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DOMENIUL OCUPATIONAL  Educatie academica

EXPERIENTA PROFESIONALA

Perioada

2005-prezent

Functia sau postul ocupat Conducator de doctorat in /nginerie Industriald

Activitati si responsabilitati proncipale

Numele si adresa angajatorului
Tipul activitatii sau sectorul de activitate

Perioada
Functia sau postul ocupat
Activitati si responsabilitati principale

Numele si adresa angajatorului
Tipul activitdtii sau sectorul de activitate

Perioada

Functia sau postul ocupat

Activitati si responsabilitati principale

Numele siadresa angajatorului

Tipul activitdtii sau sectorul de activitate

Perioada

Coordonarea studentilor doctoranzi

Universitatea Transilvania din Brasov, Bd. Eroilor nr.29, Brasov, Romania
Educatie si cercetare

2001-prezent

Profesor universitar, membru al Comisiei de Asigurare a Calitatii din universitate.

Activitati de curs, laborator si proiect la discipline de cultura tehnicd generald mecanisme,
organe de masini(ID), elementele constructive mecanice ale produselor, creativitate si
inventicd, proiectarea creativa a produselor si la discipline de mecatronica si robotica:
mecatronica avansatd, sisteme de prehensiune si compliantd in roboticd, robotica medicala si
protezare, robotica serviciilor, microrobotica si nanorobotica etc.; coordonator al specializarii
de licenta Roboticd, responsabil al masterului de Mecatronicd aplicata in robotica pana in
2010.

Universitatea Transilvania din Brasov, Bd. Eroilor nr. 29, Brasov, Romania.

Activitati didactice si de cercetare stiintifica.

1997-2001
Conferentiar universitar

Activitdti de curs, laborator si proiect la discipline de culturd tehnica generala mecanisme,
elementele constructive mecanice ale produselor, creativitate si inventica, proiectarea creativa
a produselor si la discipline de mecatronica si robotica: sisteme de prehensiune si complianta
n roboticd, robotica medicald si protezare, robotica serviciilor etc., responsabil al programului
de studii aprofundate de Robotica.

Universitatea Transilvania din Brasov, Bd. Eroilor nr. 29, Brasov, Romania.

Activitdti didactice si de cercetare stiintifica.

1992-1997
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Functia sau postulocupat ~ Sef lucrdri universitar

Activitati si responsabilitati principale Activitdti de curs, laborator si proiect la discipline de culturd tehnica generald mecanisme,
organe de masini, creativitate si inventicd, proiectarea creativa a produselor si la discjpline de
mecatronica si robotica sisteme de prehensiune, robotica medicald si protezare, etc.

Numele siadresa angajatorului  Universitatea Transilvania din Bragov, Bd. Eroilor nr. 29, Bragov, Romania.
Tipul activitatii sau sectorul de Activitati didactice si de cercetare stiintifica.
Activitate

Perioada 1985-1992
Functia sau postul ocupat ~ Asistent universitar

Activitati si responsabilitati principale Activitdti de laborator si proiect la discipline de cultura tehnica generala: mecanisme, organe
de masini.
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Numele si adresa angajatorului
Tipul activitatii sau sectorul de
activitate

Perioada
Functia sau postul acupat
Activitati si responsabilitati principale

Numele si adresa angajatorului

Tipul activitatii sau sectorul de activitate

Experientd in domeniul ID/IFR

Educatie si formare

Perioada
Calificare/diploma obtinuta
Disciplinele principale studiate/ competente
profesionale dobandite
Numele si tipul institutiei de nvatamant /
furnizorului de formare
Nivelulin clasificarea nationald sau
Internationald

Perioada
Calificarea /diploma obtinuta
Disciplinele principale studiate/ competente
profesionale dobandite

Numele si tipul institutiei de invatamant /
furnizorului de formare

Nivelulin clasificarea nationald sau
Internationald
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Universitatea Transilvania din Brasov, Bd. Eroilor nr. 29, Bragov, Romania.
Activitdti didactice si de cercetare stiintifica.

1983-1985

Inginer proiectant si sef de colectiv de proiectare.

Proiectare dispozitive si echipamente pentru fabricatia motoarelor turboreactor, organizarea
si coordonarea activitatii colectivului de proiectare pentru indeplinirea corespunzdtoare a
sarcinilor de serviciu, cu respectarea conditiilor de calitate si a termenelor, in condtii de
eficientd, ca si promovarea unor relatii colegiale de respect si intrajutorare cu stimularea si
evidentierea performantelor.

Intreprinderea Turbomecanica(in prezent Turbomecanica S.A.), Bd. Maniu luliu nr. 244; Sector
6, Bucuresti, Romania.

Industria aeronautica(productie de motoare turboreactoare dupd licenta Rolls Royce,
ansamble mecanice si echipamente pentru aeronave).

Calitatea Denumirea si perioada activitatii Institutia organizatoare /
formatorul
Coordonator de Elaborare suport curs, materiale didactice | Facultatea de Inginerie
disciplina auxiliare, pregadtire tutoriale / 2008 — Tehnologica si Management
prezent: Industrial
Organe de masirj curs pentru [EI -ID,
anul Il, sem. I
1990-1995

Diploma de Doctor in domeniul Robotilor Industriali

Roboti industriali, Optimizarea structurald si cinematica a sistemelor mecanice de prehensiune
pentru roboti.

Universitatea Tramsilvania dinBrasov, Bd. Erailor, nr. 29, Brasov, Romania.

Pregadtire postuniversitara prin doctorat.

1992-1993

Atestat in Genie Robotique et Productique

Discipline referitoare la structurile robotice si utilizarea robotilor in aplicatii
industriale/Cunoasterea particularitatilor structurale si functionale ale echipamentelor
robotilor, abilitati de aplicare a solutiilor robotice in aplicatii industriale i in domeniul
serviciilor.

Institut National des Sciences et Techniques Nucleaires, Saclay, Paris, Franta.

Stagiu postuniversitar
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Perioada
Calificare/diploma obtinuta
Disciplinele principale studiate/ competente
profesionale dobandite
Numele si tipul institutiei de
Invatamant / furnizorului de formare Nivelul
in clasificarea nationala sau
Internationald

Aptitudini si competente
personale

Limba(i) maternd(e)

Limba(j) straind(e) cunoscuta(e)

Autoevaluare

Nivel european
Engleza
Franceza

Competente si abilitati sociale

Competente si aptitudini
organizatorice

1978-1983

Inginer dipl. in domeniul Ingineriei Mecanice, specializarea Tehnologia Constructiilor de Masini.
Proiectare dispozitive, echipamente si proiectare si coordonare procese tehnologice in
domeniul constructiei de magini.

Universitatea din Brasov, Bd. Eroilor, Bragov, Romania

Licenta
Romana
Intelegere Vorbire Scriere
Ascultare Citire Participare la Discurs oral Exprimare scrisa
conversa ie
1 | Nivel avansat| Nivel avansat Nivel avansat Nivel avansat Nivel avansat
2 | Nivel mediu Nivel mediu Nivel mediu Nivel mediu Nivel mediu

Descrieti aceste competente si indicati contextul in care au fost dobandite.

Capacitate de analiza si sistemnatizare a unor structuri institutionale, situatii si comportamente
specifice unor persoane sau grupuri sociale, capacitate de lucru in echipa.

In urma unei activitati indelungate cu studentii si colegii cadre didactice, dar siin urma unor
activitati de evaluare a unor programe de studi.

Descrieti aceste competente si indicati contextul in care au fost dobandite.

Capacitate de organizare a unor activitati didactice si de cercetare stiintifica, analiza situatii
didactice, indrumare activitati de cercetare stiintifica(planificare activitati organizare achizitii
de materiale si echipamente, implementare si testare echijpamente, coordonare activitati de
diseminare a rezultatelor cercetarilor efectuate etc.).

Inurma unei activitati indelungate de organizare si coordonare a activitatii unor grupe de
studenti, colective de cercetatori stiintifici, colective de cadre didactice in cadrul activitatilor de
desfasurare a bacalaureatulu,
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Competente si aptitudini tehnice

Competente si aptitudini de utilizare a
calculatorului

Competente si aptitudini artistice

Descriesi aceste competente si indicati contextul in care au fost dobandite.

Projectarea creativd a produselor mecanice complexe, implementare a structurilor
mecatronice si robotice.

In cadrul stagiului din productie ca ing. proiectant la Intreprinderea Turbomecanica din
Bucuresti(1983-1985),in urma frecventarii masterului Genie Robotigue et Productigue( INSTN
Saclay, Franta, 1992-1993) si in cadrul rezolvarii mai multor granturi de cercetare stiintifica,
coordonate in calitate de director, care au avut ca obiect realizarea unor proiecte tehnice
pentru produse mecatronice complexe cum sunt protezele siprehensoarele antropomorfe
pentru robot,

Co-initiator de noi specializari:

1. Roboti Industriali(nivel de licenta 5 ani, cu incepere din 1990)

2. Mecatronicd aplicatd in Roboticd(master 2 ani, cu incepere din 2004)

Descrieti aceste competente si indicati contextul in care au fost dobandite.
Utilizare sistem de operare Microsoft Office Word, proiectare CAD cu softurile: Euclid, CATIA.
In cadrul unor activitati de perfectonare si autoperfectionare profesionala.

Descrieti aceste competente si indicati contextul in care au fost dobandite.
Fotografie artistica.

Prin vizite in tard si straindtate si preocuparea de a surprinde situatii
inedite din mediul natural(o astfel de experien & s-a concretizat cu
albumul Muntele Athos-Jurnal in imagini, £d. Lux Libris, Brasov, 2010).
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Alte competente si aptitudini

A) Co-editor:
1. Proceeding-ul Conferintei Internationale Robotics'08, 2008, Brasov, Romania.
B) Co-presedinte conferintd:
1. International Conference on Robotics- Robotics'08, 2008, Brasov, Romania
C) Membru al Comitetelor stiintifice ale urmatoarelor publicatii:
1. The Annals of Dunarea de Jos University of Galati, Fascicle XIV, Mechanical
Engineering (B+ journal);
2. TEHNOMUS — New Technologies and Products in Machine Manufacturing
Technologies(Stefan cel Mare University journal, Suceava, Romania).
Robotica & Management International Journal(Romania)
Buletinul AGIR(Romania)
Journal of Mechanics Engineering and Automation, USA.
Military Technical Courier -Scientific periodical of the Ministry of Defence of the Republic of Serbia.
International Journal of Engineering and Robot Technology, India.

N o usw

D) Membru al Comitetelor de Program sau stiin ifice al urmatoarelor conferin e interna ionale:
1. The International Multi-Conference on Engineering and Technological Innovation: IMETI
2008/2014 (Orlando, Florida, USA),
2. The International Conference on Engineering and Meta-Engineering: ICEME 2010/2012(Orlando,
Florida, USA);
3. International Symposium on Manufacturing Systems and Technologies: ISMST 2008( Orlando,
Florida, USA);
4. |EEE/IACSIT International Conference on Mechanical Engineering, Robotics and
Aerospace- ICMERA 2011(Bucharest, Romania);
5. Intemational Conference on Robotics (2002, 2006, 2008, 2010, 2014 - Romania);
6. The Joint International Conference of the Xl International Conference on
Mechanisms and Mechanical Transmissions (MTM) and the International
Conference on Robotics (Robotics'12) - MTM & Rabotics 2012(France);
7. International Conference New Technologies and Products in Machines Manufacturing
Technologies TEHNOMUS 2005,2007,2009,2011, 2013, 2014, 2015, 2016-2021(Suceava, Romania);
8. The Annual Symposium of the Institute of Solid Mechanics - SISOM 2011, 2012,2013,2014,
2015,2016-2021 (Romanian Academy, Bucharest, Romania);
9. Inter Eng International Conferece 2007, 2009, 2011, 2013,2014, 2015, 2016-2021(Tg. Mures,

Romania).

10. International Conference on Aerospace, Robotics, Manufacturing Systems, Mechanical Engineering,
Biomechanics, Neurorehabilitation, Human motricities-OPTIROB, 2011,2012, 2013,2014(Mangalia,
Romania)

11. International Conference on Mechanical Engineering, Robotics and
Aerospace- ICMERA 2012,2013,2014(Bucuresti, Romania)

12.International Conference on Advanced Mechatronic Systems- ICAMechS 2013(China),
2014(Japonia), ICAMechS 2016(Australia).

E) Recenzor stiintific:

1. New Trend in Mechanisms, Ed. by S.-M.CRETU and N. DUMITRU, Academica-

Greifswald PH, 2008, Germany;
2. The Annals of Dunarea de Jos University of Galati, Fascicle XIV Mechanical
Engineering;
3. The Joint International Conference of the Xl International Conference on
Mechanisms and Mechanical Transmissions (MTM) and the International
Conference on Robotics (Robotics'12) - MTM & Robotics 2012(France).
4. Journal of Materials Science and Engineering(David Publishing Company-USA).
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5. International Conference on Aerospace, Robotics, Manufacturing Systems Mechanical Engineering,
Biomechanics, Neurorehabilitation, Human motricities-OPTIROB, 2011,2012, 2013,2104(Mangalia,
Romania)
6. International Conference on Mechanical Engineering, Robotics and Aerospace- ICMERA
2012,2013,2014(Bucuresti, Romania)
7. International conference on advanced concepts on mechanical engineering-ACME 2014.
8. Robotica & Management International Journal.
9.Sensor-ISI Journal, Elvetia.
F) Coordonare activitdti de doctorat: 7 programe:
1. Contributii la strategii de prehensiune in medii reale si virtuale folosind un prehensor
antropomorf cu trei degete(tezd finalizatd si validatd).
2. Contributii la dezvoltarea metodelor didactice de instruire in inginerie mecanicd, bazate
pe metodele si tehnicile realitatii virtuale.
3. Contributii la dezvoltarea strategiilor de aplicare a realitatii virtuale in controlul
structurilor robotice antropomorfe.
4. Contributii la optimizarea constructiva si functionald a structurilor robotice utilizate ca
teleteze.
5. Cercetdri teoretice si experimentale privind diversificarea interactiunii unei maini
virtuale cu obiecte dintr-o scena virtuald cu aplicatii in ingineria industriald(teza finalizata si
validatd).
6. Studii si cercetari privind optimizarea prehensiunii efectuatd cu un prehensor antropomorf
reconfigurabil in medii virtuale si reale, pentru operatii de manipulare robotizata.
7. Cercetari teoretice si experimentale privind comportarea sistemelor mecatronice cu aplicare
la sistemele flexibile de transfer interoperational.
G) Afilieri la organizatii profesionale si stiintifice:
1. Academia de Stiinte Tehnice din Romania-ASTR-membru corespondent din iunie 2017;
2. Societatea Academnica din Romania-SAR expert in robotica, din 1997;
3. Asociatia Generald a Inginerilor din Roménia-AGIR Vicepresedinte Filiala
Brasov si membru in Consiliul National AGIR(2001-2009) si in Adunarea generald
AGIR(2009 prezent);
4. Socletatea de Robotica din Romania-SRR- membru fondator, Presedinte Filiala
Brasov;
5. Asociatia Rornana de Teoria Masinilor si Mecanismelor - ARoTMM- membru;
6. Socletatea de Inventica din Rormania— membru;
7. Asociatia Rornénd de Tribologie — membru;
8. Societatea Expertilor si Consultantilor— membru;
9. Asociatia Rormand de Transmisii Mecanice- ROAMET — membru
H) Lector invitat la Scoli de vara:
1. ISRIS-International School on Robotics and Intelligent Systems, lasi 2009,
Romania, with the theme: 7otal Prosthesis Application in the Human Body - an Innovative Concept for
Rehabilitation and Humanoid Robots. Anatomnic and Physiological Bases and Technical Solutions, with
Accent on Modular CAD Solutions to Prosthesis of the Human Biomechanism, respectively,
Superior and Inferior Limbs.
2. HUMASCED - Summer School on Human-Machine Systems, Cyborgs, and
Enchancing Devices, lasi, 2012.
I) Prelegeri in plenul unor conferinte internationale:
1. Grasp and Grippers- State of art- OPTIROB International Conference, Sinaia,Romania, 2011.
2. Medical robotics - main aspects and applications- International Conference Robotica 2006, lasi,
Romania.
3. Grasp and Gripping Systemns - State of Art - International Conference Robotics 2014, Bucuresti
, Roméania
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J) Prelegeri la universitati din straindtate:

1. Mediical Robotics and Virtual reality, main aspects and applications, Technical University of Cartagena,

Spain, October, 2006.

K) Activitati de expertiza:
1. Expert ARACIS in domeniul Mecatronicd si Roboticd( prin activitatea de expert evaluator ARACIS

la mai multe programe de licenta si master de mecatronica si roboticd de la mai multe institutii de
invatdmant superior: Timisoara, Craiova, Bucuresti, Bacdu, Tg. Jiu). Coordonator domeniul fundamental
Stiinte ingineresti, Evaluare externa I0SUD Univ. din Craiova, 2021.
2. Expert tehnic extrajudiciar si consultant Certexpert Bucuresti-AEXEA Paris -2003 prezent(in
baza cursului de expert organizat de AER, CERTEXPERT si AGIR Bucuresti),
3. Expert in Roboticd al SAR- 1997 — prezent(in baza activitatii derulate in peste 30 de ani in
acest domeniu si domeniile conexe, concretizatd cu publicarea a 9 carti(dintre care una in SUA),
a peste 215 de articole stiintifice in tara si strdinatate(SUA, Italia, Germania, Ungaria, Turcia,
Tunisia, Cehia, Slovacia), cooptarea in comitetele de organizare, program si recenzie la mai
multe conferinte interne si internationale(Romania, SUA, Franta).
L) Initiere programe Socrates:
1. Germania: FH Bremen;
2. Spania: Universitatea Politecnica din Cartagena.
M) Distinctii:
1. Premiul Universitatii Transilvania din Brasov in 2011, pentru Carte publicatd in edituri
internationale.

2. Medalia Aniversara conferita de Asocia ia Generald a Inginerilor din Romania in 2011,cu ocazia

implinirii a 130 de ani de la infiintarea Societdtii Politehnice din Romania.
3. Acordarea titlului de EurIng in 2008, de catre Federatia Internationald a Asociatiilor Nationale ale
Inginerilor-FEANI, cu sediul la Bruxelles.
4, Placheta Honoris Causa Membrum, acordatd de FNS Alma Mater in 2010.
N) Citeri in lucrari publicaten tard si stréingtate:
1. Introducere in robotica, autori: Fr. Kovacs et al., Ed. Printech, Bucuresti, 2000, ISBN 973-652-
230-X;

2. Roboti; autor D. Telea, Ed. Universitatii Lucian Blaga din Sibiu, 1999;
3. Projectarea constructiva a sistemelor mecanice ale produselor mecatronice, autor: Gh.
Mogan, Ed. Universita ii Transilvania din Brasov, 2003;
4. Mecanisme vertebroide, autor: C. Jaliu, Ed. Universita ii Transilvania din Brasov, 2002;
5. Mecanisme. Bazele teoretice ale mecanismelor, autor: C. Jaliu, Ed. Universitdtii Transilvania
din Brasov, 2000;
6. Produse si servicii mecatronice, autor: |. Armas, Ed. AGIR, 2009;
7.Grifermittiung fir anthropomorphe Endefektoren mit Hilfe von geometrischem Vorwissen,
teza de doctorat, author Florian Bley, Rheinisch-Westfalischen Technischen Hochschule
Aachen, Germany, 2008;

474-283-7;
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Permis(e) de conducere

Informatii suplimentare

Curriculum Vitae Staretu lonel

Da, categoria B

Lucrari stiintifice : peste 215, in special in urmdtoarele domenii:
- Teoria mecanismelor si diversificarea si optimizarea mecanismelor de prehensiune ale
robotilor;
- Sisteme de prehensiune pentru roboti;
- Robotica medicala si robotica serviciilor;
- Aplicatiile realitatii virtuale in activitdti didactice i n servicii.

Articole de popularizarea a stiintei si a tehnicii:

1. STARETU, |. Robotica — provocare majora a mileniului trei - partea |. Ziarul Univers ingineresc, anul
XVIII, nr.8(390), 16-30 aprilie 2007,p. 4-5. Ed. AGIR, Bucuresti.lSSN 1223-0294.

2. STARETU, |. Robotica — provocare majora a mileniului trei - partea a ll-a. Ziarul Univers ingineresc,
anul XVIII, nr.9(391), 1-15 mai 2007,p. 4-5. Ed. AGIR, Bucuresti. ISSN 1223-0294.

3. STARETU, I. A 4-a Conferinta Internatonald de Roboticd — ROBOTICS ‘08, Ziarul Univers Ingineresc
nr.: 1/2009 (431), 1-15 ianuarie 2009. Ed. AGIR, Bucuresti. ISSN 1223-0294.

4. STARETU, |. De la Ingineria clasicd la Ingineria virtuald - editorial in Buletinul AGIR nr. 1 pe 2011.
5.STARETU, |. Robotica, intre sperante si certitudini, ca editorial in Buletinul AGIR nr. 1 din 2012

6. STARETU, |. Robotica medicald-o provocare din prezent si din viitor, ca editorial in Buletinul AGIR nr.2
din2013

7. STARETU, |. Medical robotics-A Real Challenge of Present and Especially Future, ca editorial in
Robotica & Management International Journal, nr. 2 din 2013.

Manifestdri stiintifice initiate pentru incurajarea diseminarii rezultatelor cercetdrilor stiintifice,

in special ale colegilor din universitatea Transilvania din Bragov:

1. Colocviul Creativitate-Inventicd-Robotica, organizat sub egida AGIR si SRR Filialele Brasov,
cu desfdsurare anuald, incepand cu anul 1997(dintre lucrdrile prezentate cele selectate au fost
publicate in Buletinul AGIR, revista B+).

2. Seminarul Actualitati si Perspective in Inginerie Mecanicd, organizat sub egida AGIR,

in anul 2012, inclusiv pentru evocarea personalitdtilor ingineresti bragsovene(lucrdrile
selectate s-au publicat in Buletinul AGIR, revistd B+).

Persoane de contact pentru referinte: prof. univ. dr. ing. Florea Dudita, prof. univ. dr. ing. lon
Simionescu, prof. univ. dr. ing. Mircea lvanescu, prof. univ. dr. ing. loan Doroftei, prof. univ. dr.
ing. Stefan Staicu, prof. dr. Michael Dediu(USA), prof. dr. Marco Ceccarellifltalia), prof. dr.
Alberto Rovettafltalia).
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Declaratie

Anexe

incepand din 2013, anual biografia este inclusa in volumul Who's Who in the World, editat de
Marquis Who's Who Publications.
Inclus in Diictionarul personalitatilor din Roménia2015, 2016,2017).

Cursuri si stagii postuniversitare de specializare:

Tribologidl Universitatea Transilvania din Brasov-1990), Managementul Organizatier (IAl si
Universitatea Transilvania-1999/2000), Managementu/ Calitati{2003) , Auditul Calitati{2004)
la Universitatea Transilvania din Bragov; Seminarii privind Dezvoltarea DurabildGdansk, Torino
2006); Program training: Strategic Planning for University Leaders(2010), Bucuresti; Serninar
instruire evaluatori externi ARACIS 2011.

Prin prezenta declar ca, orele sustinute in invatamantul superior in anul universitar 2019 /2020 nu depasesc
doua norme didactice.

M w NP

Carti/Monografii(selectie 1996-2016)

Lucréri publicate(selectie dintre lucrarile publicate intre anii 2001-2018)
Granturi de cercetare stiintificd(selectie 1998-2018)

Brevete

Prof. univ. Dr. ing. Eur Ing lonel STARETU
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ANEXE

Monografii(selectie):

1.1. STARETU, I. GRIPPING SYSTEMS, Derc Publishing House, Tewksbury, Massachusetts, US.A., 2011;

1. 2. STARETU, I. SISTEME DE PREHENSIUNE, Edi ia a Il-a revazutd si adaugits, Ed. Lux Libris, Brasov, 2010, nominalizata pentru preriile

AGIR pe 2070,

1. 3. STARETU, |. ELEMENTE DE ROBOTICA MEDICALA SI PROTEZARE, in premierd in Romania, Ed. Lux Libris, Brasov,2005, nominalizat

pentru premiile AGIR pe 2005;

1. 4. STARETU, I, NEAGOE, M., ALBU, N. MAINI MECANICE. MECANISME ANTROPOMORFE DE PREHENSIUNE PENTRU PROTEZARE Sl

ROBOTI,autor principal si coordonator, Ed. Lux Libris, Bragov,2001;

1.5.DAJ, |, STARETU, I. MECANISME $1 ORGANE DE MASINI, coautor (50% participare), Ed. Lux Libris, Brasov, 2000;
1.6. STARETU, I. SISTEME DE PREHENSIUNE, edi ia I-a, in premierd in Romania, Ed. Lux Libris, Bragov,1996;

Cursuri universitare:

1. STARETU, I. Organe de magini-curs ID, Universitatea Transilvania din Brasov, 2018.

2,

Lucrdri publicate : 215(selectie 2001-2021):

2.1. STARETU, |, MOLDOVAN, C. Leap Motion Device Used to Control a Real Anthropomorphic Gripper, INTERNATIONAL JOURNAL OF
ADVANCED ROBOTIC SYSTEMS Volume: 13, Article Number: 113, Published: JUN 6 2016, Impact factor: 1,615.

2.2. STARETU, I, Jitariu S., Reconfigurable Anthropomorphic Gripper with Three Fingers: Synthesis, Analysis, and Simulation, Applied
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