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Informatii personale

Nume / Prenume

Adresa

Fax

E-mail
Natjionalitatea
Data nasterii
Sex

Experienta profesionala
Perioada

Functia sau postul ocupat

Activitati principale
Numele si adresa angajatorului
Domeniul activitatii de cercetare

Activitatea didactica / Discipline
de predare

Cluj-Napoca, 27.10.2015

NEGREAN IULIU,
Membru corespondent al Academiei de Stiinte Tehnice din Roménia

Profesor universitar doctor inginer

iuliu.negrean@mep.utcluj.ro

- 2012 - prezent: Membru corespondent al Academiei de Stiinte Tehnice din Romania,

sectia Mecanica tehnicé;

- 2011 - 2015: Directorul Departamentului de Ingineria Sistemelor Mecanice, Facultatea Constructii de
Masini, Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca;

- 2004 — 2011: Seful Catedrei de Mecanica si Programare, Facultatea Constructii de Masini, Universitatea
Tehnica din Cluj-Napoca;

- 2004 - 2012: Membru in Senatul Universitatii Tehnice din Cluj-Napoca;

- 2005 - 2011: Membru in Consiliul de conducere al Scolii Doctorale din UTCN;

- 2000 - prezent: Membru in Consiliul Facultatii Constructii de Masini;

- 2001 - prezent: Conducator stiintific de doctorat in domeniul Inginerie Mecanica;

- 1999 — prezent: Profesor universitar la Departamentul de Ingineria Sistemelor Mecanice, Facultatea
Constructii de Masini, Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca;

- 1996-1999: Conferentiar universitar la Catedra de Mecanica si Programare, Facultatea Constructji de

Masini, Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca;

- 1995 — Doctor inginer in domeniul Roboti industriali;

- 1991-1996: Sef de lucrari la Catedra de Mecanica si Programare, Facultatea Constructii de Masini,
Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca;

- 1987 - 1991: Asistent universitar la Catedra de Mecanica si Programare, Facultatea Constructii de Masini,
Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca;

- 1980-1987: Cercetator stiintific la ICSITMUA Bucuresti, Filiala Cluj-Napoca, domeniul: Fiabilitatea sistemelor;
- 1980: Inginer mecanic; Institutul Politehnic Cluj-Napoca, Facultatea de Mecanica, Sef de promotie;

- Stagii de pregatire: Anglia (1994), Irlanda (2000), Finlanda (2011).

Directorul Departamentului de Ingineria Sistemelor Mecanice, Facultatea Constructi de Masini,
Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca;

Activitati didactice si de cercetare stiintifica
Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca, Romania
Inginerie mecanica si Robotica

Mecanica (1990-prezent); Mecanica (engleza) (2013-prezent); Cinematica si Dinamica robofilor industriali
(romana si engleza) (1993 - 2007); Mecanica robofjlor (roména si engleza) (2008 — prezent); Mecanica aplicata
(1991-1992, 2010 - 2011); Mecanica mediilor continue elastice (2011 — 2013); Mecanica avansata in robotica
(2010 — 2011); Elemente de mecanica avansata (2005 - 2010) Calibrarea si precizia in robotica (2010 — 2013);
Planificarea traiectoriilor de miscare ale robotilor; Fiabilitatea sistemelor mecanice (1999 — 2002, 2012).

Pagina 1/3 - Curriculum vitae - Negrean luliu


mailto:iuliu.negrean@mep.utcluj.ro
mailto:inegrean@yahoo.com

Numele si tipul institutiei de
invatamant

Aptitudini si competente
personale

Limba(i) materna(e)

Limba(i) straina(e)
cunoscuta(e)

Autoevaluare
Nivel european (¥)

Limba engleza

Competente si abilitati tehnice
si organizatorice

Competente si aptitudini
stiintifice
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Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca,
Sistemelor Mecanice

Facultatea Constructii de Masini, Departamentul de Ingineria

Roména
Engleza
Intelegere Vorbire Scriere
Ascultare Citire Participare la Discurs oral Exprimare scrisa
conversatie
utilizator utilizator utilizator utilizator utilizator
B : . : . .
experimentat independent experimentat independent experimentat

(*) Nivelul Cadrului European Comun de Referintd Pentru Limbi Stréine

- Membru in Comisia de Inginerie mecanica, Mecatronica si Robotica din cadrul Consiliului National de
Atestare a Titlurilor, Diplomelor si Certificatelor Universitare (CNATDCU) (2006 — 2010; 2012 - prezent);

- 2008 -2011 — Expert pe termen lung in cadrul proiectului PRODOC al Scolii Doctorale din UTCN;

- 2010 - 2014 - Expert pe termen lung in cadrul proiectului POSDRU 86/1.2/S/62485;

- 2005-prezent: Directorul Centrului de Cercetare in Mecanica Aplicata si Informatica in Inginerie Mecanica —
MecAplM, din Facultatea Constructii de Masini, Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca;

-1980 — prezent — Director si membru la peste 30 de proiecte de cercetare stiintifica;

- Membru in: Asociatia Roména de Teoria Masginilor, International Federation for the Theory of Machines and
Mechanisms-IFToMM (1990-prezent); Societatea Roména de Roboticd Industriala (1993-prezent); Asociatia
Generald a Inginerilor din Roméania (AGIR) (1995-prezent); Membru “Hibners Who is Who’, Enciclopedia
personalitafilor din Romania (2009 — prezent);

- Abilitati de coordonare si lucru in echipd, dobandite pe de o parte prin coordonarea, in calitate de sef al
catedrei si apoi director de departament, pe de alta parte prin participarea la numeroase proiecte de cercetare
din cadrul Universitaji Tehnice din Cluj-Napoca;

- Abilitati de comunicare si de prezentare publica dobandite prin activitatea didactica si prin participarea la
numeroase conferinte si evenimente publice; Fundamentarea programelor de studii si coordonarea studiilor
de licentd, masterale si doctorale ale domeniului Inginerie Mecanica.

- Membru in colegiul redactional al revistei Acta Technica Napocensis, Series: Applied Mathematics and
Mechanics, (2010 - prezent); Membru in Comitetul stiinfific al Conferintei Internationale: Computational
Mechanics and Virtual Engineering (COMEC) (2007 - prezent); Membru in Comitetul International de Program al
Conferintei ROBOTICS, 2010; Membru in Comitetul de onoare al Conferintei Europene (European Conference on
Mechanism Science-EUCOMES), 2010; Membru in Comitetul de onoare al Conferintei Internationale ADEMS,
2011; Co-presedinte al comitetului de organizare pentru “36th International Conference on Mechanics of Solids,
Acoustics and Vibrations, ICMSAV XXXVI", October 25th — 26th, 2012, Cluj-Napoca, Roménia; Co-presedinte al
comitetului de organizare pentru “4th International Conference Advanced Engineering in Mechanical Systems,
ADEMS 2013”, October 24th — 25th, 2013, Cluj-Napoca, Romania;

- Conducator stiintific la un numar de cinci teze de doctorat finalizate si membru in comisiile de sustinere publica a
unui numar de 24 teze de doctorat, cu precadere in domeniul mecanicii aplicate in robotica; presedinte al
comisiilor de sustinere publica la un numar de cinci teze de doctorat.

- Tn anul 1994 am efectuat o perfectionare, pe linie didactica si stiintific, la University of Central Lancashire,
Preston, Anglia, unde am sustinut o prelegere in domeniul Mecanicii Aplicate;in anul 2000, urmare a invitatiei
lansate de catre “Galway-Mayo Institute of Technology”, School of Engineering din Irlanda, mi se ofera
privilegiul de a sustine, la aceasta universitate, cateva prelegeri cu referire la Mecanica Aplicata in Robotica si
anume: modele si algoritmi privind geometria, cinematica, dinamica si precizia structurilor mecanice de robotj,
precum si o variantd imbunattitd a simulatorului SimMecRob; Tn anul 2011 am efectuat o vizitd cu scop
didactic, stiintific si institutional la Universitatea Hamk din Finlanda.

- 140 lucrari stiintifice publicate in fara i strainatate; 15 carti si monografii publicate (frei in limba engleza) in
edituri consacrate din Romania; Citari bibliografice in carfile si lucrarile stiinfifice ale altor autori din {ara,
precum si Tn mai multe teze de doctorat; Recenzii de manuale universitare si monografii;

- Membru in comisii ale examenelor de licenta, diploma si dizertatie; Referent in comisiile de promovare pentru
posturile de conferentiar si profesor universitar; Presedintele comisiilor de concurs pentru posturi didactice.
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Activitatea stiintifica
(Lucrari didactice si de cercetare
publicate; Domenii de cercetare )
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Carti: Cinematica robotilor industriali, Atelierul de multiplicare al Universitaii Tehnice din Cluj-Napoca, 180 pagini,
1995, (autor principal); Robotica - Modelarea cinematica si dinamica, Editura Didactica si Pedagogica R.A.,
Bucuresti, ISBN 973-30-5309-8, 425pagini, 1997, (autor principal); Robotics - Kinematic and Dynamic Modelling,
Editura Didactica si Pedagogica R.A., Bucuresti, ISBN 973-30-5958-7, 400 pagini, 1998, (autor principal);
Cinematica si Dinamica Robotjlor - Modelare*ExperimentePrecizie, Editura Didactica si Pedagogica R.A., Bucuresti,
ISBN  973-30-9301-7, 222 pagini, 1999, (autor unic); Kinematics and Dynamics of Robots -
Modelling*ExperimentsAccuracy, Editura Didactica si Pedagogica R.A., Bucuresti, ISBN 973-30-9313-0, 222 pagini,
1999, (autor unic); Mecanica avansata in roboticad, Editura UT Press, ISBN 978-973-662-420-9, 431 pagini, 2008,
(autor principal); Mecanica — Teorie. Aplicatii, Editura UT Press, ISBN: 978-973-662-523-7, 544 pagini, 2012, (autor
principal); Mechanics — Theory and Applications, Editura UT Press, ISBN: 978-606-737-061-4, 433 pagini, 2015,
(autor principal); Mecanica manipulatoarelor si robotilor - Probleme, Atelierul de multiplicare al Universitatii Tehnice
din Cluj-Napoca, 86 pagini, 1993, (coautor); Mecanica manipulatoarelor i robotilor, Probleme, Vol.1, Pozitia si
orientarea in spatjul coordonatelor operationale, Editura Didactica si Pedagogica R.A. Bucuresti, ISBN 973-30-
3568-8, 104 pagini, 1994, (coautor); Mecanica manipulatoarelor si robofilor, Probleme, Vol.2, Modelul geometric
direct, Editura Didactica si Pedagogica R.A. Bucuresti, ISBN 973-30-3580-7, 116 pagini, 1994, (coautor); Mecanica
manipulatoarelor si robotilor, Probleme, Vol.3, Modelul geometric invers, Editura Didacticd si Pedagogicad R.A.
Bucuresti, ISBN 973-30-3259-8, 130 pagini, 1994, (coautor); Mecanica manipulatoarelor si robotilor, Probleme,
Vol.4, Modelul cinematic, Jacobieni, Viteze, Forte statice, Editura Didactic si Pedagogicé R.A. Bucuregti, ISBN 973-
30-3271-9, 133 pagini, 1994, (coautor); Mecanica, Editura Dacia Cluj-Napoca, ISBN 973-35-06-97-4, 450 pagini, 1998,
(coautor); Ecologia transportului de suprafata in aglomerarile urbane, Editura Didactica si Pedagogica, ISBN 978-973-
30-2093-6, 788 pagini, 2008, (coautor).

Am publicat 140 de articole la Conferinte si in reviste, dintre care la 104 sunt autorul principal.

Domenii de cercetare: Mecanica aplicata; Robotica; Inginerie mecanica; Modelare matematica, algoritmi si
programe de simulare privind comportamentul cinematic, dinamic si de precizie al structurilor mecanice,
rigide si elastice de roboti. Coordonator si participant in proiecte de cercetare (in ara, peste 30).

Principalele contributii in domeniile de cercetare abordate cu precddere in Roboticd (Modelare matematica, algoritmi
si programe de simulare privind comportamentul cinematic, dinamic si de precizie al structurilor mecanice de robotj)
pot fi divizate in doua grupuri de rezultate stiintifice.

e  Primul grup se refera la formulari noi si contributii in Mecanica aplicata in Robotica si respectiv in Mecanica
avansata a sistemelor multicorp, dupa cum urmeaza: Transformari matriceale in Mecanica sistemelor multicorp;
Parametrii de orientare ai structurilor mecanice de robotj; Algoritmul matricelor de situare in MGD (geometria directa);
Algoritmul operatorilor compusi tip PG (parametri generalizatj); Algoritmul functiilor de comanda geomefrica; Algoritmul
exponentialelor de matrice in geometria directa; Algoritmul iterativ prin extinderea studiului asupra acceleratjilor de
ordinul Tntai si doi; Algoritmul matricelor de situare in cinematica directa; Algoritmul matricelor de transfer ale vitezelor i
acceleratjilor; Algoritmul matricei Jacobiene; Algoritmul funcfiilor de comanda cinematica bazate pe funciji polinomiale
de interpolare de ordin superior; Algoritmul exponentialelor de matrice in cinematica directa ; Algoritmul proprietatilor
DM (distributia maselor); Algoritmul fortelor generalizate statice; Fortele generalizate ale dinamicii, utilizénd matricele de
transfer; Modelarea elastodinamica a robotilor cu structura elastica; Exponentjale de matrice in dinamica robofjlor si a
sistemelor multicorp; Algoritmul iterativ i matriceal bazat pe ecuatji de tipul: D’Alembert-Lagrange; Lagrange-Euler;
Hamilton; Generalizarea ecuatjilor Gibbs - Appell; Modelarea cinematica si dinamica a sistemelor mecanice neolonome
(robotii mobili). Un aspect fundamental il constituie o serie de formuldri noi si contributii cu privire la energia
acceleratiilor de ordinul intéi, de ordinul doi si de ordinul trei, sub forma explicitd si matriceald, pentru sistemele
mecanice multicorp; Formulari noi si contributii cu privire la: principiile diferentiale bazate pe energia acceleratilor de
ordin superior, Stabilirea ecuatiilor diferentiale de ordin superior, sub forma generalizatd, privind modelarea precisa a
miscarilor rapide si respectiv a regimurilor tranzitorii de migcare ale sistemelor mecanice multicorp.

e Al doilea grup de rezultate stiintifice se refera la formulari noi si contributji originale in domeniul modelarii si
simularii preciziei cinematice si dinamice a structurilor seriale de roboti, dupa cum urmeaza: Modelul matematic si
algoritmul de calcul al erorilor geometrice; Modelul matematic si algoritmul matricelor diferentjale ale erorilor cinematice;
Modelarea directa i inversa, modelarea de optimizare si modelarea statistica (prin metoda matriceala de verosimilitate
maximd) a performantelor privind precizia de situare (pozitie-orientare), precizia de viteze si accelerafii, precum si
precizia dinamica prin abordarea erorilor de tip DM; Aplicarea functjilor polinomiale de interpolare in modelarea preciziei
cinematice si dinamice; Aplicarea exponentjalelor de matrice in modelarea preciziei cinematice si dinamice. Una dintre
contributiile esentiale Tn acest domeniu este Simulatorul generalizat SiImMEcROb (anul 1995) (vezi [NO3], [N04])
consacrat modelarii si simularii structurilor cinematice, evaluarii automate a tuturor performantelor cinematice, dinamice
si de precizie, respectiv controlului optimal pentru orice tip de robot serial implementat intr-un proces tehnologic.
Simulatorul poate fi aplicat in programele de proiectare optimala a robofjlor sub aspect dimensional, energetic si de
precizie. De asemenea, acest Simulator este folosit de catre studentii de la studiile de licenta, masterat si respectiv
doctorat in domeniul Ingineriei mecanice si Roboticii.
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