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Teză de abilitare
–Rezumat–

Teza prezintâ activitatea de cercetare s, tiint,ifică efectuată de autor după
sust,inerea publică a tezei de doctorat s, i obt,inerea titlului de doctor al
Universităt,ii Tehnice din Cluj-Napoca ı̂n 2010.

Teza trece ı̂n revistă succint contribut,iile majore aduse de autor ı̂n dome-
niul roboticii folosind diferite tehnici de estimare a pozit,iei. Aceste
contribut,ii sunt grupate ı̂n trei direct,ii de cercetare, ceea ce se regăsesc
ı̂n teză ı̂n capitole individuale:

Procesare datelor 3D - cu focus pe procesarea datelor 3D eterogene in-
clusiv date spectrale s, i radiometrice provenind de la camere
de tip ToF, stereo s, i laser 3D Tamas & Goron (2014).

Detect,ie de obiecte 3D - cu focus pe detect,ia obiectelor ı̂n condit,ii me-
teo adverse (ploaie, ninsoare, etc) folosind diferite camere 3D
(ToF, stereo, lidar) Fulop & Tamas (2018); Tamas & Jensen
(2014).

Estimarea pozit,iei 3D - folosind tehnici de fuziune a datelor 2D-3D
prin segmentarea planurilor. Această metodă a fost dezvoltată
pentru camere 2D centrale generice (inclusive omnidiret,ionale)
Frohlich et al. (2019); Tamas & Kato (2013); Tamas et al.
(2014).
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În utlimul capitol din teză sunt prezentate rezultatele din domeniul in-
dustrial ale cercetărilor prezentate ı̂n primele capitole. Acestea include
aplicat,ii pentru robot,i de tip UAV, mobili s, i de tip cobot. Aplicat,iile au
fost dezvoltate s, i validate inclusiv in mediul industrial de către partenerii
de cercetare din mediul industrial Blaga & Tamas (2018); Mezei et al.
(2019); Militaru et al. (2016); Páll et al. (2015).

Pe lângă rezultatele prezentate, este inclus s, i un plan de dezvoltare a
carierei academice cu focus pe activităt,i didactice, de cercetare s, i de
management.
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