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Inst itutia : Universitatea Transilvania din Brasov 
1. S tudii universitare (licenta si masterat) 

Nr. 
crt. 

Institutia de invatamant superior si 
fac ultatea 

Dom cn iul Perioada Ti tlul acordat 

1 
Universitatca Transilvania din Brasov 
Facult atea de Inginerie Electrica ~i Stiinta 
Calculatoarelor 

Automatica 

~ l 

Infromatica 
Aplicata 

2004-2009 Inginer dipl omat 

2 
Universi tatea Transilvania din Brasov 
Facultatea de Inginerie Electrica si Stiinta 
C alculatoarelo r 

Si steme 
Avansate 
in 
Automatics 

~ l 

Tehnologii 
Informatic c 

2009-20 11 Master 

2. Studii de doctorat 

Nr. 
crt. 

Institutia organizatoare de doctorat Domeniul Perioada 
Titlul stiintific 

acordat 

1 
U nivers itatea Transilvania din Brasov 
Facultatea de Inginerie Electrica ~ i Stiinta 
Calcuiatoarclor 

Ingineria 
Sistemelor 

2009-20 12 Doctor 

3. Studii si burse postdoctorale (stagii de eel putin 6 luni) 

Nr. 
cli o 

Institutia 
Domeniull 

Specializarea 
Perioada Tipul de bursa 

- - - -

4 . Realizarile profes iona l-s ti intifice 

Calitate a I Activitatea didacticii 
ac tiv itat ilor 
didacticel Atat in perioa da stud iilor doctorale , cat si dupa aceea, am desfasurat activitati 

profesionale didactice la Departamentul de A utomatica si Te hno logia Informat iei, la 
programul de studii de licenta, In acest SCl1S, am sustinut ore de cu rs si 
laborator pentru urmatoarele discipline: Me tode Numerice , Sisteme cu 
Microprocesoare, Arhi tectura calculatoarelor, BazcIe Rob ot ici i, Auto mate 
Program ab ile, Sisteme de Vedere Artificiala. 
In cursu! anu!ui 201 3 am pub licat cartea Sisteme de vedere artificiala ­
indrumar de laborator, aparuta la Editura Universitatii Transilvania din 
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Brasov. In anul 2014 am publicat, la ace iasi editura. 0 a doua ca rte, Controlul 
sistenielor Cli vedere ac tivit in interact iunea om-masin a. carte stiintifi ca 
dest inata in mod deosebit studentilor de la depart amentele de Automatics si 
Tehnologia Inforrnatiei , dar nu numai acestora. 
lncepand cu anul 2010 fac parte din cadrul laboratoru lui si grupului de 
cercetare ROVIS (Robust Vision and Contro l Lab) care are ca principala arie 
ternatica bazele vede rii artificiale cat si robotica (http ://rovis.unitbv.ro). 
Principala caracteristica avuta in vedere pe parcursul desfasurarii de activi tati 
didactice a avut in vedere introducerea de modalitat i moderne de predare. 
Modalitatile moderne au fost dobandite dupa contactul cu cadre didactice 
universitare, din stagi ile pctrecute in universitati din strainatate (de pe 
parcursul studiilor doctorale) sau cu ocazia participarii la diverse competitii 
nationale sau internationale. 
Noutatea, in ceea ce constituie modalitatile moderne de predare, consta in 
pastrarea unei atmosfere prie lnice lucrul ui indiv idual sau in echipa. Cadrul 
didactic trebuie sa asig ure imp licarea directa a studentilor in cadrul 
laboratorului , pentru rezolvarea sarc inilor specifice. 0 mai buna intelegere a 
materialelor didactice prcsupunc ca profesoru l ca construiasca raspunsul la 0 

problema cu ajutorul studentilor, astfe l incat acestia sa fie capabili sa inteleaga 
cum trebuie gandita problema. 0 astfel de abordare face ca studentul sa fie 
capabil sa con struiasca raspunsuri la problem e complicate pornind de la 
solutii simple. Cursurile trebuie redactate astfel inc at sa permita 
familiarizarea studentilor cu not iunile teoretice introduse in cadrul acestuia, 
dar si suficient de multa informatie practica, care urmeaza a fi prezentata in 
det aliu in cadrul orelor de laboratoarelor, sau a proiectelor. 

Activitatea de cercetare 

Activitatea de cercetare a inceput inca din pe rioada studii lor de licenta, cand 
am part icipat la 0 serie de concursuri nationale si internation ale, cerc uri 
stiint ifice studentes ti, a continuat pe parcursul studiilor doctorale, concretizate 
cu fina lizarea tezei de doctoral. Tematica pe care am abordat-o in activi tatea 
de cercetare este in concordanta cu preg atirea mea profes iona la: licenta ­
Automatics si Informatica Aplicata; doctorat - Ingineria Sis temelor. 
In anul 2008 am part icipat la con cursu l national de robot ica RobotX, 
desfasurat In Bucures ti, unde am ocupat locu l II la faza nationala, Ocuparea 
acestei pozitii a facut pos ibi la participarea pentru prima oara a unei echipe din 
Universitatea Trans ilvania la concursul inte rnational de robotica , EuRObot, 
desfasurat in He ide lbe rg, Germania. La acest concurs am ocupat locul 36 , din 
80 de echipe insc rise , rep rezentand tar i diferite . To t in ace lasi an, am ocupat 
locul I la sesiunea de comunicari stii nt ifice, organizata la catedra de 
Automatics si Te hnologia Informatiei dar si locul I la concursul tchnic 
"Technical Contest Programming an Embedded Application" organizat de 
firma Co ntinental din Sibiu. 
In an ul 2009 am participat, din nou, la concurs ul RobotX, unde am ocupat 
locul 1II dar si la concursul "Conti Auto Tuning Technical Contest" organizat 
de Continental Sibiu. Tot in acelasi an am participat la sesiunea de comunicari 
stiintifice organizata la Catedra de Autornatica si Tehnologia Informatiei , de la 
Facultatea de Inginerie Electrica si Sti inta Calculatoarelor. 
In per ioada octombrie 2009 - octombrie 2012 am beneficiat de 0 bursa 
do ctorala la Universitatea Transilvania din Brasov, in cad ru l proiectului 
Investitie in dezvoltare durabi la prin burse doctorale (IN ED), 
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POSD RU/88/l .5/S/59321. Pe parcursul acestei perioade am dezvoltat 
algoritmi de control ut ilizati in real izarea unei interactiuni dintre 0 fiinta 
umaria si 0 masina. Arhitectura propusa a avut in vedere dezvo ltarea a doua 
module, a carer functionare trebuia sa se desfa soare concomitent: prima 
presupune contro lul unui sistem stereo de achizitie de date video iar al doilea 
mod ul este capabil sa realizeze estimarea directiei privirii unei persoane 
(aflata in interactiune cu 0 masina). 
Primul modul a presupus proi ectarea si imp lementarea software a unei 
structur i de reg lare capabile sa ajusteze orientarea si valoarca zoom-ului 
pentru do ua camere video (sistem stereo) . Probl ema unui astfel de sistem 
consta in proiectarea unui regul ator capabil sa combata efecte le nedorit e ale 
timpului mort introdus de componenta de proce sare de imagini . 
So lutia propusa presupune scoaterea timpului mort introdus de componenta de 
procesare de imagini in exteriorul buclei de reglare. Acest lucru poate fi 
realizat prin utilizarea unei reglari cu predictie pentru proiectarea regulatorului 
sistemului cu timp mort. 
Cel de al doilea modul a permis estimarea, utilizandu-se teoria Bayesiana, a 
orientarii directiei priviri i unei persoane aflate in interactiun e cu 0 masina 
(robo t) . Pentru a se putea realiza aceasta sarcina a fost necesara utili zarea 
algo ritmilor spee ifici de proeesare de imagini pentru a se determina 
caracteristicile faciale ale persoanei aflate in interactiune. Caracterist icile 
avute in vedere au fost cen trel e ochilor, extremitatile ace stora, varful nasului 
dar si co lturile buzel or. Avand la dispozitie caracteristicile detectate este 
eon struit un model pro babilistic sub forma unei ierarhii aseunse Markov cu 
ajutorul caruia se incearca estimarea orientarii pr ivirii subieetului eonsiderat. 
Aceasta operatie este facuta printr-o fuziune probabilistic a a tuturor 
distributiil or asoc iate procesului de detectie a caracteristicilor fac iale, 
combinata cu un mecanism de actualizare a estimatului orientarii capului. 
No utatea mecani smului probabilistic propus consta in faptul ca sistemul este 
cap abil sa rea lizeze 0 estimare a directi ei privirii si in situatia in care nu sunt 
disponibile toate earacteristicile faci ale. 
In perioada 1 septembrie 2011-1 deeembrie 2011 am efectuat un stagiu de 
cercetarc la Universitatea din Coimbra, Portugalia, Departamentul de Inginerie 
E lectrica, Control Automat si Instrumentatie. Pe parcursul ce lor trei luni am 
implementat, cu ajutorul profesorilor supraveghetori, un modul de estimare a 
directiei privirii unui subiect uman aflat in interactiune cu platforma robotica 
IMPEP (Integrated Multimodal Perception Experimental Platform ). 
In octombrie 2012 am finalizat $i sustinut teza de doctorat cu titlul : Cercetdri 
privind utilizarea pro cesarii digitale a imaginilor in sistemele de vedere 
activd aplicate robotilor mobili autonomi . 
Cerceta rile intreprinse au permis elaborarea si publicarea, in calitate de pr im 
autor sau coautor, a unui numar de 20 artico le stiintifice in buletine si reviste 
de specialitate, respectiv in volume le unor conferinte stii ntifice internationale. 
Dintre lucraril e publicate, doua artico le au fost publicate in reviste indexate 
lSI Jo urna l, cu factor de impact si de relevanta. 
De asemenea, un algoritm dezvoltat in perioada de eerce ta re mal sus 
mentionata face parte dintr-o cerere de brevet catre Ofi ciul de Stat pentru 
Inventii si Marci - OS IM. T itlul ce reri de brevet este: Me toda pentru controlul 
un ei camere cu 6 grade de libertate. N umarul de inregistrare la OSlM: CBl A 
00689. 

Lucrari 1. G. Macesanu, S. Gr igorescu, V. Com nac, F. Moldoveanu, " A Time­
pu blicate in I De lay Contro l Approach for a Stereo Vision Based Human-Machine 
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pu b licat firs t online. doi = 10. 100 7/s I 0846-0 13-9994-4. 
http://link .spr inger.com/an iclell O. l00 7%2 Fs I08 46-0 13-99 94 -4 . (Impa ct 
factor 0.84). 

S.M. Grigorescu, G. M ac esan u, T .T. Cocias, D. Puiu and F. 
Mo ldo veanu. " Ro bust Ca me ra Pose and Scene Struc ture Analysis for 
Serv ice Rob otics". Robotics and AlIlonOI7lOUs Svstems, Elsevier, 001: 

10.1016/j .robot.20 11.07.005, ISSN: 0921 -8890, 20 I I (impact factor 
1.313 ). 

3.	 G. Macesanu , S.M . Grigorescu and F. Moldoveanu, "A PTZ Stereo 
Camera V ision System for Rob oti c Perception" , International Journal of 
Mecha nics and Control, Vo l. 13, No . 01 , ISSN 1590-8844,20 12. 

4 .	 G. Macesan u , S. Grigor escu , T . Co cias , F. M oldoveanu, ..An Obj ect 
Detectio n and 3D Reconst ru ction Approach for Real- time Scene 
Unde rstanding ," Bulletin ofthe Transilvania University ofBraso v, Vol. 4, 
No. 53 , pp. 12 1- 126, 20 11, ISS N 2065-21 19, 
http ://webbut.un itbv.ro/BU20 I l/Series%20l/B ULET IN%2 0I%20PDFIMa 
cesanu%20G. pdf. 

5.	 1. Cocias, G. M a ces an u , F. Moldoveanu, "On the Application of 
Voronoi Diagrams and De launay Triangulation to 3D Reconstruction, " ; 
Bu llet in of the Transilvania University of Brasov, Vo l. 4, No. 53, pp . 
107- 113, 20 11, ISSN 2065-2 /19 , 
http://w ebbut.unitbv .ro/BU20 II /Series%20I/B ULETIN%20 I%20P OFICo 
cias %20TT.pdf. 

6.	 G. Macesan u , F. Moldoveanu, " Com puter V ision Ba sed Mobile Robot 
Nav igation in Unknown Environments," Bulletin of the Transilvania 
Universi ty of Brasov, Vol. 3, No. 52 , pp. 259-266, 20 10, ISSN 2065­
211 9, http ://but.unitb v.ro/BU20101Series%201/BUL ETIN% 20l%20PDFI 
Electri ca l%20E ngineering ,% 20Electronics% 20a nd%20 Autom aticsl 
Macesanu %20G.pdf. 

I .	 G . Macesanu, S. Grigorescu , J. F. Ferreira, J. Dias, F. M oldoveanu, "Real 
Time Facial Fea tur es Tracking Using an Active V ision System ," Proc. of 
the 13th Inter. Can! on Optimization ofElectrical and Electronic 
Equipment, Brasov, Romani a, 2012, pp. 1493-1498, doi: 
10 .II 09/0PTIM .201 2.623 1866, ISS N 184 2- 01 33, 
http ://i eee xplore.ieee.org/stamp/stamp.jsp ?tp=&arnumber - 623 1866&isnu 
mb er= 6231 751. 

2. S . Grigo rescu, 1. Cocias, G. Macesanu, F. M oldoveanu, "S tereo Vi sion­
based 3 D Camera Pose and Obj ect Struc ture Estimatio n - An Applica tion 
to Serv ice Rob oti cs." Proc. of the Inter. Joint COl?! on Computer Vision , 
Imaging and Compu ter Graphic.'; Theory and Applications, Rom e, Italy, 
20 12, pp . 355-358, ISB N: 978-989-8 565 -03 -7. 

3.	 G. Macesan u. S. Grigoresc u. F. Mo ldoveanu . ..On Fac ial Features 
Track ing usin g an Ac tive Stereo Camera Co ntro l Approac h." Proc. ofth e 
Fifth CyJr Symposium (//1(1 First Hungarian -Polish Join t C onfe r ence on 
Computational Intelligence. G) 6r. Hungary. 2012. pp . 36-41 . 

4. G. M acesan u. J. F. Ferreira. J. Dias. ..A Bayes ian Hierarc hy for Ga l e 

P..,::;; ,.? -L' 

I 



• • 

Following," Proc. ofrhe 5th Inter. COI!( on Cognitive Systems, TV 

Vienna, Austria , 20 12, pp. 525-528. 

5.	 G. Macesanu. S. Grigorescu, V. Comnac. ..Time-dela y Analysis of a 
Robotic Stereo Active Vision System." Proc. of the 15th Inter. COI!/ on 
Syst em Theory . Control and Computing , Sinaia, Rom ania, 20 I I, pp. 1-6, 
ISBN: 978 14577 11732 http ://ieeexplore .ieee.org/ 
stamp/stamp.jsp?tp=&arnumber=6085690&isnumber=6085648. 

6.	 S. Grigoresc u, G. Macesanu, T. Cocias, F. Moldoveanu, "On the Real­
time Modelling of a Robotic Scene Perception and Estimation System ," 
Pro c. ofthe 15th In ter. Conf on System 77zeOIY, Control and Comp uting, 
Sinaia, Romania, 20 I I, pp. 273-276, ISSN: 2068-0465, 
http: //ieeexplore.ieee.org/stamp/stamp.jsp?tp=&arnumber=6085662&isnu 
mber=6085648. 

7.	 G. Macesanu, S. Grigorescu, F. Moldoveanu, "A n Active Stereo Vision 
Control System Based on PTZ Cameras for Robust Robotic Perce ption," 
Pro c. of the 20th Inter. Workshop on Rob ot ics in A lpe-Adria-Danube 
Reg ion, Brno, Czech Republic, 20 II , pp. 23-28, ISSN 1803-1269. 

8.	 G. Mace sanu, T. Cocias and F. Moldoveanu, "Stability Analysis of an 

Active Vision System," Proc. of the 6th Inter. COIif on Interdiscip linary in 

Educa tion , Karabuk, Turkey, 20 11, pp. 226- 231, ISSN 1790-661 X. 

9.	 T. Coc ias, G. Mace sanu, F. Moldoveanu , M. Cernat, "Optimal Position 

Control of an Energy Convers ion System," Proc. of the 6th Inter. COIif on 

Interdisciplinary in Education, Karabuk, Turkey, 2011, pp. 397-402, ISSN 

1790-66 IX. 

10.	 G. Macesanu, T. Coci as, F. Moldoveanu, M. Cernat, "Active Vision 

System for 3D Scene Reconstruction ," Proc. of the Inter. Conf on 

Interdisciplinarity in Education, Athens, Greece, 20 11, pp. 376-38 1, TSSN 

1790-6 61X. 

II .	 C. Suliman, C. Cruceru, G. Macesanu, F. Moldoveanu, " Person 
Tracking in Video Surve illance Systems Using Kalman Filtering," Proc. of 
the 14th Inter. COIif on System, Theory and Con tro l, Sinaia, Rom ania, 
2010, pp. 550-555, ISSN : 2068-0465, . 

12.	 G. Macesanu, T. Cocias, C. Suliman, B. Tarnauca, "Development of 
GTBoT, a High Perform ance and Modular Indoor Robot," Proc. of the 
2010 IEEE Inter. Conf on Automation, Quality and Testing Robotics , 
Cluj -Napoca, Romania, 2010, pp. 343- 348, doi : 
10.II09/AQTR.2010.5520 859, ISBN : 978-1-4244-6722- 8, 
http ://iceexplore.ieee .org/stamp/stamp.jsp? tp=&arnumber=5520859&isnu 
mber=5520854 

13.	 G. Macesanu, T. Cocias, M. Cernat, C. Suliman, " Development of a 

Computer Vision Based Autonom ous Mobile Robot for Indoor 

Environments," Proc. of the 5th Inter. COI1( on Interdiscip linarity in 

Education, Tallinn, Estonia, 20 10, pp . 32 1-326 , ISSN: 1790-66 IX. 

14.	 C. Suliman, F. Moldoveanu , M. Cernat, G. Macesanu, " Kalman Filter 

Position Estimation Approac hes in Mo bile Robot Navigation," Proc. of the 

5th Inter. Conf on Interdis ciplinarity in Education, Tallinn, Estonia, 20 I0, 

pp. 135-140, ISSN: 1790-66I X. 

F03-PS6.2-0 11 /ed.2,rev.O 



Volum(e) de 
specialitate 

I. G. M aces an u, S.fv1. Grigo rcscu, F. Moldoveanu, ..Controlul 
sisiemelor Cll vedere activa in inicractiunea orn -masina". 20 14. Ed I 

publican e) in Ln ivcrsitat ii Transil vania din Brasov, ISBN 978-60 6-19-0342- 9. 
I edituri 
I recunoscute
I 

I national 

J S. Gr igorescu. G. Macesa n u. T. Cocias. "Sisterne de vedere art ificiala . ' 
lndrumar de Iaborator." Ed Universiuuii Trans ilvaniu din Brasov. 
2013 , ISBN: 978-606- 19-0240-8. 

Director de departament, Candid at,
 
Prof. Dr.-lng. Sorin Aur el MORARU Dr.-Ing. Gige l Mace~ a n u
 

'" , 
i 

J ." "­

'- ::.... C .-: ...... --... -" ... -­




