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TEME (TEMATICI) PENTRU CONCURS 

TEMA 1:  Coordonarea securizată a unei flote de UAV pentru infrastructură civilă critică și 
operațiuni de siguranță publică 
Conținut / Principalele aspecte abordate: 

- Coordonarea securizată a roiurilor de drone (UAV-uri) în contextul protejării 
infrastructurii civile critice și al operațiunilor de siguranță publică 

- Evaluarea mecanismelor de comunicare și sincronizare în timp real între aeronavele 
fără pilot, cu accent pe vulnerabilitățile specifice 

- Securitate cibernetică — autentificare, criptare și detectarea intruziunilor — aplicată 
arhitecturilor distribuite de tip roi 
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TEMA 2:  Integrarea sistemelor descentralizate multi-robot în infrastructura Smart-City 
Conținut / Principalele aspecte abordate: 

- Proiectarea și dezvoltarea unei arhitecturi descentralizate pentru coordonarea 
sistemelor multi-robot în infrastructuri Smart-City, utilizând mecanisme distribuite 

 



de comunicare, luare a deciziilor și partajare a resurselor în timp real. 
- Integrarea roboților autonomi cu platforme IoT, edge/cloud computing și 

infrastructuri urbane inteligente pentru optimizarea serviciilor urbane precum 
monitorizarea traficului, logistică autonomă, intervenții de urgență și mentenanță 
predictivă. 

- Elaborarea și validarea unor algoritmi de cooperare, planificare și reziliență 
cibernetică pentru sisteme multi-robot scalabile, capabile să funcționeze robust în 
medii urbane dinamice și heterogene. 
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