyperredundant Robot,Studies in Informatics and Control,June,2008,vol 17,Nr 2, pp189-201.

     B.3. Lucrari publicate in volumele unor congrese internationale IEEE, ASME si  IFAC
25. Ivanescu, M., Stoian, V., A variable Structure Controller  for a Tentacle Manipulator, Proceedings of the 1995 IEEE International Conference on Robotics and Automation, Nagoya, Edited by Institude of Electrical and Electronics Engineers, Inc., Japan, May 21 - 27, 1995, vol. 3, pp. 3155 - 3160.

26. Ivanescu, M., Stoian, V., A Sequential Distributed Variable Structure Controller for a Tentacle Arm, Proceedings of the 1996 - IEEE International Conference on Robotics and Automation, Edited by Institude of Electrical and Electronics Engineers, Inc., Minneapolis, Minnesota, April 1996, vol. 4, pp. 3701 - 3706.

27. Ivanescu, M., Stoian, V., A Fuzzy Controller for a Tentacle Manipulator, FUZZY-IEEE '96 International Conference on Fuzzy Systems, Edited by Institude of Electrical and Electronics Engineers, Inc., New Orleans, Louisiana, USA, September 8 - 11, 1996, pp. 154 - 160.

28. Ivanescu, M., A fuzzy control system for multiple cooperating tentacle robots, Proceedings of the 1998 IEEE International Conference on Fuzzy Systems (FUZZY - IEEE '98), Edited by Institude of Electrical and Electronics Engineers, Inc., Anchorage, Alaska, vol.I, pp. 307-312, 1998.

29. Ivanescu, M., Stoian, V., A Control System for Cooperating Tentacle Robots, The 1998 IEEE International Conference on Robotics and Automation, (ICRA '98), vol.2, Edited by Institude of Electrical and Electronics Engineers, Inc., Leuven, Belgium, 1998, pp.1540-1545.

30. Ivanescu, M., Stoian V., Electro-rheological fluid systems, 4th European Conference on Smart Structures and Materials and 2nd International Conference on Micromechanics, Intelligent Materials and Robotics, edited by G.R.Tomlison and V.A.Bullough, vol.I, pp. 225-232, Harrogate SPA, Near York, USA, 1998.

31. Ivanescu, M., A Fuzzy Controller for Multiple Hyper - Redundant Cooperative Robots, Proceedings of the 7th IFAC Symposium-Artificial Intelligence in Real-Time Control, vol.I, pp.112-117, Arizona, USA, 1998.

32. Ivanescu, M., Marghitu, M., Control of an Impacting System via Inverse Model, IUTAM  Symposium Unilateral Multibody Dynamics, munich, Germany, august 3-7, pp.91-96, Kluwer (eds. F.Pfeiffer and ch.Glocker).

33. Ivanescu, M., A  Robust Fuzzy Controller for Cooperative Robot Systems, IEEE int. Conference on Robotics and Automation, Edited by Institude of Electrical and Electronics Engineers, Inc., Detroit, USA, May, 21-26, 1999, pp.2125-2132.

34. Ivanescu, M., Two Level Hierarchical Fuzzy Controller for Hyperredundant Cooperative Robots, IEEE Int.Conference on Robotics and Automation, Edited by Institude of Electrical and Electronics Engineers, Inc., San Francisco, April, 24-28, 2000, pp. 2845-2858.

35. Ivanescu, M., An Intelligent Control System for Hyperredundant cooperative Robots, Proceeding of the 2nd International Symposium on Robotics and Automation-ISRA '2000, vol.I, pp.201-206, Monterey, Mexic, 2000.

36. Ivanescu, M., A fuzzy controller for mobile robots- 4th international Conference on Climbing and Walking Robots, 2001, Professional Engineering Publishing Limited, Karlsruhe, Sept., 14-23, pp.236-245.

37. Ivanescu, M., An Intelligent Fuzzy Controler for Cooperative Tasks of Tentacle Robots (ACRA/ICMT 2001), Robotics and Mechatronics Congress 5th International Conference on Mechatronics Technology, pp.318-3245, Singapore, 2001.

38. Ivanescu, M., Stoian, V., A non-conventional Controller for Electrorheological Fluid Actuated Walking Robot, Proceedings of the 5th Conference on Climbing And Walking Robots, (CLAWARR '2002), Professional Engineering Publishing Limited, Sept.25-27, Paris, France, pp.203-210.

39. Ivanescu, M., Dynamic Control of Position for a Tentacle manipulator-Int.Conference on Robotics and Automation, Edited by Institude of Electrical and Electronics Engineers, Inc ., 2002, Washington, may, 19-25, pp.3245-3253.

40. Ivanescu, M., Energy Based Control for a Hyperredundant Manipulators, IFAC Conference on Mechatronics, Barkeley, Dec. 4-8, 2002, pp.765-773.

41. Ivanescu, M., Control of Hyperredundant Manipulators with SMA Actuators, IEEE International Conference on Robotics and Automation, edited by Institute of Electrical and Electronics Engineers, Taipei, Sept. 2003, pp. 2786-2792.
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