13

MEGHIVOTT PLENARIS ELOADO A MTNE 22. FORUMAN

SANDOR BULCSU doktori fokozatat a frankfurti Goethe
Egyetem Elméleti Fizika Intézetének keretében, Claudius Gros
professzor vezetésével szerezte meg fizikabol 2017-ben, majd
ezt kovetéen posztdoktori kutatoként dolgozott ugyanott.
2018-t6l a Babes—Bolyai Tudomanyegyetem Magyar Fizika
Intézetének adjunktusa, a dinamikai rendszerek, robofizika,
hétan ¢és fizika modszertan targyak oktatoja. Kutatdsai az
adaptiv dinamikai rendszerek, a komplex rendszerek, a
gazdasagi fizika és a robofizika teriiletéhez kapcsolddnak.
Egyik legtjabb eredménye egy innovativ szemlélet bevezetése
a robotikdban (néhany mas csoporttal egyidoben), melynek
célja a robotok irdnyitdsa Onszervezddd  attraktorok
segitségével. 2018-ban elnyeri az MTA Kolozsvari Akadémiai
Bizottsaganak Fiatal Kutat6éi dijat. 2019-ben meghivott
v eldadoként mutatja be a robofizika teriiletén elért eredményeit
az Oszakaban megszervezett nemzetk6zi konferencian. 2020-
2022 kozott a Roman Kutatasi €s Innovacios Alap altal
meghirdetett PD tipust kutatasi projekt vezetdje. 2022 augusztusaban a kaliforniai Kavli Institute for
Theoretical Physics intézet vendégkutatdja, 2023 marciusaban a New York-i Flatiron Institute
meghivottja.

A Magyar Tudomény Napja Erdélyben 22. féruman elhangzo6 plenaris eléadasa:
Sandor Bulcsu (fizikus, egyetemi adjunktus, Babes—Bolyai Tudomanyegyetem, Fizika
Kar, Kolozsvar): A fizika és a robotika hatdran: robotok mozgdsa onszervezédo modon

Ma mar gyakran latunk olyan videdkat, ahol emberekkel egyiitt sétalnak vagy kiilonbozo
akrobatikus mutatvanyokat végeznek robotok, de legtobbszor nagyon egyszerl él6lények még mindig
iigyesebben mozognak naluk. Munkank soran azt kutatjuk, hogy milyen alapvetd fizikai
torvényszerliségek allhatnak ezen komplex mozgasformak kialakulasanak hatterében, hogyan tudnak
ezek kialakulni 6nszervez6d6 modon, kiilsé iranyitas hianyaban is. A robotok esetében ehhez olyan
iranyitasi mechanizmust hasznalunk, mely sordn a minden egyes aktudtor egy-egy lokalis torvény
szerint mikodik és ezek egymassal kolcsonhatasban hoznak Iétre a helyvaltoztatashoz sziikséges
valamilyen mozgasformat. Az eldadasban egyszerli robotmodelleket mutatunk be, amelyek
onszervez0d6 modon alakitjdk ki a helyvaltoztatdshoz sziikséges mintazatokat, végiil pedig
kisérletekben teszteljiik elméletiink helyességét.



