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ALE
INSTITUTULUI DE MECANICA SOLIDELOR AL ACADEMIEI
ROMANE

1. Dezvoltarea unor dispozitive inovative cu rigiditate sau amortizare controlabile,
pentru reducerea transmisibilititii vibratiilor, socurilor si sarcinilor seismice. Controlul
sistemelor dinamice prin strategii bazate pe metode de inteligenta artificiala. Metode de
control al stabilitatii sistemelor dinamice cu aplicatii.

(Colectivul Sisteme Dinamice si Vibratii)

2. Cercetari biomecanice privind functionalitatea complexului picior-glezna din punct
de vedere al capacitatii de absorbtie a socurilor, a sprijinului si propulsiei in timpul
mersului pe jos sSi alergirii. Modelarea matematica si studiul pozitiilor critice n
evolutia robotilor pasitori. Studiul contactului elasto-plastic in cadrul procesului de
prehensiune. Metode ultrasonice Tn monitorizarea, testarea Si evaluarea nedistructiva a
materialelor si structurilor.

(Colectivul Mecanica Mediilor Deformabile si Ultrasunete)

3. Studiul fenomenelor tribologice cu neliniaritate pronuntata.
(Colectivul Tribologie si Biomecanica)

4. Dezvoltare roboti si sisteme dinamice integrate in tehnologii de varf emergente prin
metoda proiectiei virtuale cu aplicarea tehnicilor de inteligenta artificiala. Metode
avansate de control inteligent, control neutrosofic (RNC), control extenics (eHFPC),
control haptic (RHC), algoritmi de invatare, al vectorilor de roboti Tn sisteme
inteligente multiagent pentru monitorizarea calitatii mediului, al robotilor mobili de
incendiu in zone cu risc ridicat, al robotilor de salvare in situatii de criza. Roboti de
reabilitare pentru activitati medicale de reabilitare in scopul imbunatatirii calitatii
vietii care vor include modelare si control roboti, modelare biomecanica, strategii de
reabilitare, implementare clinici, interfatare neurala Si musculara. Utilizarea EEG si
EMG pentru a crea interfete intre functiile neurologice/muschii pacientului si robotii
de reabilitare.

(Colectivul Robotica si Mecatronica)




