Universidade Federal de Santa Catarina

Centro Tecnolégico
Departamento de Automacao e Sistemas

Memorial de Atividades Académicas
- MAA -

Eugénio de Bona Castelan Neto

Florianopolis, 10 de outubro de 2014

Memorial elaborado para a promogdo a classe de Professor Titular de Carreira do
Magistério de Ensino Superior



Sumario

1 Introducao

1.1 Formagdo Académica . . . . .. ... ... ....

1.2 Atuacdo Profissional . . . ... ... ... ....

1.3 Organizacdo do documento . . . . . .. ... ...
2 Ensino

2.1 Graduag@o . . . . . .. ...

2.2 Pos-graduagdo Stricto-Sensu . . . . . .. .. ...

3 Pesquisa

3.1 Projetosde Pesquisa . . . . . . . . . . ..
3.1.1 Bolsade Produtividade em Pesquisa . . . . . . ... ... ... .......
3.1.2  Projetos de Cooperacao Cientificae Académica . . . . . . . ... ... ...
3.1.3 Outros Projetos . . . . . . . . . ..
3.2 Orientagles . . . v v v v i e e e e e e e e e e e
3.2.1 Orientagdes Concluidas . . . . . . . .. . .. ... ... ... ...
322 CoorientaCles . . . . . . . e e e e e e e e e e e e e e e
3.2.3 Orientagdes em andamento . . . . . . . . . . . ...
3.3 Publicaghes . . . . . . . ..
3.3.1 Periddicos . . . . ...
3.3.2 Capitulosde Livros . . . . . . . . . ...
333 Congressos . . . ..o e e e e e e e e e e
3.4 Participagdesem Bancas . . . . . ... Lo
3.4.1 Bancas externas ao PPGEEL e PPGEAS-UFSC . . . . . . . ... ... ...
4 Administracao e Extensao
4.1 Gestdo Universitaria . . . . . . . . . . . . oL e e
4.1.1 Chefiade Departamento . . . . . . . . ... ... ... ...
4.1.2 Coordenacdo de Programa Pos-Graduacao . . . . . . . ... ... ... ...
4.1.3 Orgﬁos Colegiados . . . . . . . . ...
4.2 Atividadesde Extensdo . . . . . . . . ... e
4.2.1 Outras atividades de administracdo . . . . . . . . .. .. ... .. .....
4.2.2 Diregao e apoio a Sociedade Cientifica . . .. ... ... ... .......
423 Organizacdiode Evento . . . . . . . . . .. .. ... o
4.2.4 Comités Editoriais, Técnicos e de Programa . . . . . . . . ... ... ....
4.2.5 Poés-graduacdo Lato-sensu . . . . . . ...

4.2.6 Bancas de Concurso, Palestras e Comissoes

5 Conclusao e Perspectivas

W NN

P W W

25
25
25
26
27
27
27
27
28
28
28
29

30



1 Introducao

Neste documento € apresentado o Memorial de Atividades Académicas - MAA, de Eugénio de
Bona Castelan Neto, Professor Associado IV no Departamento de Automacdo e Sistemas da Uni-
versidade Federal de Santa Catarina (DAS-UFSC), doravante citado como Professor, com vistas a
promocao ao topo da Carreira do Magistério Superior - Titular de Carreira.

Com o objetivo de dar uma primeira visdo sobre a trajetéria académica e cientifica do Professor,
apresenta-se a seguir alguns dados sobre sua formacdo académica e atuagdo profissional. Esta secdo
introdutoria € finalizada com apresentacdo da organizacao restante do MAA.

1.1 Formacao Académica

o Graduacdo em Engenharia Elétrica. Universidade Federal de Santa Catarina, UFSC, Brasil,
1982.

e Mestrado em Engenharia Elétrica, Area de Concentragdo em Sistemas de Controle. Universi-
dade Federal de Santa Catarina, UFSC, Brasil, 1985.

Titulo da Dissertacdo: Dois Algoritmos de Identificacdo Paramétrica com Eliminacdo de Perturbagcdo
Deterministica.

Orientador: Hamilton Medeiros Silveira.
e Doctorat en Automatique. Université Toulouse III Paul Sabatier, UPS, Franca; Laboratorio:
LAAS du CNRS, Toulouse, Franca, 1992.

Titulo da Tese: Sur [’Invariance Positive et la Commande sous Contraintes de Systémes Linéaires
Multivariables.

Orientador: Jean-Claude Hennet.
e Estdgio Pos-Doutoral, Pesquisador Convidado no Laboratoire d’ Analyse et d’ Architecture des
Systemes (LAAS du CNRS), Toulouse, Franca, marco/2003 - fevereiro/2004.

Projeto CAPES BEX?2372/02-9: Controle e Detec¢do de Falhas em Sistemas Nao Lineares sob
Saturagdo.

Colaboradores/Supervisores: Sophie Tarbouriech e Germain Garcia.

1.2 Atuacao Profissional

e Professor Horista (Substituto), Departamento de Engenhria Elétrica - EEL/UFSC. Disciplina:
Principios de Sistemas de Comunicagdo, 2° semestre 1984.

e Bolsista Pesquisador:

- Engenheiro-Pesquisador no Laboratério de Controle e Microinformatica (LCMI/EEL/UFSC),
1986-88 - Bolsista de Aperfeicoamento do CNPq. Tema de Pesquisa: Projeto Assistido por
Computador para Sistemas de Controle: Projeto, Especificacdo e Implementacdo das Bibliote-
cas de Métodos e de Utilitdrios, 1987-1988.

- Bolsista Recém-Doutor do CNPq (Processo 300863/92), agosto a dezembro 1992.



e Professor do Magistério do Ensino Superior: Universidade Federal de Santa Catarina (UFSC),
a partir de 23 de novembro de 1992, com lotacdes em:

- Departamento de Engenharia Elétrica (EEL-UFSC), de novembro/1992 a abril/1997;
- Departamento de Automacao e Sistemas (DAS-UFSC), a partir de maio/1997.

1.3 Organizacao do documento

Com o objetivo de mostrar a trajetoria académica e cientifica do Professor ao longo de sua carreira
no Magistério Superior, as secoes seguintes estdo organizadas como seguem:

2 Ensino: sdo tecidos comentdrios e apresentados dados relativos a atuagao em ensino de graduagao
e pos-graduacdo stricto sensu.

3 Pesquisa: € evidenciada a producdo cientifica, através de comentérios e dados sobre a participagcao
em projetos de pesquisa, publicacdes realizadas e a participacdo na formacao de pesquisadores
(mestres e doutores).

4 Administracao e Extensao: ¢ descrita a participacdo em cargos de administracdo na UFSC,
comentando-se em especial a participagao no projeto, implantacao e consolidagao do Programa
de P6s-Graduagdo em Engenharia de Automacdo e Sistemas (PPGEAS-UFSC), e incluidas
informacdes sobre atividades de extensao.

5 Conclusao e Perspectivas: com o objetivo de demonstrar a competéncia e exceléncia da
atuacdo académica e cientifica do Professor, evidencia-se brevemente as principais contribui¢oes
realizadas e traca-se algumas perspectivas de atuac¢ao para os préximos anos.

2 Ensino

2.1 Graduacao

No ensino em Graduacdo, o Professor atuou no curso de Gradua¢do em Engenharia Elétrica (EEL)
e, sobretudo, no curso de Graduagdo em Engenharia de Controle e Automagao (ECA), ministrando
disciplinas da 4rea de Sistemas de Controle ou correlatas. Na tabela a seguir € apresentada uma visao
geral da atuacdo em disciplinas de graduacao.



Disciplina | Curso | Ano/Semestre(s)

Controle Multivariavel ECA 1994/2 ; 95/2 ;96/2 ;97/2 ; 98/2 ;99/2 ;
200072 ; 01/1e2 ; 02/1e2 ; 04/1e2

Sistemas Realimentados ECA 1995/2 ;96/2 ; 99/2 ; 2000/1 ; 04/1e2 ;
2005/1e2 ; 06/1e2 07/1e2 ; 08/1e2 ; 09/1e2 ; 10/1

Calculo Numérico ECA /EEL | 93/1 ;94/1e2 ; 95/1 ; 96/1 ; 97/1 ; 2002/1e2 ;
2004/1e2 ; 05/1e2 ; 07/2 ; 08/1e2 ; 09/1e2 ; 10/1

Sinais e Sistemas Lineares | ECA 2010/2 ; 11/1e2 ; 12/1e2 ; 14/2

Sinais e Sistemas Lineares 11 ECA 2013/2 ; 14/1

Sistemas de Controle EPEL 2009/1e2 ; 10/1

Controle por Realimentacdo de Estado EEL 1993/1 ; 94/1 ; 95/1 ; 96/1

Sistemas Lineares EEL 1999/1e2

E interessante destacar que o Curso de Graduacdo em Engenharia de Controle e Automacio (ECA)
iniciou na UFSC em 1990 e os primeiros graduados neste novo curso de Engenharia receberam seus
diplomas em marco de 1995 (ver http://automacao.ufsc.br/). Dessa forma, o Professor
teve a oportunidade de participar da formacdo dessa primeira turma e, especialmente, ter implantado
e, portanto, ter sido o primeiro professor a ministrar a disciplina de Controle Multivaridvel para alunos
do ECA-UFSC.

Ao longo da carreira, o Professor ministrou principalmente disciplinas de cardter tedrico, tendo no
entanto ministrado aulas de laboratério, com experimentos em simulacdo e praticos, especialmente
no contexto da disciplina Sistemas Realimentados, no periodo 2004 a 2008.

Assim como os demais professores do ECA e, especialmente, os lotados no DAS-UFSC, o Profes-
sor participou na orientagdo de varios alunos e avaliou diversos documentos associados as disciplinas
ECA: i) Estdgio em Controle e Automagdo e ii) Projeto de Fim de Curso.

2.2 Pés-graduacao Stricto-Sensu

No ensino em Pds-Graduagdo Stricto-Sensu, o Professor atuou na Area de Concentragdo em
Automagao e Sistemas do Programa de P6s-Graduacdo em Engenharia Elétrica (PPGEEL-UFSC),
no periodo 1993-2006, e no Programa de P6s-Graduacdo em Engenharia de Automacao e Sistemas
(PPGEAS-UFSC), a partir de sua criagao em 2007, ministrando em ambos os Programas disciplinas
de Mestrado e Doutorado em temas da area Sistemas de Controle.

Na tabela a seguir € apresentada uma visao geral da atuacdo em disciplinas de pds-graduacao.



Titulo Programa \ Ano / Trimestre

Controle Multivariavel PGEEL 1995/2 ;,96/2 ;97/2 ;98/2 ;99/2 ; 2001/2 ; 02/2
Fundamentos para Andlise e Projeto PGEEL 1996/1 ; 97/1 ; 98/1 ; 99/1 ; 2006/1 ;

de Sistemas de Controle PGEAS 2007/1 ; 08/1 ; 09/1; 10/1 ; 11/1 ; 12/1 ; 14/1
Teoria de Sistemas Lineares PGEEL 2002/1 ; 04/1 ; 05/1 ; 06/1

Sistemas Dinamicos Lineares PGEAS 2007/1 ; 08/1 ; 09/1

Técnicas de Controle Nao Lineares PGEEL 2002/3 ; 04/3 ; 05/3 ; 06/3 ;
PGEAS 2007/3 ; 08/3 ; 09/3 ; 10/3 ; 11/3, 12/3, 13/3

Metodologia Cientifica PGEAS 2008 ;09;10;11;12

Dentre as disciplinas listadas, cabe destacar a participacao na implantagcdo nesses Programas de:

1. Fundamentos para Andlise e Projeto de Sistemas de Controle, em conjunto com Alexandre
Trofino Neto (DAS-UFSC), e

2. Técnicas de Controle Nao-lineares, conjuntamente com Edson R. De Pieri e Ubirajara F. Mo-
reno (DAS-UFSC).

Além disso, o Professor atuou nas primeiras edicdes de Metodologia Cientifica, disciplina obri-
gatoria implantada para alunos dos cursos de Mestrado e Doutorado do PPGEAS-UFSC.

3 Pesquisa

De 1985 a 1988, ap6s o final do Mestrado até o inicio do periodo de doutoramento na Franga, o
Professor atuou como Engenheiro-Pesquisador no Laboratério de Controle Microinformética (LCMI-
EEL-UFSC), participando da equipe, a época liderada pelos professores Jean-Marie Farines e Au-
gusto Humberto Bruciapaglia, que realizava pesquisas no tema Projeto Assistido por Computador
para Sistemas de Controle. Através de contatos desses professores com pesquisadores franceses,
o Professor foi realizar seu doutoramento no Laboratoire d’Automatique et d’Analyse de Systéemes
(LAAS du CRNS), em Toulouse na Franca, no contexto de um Projeto de Cooperacao CAPES-
COFECUB.

ApOs o primeiro ano de doutoramento, com a defesa e aprovacdao no DEA (Diplome d’Etudes
Approfondis), cujo tema de pesquisa versava sobre Programation Dynamique Distribuée sur Réseau
Local de Stations UNIX, o Professor decidiu desenvolver sua Tese de Doutorado num tema de pes-
quisa que se relacionava de forma mais direta ao seu interesse pela teoria e aplicacdes em sistemas
controle. Este tema de pesquisa, no qual alguns pesquisadores associado ao LAAS eram pioneiros,
objetivava: utilizar, aprofundar e ampliar o uso do conceito de Invaridncia Positiva de Dominios
Poliedrais para andlise e projeto de controladores na presenca de restricoes sobre as varidveis de
estado da planta e/ou nas varidveis de controle, traduzindo neste iltimo caso os limites fisicos dos
atuadores. Em 22 de junho de 1992, o Professor concluiu seu doutoramento com a defesa e aprovacao
da tese intitulada Sur I’Invariance Positive et la Commande sous Contraintes de Systemes Linéaires
Multivariables, sob orientagao do Dr. Jean-Claude Hennet (Chercheur CNRS au LAAS).

Devido a motivacdo pratica e tedrica do tema desenvolvido no doutorado, o Professor continuou a
se interessar pelas pesquisas na area Controle sob Restri¢des, a qual tornou-se uma area de pesquisa
tedrica e aplicacdes reconhecida na comunidade cientifica internacional ainda nos anos 90 e da qual



foi um dos pioneiros no Brasil tanto na sua divulgacdo quanto na formacdo de mestres e doutores,
conforme os dados de caréter histérico que seguem:

e Primeiros artigos em Congressos no Brasil:

1. HENNET, J. C.; CASTELAN, E. B.. State Feedback of Linear Systems Under Control
Constraints. In: Anais do 10° Congresso Brasileiro de Automatica - CBA, Rio de Janeiro,
1994. pp. 49-54.

2. HENNET, J. C. ; CASTELAN, E.B.. Robust Constrained Regulators For Uncertain Li-
near Systems. In: Proc. of IFAC SYMPOSIUM ON ROBUST CONTROL DESIGN, Rio
de Janeiro, 1994. pp. 285-290.

e Primeiras orientacdes de Mestrado:

1. JOAO MANOEL GOMES DA SILVA JUNIOR: Aplicagdo do Posicionamento Parcial
de Autoestrutura ao Problema de Regulagcdo sob Restrigcdes nas Varidveis de Controle.
Mestrado em Engenharia Elétrica, PGEEL-UFSC, 1994.

2. THEREZA CHRISTINA TEIXEIRA ROCHA: Dominios Positivamente Invariantes de
Sistemas Lineares com Restrigoes nas Varidveis de Controle. Mestrado em Engenharia
Elétrica, PGEEL-UFSC, 1994.

e Primeira orientacdo de Doutorado, em “co-tutela’:

1. CRISTIANE CORREA PAIM: Andlise e Sintese de Controladores para Sistemas Lineares
sujeitos a Saturacdo. Co-tutela de Tese - Doutorado em Engenharia Elétrica, PGEEL-
UFSC / Doctorat UPS, Toulouse, Franca. Orientadores: Eugénio B. Castelan (Brasil) /
Sophie Tarbouriech (Franga). 2003.

Assim, desde de 1993 o Professor tem renovado o seu interésse e dado continuidade as pesquisas
na area de Controle sob Restrigdes, abordando varios aspectos tedricos e de carater pratico para o
controle de diferentes classes de sistemas dinamicos (lineares, singulares ou descritores, de tipo Lur’e
e outras classes ndo lineares, chaveados e controle fuzzy usando modelos Fuzzy T-S.), especialmente
na qualidade de Bolsista de Produtividade do CNPq, através de participacdo missdes de trabalho e
coordenagdo de projetos de cooperacdo internacionais, pela formacao de mestres e doutores, e da
divulgacao dos resultados obtido nesta area em congressos e periddicos, nacionais e internacionais.

E importante salientar que ao longo da carreira o Professor também interessou-se, realizou pesqui-
sas, participou ou coordenou projetos e formou pesquisadores em outros temas ou areas de pesquisa,
como: Controle de sistemas roboticos e mecatronicos; Métodos numéricos com aplicacdo em con-
trole; Controle via Redes (NCS); Observadores de Estado e Deteccdo de Falhas; Controle Robusto e
de Sistemas com Pardmetros Variantes, entre outros, como pode ser verificado pela relag@o de proje-
tos de pesquisa, publicagcdes e orientacdes realizadas. Além disso, o Professor participa dos Grupos
de Pesquisa do CNPgq seguintes:

1. Controle de Sistemas Mecatronicos - Lider;

2. Automacdo e Sistemas - Participante;



3. Robdtica - Participante.

De modo geral, durante sua vida académica o Professor buscou formar e fomentar a formagao
de pesquisadores em nivel de pds-graduacdo bem como realizar pesquisas conjuntas com colegas
pesquisadores na UFSC e em outras instituicdes, brasileiras e estrangeiras, priorizando a divulgagao
dos resultados obtidos nos diferentes temas de pesquisa em Congressos e Periddicos reconhecidos
nacional ou internacionalmente.

3.1 Projetos de Pesquisa

3.1.1 Bolsa de Produtividade em Pesquisa

e Bolsa PQ CNPq - Nivel 2 (1993 a 2002) - Processo CNPq 300863/92-6 e suas renovagoes:
Controle sob Restricoes de Sistemas Lineares.

e Bolsa PQ CNPq - Nivel 2 (triénios 2005-2008, 2008-2011 e 2011-2014) - Processos CNPq
301280/2004-5, 303834/2007-2 e 303625/2010-4: Controle de sob Restricoes de Sistemas Li-
neares e Classes de Sistemas Ndo Lineares.

e Bolsa PQ CNPq - Nivel 1 D (quadriénio 2014-2018) - Processo CNPq 306150/2013-1: Controle
de sob Restricoes de Sistemas Lineares e Classes de Sistemas Ndo Lineares

3.1.2 Projetos de Cooperacao Cientifica e Académica
Cooperacoes Internacionais

e Projeto Conjunto de Pesquisa Cientifica, Tecnoldgica e de Inovagdo / Franga - CNPQ/CNRS-
PICS - Processo N. 490438/20105 - Controle e Andlise com Integracdo de Performances para
Sistemas Interconectados em Rede vistos como uma Arquitetura Hibrida

Este projeto refere-se aos sistemas hibridos, que sdo sistemas descritos por dinamicas discretas
e continuas. Trata-se de uma formulacao tedrica adequada para tratar sistemas de controle com
diferentes caracteristicas como, por exemplo, os sistemas embarcados, sistemas interconecta-
dos ou sistemas controlados via redes. Os problemas de sincronizacdo e de atualizagdo das
entradas podem degradar o desempenho destes tipos de sistemas levando, inclusive, a instabili-
dade. Esses problemas s@ao complexos do ponto de vista tedrico e de aplicagdes e a garantia de
estabilidade ou de desempenho nao € simples de ser assegurada. A teoria de sistemas hibridos
tem sido objeto de varias pesquisas nos dltimos anos e um grande nimero de problemas e desa-
fios tém sido abordados. Entretanto, problemas matematicos importantes ainda continuam em
aberto. O foco deste projeto € no desenvolvimento de ferramentas para andlise de estabilidade
e sintese de controladores levando em conta as restrigdes estruturais, particularmente relativas
as saidas da planta, no contexto de sistemas chaveados submetidos a restri¢des de saturacao e
visando a garantia de critérios de desempenho.

Periodo: Novembro 2011- Outubro 2014

Integrantes Brasil: Eugénio B. Castelan (Coordenador Brasil no periodo Novembro 2011 - Abril 2013)
/ Edson R. De Pieri (Coordenador Brasil no periodo Maio 2013 - Outubro 2014) / Ubirajara

F. Moreno Integrantes Franca: Marc Jungers (Coordenador Franca ) / Hisham AbouKandil -




Integrante / Jamal Daafouz - Integrante. Financiador(es): Centre national de Recherche Sci-
entifique - CNRS (Biénio 2010-2011) e Conselho Nacional de Desenvolvimento Cientifico e
Tecnoldgico - CNPq (Triénio 2011-2014)

Projeto de Cooperagao Bilateral CAPES-COFECUB entre o DAS/UFSC/Florianépolis/Brasil e
os Laboratérios CRAN/CNRS e SATIE/ENS. Projeto CAPES-COFECUB 701-11 - Desempe-
nho de Sistemas Hibridos sob Restrigoes.

As atividades cientifica e de formacao de pesquisadores deste projeto CAPES-COFECUB estao
relacionadas ao desenvolvimento de pesquisas que se enquadram, globalmente, nos temas se-
guintes: 1) Modelagem do controle de sistemas via rede: um modelo a eventos; ii)Sistemas
chaveados e restricdes de tipo saturacdo: iii) Sistemas chaveados e otimiza¢do multi-critério:
No contexto desses temas, no periodo 2011-2014 foram realizadas missdes de pesquisadores
na Franca e no Brasil, estdgios sob a forma de doutorado sanduiche e projeto de final de curso,
e diversas publicagdes cientificas foram aceitas para publicacido em revistas e congressos inter-
nacionais.

Periodo: 2011-2014

Integrantes Brasil: Eugénio B. Castelan (Coordenador Brasil no periodo 2011 - 2012) / Edson
R. De Pieri (Coordenador Brasil no periodo 2013 - 2014) / Ubirajara F. Moreno.

Integrantes Franca: Jamal Daafouz (Coordenador Franga) / Marc Jungers / Hisham Abou-
Kandil.

Projeto de Cooperacao Bilateral CAPES-COFECUB entre o DAS/UFSC/Florianépolis/Brasil
e o Laboratorio SATIE/ENS CAPES-COFECUB N 489/05 - Controle de Sistemas Mecdanicos
por Realimentagdo Linearizante Robusta e Otimiza¢do Multi-critério.

A pesquisa realizada por 3 professores da UFSC em cooperacdao com pesquisadores da ENS-
Cachan e do CNAM-Paris visava o desenvolvimento de estratégias de controle avancado para
sistemas eletromecanicos. Os resultados obtidos no estudo e o desenvolvimento de técnicas de
controle robusto como um problema de otimiza¢ao multi-critério, tratado dentro do contexto
da teoria de jogos diferenciais, apresentaram resultados de grande consisténcia tedrica e de
simulagao.

Periodo: 2005 - 2008 Integrantes: Edson R. De Pieri (Coordenador) / Eugénio B. Castelan (Participante)

/ Marc Jungers / Hisham Abou-Kandil.
Financiador(es): Coordenacdo de Aperfeicoamento de Pessoal de Nivel Superior - CAPES e
COFECUB (Franca)

Convénio Bilateral CNPq/CNRS: Processos 910196/97-4 € 910066/99 - Controle sob Restri¢oes
de Sistemas Dindmicos e Controle de Sistemas Singulares - Teoria e Aplicacoes.

O projeto teve como objetivo tratar os problemas de controle de sistemas singulares (ou des-
critores), formados por equagdes diferenciais e algébricas, levando em consideracdo restricoes
praticas estruturais e de limites sobre varidveis des estado e de controle, com vistas as aplicagdes
praticas, principalmente em sistemas de poténcia.

Periodo: 1999 - 2001 Integrantes: Eugénio B.Castelan (Coordenador Brasil) / Sophie TAR-
BOURIECH (Coordenadora Franca) / Aguinaldo S. e Silva / Germain Garcia.




Financiador(es): Conselho Nacional de Desenvolvimento Cientifico e Tecnolégico CNPq e
CNRS/Franca.

e Convénio Bilateral CNPq/CNRS: Processo 910 183/94-5 € 910 176/96-5 - Controle sob Restri¢coes
de Sistemas Dindmicos.

O tema do projeto considerava a presenca de restricdes sobre varidveis de estado ou de controle,
devidos a limites tecnoldgicos e de seguranca, no controle de sistemas lineares multivaridveis,
utilizando como ferramentas os conceitos de invariancia positiva de conjuntos poliedrais e de
estabilidade no sentido de Lyapunov.

Periodo: 1995 - 1998

Integrantes: Eugénio B. Castelan (Coordenador Brasil) / Sophie TARBOURIECH (Coordena-
dora Franga) / Jean-Claude Hennet / Basilio E. A. Milani - / José Eduardo Ribeiro Cury /
Jacques Bernussou - Integrante.

Financiador(es): Conselho Nacional de Desenvolvimento Cientifico e Tecnolégico - CNPq e

CNRS/Franga.

Cooperacoes Nacionais

e Projeto CAPES Pr6-Engenharias PE 067/2008 - Cooperagdo Académica e Cientifica em siste-
mas de Controle Digital, Automagdo e Robotica

Este projeto teve por objetivo a produgao de pesquisas cientificas e tecnoldgicas e a formagao de
recursos humanos pds-graduados nas dreas tematicas de Automacao e Controle e de Processa-
mento e Tecnologia da Informagdo. Tendo em vista a experiéncia e a constitui¢ao das equipes
envolvidas, e levando em conta a inser¢do destas no contexto cientifico e industrial de suas
regides e nacionalmente, as pesquisa serdo desenvolvidas em Controle Digital, Automagao e
Robdtica, e Sistemas Computacionais para Automacao, buscando: o fortalecimento e a consolidagao
do Programa de P6s-Graduag¢ao em Engenharia de Automacao e Sistemas (PPGEAS/UFSC) no
cendrio nacional; a ampliacdo e o fortalecimento da drea de Concentragao em Instrumentagao,
Controle e Automagao do Programa de P6s-Graduagao em Engenharia Elétrica (PPGEE/UFBA);
o fortalecimento das pesquisas na UNIOESTE, em Controle, Automacgdo e Robdtica, e na UCS,
em Informdtica aplicada a Automacdo, com vistas ao fortalecimento dos grupos envolvidos
e a criacdo de cursos de pds-graduacdo stricto-sensu nestas institui¢des que tenham éarea de
concentracdo relacionadas as drea tematicas do projeto; a promog¢do do intercAmbio de co-
nhecimentos entre as equipes parceiras e a articulagdo de projetos, de interesse cientifico e
tecnoldgico, entre estas equipes e destas com empresas regionais € nacionais; a formacao de
recursos humanos em nivel de pés-graduagdo stricto-sensu para atuar nas areas tematicas do
projeto.

Periodo: 2008 -2012

Alunos bolsistas formados: Mestrado académico (8) - Doutorado (3).

Integrantes da Coordenacao: Eugénio B. Castelan - UFSC (Coordenador Geral) / Romeu Regi-
natto (Coordenador Local UNIOESTE) / Cristian Koliver (Coordenador Local UCS) Integrante
/ Jés de Jesus F. Cerqueira (Coordenador Local UFBA).

Financiador(es): Coordenagdo de Aperfeicoamento de Pessoal de Nivel Superior - CAPES.
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3.1.3 Outros Projetos
e Projeto CAPES - AUX-PE-PRODOC-1606/2008:

O objetivo inicial do projeto de pds-dodutoramento era investigar € promover o avanco de
técnicas de I.A. nas areas de controle e automacao de processos (Bolsista Pés-doutoranda:
Jeruza Marchi / Supervisor: Guilherme Bittencourt; Periodo 2008 -2010). Num segundo mo-
mento, objetivous-e desenvolver técnicas e conceitos para andlise de estabilidade e projeto de
controladores para sistemas chaveados (Bolsista P6s-Doutorando: Martin Pomar / Supervisor:
Eugénio B. Castelan; Periodo 2010-2012).

Vigéncia: 2008 - 2013.
Coordenador/Responsavel:Eugénio B. Castelan (PPGEAS-UFSC)

e Projeto CNPq Universal 479335/2008-7 - Controle via redes de sistemas dindmicos:

O projeto teve como objetivos: - a consolidacdo de conhecimentos na darea de projeto inte-
grado (co-design) de sistemas de controle via rede em tempo real; - a consolidacdo da linha
de pesquisa em controle em tempo real de sistemas dindmicos; - a utilizac@o e integracao de
técnicas de controle robusto, controle sob saturacdo e de sistemas com atraso de transporte para
o co-design de sistemas de controle via rede em tempo real; - o estudo de estratégias para a
coordenagdo de agentes mdveis utilizando redes sem fio. - a proposicdo de métricas para a
avaliacdo conjunta da Qualidade de Servi¢ (QoS) e Qualidade de Controle (QoC); - o Estudo
de politicas de escalonamento para sistemas de controle utilizando redes de sensores sem fio.

Vigéncia: 2008 - 2010.

Integrantes: Eugénio B. Castelan - Coordenador / Ubirajara F. Moreno / Carlos Barros Montez
(DAS-UFSC).

o Sistema Automatizado para a Limpeza de Isoladores de Distribuicdo com a Linha Viva - Finan-
ciamento ANEEL - CEMAR

Projeto com inicio em janeiro de 2008 e término em dezembro de 2009 tendo como objetivos o
projeto e constru¢do de um robd de lavagdo de isoladores para linhas de 13 e 69 kV. O sistema
serd instalado em um caminhdo contemplando o controle eletro-hidraulico de posi¢do angular
das juntas e o emprego de servomotores para o controle do cabecgote direcionador do esguicho.
Serd montada uma unidade de controle da cinematica e uma unidade de controle remoto para
comando dos movimentos. O sistema automatizado também inclui um sistema de visdo para
inspecao da limpeza e o desenvolvimento de trajetdrias automaticas para o robd. O produto
final trard melhorias quanto a seguranca do operador e na qualidade de lavagdo dos isoladores.
Também estd prevista a redu¢cdo nos tempos de limpeza e de deslocamento e posicionamento
do caminhdo entre postes.

Vigéncia: 2008 - 2009.

Integrantes: Victor J. De Negri - Coordenador / Henrique Simas (EMC-UFSC) / Marcelo Stem-
mer , Edson R. De Pieri, Eugénio B. Castelan (DAS-UFSC).

e Projeto CNPq Universal 475873/041 - Desempenho de sistemas Ndo-Lineares e Mecatronicos:
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Desenvolver peesquisas sobre o desempenho de sistemas Nao Lineares e Mecatronicos, in-
cluindo a aplicacao de técnicas de controle ndo-linear e anélise e projeto de leis de controle sob
saturacao para estes tipos de sistemas.

Vigéncia: 2005 - 2007.

Integrantes: Eugénio B. Castelan - Coordenador / Ubirajara F. Moreno / Edson R. De Pieri
(DAS-UFSC).

3.2 Orientacoes

Nas duas subsecdes seguintes sdo apresentadas as orientacdes e co-orientacdes de Doutorado,
Mestrado e Pds-doutorado realizadas e em andamento. De maneira complementar, na tabela abaixo
€ dada uma visdo da atividade académica atual dos ex-orientados de doutorado e dois ex-alunos de
mestrado que, a partir de contatos pré-existentes do Professor com pesquisadores e colaboradores na
Francga, realizaram doutorado sob a supervisao de pesquisadores colaboradores do LAAS du CNRS
(Sophie Tarbouriech e Isabelle Queinnec). Ao longo da carreira, o Professor também orientou varios
alunos Boslsitas de Iniciacdo Cientifica.

Nome Orientacao Atividade Local de

realizada / ano atual trabalho
Vitor M. Moraes Doutorado / 2014 | Bolsista Pés-Doutorado | UFRGS, Porto Alegre
Vanessa Dilda Doutorado / 2013 Professora IMED, Pelotas
Paulo R. Brero Campos Doutorado / 2012 Professor UTFPR, Curitiba
Jones Corso Doutorado / 2009 Professor UDESC, Joinville
Vilemar G. Da Silva Doutorado / 2007 Professor UFMA, Sdo Luiz
Cristiane C. Paim Doutorado / 2003 Professora UFBA, Salvador
Cynthia B.S. Dutra Doutorado / 2003 Professora IFSC, Florian6polis
Elmer R. Llanos Villareal | Doutorado / 2002 Professor UFRSA, Mossoré
Luiz Ricardo Douat Mestrado / 2008 Pesquisador GE Research, Rio de Janeiro
Joao M. Gomes da Silva Jr | Mestrado / 1994 Professor UFRGS, Porto Alegre

Dentre os ex-orientados citados na tabela, cabe destacar a atuacdo académica e cientifica o pro-
fessor Jodo Manoel Gomes da Silva Jr. (DEEL-UFRGS), com o qual tem-se mantido um contato
frutuoso especialmente através de publicagdes conjuntas em congressos e periddicos internacionais
distribuidas ao longo desses anos de colaboracao.

3.2.1 Orientacoes Concluidas

Doutorado

1. Vitor Mateus Moraes. Delay-Dependent Output Feedback Compensators for a Class of Networ-
ked Control Systems. Doutorado em Engenharia de Automagado e Sistema, PPGEAS-UFSC,
2014.

2. Vanessa Dilda. Controle de Sistemas Lineares Sujeitos a Zona Morta no Atuador. Doutorado
em Engenharia de Automacao e Sistema, PPGEAS-UFSC, 2013.
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. Paulo Roberto Brero de Campos. O Ensino Reflexivo em Experimentos do Laboratorio Diddtico

na Engenharia. Doutorado em Engenharia de Automacao e Sistemas, PPGEAS-UFSC, 2012.

Jones Corso. Sobre o Controle para uma Classe de Sistemas Ndo-Lineares com Atuadores
Saturantes. Doutorado em Engenharia de Automacao e Sistemas, PPGEAS-UFSC, 2009.

. Vilemar Gomes da Silva. Sobre a Sintese de Observadores para Sistemas Descritores. Douto-

rado em Engenharia Elétrica, PPGEEL-UFSC, 2007.

Cristiane Correa Paim. Andlise e Sintese de Controladores para Sistemas Lineares sujeitos a
Saturacao. Doutorado em Engenharia Elétrica, PPGEEL-UFSC,2003.

Cynthia Beatriz Scheffer Dutra. Controle Preditivo Multiobjetivo para Processos com Atraso.
Doutorado em Engenharia Elétrica, PPGEEL-UFSC, 2003.

Elmer Rolando LLanos Villareal. Abordagem Geométrica para Estabilizacdo por Realimentagdo
de Saidas e sua Extensdo para Sistemas Descritores. Doutorado em Engenharia Elétrica,
PPGEEL-UFSC, 2002.

Mestrado

1.

Eduardo Bombieri. Alternative LMI Formulations Applied to a Dynamic Anti-Windup Synthesis
Method. Mestrado em Engenharia de Automacao e Sistemas, PPGEAS-UFSC, 2014.

Romulo Lira Milhomem. Andlise e Sintese de Sistemas sujeitos a uma Classe de Perturbacoes
Limitadas e Aplicacoes. Mestrado em Pds-Graduacdao em Eng. de Automacdo e Sistemas,
PPGEAS-UFSC, 2013.

. Cristian Souza. Controle baseado em Passividade aplicado a um Vant Quadrirrotor. Mestrado

em Engenharia de Automacao e Sistemas, PPGEAS-UFSC, 2012.

Gustavo Sobral Toscano. Controle ZMP de Robé Bipede. Mestrado em Engenharia de Automagao
e Sistemas, PPGEAS-UFSC, 2011.

. Thiago Pereira Berto. Ferramenta para Andlise e Controle de Sistemas Dindmicos Estocdsticos

Nao-Lineares de Equilibrio Geral com Expectativas Racionais. Mestrado em Engenharia de
Automacao e Sistemas, PPGEAS-UFSC, 2011 .

Gustavo Ulisses Comerlatto. Resiliéncia Aplicada ao Controle de Véo. Mestrado em Pds-
Graduagao em Eng. de Automacao e Sistemas, PPGEAS-UFSC, 2011.

. Michael Klug. Controle dependente de pardmetros com aplicacdo a sistemas ndo-lineares e

fuzzy. Mestrado em Engenharia de Automacao e Sistemas, PPGEAS-UFSC, 2010 .

. Fabio Baldissera. Aplicacdo de Backstepping para Controle de emissdo de Oxidos de Ni-

trogénio em Veiculos Diesel. Mestrado em Engenharia de Automacao e Sistemas, PPGEAS-
UFSC, 2010.
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9. Vitor Mateus Moraes. Uma Proposta para Sintese de Controlador para uma Classe de Sistemas
de Controle via Rede. Mestrado em Engenharia de Automacao e Sistemas, PPGEAS-UFSC,
2010.

10. Luiz Ricardo Douat. Estabilizacdo do Caminhar de um Robé Bipede de 5 elos com Compensagdo
do Movimento Dorsal. Mestrado em Engenharia Elétrica, PPGEEL-UFSC, 2008.

11. CARLOS VENTURO BISSO. Controle de Robos Manipuladores Utilizando Controladores
Tipo 2 Dof. Mestrado em Engenharia Elétrica, PPGEEL-UFSC, 1999.

12. ROBERTA A. MIRANDA MENDONCA. Estabilizacao Em Duas Etapas de Sistemas Descri-
tores. Mestrado em Engenharia Elétrica, PPGEEL-UFSC, 1998.

13. JUAN CARLOS MOLINA MOLINA. Controle Centralizado e Descentralizado Por Realimentagdo
de Estados Via Controle Otimo e Programagdo Linear. Mestrado em Engenharia Elétrica,
PPGEEL-UFSC, 1997.

14. DIRCEU DO ROSARIO RODRIGUES JUNIOR. Parametrizacdo e Sintese de Observadores
de Estado Para Sistemas Lineares Sujeitos A Perturbacoes. Mestrado em Engenharia Elétrica,
PPGEEL-UFSC, 1997.

15. Max Mauro Dias Santos. Regulacao Sob Restricoes Com Alocacdo de Polos: Abordagem
Por Invariancia Positiva e Programagdo Linear. Mestrado em Engenharia Elétrica, PPGEEL-
UFSC, 1996.

16. Joao Manoel Gomes da Silva Jr.. Aplicacdo do Posicionamento Parcial de Autoestrutura ao
Problema de Regulacdo Sob Restricoes nas Varidveis de Controle. Mestrado em Engenharia
Elétrica, PPGEEL-UFSC, 1994.

17. Thereza Christina Teixeira Rocha. Dominios Positivamente Invariantes de Sistemas Lineares
com Restricoes nas Varidveis de Controle. Mestrado em Engenharia Elétrica, PPGEEL-UFSC,
1994 .

Estagio Pés-doutoral

1. Martin Jorge Pomar Garcia. Anadlise de Estabilidade e Projeto de Controladores para Sistemas
Chaveadores. Pbds-Doutorado no Programa de P6s-Graduacao em Engenharia de Automacao
e Sistemas ? PPGEAS-UFSC. Projeto PRODOC- CAPES 1606/2008. Periodo: Nov/2009 ?
abr/2012.

3.2.2 Coorientacoes

Doutorado

1. Luciano Endler. Desenvolvimento de Solucdo para Economia de Ar Comprimido em Sistemas
de Controle de Posicdo Pneumdticos com Carregamentos Externos. Doutorado em Engenharia
de Automacao e Sistemas, PPGEAS-UFSC, Outubro 2014. Orientador: Victor De Negri.
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2. Francisco Javier Triveiio Vargas. Controle de Forca-Posicdo de Robdés Manipuladores: Mode-

lagem, Projeto de Controladores e Aspectos Experimentais. Mestrado em Engenharia Elétrica,
PPGEEL-UFSC, 2000. Orientador: Edson R. De Pieri.

Mestrado

1.

Douglas Wildgrube Bertol. Desenvolvimento e Construgdo de um Robo Movel com Rodas.
Mestrado em Engenharia Elétrica, PPGEEL-UFSC, 2009. Orientador: Edson R. De Pieri.

André Marcelo M. Trintini. Controle Ativo de Vibragéoes através de Tansdutores Piezelétricos.
Mestrado em Engenharia Elétrica, PPGEEL-UFSC, 2009. Orientador: Edson R. De Pieri.

. Warody Claudinei Lombardi. Desenvolvimento de Controladores Robustos para Sistemas de

Visdo Acoplados em Robds Moveis. Mestrado em Engenharia Elétrica, PPGEEL-UFSC, 2008.
Orientador: Edson R. De Pieri.

. Francisco Javier Triveno Vargas. Andlise e Sintese de Controladores de Forca-Posicdo de

Robos Manipuladores: Aspectos Teoricos e Experimentais. Mestrado em Engenharia Elétrica,
PPGEEL-UFSC, 2005. Orientador: Edson R. De Pieri.

. Alvaro Giusto. Controle Robusto - Teoria e Aplicac¢do do Projeto de Controladores de Dois

Graus de Liberdade. Mestrado em Engenharia Elétrica, PPGEEL-UFSC, 1995. Orientador:
Alexandre Trofino.

3.2.3 Orientacoes em andamento

Doutorado

1.

2.

3.

Luis Filipe Pereira Silva. Controle de Sistemas Nao Lineares com Atraso utilizando Modelos
Fuzzy de tipo Takagi-Sugeno. Inicio: 2011. Doutorado em Pds Graduacao em Engenharia de
Automacdo e Sistemas, PPGEAS-UFSC.

Michael Klug. Sobre o Controle de Sistemas Ndo Lineares Baseado em Modelos Fuzzy-Lur’e .
Inicio: 2011. Doutorado em Engenharia de Automacao e Sistemas, PPGEAS-UFSC.

Gustavo Sobral Toscano. Modelagem, controle e geracdo de trajetoria para robés humandides.
Inicio: 2011. Doutorado em Engenharia de Automacao e Sistemas, PPGEAS-UFSC.

3.3 Publicacoes

As primeiras publicagdes e a primeira apresentacao de artigo ocorreram em Congressos Brasileiros
de Automatica (CBA), em 1984 e 1986, respectivamente. As duas primeiras publica¢des versaram
sobre trabalhos desenvolvidos conjuntamente com colegas e professores do curso de Mestrado no
PPGEEL-UFSC, e no caso da terceira publica¢do, com apresentagdo em congresso, sobre o tema do
Mestrado defendido em 1985, conforme detalhado a seguir:

e Zeni Jr, N; Castelan, E.B.; Lemos, R; Bruciapaglia, A.H.. Controle Discreto de Velocidade

de um Motor de Corrente Continua: Uma Técnica de Limitagdo Dinamica da Corrente de
Armadura. Anais do V CBA /1 CLCA; Setembro 1984, Brasil.
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e Zeni Jr, N; Castelan, E.B.; Fernandes, N.C., Stemmer, M.R.; Happel, F.P.; Barbosa, J.; Fari-
nes, J.M.. Ensino Assitido por Computador: Andlise e Projeto de Sistemas de Controle por
Microcomputador. Anais do V CBA /1 CLCA; Setembro 1984, Brasil.

e Castelan, E.B.; Silveira, HM.. Aplicacdo de um Teorema de Estabilidade no Projeto de um
Algoritmo Robusto de ldentificacdo Paramétrica. Anais do VI CBA; Setembro 1986, Brasil.

Ja as duas primeiras publicacdes e apresentagdes de artigos em congressos internacionais ocorre-
ram em 1991 e versaram sobre o tema de doutorado em desenvolvimento pelo Professor na época:

e CASTELAN, Eugénio B. ; HENNET, J. C.. Eigenstructure Assgnment For State Constrained
Continuous Time Systems. In: 1ST IFAC SYMPOSIUM ON DESIGN METHODS OF CON-
TROL SYSTEMS, Zurich, 1991. v. 1. p. 88-93.

e CASTELAN, Eugénio B. ; HENNET, J. C.. On Invariant Polyhedra Of Continuous-Time Li-
near Systems. In: 30TH IEEE CONFERENCE ON DECISION AND CONTROL, Brighton,
1991. v. 2. p. 1736-1741.

As versdes revisadas e completas desses dois primeiros artigos em congressos internacionais foram
submetidas e publicadas posteriormente nos periédicos Automética (1992) e IEEE Transactions on
Automatic Control (1993), e sao listadas mais adiante.

De um modo mais geral, desde 1992 o Professor participou como autor principal ou co-autor
em mais de uma centena de publicagdes em Congressos Nacionais e Internacionais, em Capitulos
de Livros, e de 36 artigos em Periddicos Cientificos com Corpo Editorial, a grande maioria dessas
publica¢des versando sobre temas de pesquisa relacionados a area de Sistemas de Controle.

Na tabela abaixo € apresentada uma visao geral dos periddicos em que o Professor ja publicou
artigos, na qual verifica-se que 75% delas ocorreram em periédicos A1, A2 e B1 no Qualis das Enge-
nharias IV da CAPES.

Titulo | Qualis Eng. IV | N° de Publicacdes

Automatica Al 5

IEEE Trans. Automatic Control Al 4
Systems and Control Letters Al 3

Int. Journal of Systems Sciences Al 1
Journal of Franklin Institute Al 1

Intern. J. of Robust and Nonl. Control Al 1
Fuzzy Sets and Systems Al 1

IEE Proc. Control Th. Applications A2 1
SBA Controle e Automacao / JCAES Bl 9
Mathematical Problems in Engin. Bl 1
Outros periddicos B2 ... 9

A seguir, sdo relacionadas as publicagdes em Periddicos, Capitulos de Livros e Congressos (neste
caso somente para o periodo 2010-2014), cabendo destacar a participacdo como co-autores nesssa
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publica¢des de varios alunos de mestrado e doutorado e de professores / pesquisadores, colaboradores
na UFSC e outras institui¢des nacionais e estrangeiras, em conseqiiéncia da continua atuagao do
Professor na formacao de pesquisadores e em projetos de pesquisa em cooperacao.

3.3.1 Periodicos

1.

10.

KLUG, MICHAEL ; CASTELAN, EUGENIO B. ; LEITE, VALTER J.S. ; SILVA, LUIS F.P.
Fuzzy dynamic output feedback control through nonlinear Takagi-Sugeno models. Fuzzy Sets
and Systems (In Press), 2014.

DA SILVA, L.EP; LEITE, VJ.S.; CASTELAN, E.B.; FENG, G; KLUG, M.. Local Stabiliza-
tion of Time-Delay Nonlinear Discrete-Time Systems Using Takagi-Sugeno Models and Convex
Optimization. Mathematical Problems in Engineering, Volume 2014, ID 587510, 10 pages.

SILVA JR, J. M. G. ; CASTELAN, EUGENIO B. ; CORSO, JONES ; ECKHARD, D. . Dyna-
mic output feedback stabilization for systems with sector-bounded nonlinearities and saturating
actuators. Journal of the Franklin Institute, v. 350, p. 464-484, 2013.

MORAES, VITOR M. ; CASTELAN, EUGENIO B. ; MORENO, UBIRAJARA E.. Full-
Order Dynamic Output-Feedback Compensator for Time-Stamped Networked Control Systems.
Journal of Control, Automation and Electrical Systems, v. 24, p. 22-32, 2013.

BALDISSERA, FABIO L. ; CASTELAN, EUGENIO B. ; MORENO, UBIRAJARA F. ; DE
PIERI, Edson R.. Aplicacdo de backstepping para controle de dxidos de nitrogénio em veiculos
diesel. SBA Controle e Automacao, v. 23, p. 374-385, 2012.

KLUG, MICHAEL ; CASTELAN, EUGENIO B.. Compensadores dindmicos para sistemas
discretos no tempo com parametros variantes e aplicagdo a um sistema fuzzy Takagi-Sugeno.
SBA Controle e Automacao, v. 23, p. 517-529, 2012.

. JUNGERS, MARC ; ABOU-KANDIL, HISHAM ; CASTELAN, EUGENIO B. ; DE PIERL E.

R.. A gametheoretic approach for non-uniform pole shifting and pole homothety. Automatica
(Oxford), v. 49, p. 238-244, 2012.

. JUNGERS, MARC ; CASTELAN, EUGENIO B. ; MORAES, VITOR M. ; MORENO, UBI-

RAJARA FE.. A dynamic output feedback controller for NCS based on delay estimates. Auto-
matica (Oxford), v. 49, p. 788-792, 2012.

JUNGERS, MARC ; CASTELAN, EUGENIO B.. Gain-scheduled output control design for a
class of discrete-time nonlinear systems with saturating actuators. Systems and Control Letters
(Print), v. 60, p. 169-173, 2011.

JUNGERS, MARC ; CASTELAN, EUGENIO B. ; TARBOURIECH, SOPHIE ; DAAFOUZ,
JAMAL. Finite L2-induced gain and -contractivity of discrete-time switching systems including
modal nonlinearities and actuator saturations. Nonlinear analysis. Hybrid systems, v. 5, p.
289-300, 2011.



11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

19.

20.

21.
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MARTINS, NARDENIO A.; ELYOUSSEF, E. S.; BERTOL, DOUGLAS W.; DE PIERI, Ed-
son R.; MORENO, UBIRAJARA F.; CASTELAN, EUGENIO B.. Trajectory Tracking of a

Nonholonomic Mobile Robot with Kinematic Disturbances: A Variable Structure Control De-
sign. Revista IEEE América Latina, v. 9, p. 276-283, 2011.

MARTINS, N. A.; ELYOUSSEF, E. S.; BERTOL, D. W.; PIERI, E. R.; MORENO, U. E;
CASTELAN, EUGENIO B.. Nonholonomic Mobile Robot with Kinematic Disturbances in the
Trajectory Tracking: A Variable Structure Controller. Learning and Nonlinear Models, v. 8, p.
23-40, 2010.

CORSO, JONES ; CASTELAN, EUGENIO B. ; MORENO, UBIRAJARA F. ; DE PIERI,
EDSON R.. Controle dependente de parametros para uma classe de sistemas ndo-lineares
incertos com atuadores saturantes. SBA Controle e Automacao, v. 20, p. 119-132, 2009.

MARTINS, N. A. ; BERTOL, D. W. ; LOMBARDI, W. C. ; PIERI, E. R. ; CASTELAN,
EUGENIO B.. Neural Dynamic Controllers for the Trajectory Tracking of a Nonholonomic
Mobile Robot Including the Actuators Dynamics. International journal of factory automation,
robotics and soft computing, v. 1, p. 39-44, 2009.

JUNGERS, MARC ; CASTELAN, EUGENIO B. ; DE PIERI E.R. ; ABOU-KANDIL, H..
Bounded Nash type controls for uncertain linear systems. Automatica (Oxford), v. 44, p. 1874-
1879, 2008.

CASTELAN, EUGENIO B. ; TARBOURIECH, SOPHIE ; QUEINNEQG, I.. Control design for
a class of nonlinear continuous-time systems. Automatica (Oxford), v. 44, p. 2034-2039, 2008.

MARTINS, N. A. ; BERTOL, D. W. ; LOMBARDI, W. C. ; PIERIL E. R. ; CASTELAN,
EUGENIO B.. Trajectory Tracking of a Nonholonomic Mobile Robot: A Suggested Neural
Torque Control Based on the Sliding Mode Strategy. International Journal of Factory Automa-
tion, Robotics and Soft Computing, v. 2, p. 138-143, 2008.

MARTINS, N. A. ; BERTOL, D. W. ; LOMBARDI, W. C. ; PIERIL E. R. ; CASTELAN,
EUGENIO B.. Trajectory Tracking of a Nonholonomic Mobile Robot with Parametric and
Nonparametric Uncertainties: A Proposed Neural Control. International Journal of Factory
Automation, Robotics and Soft Computing, v. 2, p. 103-110, 2008.

CASTELAN, EUGENIO B. ; SILVA, V. G. DA ; TARBOURIECH, SOPHIE ; GARCIA, G. .
Sobre Projeto de Observadores Desacoplados de Perturbagdo para Sistemas Descritores. SBA
Controle e Automacao, v. 18, p. 423-434, 2007.

CASTELAN, EUGENIO B. ; LEITE, V. J. S. ; PERES, PL.D ; TARBOURIECH, S.. Es-
tabilidade Robusta de Sistemas Neutrais com Atrasos Variantes no Tempo. SBA Controle e
Automacgao, v. 18, p. 434-446, 2007.

MARTINS, N. A. ; BERTOL, D. W. ; LOMBARDI, W. C. ; PIERI, E. R. ; CASTELAN,
EUGENIO B.. Neural Torque Controllers for Trajectory Tracking Problem of a Nonholonomic
Mobile Robot. Learning and Nonlinear Models, v. 5, p. 121-136, 2007.



22.

23.

24.

25.

26.

27.

28.

29.

30.

31.

32.

33.

34.
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CASTELAN, EUGENIO B. ; TARBOURIECH, SOPHIE ; SILVA JR, J. M. G. ; QUEINNEC,
.. Lo-stabilization of continuous-time linear systems with saturating actuators. International
Journal of Robust and Nonlinear Control, v. 16, p. 935-944, 2006.

CASTELAN, EUGENIO B. ; SILVA, V. G.. On the solution of a Sylvester equation appearing
in descriptor systems theory. Systems and Control Letters, Amsterdam, v. 54, p. 109-117,
2005.

CASTELAN, EUGENIO B.. Estabilizacdo de sistemas descritores por realimentacdo de saidas
via subespacos invariantes. SBA Controle e Automacgao, v. 16, n.4, p. 467-477, 2005.

GARCIA, G. ; TARBOURIECH, S. ; SILVA JUNIOR, J. M.G. da ; CASTELAN, EUGENIO
B.. Pole assignment in a disk for linear systems by static output feedback. IEE Proceedings on
Control, Theory and Applications, England, v. 151, n.6, p. 706-712, 2004.
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3.4 Participacoes em Bancas

A primeira participacdo em Banca de Mestrado ocorreu em 1988, na UFSC, antes do periodo
de doutoramento na Franga, e a primeira participacdo em Banca de Doutorado ocorreu em 1994, na
UNICAMP/Campinas, ja como professor na UFSC:

e Bruciapaglia, A.H., Bhaya, A., COSTA, A.J.A.S; Castelan, E.B.. Banca de Mestrado de
Adhemar de Barros Fontes: Desenvolvimento e Implementacdo de Algoritmos Numericamente
Estdveis para Posicionamento de Polos por Realimentacdo de Estados em Sistemas Lineares
Multivaridveis. Programa de Pos-Graduacao em Eng. Elétrica - UFSC, julho 1988.

e Bottura, C.P.; Castelan, E.B.; Peres. PL.D.; Geromel, J.C.; Banca de Doutorado de Celso José
Munaro: Uma Metodologia para o Projeto de Controladores Robustos no Espaco de Estados.

Programa de Pds-Graduagdao em Engenharia Elétrica e Computacdo, FEE/UNICAMP, Agosto
1994.

Desde 1993, o Professor participou de cerca de uma centena de bancas de mestrado e douto-
rado (exames de qualificacdo e defesas de tese) nos programas de PG em que atuou (PGEEL e
PPGEAS/UFSC) e, como descrito a seguir, também em outros Programas da UFSC e em outras
instituicdes no Brasil e também na Franca (item 10. a seguir).
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PIERI, E. R.; BECKER, M.; BONILLA, A. A. C.; CASTELAN, Eugénio B.; SIMAS, Henri-
que; SCHROETER, R. B.. Banca de doutorado de Felipe Barreto Campelo Cruz: Modelagem,
controle e emprego de robos em processos de usinagem. Programa de P6s-Graduacdo em En-
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Engenharia de Elétrica - Universidade Federal do Rio Grande do Sul, 2010.

. GUENTHER, Raul; COSTA, Ramon R.; ROSARIO, Jodao M.; CASTELAN, Eugénio B.; DE

NEGRI, Victor J. Banca de Doutorado deAntonio Carlos Valdiero: Controle de Robds Hidrdulicos
com Compensagdo do Atrito. Programa de Pés-Graduacdo em Engenharia Mecanica - Univer-
sidade Federal de Santa Catarina. Portaria 03/PPGEM/2005. 2005.

PERES, Pedro L.D.; QUEINNEC, Isabelle; CASTELAN, Eugénio B.; BLIMAN, Pierre-Alexandre;
TARBOURIECH, Sophie; AMARAL, Wagner C.. Banca de Doutorado de Valter Juinior de
Souza Leite: Estudos sobre Estabilidade Robusta de Sistemas Lineares por Meio de Funcées
Dependentes de Parametro. Programa de Pos-Graduacao em Engenharia Elétrica e Computacao

- Universidade Estadual de Campinas. 2005.

da SILVA, Paulo S.P.; TONELLI, Pedro A.; MARTINS NETO, Antonio F.; CASTELAN,
Eugénio B.; CORREA FILHO, Carlos. Banca de Doutorado de Nadeia Aparecida Veloso Paz-
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zoto: O Algoritmo de Extensdo Dinamica Relativo e Aplicagdes para Sistemas Implicitos. Pro-
grama de Pds-Graduagao em Engenharia Elqetrica - Universidade de Sao Paulo (USP-Capital).
2004.

10. CASTELAN, Eugénio B.; CLEMENT, Benoit; COURDESSES, Michel; DUC, Gilles; GAR-
CIA , Germain; TARBOURIECH , Sophie: Participagdo em banca de Patrice Langouet. Sur
la stabilité locale de systemes lineaires soumis a des actionneurs limités en amplitude et en
dynamique. Doctorat UPS/LAAS, Toulouse, Franga. Novembro 2003.

11. FERREIRA, P.A.V; PERES, PL.D.; MENDES, R.S., DE SOUZA, J.R.B; CASTELAN, E.
B..Banca de Doutorado de José Reginaldo Hugles Carvalho : Controle Multicritério de Sis-

temas Dindmicos: Uma Abordagem Integrada. Programa de P6s-Graduacdo em Engenhria
Elétrica e Computacdao, FEE/UNICAMP, Marco 1997.

12. BOTTURA, C.P.; GEROMEL, J.C.; PERES, P.L.D.; GOMES, A.C.D.N.; CASTELAN, E.B.
Banca de Doutorado de Celso José Munaro :Uma Metodologia para o Projeto de Controla-

dores Robustos no Espago de Estados. Programa de Pds-Graduagcdao em Engenhria Elétrica e
Computagdo, FEE/UNICAMP, Agosto 1994.

Mestrado

1. Participacdo em Banca de Mestrado de Marcos Guilherme Zanchettin: ANALISE DA INSERCAO
DE GERACAO EOLICA COM AEROGERADORES DE INDUCAQ. Programa de Pés-Graduagio
em Engenharia de Sistemas Dinamicos e Energéticos, Universidade Estadual do Oeste do Pa-
rana, 2012.

2. Participagcdo em Banca de Mestrado de Wilson Jung: APLICACAO DE MEDIDAS DE QUA-
LIDADE DE DADOS DURANTE O DESENVOLVIMENTO DE UM SISTEMA MEDICO - UM
ESTUDO DE CASO PARA CIRURGIA COLOPROCTOLOGICA. Programa de Pés-Graduacio
em Engenharia de Sistemas Dindmicos e Energéticos, Universidade Estadual do Oeste do Pa-
rana, 2012.

3. Participacdo em Banca de Mestrado de Marianne Lorena Romero Acevedo: ANALISE CI-
NETOESTATICA DE MECANISMOS BASEADA NO METODO DE DAVIES VISANDO A IN-
DEPENDENCIA DO CONTROLE DE TORQUE E VELOCIDADE ANGULAR. Programa de
P6s-Graduagdao em Engenharia Mecénica - Universidade Federal de Santa Catarina, 2012.

4. BOLLMANN, A.; PERONDLE. A.; CASTELAN, E.B.. Banca de mestrado de Mauro Damian
Hené: Estudo tedrico - Experimental do ponto de operacdo e proposi¢do de método de dimen-
sionamento para sistemas pneumdticos. Programa de P6s Graduacdo em Engenharia Mecanica
- Universidade Federal de Santa Catarina, 2010.

5. Weingaertner, W.L.; Lenzi, A.; TROFINO NETO, A.; CASTELAN, Eugénio B.. Banca de mes-
trado de Eduardo Martins de Queiroz: Controle Ativo de Vibragcées em Mdquinas-Ferramentas.

Programa de Pds-Graduagdao em Engenharia Mecénica - Universidade Federal de Santa Cata-
rina. 2007.
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6. da SILVA Jr, JM.G.; TARBOURIECH, Sophie; COUTINHO, D. E.; REGINATTO, R.; CAS-
TELAN, Eugénio B. Banca de Mestrado de Fernando Augusto Bender: Técnicas de Compensacdo

Dindmica para Sistemas Lineares com Saturagdo de Controle. Programa de Pos-Graduagao em
Engenharia Elétrica - Universidade Federal do Rio Grande do Sul. 2006.

7. DOREA, Carlos E.T.; FONTES, Adhemar B.; CASTELAN, Eugénio B.. Banca de Mestrado
de Antonio Carlos Caldeira Pimenta: (C,A)- Invaridncia de Poliédros Convexos e Estimagdo

de Estado com Limita¢do do Erro. Programa de Po6s-Graduacdo em Engenharia Elétrica -
Universidade Federal da Bahia.2004. Oficio 068/2004 - CCMEE

8. Banca de Mestrado de Daniel Esteban Malacaza: Controle Preditivo de Sistemas Mistos
Logicos e Dindamicos. Programa de P6s-Graduagcdo em Engenharia Elétrica - Universidade
Federal do Rio Grande do Sul.2004.

9. Banca de Mestrado de Christian Diefen bach: Programa de Simulacdo de Sistemas Dindmicos:
uma Ferramenta para Ensino de Controle. Programa de P6s-Graduagdao em Engenharia Elétrica
- Universidade Federal do Rio Grande do Sul.2004.

10. Banca de Mestrado de Nivaldo Ferreira da Silva Jr.: Programagcdo Dindmica com Complexi-
dade Espacial Reduzida Aplicada ao Controle Otimo. Programa de Pés-Graduacio em Enge-
nharia Elétrica, Universidade Federal do Rio Grande do Norte, Novembro 1995. Portaria N2
011/PRgEE/95.

4 Administracao e Extensao

4.1 Gestao Universitaria

Os principais cargos exercidos na administracao universitaria ocorreram no ambito da UFSC:
i) Chefia do Departamento de Automagdo e Sistemas (DAS-UFSC), pelo periodo de 2 anos, entre
2000 e 2002, e ii) Coordenad¢do do Programa de Pos-Graduagcdo em Engenharia de Automagdo
e Sistemas (PPGEAS-UFSC), de dezembro de 2006 a maio de 2010. O Professor ainda atuou na
Subcoordenagao do PPGEAS-UFSC no mandato seguinte (2010-2012), durante os mandatos como
Chefe de Departamento e Coordenador de P6s-Graducdo teve assento no Conselho Departamental do
Centro Tecnologico (CTC-UFSC) e, por um periodo de 2 anos, foi o Representante do CTC-UFSC
na Camara de P6s-Graduacao da UFSC.

4.1.1 Chefia de Departamento

o Subchefe do Departamento de Automacdo e Sistemas (DAS-UFSC), de maio/199 até abril/2000,
cf. Portarias 0460/GR/99 e 0110/GR/2000.
o Chefe do Departamento de Automagdo e Sistemas (DAS- UFSC):
- de 12/04/2000 até 13/09/2001, cf. Portaria 0111/GR/2000;
- de 14/09/2001 até 12/04/2002, cf. Portaria 0473/GR/2001.



26

4.1.2 Coordenacao de Programa Pos-Graduacao

e Participacdo na Comissdo para coordenagdo, elaborag¢do e encaminhamento junto a UFSC e
CAPES do Projeto de Criagdo do Programa de Pés-Graduagdo em Engenharia de Automagdo
e Sistemas (PPGEAS-UFSC), formada no DAS-UFSC pelos professores Edson R. De Pieri,
Eugénio B. Castelan , Jean-Marie Farines e Romulo Silva de Oliveira, mar¢o/2006 - nov/2006:
Projeto aceito na CAPES em Novembro de 2006 para iniciar as atividades do Programa em
2007, com Conceito CAPES 5 (cinco);

e Coordenacdo do Programa de Pos-Graduagcdo em Engenharia de Automagao e Sistemas (PPGEAS-
UFSC) (40 meses, no total):

— 1° Periodo (Implantagdo do Programa) - Coordenador: dezembro/2006 - maio/2008, cf.
Portaria No. 884/GR/2006;

— 29 Periodo (Consolidacao do Programa) - Coordenador: eleito para o mandato de 2 anos,
de junho/2008 a maio/2010, cf. Portaria No. 719/GR/2008;

— 3¢ Periodo - Subcoordenador: junho 2010 a maio 2012, cf. Portaria N. 601/GR/2010.

Neste ponto, € importante destacar que no exercicio na Coordenacdo do PPGEAS-UFSC, o Profes-
sor contou com a colaboragdo de todo o Corpo Docente, especialmente na pessoa professor Subcoor-
denador Edson R. De Pieri, para a implantagcdo e consolidacao do Programa. Apds a da Coordenacao
do Programa, o Professor continuou a colaborar na administragdo como Subcoordenador, no mandato
2010-2012 sob Coordenacao do Prof. José Eduardo R. Cury, e ainda como membro do Colegiado
Delegado do PPGEAS-UFSC desde 2012.

Tendo em vista que o Corpo Docente que iniciou as atividades no PPGEAS-UFSC era composto,
na sua maioria por professores do DAS e EMC-UFSC que ja atuavam no PPGEEL-UFSC, e que parte
da estrutura de disciplinas proposta ja era oferecida na Area de Concentracio em Automagio e Sis-
temas no PPGEEL, as principais atividades da Coordenagao no perido de Implantacao do PPGEAS
visaram o estabelecimento da infraestrutura organizacional (normas internas e diretrizes para o fun-
cionamento) e de apoio (salas de aula, secretaria, ...) € a busca de recursos para o funcionamento do
Programa. Em termos de recursos, buscou-se principalmente obter um nimero de Bolsas para alunos
de Mestrado e Doutorado, compativel com o projeto de implantacao e consolida¢do do Programa,
através de contatos e demandas oficiais juntos a administracdo da UFSC e 6rgdos governamentais
(CAPES e CNPq), além da elaboracao de projetos para o fomento de programas de P6s-Graduacao,
como CAPES Pr6-Engenharias e PRODOC, ja descritos na se¢@o anterior, € a participacao em proje-
tos institucionais, como o CAPES Pr6-Equipamentos.

A partir de 2008 o PPGEAS ja contava com um ntimero de bolsas e infra-estrutura material e
organizacional compativeis com o seu Corpo Docente e Discente, os quais puderam entdo se dedicar
e desenvolver suas atividades de ensino e pesquisa junto ao PPGEAS visando a consolidagdao do
Programa. Desde entdo, o PPGEAS-UFSC ja formou 120 Mestres e 40 Doutores em Engenharia de
Automacao e Sistemas, oriundos de diferentes formagdes acad€émicas e profissionais em diferentes
Engenharias, Ciéncia da Computacdo e Matematica, e, através da manuten¢do do Conceito 5 nas
avaliacoOes trienais da CAPES em 2010 e 2013, consolidou-se como uma das principais referéncias no
Brasil na formacgao em Pds-Graduagao nas areas de Controle, Automacao e Sistemas Computacionais.
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4.1.3 ()rgﬁos Colegiados
e Conselho Departamental do Centro Tecnoldgico - CTC-UFSC:
- Representante do DAS-UFSC, como Chefe de Departamento, Periodo 2000-2002;
- Representante do PPGEAS-UFSC, como Coordenador do Programa, jan/2007 a jun/2010.
e Camara de Pos-Graduagdo da UFSC: Representante do Centro Tecnolégico CTC-UFSC, na
Camara de P6s-Graduacdo da UFSC, conforme Portaria No. 810/GR/2008 de 20/jun/2008, no
periodo jun/2008 a jun/2010.
e Colegiado Delegado de Programa de Pos Graduacdo - PPGEAS-UFSC:

- Presidente do Colegiado durante exercicio da Coordenacao do PPGEAS-UFSC, 2007-
2010;

- Membro no periodo como Subcoordenador do PPGEAS-UFSC, 2010-2012;
- Representante Docente:
. de setembro de 2012 a agosto de 2014, cf. Portaria N. 284/CTC/2012,
. a partir 01/09/2012, para um mandato de 2(dois) anos, cf. Portaria N. 248/CTC/2014.

e Colegiado de Programa de Pos Graduagdo - PPGEEL-UFSC:
- Membro Titular, a partir de Janeiro/97, por dois anos,

- Membro titular, no periodo 27 de maio 2005 a 26 maio 2007.

e Colegiado do Curso de Graduagdo em Engenharia Elétrica, UFSC. Membro titular:

— Periodo 06/02/94 a 02/02/96, segundo Portaria N© 190/PREG/94;
— Perlodo 23/03/96 a 22/03/98, segundo Portaria N© 130/PREG/96.

4.2 Atividades de Extensao

Descreve-se algumas atividades em ensino, pesquisa e administragdo que podem ser enquadradas
como de extensdo.
4.2.1 OQputras atividades de administracao

e Portaria N. 187/2014/CTC, de 4 de julho de 2014: Coordenador de Extensao do Departamento
de Automacao e Sistemas, para o periodo de 19/05/2014 a 18/05/2016, 10(dez) horas semanais
de carga administrativa.

4.2.2 Direcao e apoio a Sociedade Cientifica

e Diretor-Vice-Presidente da Sociedade Brasileira de Automatica (SBA): biénio 2008-2010; (http://www.sba.org.

e Membro do Conselho Superior (CS) da SBA: bi€nio 2010-2012.
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4.2.3 Organizacao de Evento

e VIII Simposio Brasileiro de Automagado Inteligente - SBAI 2009: Coordenador do Comité de
Programa, Florianépolis (S.C.), 8 a 11 de outubro 2007.

4.2.4 Comites Editoriais, Técnicos e de Programa

e Membro do Conference Editorial Board of Control Systems Society - CSS -IEEE: Associate
Editor for IEEE CDC and ACC Conferences, 1997, 1998, 1999.

e Membro do Comité de Programa do XII Congresso Brasileiro de Automdtica - SBA 2000, Flo-
riandpolis, S.C., Setembro 2000.
e Membro do Comité de Programa do Simpdosio Brasileiro de Automdtica:
- IX SBAI, Brasilia, D.F., setembro 2009;
- X SBAI, S. Joao del Rei., setembro 2011.
e Membro do International Program Comittee of 3rd IFAC SSSC: Foz do Iguassu, October 2007.
e Membro do International Program Comittee of IFAC Symposium Robust Control Design - RO-
COND:
- ROCOND 2016, Toulouse, Franca, June 2012;
- ROCOND 2009, Haifa, Israel, June 2012;
- ROCOND 2012, Aalborg, Denmark, June 2012;
- ROCOND 2015, Bratislava, Eslovaquia, 2015.

e Membre do Comitié de Programme de 6¢éme Conférence Francophone d’Automatique, Nancy,
Franga, juin 2010.

4.2.5 Pos-graduacao Lato-sensu

O Professor atuou na Coordenacdo do Curso de Pos-Graduagcdo em nivel de Especializacdo em
Controle e Automacdo, oferecida na UNIOESTE/Foz do Iguagu, Periodo: Agosto de 1999 a Dezem-
bro de 2000, cf. Portaria No 143/CTC/99, e ministrou disciplinas em alguns Cursos de Especializagdo
oferecidos pelo DAS/UFSC, conforme descrito a seguir:

e (CSO0I - Controle Classico (15 horas - 2¢ parte), no Curso de P6s-Graduagao a nivel de Especializacao
em Controle e Automagao, oferecido pelo DAS/CTC/UFSC na UNIOESTE, Foz do Iguacu.
Periodo: 13/set-16/set 1999.

e FCO1 - Estudo de Casos (30 horas), no Curso de Pds-Graduac@o a nivel de Especializagdao
em Controle e Automagao, oferecido pelo DAS/CTC/UFSC na UNIOESTE, Foz do Iguacu.
Periodo: 2° semestre 1999.

e Disciplina Controle de Processos, no Curso de Pds-Graduacdo a nivel de Especializacdo em
Engenharia de Manutencao Industrial, oferecido na UNOESC, Joagaba, 2000.



29

Al 11 - Principios de Controle e Projeto de Controladores (1 Parte - 15 horas). Curso de
Pos-graduacdo em Automacao Industrial - CTAI Criciima S.C., Abril 1998

Disciplina Controle Otimo e Robusto, no Curso de Pés-Graduagdo em nivel de Especializagdo
em Controle, Acionamentos Elétricos e Eletronica de Poténcia, oferecido na WEG, Joinville,
2001.

4.2.6 Bancas de Concurso, Palestras e Comissoes

Paim, Cristiane C.; Barros, Péricles R.; Castelan, Eugénio B.. Banca examinadora do Concurso
para Professor Adjunto. DEEL, UFBA, 28 a 31 de marc¢o de 2011.

Curso de extensdo para engenheiros da empresa REIVAX Automacdo e Controle, Controle
Monovaridvel Aplicado a Reguladores de Usinas de Geragdo de Energia Elétrica. Periodo de
5a09/01/98, 20 horas. Processo UFSC008062197-73

Palestra: On Positive Invariance and Constrained Control of Linear Systems. ALFA Internati-
onal Workshop on Constrained Control Systems, UFSC, Floriandpolis, Abril 1998.

Palestra: Controle sob Restricdo. Curso de PG em Eng. Elétrica e Informética Industria,
CEFET-PR, Curitiba, maio 1996.

Palestra: Engenharia de Controle e Automacdo - Historico e Perspectivas. 1* Semana Académica
do Curso de Controle e Automacao, IFSC, Chapecd, outubro 2012.

Palestras no Exterior:

1. Quadratic characterization and use of output stabilizable subspaces. Toulouse, Franca,
2003

2. Parameter varying control for a class of nonlinear systems with saturating actuators.
CRAN-CNRS, Nancy Université, Franga, janeiro 2009.

3. Parameter varying control for a class of nonlinear systems with saturating actuators,
INRIA, Paris Rocancourt, 2009.

Conselho Editorial da Cole¢do Modelagem Matemdtica Aplicada a Resolugcdo de Problemas
nas Engenharia: emissdo de parecer para publicacio do livro intitulado Modelagem Matemdtica
de Robés Hidrdulicos. PPGMM/Unijui e Editora Unijui, Janeiro 2012.

Professeur Invité de I’Université Henri Poincaré’- UHP. Nancy, Franca, Janeiro 2009.

Invited (Associate) Professor at Northeastern University. Robust Control Laboratory / Prof.
Mario Sznaier, Boston, USA, abril a junho 2013.

Minicurso (15hs): Estabilidade Absoluta e Controle de Sistemas Sob Saturacdo. 10. Encontro
do Grupo de Pesquisa em Modelagem e Controle de Sistemas Mecatronicos, CEFET/MG -
UFSJ-UFMG, Divinépolis, MG, setembro 2007.

Minicurso (12hs): Introdugdo ao Controle de Sistemas sob Saturagdo. Curso Superior de En-
genharia Mecatronica do CEFET/MG - Campus Divinépolis. 06 a 08 de novembro 2013.
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e Minicurso (2hs) : Controle de Sistemas Ndo Lineares baseado em Modelos Fuzzy Takagi-
Sugeno - Teoria e Implementacdo. XX Congresso Brasileiro de Automatica, CBA 2014, Belo
Horizonte, setembro 2004.

e Consultor Ad-Hoc (CNPq, CAPES, Fundagdo Auracdria, dentre outros) e Revisdo de artigos
para periddicos ( IEEE Transaction on Automatic Control, Automatica, International Journal
of robust and Nonlinear Control, Revista da SBA -Controle e Automacao, entre outros).

5 Conclusao e Perspectivas

Neste documento, apresentou-se o Memorial de Atividades Académicas (MAA) de Eugénio
de Bona Castelan Neto, descrevendo sua atuagdo e principais contribui¢des em Ensino, Pesquisa e
Administracdo. Visando demonstrar a competéncia e exceléncia das atividades desenvolvidas, o Pro-
fessor permite relembrar alguns pontos relevantes descritos e/ou comentados anteriormente:

e FEnsino: Atuagdo como professor de gradugdo e pos-graduacdo em diversas disciplinas na area
de Sistemas de Controle, para graduandos dos cursos ECA-UFSC e para mestrandos e douto-
randos do PPGEEL e PGEAS-UFSC.

e Pesquisa: Atuacdo na formacgdo de pesquisadores (mestres e doutores), participagcdo e coordenagao
de projetos de pesquisa, especialmente de cooperagao internacional, publicacdes em periddicos
€ congressos nacionais e internacionais, e o reconhecimento do CNPq através da concessao de
Bolsa de Produtividade de Pesquisa, inicialmente de 1993 a 2002 e, mais recentemente, a partir
de 2005, sendo classificado atualmente no Nivel 1 D.

o Administragdo e extensdo: Atuacdo como Chefe de Departamento (DAS-UFSC - 2000-2002)
e cCoordenador de Programa de P6s-Graduacio (PPGEAS-UFSC - 2007-2010), destacando-se
a atuacdo na elaboragdo do Projeto de Criagdo, e na implantacdo e consolidacdo do Programa.
Também atuou na diretoria da SBA, na Gestao 2008-2010 do Prof. Carlos E. Pereira (UFRGS),
organizou um congresso SBAI, juntamente com o Prof. Edson R. De Pieri, participou, de
comités cientificos/programa de diferentes congressos nacionais € internacionais, € atuou como
revisor para diferentes periddicos.

Dentre as perspectivas para atuacdo académica e cientifica, além de dar continuidade as atividades
de ensino em Graducagdo e Pds-graduagdo, a formagao de pesquisadores em nivel, a atuacdo em
projetos de cooperacao cientifica no Brasil e exterior, e a producao cientifica relevante e de qualidade,
o Professor deseja fortemente dedicar-se a publicacdo de livros e/ou capitulos de livros, de cardter
diddtico e/ou cientifico, que permitam transmitir a estudantes e pesquisadores a experiéncia e os
saberes adquiridos através das pesquisas individuais ou realizadas em conjunto com alunos e colegas
colaboradores da UFSC e de outras instituicoes.

Eugénio de Bona Castelan Neto



