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In introducere se prezintŁ o privire
de ansamblu asupra activitŁŞii 
autorului tezei de abilitare, cu 
referire la cele mai importante 
direcŞii de cercetare - clasificate în 
patru teme principale ï

É realizŁrile profesionale ĸi 
academice, 

É disciplinele nou introduse, cursuri 
predate, 

É contribuŞia la dezvoltarea curriculei 
universitare, 

É misiuni de profesor invitat, 
studenŞi in stagiu, 

É conducerea lucrŁrilor de diplomŁ ĸi 
disertaŞie, 

É cooperare internaŞionalŁ, activitŁŞi 
de management, etc.). 
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É (B - i)Scientific and 
professional achievements

É În cadrul tezei actuale de abilitare,
realizŁrilestiinŞifice,profesionale ĸi
academice ale autorului sunt cuprinse
într -o perioadŁde 20 de ani, începând
cu anul 1994 (data la care teza de
doctorat a fost susŞinutŁ,apoi atestatŁ
prin Ordinul ministrului 6082 /
21 .04 .1994 ) si p©nŁîn prezent

(201 5) .
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ÉUnele dintre articole le
importante, cŁrŞi, brevete, 
granturi naŞionale ĸi 

internaŞionale de cercetare,
cursuri predate , sunt de 
asemenea, detaliate în 

contextul stadiului actual al 
domeniului stiinŞific al 
ingineriei electrice, cu 

accent pe aspectele 
inovatoare ĸi contribuŞii 

personale. 
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La capitolul premii sau alte 
elemente de recunoaĸtere a 
contribuŞiilor ĸtiinŞifice ale 
candidatului mentione z:

- premiul/brevet Inventator 
de elita, acordat de Comisia 
de Inventica a Academiei 
Romane 

- profesor invitat in perioada 
2006 ï2014, la universitati 
din Franta

- Includerea in volumul 
Dictionar al inventatorilor 
ramani contemporani, editat 
sub egida Academiei de 
Stiijnte Tehnice din Romania
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