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Justificarea (motivarea) propunerii:
Candidatul are numeroase contributii stiintifice, unanim  apreciate in comunitatea stiintifica nationala si internationala,dintre care cele mai semnificative sunt urmatoarele:

1. Introducerea, pentru  prima data in literatura de specialitate, a modelului tentacul/trompa  ca sistem cu parametri distribuiti (1984).
2. Determinarea regimului dinamic, prin ecuatii integro-diferentiale, a  robotilor hiperredundanti.

3. Determinarea legilor de conducere ,in spatii cu restrictii,a robotilor hiperredundanti,folosind  principii energetice.
4. Implementarea controlerelor  PWM (pulse width modulation) prin lichide electrorheologice ER.(contract cu  Lord Co.-SUA).
5. Conducerea robotilor prin dispozitive bazate pe materiale inteligente (SMA-Shape Memory Alloys  si ER Fluids).
6. Algoritmi de conducere a robotilor mobili prin tehnica potentialului artificial.
7. Sistem de conducere pentru robotii cooperativi.

8. Algoritmi de conducere in timp real, prin vedere artificiala, a robotilor hiperredundanti.

Impactul asupra domeniului sau de activitate.
Candidatul a adus o contributie importanta in studiul robotilor hiperredundanti ,lucrarile sale din anii  80  reprezentand practic lucrari de pionierat in acest domeniu,lucru semnalat de numerosi cercetatori de la prestigioase universitati din SUA (CalTech,MIT,Clemson,etc).A dezvoltat ,de asemenea,cateva modele de roboti tentaculari dintre care modelul TEROB 03 bazat pe lichide electrorheologice a fost studiat ca model de referinta  de peste 20 de autori in strainatate.A propus  un numar mare de solutii pentru  implementarea  sistemelor de conducere in structurile hiperredundante utilizand cele mai noi tehnologii bazate pe SMA –uri si fluide ER.Pe plan teoretic a introdus :conceptul DSMC (Direct Sliding Mode Control)   ce permite implementarea unor algoritmi de conducere cu lichide ER in  sistemele cu structura variabila,a propus legi de conducere pentru roboti hiperredundanti, bazate pe criterii energetice,evitand astfel complexitatea modelelor  aferente acestor sisteme, a introdus conducerea prin metoda potentialului artificial pentru sistemele infinit-dimensionale, a propus cateva solutii pentru conducerea cooperativa a robotilor hiperredundanti (bazate pe tehnici fuzzy),a propus tehnici de calibrare in sistemele de vedere artificiala utilizati in conducerea robotilor tentacul/trompa, a propus solutii pentru observeri de stare in sistemele hiperredundante si conducerea pe baza modelelor inverse ,a determinat legile de conducere a functiilor de prehensiune in robotii hiperredundanti etc. 
Articolele sale sunt citate in cca 100 de lucrari din care 35 in strainatate.Rezultatele sale au reprezentat suportul stiintific a numeroase teze de doctorat  si  cursuri academice.

Reputatia internationala

Un barometru al evaluarii cercetarii stiintifice este redat de citatiile  existente in literatura de specialitate.Prin Google  sunt semnalate cca 35 citatii in literatura din strainatate,apartinand unor personalitati ale roboticii mondiale ,de la prestigioase universitati din SUA ,Japonia,Germania,Franta,Korea,etc. Modelul de robot tentacular si conceptul de controler cu structura variabila pentru conducerea acestora a fost citat de 16 ori din care se mentioneaza lucrarile colectivelor de la CalTech, Clemson University si Nagoya University.Modelul dinamic al sistemelor  cu structura hiperredundanta  a fost utilizat de colective de la MIT ,CalTech si Clemson University .Metodele  energetice in controlul pozitiei robotilor tentaculari au permis obtinerea unor algoritmi usor de implementat ,idee preluata si dezvoltata in lucrarile unor colective de la  Clemson si Auburn Univ..Conducerea pe baza logicii fuzzy si introducerea unor algoritmi fuzzy pentru sisteme cu parametrii distribuiti au fost preluate de colective de la Univ din Belgrad si Seoul .Introducerea materialelor inteligente in actionarea robotilor tentaculari a fost apreciata in lucrarile  colectivelor de cecetare de la Scuola Superiore Sant’Anna (Italia)   si College of New Jersey. Modelele dinamice cu lungime variabila pentru robotii tentaculari au fost preluate in lucrarile colectivelor de cercetare de la  MIT si CalTech. ,Japan Advanced  Institute of Science and Technology,University of Hong Kong , KAITEC -Korea etc.
Este membru al International Federation of Robotics  si presedinte al Societatii Romane de Robotica, calitate in care a participat la organizarea a numeroase  conferinte  si simpozioane,ca chairman sau co-chairman ca membru in boardul de conducere si  la  organizarea a numeroase „sesiuni invitate” pe teme  ce deriva din domeniul roboticii.Este membru in consiliile stiintifice ale unor prestigioase reviste. Este ,de asemenea membru al AMSE (American Society of Mechanical Engineering) ,al Academiei Tehnice din Romania si   al Institut of Electrical and Electronic Engineering;

A fost profesor invitat la Universitatea din Saint Etienne (Franta)  si Universitatea din Auburn (Alabama-SUA).
Activitatea stiintifica:
Este autor sau prim autor a 8 carti,dintre care una este publicata in Editura Academiei Romane si la o alta (publicata in Academic Press ) a redactat cap Control (110 pg).

A publicat 24  articole  in tara si in strainatate.

Are cca 150 lucrari publicate la manifestari stiintifice din care 84 la conferinte internationale.

	A  coordonat  1 contract de cercetare cu compania LORD Co. (SUA),18 contracte in tara,5 contracte cu agentii nationale  ANCS,CNCSIS, 3 contracte  finantate prin  Banca Mondiala, 1 contract cu Comunitatea Europeana (FP7).
Decizia secţiei:

	· Propunere aprobată de secţie la data de  26.11.2008 prin vot secret (voturi pentru : 7 ; voturi contra : 0 ; abţineri : 0 )


Data : 26.11.2008

Preşedintele secţiei,

Acad.Virgiliu-Nicolae CONSTANTINESCU

LUCRARI SEMNIFICATIVE

Carti

1. Ivanescu M., Cap “CONTROL” in MECHANICAL ENGINEER’S HANDBOOK, pp.610-716, Editor J. David Irwin, D. Marghitu, ISBN 0-12-471370-X, Academic Press, New York, 1999;
2. Ivanescu, M., FROM CLASSICAL TO MODERN MECHANICAL ENGINEERING-FUNDAMENTALS, Ed Academia Romana, Bucharest ,ISBN 978-973-27-1561-1,2007,(pp390).
Articole

3. Ivanescu, M., Electro-Rheological Fluid Controllers, Journal of INTELLIGENT MATERIALS SYSTEMS AND STRUCTURES, vol.9, no.8,ISSN 1045-389X,  pp.607-615, 1998.
4. 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.
5. Ivanescu,M., Stoian,V, A variable structure controller for a tentacle manipulator I Robotics and Automation, 1995. Proceedings., 1995 IEEE International Conference on Publication Date: 21-27 May 1995;Volume: 3,  On page(s): 3155-3160 vol.3 Nagoya, Japan ISSN: 1050-4729;ISBN: 0-7803-1965-6 INSPEC Accession Number: 5094355 ;Digital Object Identifier: 10.1109/ROBOT.1995.525734;Current Version Published: 2002-08-06 . Cited by 18 (Google) Citatii internationale 8.
6. M. Ivanescu, I. Badea, Dynamic Control for a Tentacle Manipulator, Robotics and Factories of the Future, Ed S. N. Dwivedi, pp 317-326,ISBN 3-540-15015-3,Springer- Verlag Berlin Heidelberg, 1984 Cited by 16 – Citatii internationale  6 
7.Ivanescu, M., Stoian, V., Fuzzy Controllers by Unconventional Technologies for Tentacle Arms, Lecture Notes in Computer Science – Computational Intelligence, Bernd Reusch (Ed), no.1625, pp.232-245, ISBN 3-540-66050-X ed. Springer-  Verlag, Berlin Heidelberg, 1999.

8.Ivanescu,M.,Bizdoaca,N.,Pana,D.,Dynamic control for a tentacle manipulator with SMA actuators: Robotics and Automation, 2003. Proceedings. ICRA '03. IEEE International Conference on, Publication Date: 14-19 Sept. 2003Volume: 2,  On page(s): 2079- 2084 vol.2ISSN: 1050-4729  ISBN: 0-7803-7736-2INSPEC Accession Number: 7861657, Seoul, Korea, Current Version Published: 2003-11-10 Cited by 5 (international).
9.M.Ivanescu,AN Popescu, D. Popescu, Moving target interception for a walking robot by fuzzy observer and fuzzy controller CLIMBING AND WALKING ROBOTS (CLAWAR):FROM BIOLOGY TO INDUSTRIAL PLANTS , 2001 Int Conf on.. ,pp :363-375 ;ISBN 1-86058-365-2,Professional Engineering Publishing Limited, Burry St Edmunds and London, UK. Cited by 3 (international): 
10. Ivanescu,M.,Popescu,N.Popescu,D.,A Variable Length Tentacle Manipulator Control System Robotics and Automation, 2005. ICRA 2005. Proceedings of the 2005 IEEE International Conference on Publication Date: 18-22 April 2005On page(s): 3274- 3279, Barcelona, Spain ISBN: 0-7803-8914-X Current Version Published: 2006-01-10  Cited by 8 (international).
11. Ivanescu,M.,Bizdoaca,N.,A two level hierarchical fuzzy controller for hyper-redundant cooperative robots: Robotics and Automation, 2000. Proceedings. ICRA '00. IEEE International Conference on Publication Date: 2000 Volume: 4,  On page(s): 3170-3175 vol.4 San Francisco, CA, USAISBN: 0-7803-5886-4 INSPEC Accession Number: 6690838 Digital Object Identifier: 0.1109/ROBOT.2000.845151 Current Version Published: 2002-08-06 Cited by 2(international 
12.Ivanescu,M.Florescu,M.,A Distributed Control for a Grasping Function, JVE Journal of Vibroengineering,Oct,Vol 9,Issue 4,ISSN 1392-8716,pp 9-16,2007.
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