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1 Resumo

O professor Edson Roberto De Pieri iniciou suas atividades como docente da Universidade Federal de
Santa Catarina em agosto de 1992, tendo ingressado por concurso publico para a classe de professor
adjunto. As progressoes por desempenho, conforme estabelecia a lei 8460 de 17 de setembro de 1992,
ocorreram para Adjunto II (1994), Adjunto IIT (1996) e Adjunto IV (1998). Em 2006 foi promulgada
a lei 11.344 de 8 de setembro de 2006 estabelecendo a Classe de Professor Associado na sequéncia
da Classe de Adjunto na carreira docente das Universidades Federais. Com base na nova legislagao,
ocorreram as promog¢des do docente para Associado I (2006), Associado II (2008), Associado III
(2010) e Associado IV (2012). Em 2012 a lei 12.272 estabeleceu uma nova modificac¢ao na legislacao
da carreira docente, definindo a Classe de Titular de Carreira, como ultimo nivel da carreira. A
promocgdo podera ocorrer pela defesa de Memorial de Atividades Académicas (MAA) ou de Tese
Inédita. A opc¢do do docente foi pela apresentacdo do Memorial de Atividades Académicas (MAA)
dando énfase as atividades mais marcantes da carreira, evitando a apresentacdo de todas as atividades
realizadas nos 22 anos de atuagdo como docente da UFSC.

2 Introducao

Edson Roberto De Pieri, nascido em 30 de maio de 1960 na cidade de Mogi Mirim, Estado de Sao
Paulo, graduou-se em Estatistica em 1982 e em Matemadtica de Sistemas em 1983, no Instituto de Ma-
tematica, Estatistica e Ciéncias da Computacdo (IMECC-UNICAMP). Na graduacdo, foi monitor de
Demografia, Calculo Numérico e Andlise Numérica. Como estdgios obrigatdrios, realizou um estagio
em andlise estatistica de criangas e adolescente visando classificar seu estado nutricional. O trabalho
foi realizado junto ao Hospital das Clinicas da UNICAMP, sob a supervisdo do prof. Norberto Dachs.
Para o curso de Matemadtica Aplicada, o estdgio foi realizado no Instituto Agrondomico de Campi-
nas (IAC), envolvendo andlise estatistica e métodos computacionias para avaliacdo de variedades em
relac@o ao plantio, adubacdo e produgio.

Em 1983, ingressou no Curso de Mestrado em Engenharia Elétrica da UNICAMP, incialmente
como aluno especial no ultimo semestre de 1983 e, em seguida, como aluno regular sob a orientacao
do prof. Ivanil Sebastido Bonatti. Cursou cerca de 17 disciplinas de pos-graduacdo e defendeu
uma dissertacdo que teve por tema o encaminhamento de chamadas em redes telefonicas, associ-
ando métodos de otimiza¢dao e modelagem estatistica de surgimento de chamadas e de sua duracao.
Nesse periodo foi bolsista do CNPq e da IBM do Brasil e também participou do Projeto Digitalizacao
da Linha do Assinante, projeto de pesquisa estabelecido entre a UNICAMP e o Centro de Pesquisas
e Desenvolvimento da Telebras (CPgD - Campinas). Ao final destes trabalhos, sua atuagdo como
profissional de estatistica praticamente se encerra, € comeca a surgir um novo enfoque na carreira que
associa a formacao matematica, a drea de controle com aplicacdes em robdtica e sistemas mecanicos.

Em 1988 recebeu uma bolsa do Conselho Nacional da Pesquisa e Desenvolvimento Tecnolégico
(CNPq) e do Centre de Formation des Ingenieurs (CEFI) em um projeto de cooperacio Franca-Brasil
para realizar um doutorado integral, no periodo de 1988-1991, no Laboratoire de Robotique de Paris
(LRP), laboratorio do Centre National de la Recherche Scientifique (CNRS), associado a Université
Pierre et Marie Curie (PARIS VI), a I’Ecole Nationale des Arts et Métiers (ENSAM-Paris). O trabalho
de tese teve por tema Modelagem e Controle Robusto de Estruturas Flexiveis tendo sido orientado
pelo prof. Hisham Abou-Kandil. No retorno ao Brasil em 1992, recebeu uma bolsa de recém doutor



do CNPq para atuar no Departamento de Engenharia Elétrica da UFSC. Foi aprovado em concurso
publico para professor adjunto em maio de 1992, tendo sido empossado em agosto do mesmo ano.

Na década de 90 teve inicio o Curso de Engenharia de Controle ¢ Automagdo, apoiado por
varios departamentos da UFSC. O curso ficou sob reponsabilidade do Departamento de Engenha-
ria Elétrica (EEL) onde foi concebido o projeto do Curso e instituida a comissdo que tratou da sua
implantacdo. Virias das contratacdes de docentes nesse periodo foram realizadas para suprir as ati-
vidades académicas do curso que se iniciava e os docentes realizavam suas pesquisas no Laboratério
de Controle e Microinformatica (LCMI).

A primeira disciplina ministrada para o novo curso pelo docente foi Sistemas Nao Lineares,
prevista para ser cursada pelos estudantes da sétima fase do curso de Engenharia de Controle e
Automacdo. Além das disciplinas do Curso de Engenharia de Controle e Automacao, os docentes
ministravam também diversas disciplinas do Curso de Engenharia Elétrica e disciplinas de responsa-
bilidade do EEL.

Na pos graduacdo, a atuagdo dos membros do LCMI se dava no Programa de Pos-graduacdo
em Engenharia Elétrica nas dreas de Concentragdo de Controle, Automacao e Informatica Industrial
para o mestrado e de Sistemas de Informacao para o doutorado, ministrando disciplinas e orientando
alunos.

Em 1997 houve a criacdo do Departamento de Automagdo e Sistemas (DAS) que passa a ser
responsavel pelo Curso de Engenharia de Automacgdo e Sistemas, as atividades de pos-graduagdo
continuam a ser realizadas conjuntamente com a Engenharia Elétrica no PPGEEL até o ano de 2007
quando € criado o Programa de Pés-graduacdo em Engenharia de Automacao e Sistemas (PGEAS)
e gradativamente as orientacdes no PPGEEL sdo encerradas para que a atuacdo dos docentes do
DAS ocorram apenas no novo Programa. Esse é o panorama de praticamente todos os professores
do DAS contratados até 1997 e, em particular, do prof. Edson Roberto De Pieri, que segue percurso
similar na UFSC mas que passou a atuar também junto ao Programa de Pés-graduagdo em Engenharia
Mecanica (POSMEC) assumindo parte das orientagdes e disciplinas do prof. Raul Guenther que
faleceu repentinamente no ano de 2007 e na época orientava cerca de 10 alunos no POSMEC e
PPGEEL. Desde essa €poca, o prof. Edson Roberto De Pieri atua nos dois Programas e desde 2010
nao atua mais no PPGEEL.

Esse breve historico sobre a formacgdo profissional e o percurso académico na UFSC visa con-
textualizar o que serd apresentado neste memorial, quando serdo detalhadas as atividades de ensino,
pesquisa, extensao e administragcdo realizadas neste 22 anos como docente.

3 Identificacao

Nome: Edson Roberto De Pieri
Nacionalidade: Brasileira
Local de Nascimento: Mogi Mirim / Sp
Data de Nascimento: 30 de maio de 1960
Filiacao: Valtre De Pieri e Zoraide Baron De Pieri
Profissao: Professor Associado IV
Endereco Residencial: Rua Ogé Fortkamp, 111 apto 702, Bloco B,
CEP 88036 610 Florian6polis, SC
Endereco Profissional: DAS/CTC/UFSC Campus Trindade, CEP 88040 970 Floriandpolis, SC



4 Formacao

4.1 Cursos de Graduacao

e Bacharelado em Estatistica
Instituicao: UNICAMP - Instituto de Estatistica e Ciéncias da Computa¢do (IMECC)

Local: Campinas/SP
Periodo: Marg¢o/1978 a dezembro/1982

e Bacharelado em Matematica Aplicada e Computacional
Instituicao: UNICAMP - Instituto de Estatistica e Ciéncias da Computacdo (IMECC)
Local: Campinas/SP
Periodo: Marc¢o/1980 a julho/1983

4.2 Cursos de Pos-graduacao

e Mestrado em Engenharia Elétrica

Instituicao: UNICAMP - Faculdade de Engenharia de Campinas (FEC)
Local: Campinas/SP
Periodo: 1984 - 1987

Titulo da Dissertacao: Encaminhamento de Chamadas em Redes Telefonicas
Interurbanas: Otimizagao de Parametros

Orientador: Prof. Ivanil Sebastido Bonatti
Financiamento: CNPq, IBM, CPgqD

e Doctorat en Automatique et Traitement du Signal
Instituicao: Université Pierre et Marie Curie (PARIS VI)
Local: Paris / Franca
Periodo: 1988 - 1991

Titulo da Tese: Modelisation et Commande de Structures Flexibles: Reduction du
Modele, Placement de Capteurs et Commande Robuste

Orientador: Prof. Hisham Abou-Kandil

Financiamento: CNPq/CEFI

4.3 Estagio P6s Doutoral

Instituicao: Ecole Normale Supérieure de Cachan (ENS - Cachan/France)
Local: Cachan / Franga
Periodo: 2004 - 2005

Financiamento: CAPES, ENS-Cachan

5 Ensino

As atividades de ensino de graduagdo foram realizadas no Departamento de Engenharia Elétrica,
primeiramente, assumindo disciplinas ja existentes do curso de graduacdo em Engenharia Elétrica e,



em seguida, o planejamento e concep¢ao da disciplina de Sistemas ndo Lineares que foi oferecida
pela primeira vez em margo 1993.

As atividades de ensino de pds-graduacao tiveram inicio em 1992, as disciplinas ministradas fo-
ram Controle Multivaridvel, Sistemas nio Lineares e Controle Otimo. O conjunto de disciplinas
ministradas foi sendo modificado ao longo dos anos com atualizacdo de ementa, reformulacdo de
disciplinas e atualizacdo de c6digos.

Ap6s alguns anos ministrando diversas disciplinas, ficaram sob a responsabilidade do docente as
disciplinas de Sistemas Lineares e Sistemas ndo lineares nos cursos de graduacio em Engenharia
Elétrica e de Engenharia de Controle e Automagao, respectivamente. Na pos graduagdo, ficou a cargo
do docente as disciplinas de Sistemas Lineares, Sistemas nao Lineares e Projeto de Controladores nao
lineares. A partir de 2007, a participacao do docente na graduagao restringiu-se a disciplina de Siste-
mas de Controle para o curso de gradua¢ao em Engenharia de Produgdo Elétrica. Na pds-graduacio,
houve uma modificacdo significativa na atuagdo do docente, participando do oferecimento das disci-
plinas de Projeto de Controladores ndo Lineares e Robotica Movel no PGEAS e e passando a atuar,
também, no Programa de Pds-graduacao em Engenharia Mecanica, participando das seguintes dis-
ciplinas: Introducdo a Robdtica, Controle de Manipuladores e Projeto de Controladores de Sistemas
Mecanicos. Essa situagcdo sofreu poucas alteragdes até o ano de 2012 quando o docente assumiu a
vice direcao do Centro Tecnoldgico da UFSC que prevé a dedicacao integral a gestdo com portaria
de 40 horas semanais e, consequentemente, reduziu sua participagdo no oferecimento das disciplinas
que ministrava nos tltimos anos.

5.1 Ensino de Graduacao

A seguir sdo listadas as disciplinas ministradas para os Cursos de graduagdao em Engenharia Elétrica,
Engenharia de Produgdo Elétrica e Engenharia de Controle e Automacdo. A listagem de disciplinas
¢ apresentada segundo os departamentos responsdveis com o ndmero de créditos e a carga horaria
registrados para cada uma delas.

e Departamento de Engenharia Elétrica (EEL)

EEL 5168 Sistemas Amostrados 4 créditos (72 horas aula)
EEL 5136 Sistemas Lineares (laboratério) 2 créditos (36 horas aula)
EEL 5163 Sistemas Nao Lineares 4 créditos (72 horas aula)
EEL 7063 Sistemas Realimentados 4 créditos (72 horas aula)
DAS 5317 Sistemas de Controle 4 créditos (72 horas aula)

e Departamento de Automacao e Sistemas (DAS)

DAS 5141 Sistemas Nao Lineares 4 créditos (72 horas aula)
DAS 5121 Sistemas Realimentados 4 créditos (72 horas aula)
DAS 5131 Controle Multivaridvel 4 créditos (72 horas aula)

5.2 Ensino de Pés-graduacao

As disciplinas de pds-graduagdo sao apresentadas por Programa de Pds-graduacao responsével pelo
seu oferecimento.



e Programa de Pds-graduacao em Engenharia Elétrica (PPGEEL)

EEL 3505 Controle Multivariavel 3 créditos (45 horas aula)
EEL 3513 Controle Otimo 3 créditos (45 horas aula)
EEL 3552 Sistemas Nao Lineares | 3 créditos (45 horas aula)
EEL 6002 Sistemas Nao Lineares 3 créditos (45 horas aula)
EEL 6663 Topicos Avancados 3 créditos (45 horas aula)

EEL 6001 Teoria de Sistemas Lineares I 3 créditos (45 horas aula)

e Programa de Pds-graduacao em Engenharia de Automacao e Sistemas (PPGEAS)

DAS 9000 Sistemas Dindmicos Lineares 3 créditos (45 horas aula)
DAS 9006 Sistemas Nao lineares 3 créditos (45 horas aula)
DAS 9009 Técnicas de Controle Nao Lineares 3 créditos (45 horas aula)
DAS 4100 Robética Mével 3 créditos (45 horas aula)
e Programa de Pds-graduacao em Engenharia Mecanica (POSMEC)
EMC 6630 Introdugdo a Robdtica 3 créditos (45 horas aula)
EMC 6631 Controle de Robds Manipuladores 3 créditos (45 horas aula)
EMC 6623 Introducdo ao Projeto de Controladores 3 créditos (45 horas aula)

de Sistemas Mecénicos
EMC 4100 Sistemas de Controle Hidraulicos e Pneumaticos 3 créditos (45 horas aula)

A carga horéria apresentada corresponde ao total previsto para a disciplina e ndo leva em con-
sideracao que, em muitos semestres, algumas disciplinas foram oferecidas em conjunto com outros
docentes.

5.3 Orientacoes

As atividades de Iniciacao Cientifica (IC), Trabalhos de Conclusao de Curso (TCC) e Estdgios foram
realizados com alunos de graduacdo de diversos cursos da UFSC e também com alunos oriundos da
Franca para estdgios de curta duracdo. As orientacdes de mestrado e doutorado foram realizadas no
Programa de Pos-graduacdao em Engenharia Elétrica (PPGEEL) a partir de 1992, no Programa de
Pés-graduacao em Engenharia de Automagao e Sistemas (PPGEAS) a partir de 2007 e no Programa
de Pés-graduacdo em Engenharia Mecéanica (POSMEC) a partir de 2007. Algumas orienta¢des ocor-
reram também na UNIOESTE e na UFBA em projetos de cooperacao com o PPGEAS da UFSC.

5.3.1 Orientacoes e co-orientacoes de Mestrado

1. Marcio Suguieda. Uma Biblioteca de Tipos Abstratos de Dados para a Area de Anilise e
Projeto de Sistemas de Controle . 1993. Mestrado em Engenharia Elétrica - Universidade
Federal de Santa Catarina, Conselho Nacional de Desenvolvimento Cientifico e Tecnoldgico.
(Orientador).

2. Juan A. S. Gimenez. Um Ambiente de Simulag@o para Processos Industriais e Sistemas de
Controle. 1993. Mestrado em Engenharia Elétrica - Universidade Federal de Santa Catarina,
Coordenacao de Aperfeicoamento de Pessoal de Nivel Superior. (Co-orientador).



10.

11.

12.

13.

. Arao Fischman. Teoria e Aplicacdes de Controle Robusto. 1993. Mestrado em Engenharia

Elétrica - Universidade Federal de Santa Catarina, Coordenacao de Aperfeicoamento de Pessoal
de Nivel Superior. (Orientador).

Fernando Bush. Implementacdo de um Ambiente Simulador de Robds Manipuladores Uti-
lizando o Paradigma da Programacgdo Orientada a Objetos. 1994. Mestrado em Engenharia
Elétrica - Universidade Federal de Santa Catarina, Coordenacao de Aperfeicoamento de Pes-
soal de Nivel Superior. (Orientador).

. André Hentz. Redugdo de Ordem de Controladores, Formas Balanceadas e Fatora¢des Co-

primas. 1996. Mestrado em Engenharia Elétrica - Universidade Federal de Santa Catarina,
Coordenacao de Aperfeicoamento de Pessoal de Nivel Superior. (Orientador).

. Luiz Carlos de Souza Marques. Controle de Torque do Motor de Indu¢@o com a Consideragao

de Incertezas Paramétricas: Abordagem Baseada na Energia. 1996. Mestrado em Engenharia
Elétrica - Universidade Federal de Santa Catarina, Coordenacao de Aperfeicoamento de Pessoal
de Nivel Superior. (Co-orientador).

. Mauro André Barbosa Cunha. Controle em Cascata com Adaptagao de Parametros Aplicado

a um Atuador Hidrdulico. 1997. Mestrado em Engenharia Elétrica - Universidade Federal
de Santa Catarina, Conselho Nacional de Desenvolvimento Cientifico e Tecnoldégico. (Co-
orientador).

. Nardénio Almeida Martins. O Controle Adaptativo de Robos Manipuladores no Espago da

Tarefa. 1997. Mestrado em Engenharia Elétrica - Universidade Federal de Santa Catarina,
Coordenacao de Aperfeicoamento de Pessoal de Nivel Superior. (Co-orientador).

Cristiane Correa Paim. Técnicas de Controle Aplicadas a um Atuador Hidraulico. 1997.
Mestrado em Engenharia Elétrica - Universidade Federal de Santa Catarina, Coordenacao de
Aperfeicoamento de Pessoal de Nivel Superior. (Co-orientador).

Luis Gustavo Cavalcanti de Oliveira Lopes. Controle a Estrutura Varidvel Aplicado a um
Atuador Hidraulico. 1997. Mestrado em Engenharia Elétrica - Universidade Federal de Santa
Catarina, Coordenacdo de Aperfeicoamento de Pessoal de Nivel Superior. (Orientador).

Alejandro Garcia Ramirez. Controle de posi¢do de robds manipuladores com transmissdes
flexiveis. 1998. Mestrado em Engenharia Elétrica - Universidade Federal de Santa Catarina,
Conselho Nacional de Desenvolvimento Cientifico e Tecnoldgico. (Orientador).

Cleto Cavalcante de Souza Leal. Estabilidade no Controle de Forcas em Robds Manipu-
ladores. 1998. Mestrado em Engenharia Elétrica - Universidade Federal de Santa Catarina,
Conselho Nacional de Desenvolvimento Cientifico e Tecnoldgico. (Orientador).

Marcos Fonseca Mendes. Controle de For¢ca de Robds Manipuladores Interagindo com Am-
bientes de Elasticidade Nao Linear. 1999. Mestrado em Engenharia Elétrica - Universidade
Federal de Santa Catarina, Coordenacdo de Aperfeicoamento de Pessoal de Nivel Superior.
(Orientador).



14.

15.

16.

17.

18.

19.

20.

21.

22.

23.

24.

25.

Sandro Battistella. Controle de Forca e Posicdo de Robos Manipuladores Utilizando Redes
Neurais Artificiais. 1999. Mestrado em Engenharia Elétrica - Universidade Federal de Santa
Catarina, Conselho Nacional de Desenvolvimento Cientifico e Tecnoldgico. (Co-orientador).

Fabio Augusto Pires Borges. Um Estudo de Controladores Robéticos Utilizando Redes Neu-
rais. 1999. Mestrado em Engenharia Elétrica - Universidade Federal de Santa Catarina, . (Co-
orientador).

Carlos José Venturo Bisso. Controle de Posi¢ao de Robos Manipuladores Rigidos e com
Transmissoes Flexiveis Utilizando Controladores na Estrutura de Dois Graus de Liberdade.
1999. Mestrado em Engenharia Elétrica - Universidade Federal de Santa Catarina, Coordenagdo
de Aperfeicoamento de Pessoal de Nivel Superior. (Co-orientador).

Francisco Javier Triveno Vargas. Controle de Forca Posi¢ao de Robds Manipuladores: Mode-
lagem, Projeto de Controladores e Resultados Experimentais. 2000. Mestrado em Engenharia
Elétrica - Universidade Federal de Santa Catarina, Coordenacao de Aperfeicoamento de Pessoal
de Nivel Superior. (Orientador).

Vinicius Menezes de Oliveira. Técnicas de Controle de Robds Mdveis. 2001. Mestrado em
Engenharia Elétrica - Universidade Federal de Santa Catarina, Coordenacao de Aperfeicoamento
de Pessoal de Nivel Superior. (Orientador).

Jerusa Marchi. Navegacao de Robds Mdéveis Autonomos: Estudo e Implementacdo de Abor-
dagens. 2001. Mestrado em Engenharia Elétrica - Universidade Federal de Santa Catarina,
Conselho Nacional de Desenvolvimento Cientifico e Tecnoldgico. (Orientador).

Ana Lucia Driemeyer Franco. Controle Avancado de Atuadores Hidraulicos: Aspectos Ted-
ricos € Experimentais e Aplicacdes em Robdética. 2002. Mestrado em Engenharia Elétrica -
Universidade Federal de Santa Catarina, Conselho Nacional de Desenvolvimento Cientifico e
Tecnoldgico. (Orientador).

Cesar Montejunas. Controle de Impedancia em Robos Manipuladorese. 2002. Mestrado em
Engenharia Elétrica - Universidade Federal de Santa Catarina, Coordenagdo de Aperfeicoamento
de Pessoal de Nivel Superior. (Orientador).

Carlos Henrique Farias dos Santos. Controle em Cascata de um Robd Hidraulico. 2002.
Mestrado em Engenharia Elétrica - Universidade Federal de Santa Catarina, . (Co-orientador).

Christiano Casanova. Identificacdo e Andlise de Modelos de Compensacdo de Atrito para
Robos Flexiveis. 2007. Mestrado em Engenharia Elétrica - Universidade Federal de Santa
Catarina, Conselho Nacional de Desenvolvimento Cientifico e Tecnoldgico. (Orientador).

Eduardo Martins de Queiroz. Controle Ativo de Vibracdes em Mdaquinas Ferramentas. 2007.
Mestrado em Engenharia Mecanica - Universidade Federal de Santa Catarina, . (Orientador).

André Schneider de Oliveira. Retrofitting de Robos Manipuladores com Incorporagio de
Controle de Posi¢do e Forca: Aplicacao em um Robdo Industrial. 2007. Mestrado em Engenha-
ria Mecanica - Universidade Federal de Santa Catarina, Conselho Nacional de Desenvolvimento
Cientifico e Tecnoldgico. (Orientador).



26.

27.

28.

29.

30.

31.

32.

33.

34.

Geovany Voi Filho. Observador de Estado Nao Linear para Maquina de Corte a Laser com
Acionamento por Correias. 2008. Mestrado em Engenharia de Automacao e Sistemas - Uni-
versidade Federal de Santa Catarina, . (Orientador).

Warody Lombardi. Desenvolvimento de Controladores Robustos para Sistemas de Visao Aco-
plados em Robo6s Moveis. 2008. Mestrado em Engenharia Elétrica - Universidade Federal de
Santa Catarina, Coordenagdo de Aperfeicoamento de Pessoal de Nivel Superior. (Orientador).

Victor Barasuol. Controle de Forca Indireto para Manipuladores com Transmissdes Flexiveis
Empregados em Tarefas de Esmerilhamento. 2008. Mestrado em Engenharia Elétrica - Uni-
versidade Federal de Santa Catarina, Conselho Nacional de Desenvolvimento Cientifico e Tec-
nolégico. (Orientador).

Douglas Wildgrube Bertol. Desenvolvimento e Constru¢cdo de um Robé Mével com Rodas.
2009. Mestrado em Engenharia Elétrica - Universidade Federal de Santa Catarina, Conselho
Nacional de Desenvolvimento Cientifico e Tecnoldgico. (Orientador).

André Marcelo Maria Trintini. Controle ativo de vibragdes através de Transdutores Pie-
zelétricos. 2009. Mestrado em Engenharia de Automagdo e Sistemas - Universidade Federal
de Santa Catarina, Conselho Nacional de Desenvolvimento Cientifico e Tecnolégico. (Orienta-
dor).

Julio César Lins Barreto Sobrinho. Controle Preditivo de Robds Omnidirecionais com Com-
pensagdo de Atrito. 2011. Mestrado em Engenharia Elétrica - Universidade Federal da Bahia,
Coordenacdo de Aperfeicoamento de Pessoal de Nivel Superior. (Co-orientador).

Cristiano Cardoso Locateli. Modelagem e controle de posi¢dao de um sistema pneumético com
acionamento por valvulas ON/OFF. 2011. Mestrado em Engenharia Mecanica - Universidade
Federal de Santa Catarina, Conselho Nacional de Desenvolvimento Cientifico e Tecnoldgico.
(Orientador).

Lucas Casagrande Neves. Robé Manipulador Paralelo: Modelagem e Controle de Posi¢ao por
Helicoéides. 2012. Mestrado em Engenharia de Automacao e Sistema - Universidade Federal de
Santa Catarina, Coordenagdo de Aperfeicoamento de Pessoal de Nivel Superior. (Orientador).

Luiz Alberto Radavelli. Anélise Cineméatica de Robos Manipuladores Via Quatérnios e Quatér-
nios Duais. 2013. Mestrado em Engenharia Mecanica - Universidade Federal de Santa Catarina,
Conselho Nacional de Desenvolvimento Cientifico e Tecnoldgico. (Orientador).

5.3.2 Orientacoes e co-orientacoes de Doutorado

1.

2.

Romeu Reginatto. Contribui¢cdes ao Projeto de Controladores nao Lineares para Sistemas com
Restri¢gdes no Controle. 2000. Doutorado em Engenharia Elétrica - Universidade Federal de
Santa Catarina, Coordenacao de Aperfeicoamento de Pessoal de Nivel Superior. (Orientador).

Silas do Amaral. Controle a Estrutura Varidvel de Robds Interagindo com Ambientes Pas-
sivos. 2000. Doutorado em Engenharia Elétrica - Universidade Federal de Santa Catarina,
Coordenacao de Aperfeicoamento de Pessoal de Nivel Superior. (Orientador).
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11.
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13.
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. Mauro André Barbosa Cunha. Controle em Cascata de um Atuador Hidraulico: Contribuigdes

Teoricas e Experimentais. 2000. Doutorado em Engenharia Elétrica - Universidade Federal
de Santa Catarina, Conselho Nacional de Desenvolvimento Cientifico e Tecnolégico. (Co-
orientador).

. Alejandro Garcia Ramirez. Controle de For¢a Posiccao de Robds Manipuladores com Flexi-

bilidades nas Juntas. 2003. Doutorado em Engenharia Elétrica - Universidade Federal de Santa
Catarina, Coordenacdo de Aperfeicoamento de Pessoal de Nivel Superior. (Orientador).

. Francisco Javier Triveiio Vargas. Andlise e Sintese de Controladores de Forca Posicdo de

Robds Manipuladores: Aspectos Tedricos e Experimentais. 2005. Doutorado em Engenharia
Elétrica - Universidade Federal de Santa Catarina, Conselho Nacional de Desenvolvimento
Cientifico e Tecnoldgico. (Orientador).

Carlos Henrique Farias dos Santos. Movimento de Coordenagdo de Sistemas Veiculo Mani-
pulador Submarinos utilizando Técnicas de Inteligéncia Artificial e Sistemas Hibridos. 2006.
Doutorado em Engenharia Elétrica - Universidade Federal de Santa Catarina, Conselho Nacio-
nal de Desenvolvimento Cientifico e Tecnolégico. (Co-orientador).

. Luiz Paulo Gomes Ribeiro. Modelagem Cinematica de Sistemas Robdétcos Cooperativos: uma

Proposta de Jacobiano de Cooperagdo. 2010. Tese (Doutorado em Programa de Pés Graduagao
em Engenharia Mecénica) - Universidade Federal de Santa Catarina, . (Co-orientador).

. Nardénio Almeida Martins. Controle adaptativo e robusto de robds méveis com rodas. 2010.

Tese (Doutorado em Engenharia de Automagao e Sistemas) - Universidade Federal de Santa
Catarina, . (Orientador).

Felipe Barreto Campelo Cruz. Modelagem, controle e emprego de robds em processo de
usinagem. 2010. Tese (Doutorado em Engenharia Mecanica) - Universidade Federal de Santa
Catarina, Conselho Nacional de Desenvolvimento Cientifico e Tecnoldgico. (Orientador).

Luciene de Oliveira Marin. Arquitetura Neural Cognitiva para Controle Inteligente de Robds
Moveis em Labirintos Dindmicos. 2010. Doutorado em Engenharia Elétrica - Universidade
Federal de Santa Catarina, Conselho Nacional de Desenvolvimento Cientifico e Tecnoldgico.
(Orientador).

André Schneider de Oliveira. Analise Cinematica via Quatérnios Duais Aplicada a um Sis-
tema Veiculo Manipulador Subaquatico. 2011. Doutorado em Engenharia de Automacao e
Sistemas - Universidade Federal de Santa Catarina, Conselho Nacional de Desenvolvimento
Cientifico e Tecnoldgico. (Orientador).

Victor Barasuol - Um sistema de controle reativo para locomogao de robos quadripedes. 2013.
Doutorado em Engenharia de Automacgao e Sistemas, Universidade Federal de Santa Catarina,
Coordenacdo de Aperfeicoamento de Pessoal de Nivel Superior. (Orientador).

Ebrahim Samer El’youssef. Controle por modos deslizantes de robds mdveis sobre rodas.
2013. Doutorado em Engenharia de Automacao e Sistemas - Universidade Federal de Santa
Catarina, Coordenacao de Aperfeicoamento de Pessoal de Nivel Superior. (Orientador).
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5.3.3 Orientacoes de teses em regime de cotutela

1. Luiz Carlos de Souza Marques. Estudo do Controle Avancado do Motor de Indugdo: Teoria
e Experimentacdo. 2001. Doutorado em Engenharia Elétrica - Universidade Federal de Santa
Catarina, Coordenagdo de Aperfeicoamento de Pessoal de Nivel Superior. Tese em cotutela
com a Université de Nantes. Orientadores: Edson Roberto De Pieri e Alain Gérard Glumineau.

2. Ana Lucia Driemeyer Franco. Controle Nio-linear Robusto: Um Método Baseado em uma
Linearizacdo por Realimentacdo. 2006. Doutorado em Engenharia Elétrica - Universidade
Federal de Santa Catarina, Conselho Nacional de Desenvolvimento Cientifico e Tecnoldgico.
Tese em cotutela com a Ecole Normale Supérieure de Cachan (ENS-Cachan). Orientadores:
Edson Roberto De Pieri e Henry Bourles.

5.3.4 Atividades de orientacao de alunos de graduacao

1. Orientacdes de estagios de alunos estrangeiros: 4
2. Trabalhos de conclusdo de curso de graduacdo: 11

3. Orientacdes de Iniciacao Cientifica: 08

Como informagao complementar, a tabela abaixo apresenta dados de atividades académicas de
alguns dos ex-orientados de doutorado e de mestrado.

Nome Orientacao Ocupacao | Local de
realizada / ano atual trabalho

Ebrahim Samer EI’ Youssef Doutorado /2013 | Professor | UFSC

Blumenau/SC
Victor Barasuol Doutorado / 2012 | Pesquisador | IIT

Italia
André Schneider de Oliveira Doutorado /2011 | Professor | UTFPR

Curitiba/PR
Luciene de Oliveira Marin Doutorado / 2010 | Professora | UTFPR

Pato Branco/PR
Felipe Barreto Campelo Cruz Doutorado / 2010 | Professor | UTFPR

Ponta Grossa/PR
Nardénio Almeida Martins Doutorado /2010 | Professor | UEM

Maringa/PR
Luiz Paulo Gomes Ribeiro Doutorado / 2010 | Professor | IME

Rio de Janeiro / RJ
Carlos Henrique Faria dos Santos | Doutorado / 2006 | Professor | UNOESTE

Foz de Iguagu / PR
Ana Lucia Driemeyer Franco Doutorado / 2006 | Engenheira | Renault

Franca
Francisco Javier Triveno Vargas | Doutorado / 2005 | Engenheiro | Embraer

S. J. dos Campos / SP
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Nome Orientacao Ocupacao Local de
realizada / ano atual trabalho
Alejandro Garcia Ramirez Doutorado / 2003 Professor UNIVALI
Itajai / SC
Luiz Carlos de Souza Marques | Doutorado / 2001 Professor UFSM
Santa Maria / RS
Mauro André Barbosa Cunha | Doutorado / 2000 Professor IFSul
Pelotas / RS
Silas do Amaral Doutorado / 2000 Professor UDESC
Joinville / SC
Romeu Reginatto Doutorado / 2000 Professor UNOESTE
Foz de Iguagu / PR
Lucas Casagrande Neves Mestrado / 2012 Empresario INPULSE
Florin6polis / SC
Warody Lombardi Mestrado / 2008 Maitre de INSA
Conferénces Lyon / Franca
Geovany Voi Filho Mestrado / 2008 Gerente ARVUS Tecnologia
Florian6polis / SC
Eduardo Martins de Queiroz Mestrado / 2007 Gerente GE Energy
Rio de Janeiro / RJ
Christiano Casanova Mestrado / 2007 Engenheiro Petrobras
Macaé / RJ
Jerusa Marchi Mestrado /2001 Professora UFSC
Floriand6polis / SC
Vinicius Menezes de Oliveira | Mestrado / 2001 Professor FURG
Rio Grande / RS
Cristiane Correa Paim Mestrado / 1997 Professora UFBA
Salvador / BA
Arao Fischman Mestrado / 1993 Engenheiro Alstom Transport

Paris / Franca

Marcio Suguieda

Mestrado / 1993

Servidor Publico Federal

MCTI
Brasilia / DF

6 Pesquisa

A atuacdo em pesquisa teve inicio durante o curso de mestrado, inicialmente na drea de telecomu-
nicagdes, planejamento e otimizacio de trifego telefonico. E dessa época a primeira publicac¢io do do-
cente com o artigo "Encaminhamento de Chamadas em Redes Telefonicas Interurbanas: Otimizacao
de Parametros, publicado no CBA de Belo Horizonte em 1986 que permitiu o contato com o am-
biente de congressos e a dindmica das publicacdes. Com a realizacdo do doutorado no Laboratoire
de Robotique de Paris (LRP), o tema de pesquisa passou a ser a modelagem e controle de estruturas
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flexiveis, com enfoque no problema de reducao de modelo e controle de sistemas de dimensao infinita
baseado em modelos de ordem reduzida. Com a contratagdo do docente na UFSC em 1992, as pes-
quisas realizadas nos primeiros anos foram, essencialmente, uma continuagdo do trabalho realizado
no doutorado, adaptando-se aos temas do grupo de pesquisa da UFSC.

A atuacdo do docente na disciplina de sistemas ndo lineares e a forte atuacdo do grupo na drea
de automacdo tiveram grande influéncia na definicdo de uma nova drea de pesquisa no grupo de
pesquisa da UFSC que norteara praticamente toda a carreira do docente nos anos seguintes: sistemas
ndo lineares e robotica. As primeiras publicagdes nessas dreas tiveram inicio em 1995 e ocorreram,
preponderamentemente, a partir de trabalhos conjuntos em modelagem e controle de acionadores
elétricos, hidrdulicos e pneumadticos, controle de forca e posicao de manipuladores. Gradativamente,
os trabalhos tedricos e de simulacdo incluiram também os testes experimentais com a aquisicao de
varios manipuladores, abrindo uma nova perspectiva para o0 DAS e o EMC na elaboragdo e obtencao
de recursos em projetos de desenvolvimento e constru¢do de robos dedicados a tarefas especificas,
como foi o caso do Projeto Roboturb e do Robd CEMAR. O desenvolvimento de técnicas de controle
de sistemas ndo lineares forneceu o arcabougo tedrico das pesquisas e as aplicacdes em robdtica,
sejam os manipuladores ou os robds mdveis, permitiram alavancar diversos projetos de pesquisa e
desenvolvimento e, principalmente, receber um nimero consideravel de alunos interessados em temas
de mestrado, doutorado e iniciacdo cientifica na area de robdtica.

Atualmente, os trabalhos na drea de controle foram sendo gradativamente reduzidos e o enfoque
das pesquisas ocorrem na modelagem cinemdtica de manipuladores baseados na teoria de quatérnios
e quaternios duais, dlgebra de Clifford para os robds manipuladores e nos problemas de planejamento
de trajetdrias e navegacao em robdtica movel, incluindo os veiculos submarinos autonomos.

6.1 Principais Publicacoes

A primeira publicacio do docente ocorreu no Congresso Brasileiro de Automaética em 1986, realizado
em Belo Horizonte:

e E. R. De Pieri, 1. S. Bonatti - Encaminhamento de Chamadas em Redes Telefonicas Inte-
rurbanas: Otimizagao de Parametros, Congresso Brasileiro de Automética (CBA 1986), Belo
Horizonte, 1986

Ja as duas primeiras publicagdes em congressos internacionais ocorreram em 1990, uma delas
tendo por tema a aplicacdo de teoria de jogos em problemas de trafego urbano, usando a estratégia
de Nash, e o segundo artigo com os primeiros resultados da tese de doutorado, tratava do problema
de redu¢do de modelo de estruturas flexiveis usando o conceito de energia associada aos modos vi-
bratorios e, também, dos indices de controlabilidade e observabilidade do sistema.

e H. Abou-Kandil, E. R. De Pieri - A Nash Solution for Urban Traffic Control. 8th IFAC
Workshop on Control Applications of Nonlinear Programming and Optimization, 1989, Paris,
France.

e E. R. De Pieri, H. Abou-Kandil - Energy Evaluation for Modelling and Control of Flexible
Space Structures. IEEE/IROS - International Workshop on Inteligent Robots and Systems,
1991, Tsuchiura, Japan.
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Desde 1991, o docente participou como autor principal ou co-autor, de mais de uma centena de
artigos em Congressos Nacionais e Internacionais. e 36 artigos em Periddicos Cientificos nas areas
areas de pesquisa que vem atuando desde a conclusdo de seu doutorado.

A tabela abaixo é apresentada uma visdo geral sobre as publicacdes em Periddicos, com a dis-
tribuicdo pela classificacio Qualis das Engenharias III (Engenharia Mecanica) e IV (Engenharia
Elétrica) da CAPES.

Classificacdo | Qualis Eng. IV | Qualis Eng. III

Al 4 5
A2 1
B1 5 6
B2 10 4
B4/B5 7 8
Outros 7 7

Sao relacionadas a seguir todas publicacdes realizadas em Periddicos, Congressos (neste caso
somente para o periodo 2010-2014) e, também, Capitulos de Livros.

6.1.1 Periodicos

1. A. S. Oliveira, E. R. De Pieri, U. F. Moreno, D. Martins - A new approach to singularity-
free inverse kinematics using dual-quaternionic error chains in the Davies method. Robotica
(Cambridge. Print), v.32, p.1 - 15, 2014.

2. J. C. L. Barreto Sobrinho, A. G. S. Conceicao, C. E. T. Dorea, L. Martinez, E. R. De Pieri
- Design and Implementation of Model-Predictive Control With Friction Compensation on an
Omnidirectional Mobile Robot. IEEE/ASME Transactions on Mechatronics, v. 19, p. 467-476,
2014.

3. C. H. F. dos Santos, E. R. De Pieri - Functional Machine with Takagi-Sugeno Inference to
Coordinated Movement in Underwater Vehicle-Manipulator Systems. IEEE Transactions on
Fuzzy Systems, v. PP, p. 1-1, 2013.

4. A. S. Oliveira, E. R. De Pieri, U. F. Moreno - Optimal Trajectory Tracking of Underwater
Vehicle-Manipulator Systems Through the Clifford Algebras and of the Davies Method. Ad-
vances in Applied Clifford Algebras, v. 23, p. 453-467, 2013.

5. M. Jungers ; H. Abou-Kandil, E. B. Castelan, E. R. De Pieri - A gametheoretic approach for
non-uniform pole shifting and pole homothety. Automatica (Oxford), v. 49, p. 238-244, 2012.

6. F. L. Baldissera, E. B. Castelan, U. F. Moreno, E. R. De Pieri - Aplicacdo de backstepping
para controle de 6xidos de nitrogénio em veiculos diesel. Controle & Automacgao (Impresso),
v. 23, p. 374-385, 2012.

7. A. B. Rodriguez, A. R. G. Ramirez, E. R. De Pieri, A. L. Lopez, A. D. C. Albornoz - An
approach for robot based odor navigation. Journal of Medical and Biological Engineering, v.
36, p. 453-456, 2012.
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13.

14.

15.

16.

17.

18.
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. L. A. Radavelli, R. Simoni, E. R. De Pieri, D. Martins - A Comparative Study of the Kine-

matics of Robots Manipulators by Denavit-Hartenberg and Dual Quaternion. Mecénica Com-
putacional, v. XXXI, p. 2833-2848, 2012.

N. A. Martins, E. S. ElYoussef, E. R. De Pieri, W. C. Lombardi, M. Jungers - An Adaptive
Variable Structure Controller for the Trajectory Tracking of a Nonholonomic Mobile Robot

with Uncertainties and Disturbances. Journal of Computer Science and Technology (La Plata.
En linea), v. 11, p. 34-40, 2011.

E. R. De Pieri, De Pieri, E. R., E. S. ElYoussef, D. W. Bertol, E. R. De Pieri, U. F. Moreno,
E. B. Castelan - Trajectory Tracking of a Nonholonomic Mobile Robot with Kinematic Distur-
bances: A Variable Structure Control Design. Revista IEEE América Latina, v. 9, p. 276-283,
2011.

N. A. Martins, E. S. ElYoussef, D. W. Bertol, E. R. De Pieri, U. F. Moreno, E. B. Castelan
- 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, E. B. Castelan, U. F. Moreno, E. R. De Pieri - Controle dependente de parametros
para uma classe de sistemas ndo-lineares incertos com atuadores saturantes. SBA. Sociedade
Brasileira de Automatica, v. 20, p. 119-132, 2009.

N. A. Martins, D. W. Bertol, W. C. Lombardi, E. R. De Pieri, E. B. Castelan - Neural Dy-
namic 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, 20009.

A. R. G. Ramirez, E. R. De Pieri, R. Guenther, J. F. Golin - Experimental Evaluation of a
Cascade Control Technique with Friction Compensation for a Flexible Joint Robot. Controle &
Automagdo (Impresso), v. 20, p. 490-501, 2009.

M. Jungers, E. B. Castelan, E. R. De Pieri, H. Abou-Kandil - Bounded Nash type controls
for uncertain linear systems. Automatica (Oxford), v. 44, p. 1874-1879, 2008.

N. A. Martins, D. W. Bertol, W. C. Lombardi, E. R. De Pieri, E. B. Castelan - Trajectory
Tracking of a Nonholonomic Mobile Robot with Parametric and Nonparametric Uncertainties:

A Proposed Neural Control. International journal of factory automation, robotics and soft com-
puting, v. 2, p. 103-110, 2008.

N. A. Martins, D. W. Bertol, W. C. Lombardi, E. R. De Pieri, E. B. Castelan - Trajec-
tory Tracking of a Nonholonomic Mobile Robot: A Suggested Neural Torque Control Based
on the Sliding Mode Strategy. International journal of factory automation, robotics and soft
computing, v. 2, p. 138-143, 2008.

A. C. Valdiero, R. Guenther, E. R. De Pieri, V. J. Negri - Cascade Control of Hydraulically
Driven Manipulators with Friction Compensation. International Journal of Fluid Power, v. §,
p. 7-16, 2007.
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23.

24.

25.

26.

27.

28.

29.

30.

31.
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M. Jungers, E. R. De Pieri, H. Abou-Kandil - Solving Coupled Algebraic Ricatti Equations
from Closed-Loop Nash Strategy by Lack of Trust Approach. International Journal of Tomo-
graphy & Statistics, v. 7, p. 49-54, 2007.

N. A. Martins, D. W. Bertol, W. C. Lombardi, E. R. De Pieri, E. B. Castelan - Neural Torque
Controllers for Trajectory Tracking Problem of a Nonholonomic Mobile Robot. Learning and
Nonlinear Models, v. 5, p. 121-136, 2007.

E. R. De Pieri, E. A. Perondi, R. Guenther, A. C. Valdiero - Cascade controlled pneumatic
positioning system with LuGre model based friction compensation. Journal of the Brazilian
Society of Mechanical Sciences and Engineering (Impresso), Brasil, v. 28, n.1, p. 48-57, 2006.

A. L. D. Franco, H. Bourles, E. R. De Pieri, H. Guillard - Robust Nonlinear Control As-
sociating Robust Feedback Linearization and H,, Control. IEEE Transactions on Automatic
Control (Print), v. 51, n.00, p. 1200-1207, 2006.

C. H. F. Santos, R. Guenther, D. Martins, E. R. De Pieri - Virtual kinematic chains to solve
the underwater vehicle-manipulator systems redundancy. Journal of the Brazilian Society of
Mechanical Sciences and Engineering (Impresso), v. 28, p. 354-361, 2006.

A. L. D. Franco, E. R. De Pieri, E. B. Castelan, R. Guenther, A. C. Valdiero - Design and
Experimental Evaluation of Position Controllers for Hydraulic Actuators: Backstepping and
LQR-2DOF Controllers. International Journal of Fluid Power, v. 5, n.3, p. 335-345, 2004.

V. M. Oliveira, E. R. De Pieri, W. F. Lages - Wheeled Mobile Robot Control Using Sliding
Modes and Neural Networks. Learning and Nonlinear Models, Brasil, v. 2, p. 1-18, 2003.

R. Reginatto, A. Teel, E. R. De Pieri - Global stabilizaton with improved performance for
linear systems with actuator saturation. Controle & Automacao (Impresso), Brasil, v. 14, n.1,
p. 9-19, 2003.

A. R. G. Ramirez, E. R. De Pieri, R. Guenther - Controle em cascata de um manipulador
robotico com um elo e uma transissdo flexivel. Controle & Automacdo (Impresso), Brasil, v.
14, n.4, p. 393-401, 2003. Citagdes:2

M. A. B. Cunha, R. Guenther, E. R. De Pieri, V. J. Negri - Projeto do Controlador de um
Sistema de Posicionamento Hidraulico usando a Metodologia do Backstepping. Ciéncia &
Engenharia, Uberlandia, v. 11, n.1, p. 131-139, 2002.

M. A. B. Cunha, R. Guenther, E. R. De Pieri, V. J. Negri - Design of Cascade Controller for
a Hydraulic Actuator. International Journal of Fluid Power, v. 3, n.2, p. 35-46, 2002.

M. F. Mendes, W. Kraus Jr., E. R. De Pieri - Variable structure position control of an industrial
robotic manipulator. Revista Brasileira de Ciéncias Mecanicas, v. 24, n.169, p. 169-176, 2002.

A. R. G. Ramirez, E. R. De Pieri, R. Guenther - Experimental study applied to an industrial
robot by using variable structure controllers and friction compensation. Revista Brasileira de
Ciéncias Mecanicas, Rio de Janeiro, v. 24, n.4, p. 302-308, 2002.
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33.

34.

35.

36.
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. E. R. De Pieri, S. Amaral, R. Guenther - Controle a Estrutura Varidvel de Robds Manipula-
dores Interagindo com Ambientes Cinemadticos. Controle & Automacao, Brasil, v. 11, n.2, p.
117-127, 2000.

R. Guenther, C. Bier, E. R. De Pieri - Seguimento de contornos planos utilizando controle de
forca em robds industriais. Ciéncia & Engenharia, Uberlandia - MG, v. 9, n.2, p. 70-77, 2000.

R. Reginatto, E. R. De Pieri - Nonlinear Robust Control Design: A Survey. Ciéncia & Enge-
nharia, Uberlandia, v. 1, n.1, p. 8-1, 1999.

R. Guenther, E. R. De Pieri - Cascade Control of Hydraulic Actuators. Journal of the Brazilian
Society of Mechanical Sciences and Engineering, Brasil, v. XIX, n.2, p. 108-120, 1997.

M. A. B. Cunha, R. Guenther, E. R. De Pieri - Robustez do Controlador em Cascata Aplicado
a um Atuador Hidraulico com Incertezas Paramétricas. Theme Homens e Maquinas, Pelotas, v.

2, p.

6.1.2 Capitulos de Livros

. L. A. Radavelli, E.R. De Pieri, D. Martins, R. Simoni - Points, Lines, Screws and Planes in
Dual Quaternions Kinematics In: Advances in Robot Kinematics.1 ed. : Springer International
Publishing, 2014, p. 285-293.

. N. A. Martins, M. Alencar, W. C. Lombardi, D. W. Bertol, E. R. De Pieri, H. Ferasolli Filho
- A Proposed Neural Control for the Trajectory Tracking of a Nonholonomic Mobile Robot with
Disturbances. Lecture Notes in Computer Science. led.: Springer Berlin Heidelberg, 2012 , p.
330-338.

D. W. Bertol, V. Barasuol, E. R. De Pieri, N. A. Martins - Fuzzy Mapping of Dynamic
Functions to Control Robot Manipulators in the Operational Space. In: Sadek Cris6stomo Absi
Alfaro; José Mauricio S. T. Motta; Victor Juliano de Negri. (Org.). ABCM Symposium Series
in Mechatronics. led.Rio de Janeiro: ABCM - Brazilian Society of Mechanical Sciences and
Engineering, 2012, v. 5, p. 342-352.

V. Barasuol, E. R. De Pieri, F. C. Cruz - Development of a Force Model Representative of a
Milling Process. In: Sadek Criséstomo Absi Alfaro; José Mauricio S. T. Motta; Victor Juliano
de Negri. (Org.). ABCM Symposium Series in Mechatronics. led.Rio de Janeiro: ABCM -
Brazilian Society of Mechanical Sciences and Engineering, 2012, v. 5, p. 821-831.

. A. S. Oliveira, E. R. De Pieri, U. F. Moreno - An Open Architecture Robot Controller Applied
to Interaction Tasks. In: Ernest Hall. (Org.). Advances in Robot Manipulators. 1ed.Vukovar:
In-Teh, 2010, v. 1, p. 099-113.

V. Barasuol, E. R. De Pieri, F. C. Cruz - An Impedance Control Approach for Machining
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6.1.3 Congressos

A seguir sdo apresentadas as publicacdes em congressos dos ultimos 5 anos.

1.

10.

11.

L. A. Radavelli, E. R. De Pieri, D. Martins, R. Simoni - A screw dual quaternion operator for
serial robot kinematics In: Fourteenth Pan-American Congress of Applied Mechanics, 2014,
Santiago,

V. Barasuol, J. Buchli, C. Semini, M. Frigerio, E. R. De Pieri, G. D. Cardwell - A reactive
controller framework for quadrupedal locomotion on challenging terrain, IEEE International
Conference on Robotics and Automation (ICRA), 2013, Karlsruhe, 2013, p.2554 - 2561

. H. Simas, A. Dias, D. Martins, E. R. De Pieri - Analytical equation for motion constraints in

confined environments for a P6R redundant robot, 22nd International Congress of Mechanical
Engineering (COBEM 2013), 2013, Ribeirdo Preto.

H. Simas, J. F. Golin, E. R. De Pieri, D. Martins - Development of an automated system
for cavitation repairing in rotors of large hydroelectric plants. In: 2012 2nd International Con-
ference on Applied Robotics for the Power Industry (CARPI 2012), 2012, Zurich. 2012 2nd
International Conference on Applied Robotics for the Power Industry (CARPI). v. 1. p. 39.

A. S. Oliveira, E. R. De Pieri, U. F. Moreno - Optimal Trajectory Tracking of the Underwater
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Latin American Robotics Symposium.
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dings of the ICANN 2009. Berlim: Springer Verlag, 2009. v. 2. p. 845-859.

A. M. M. Trintini, M. V. A. Marinho, E. R. De Pieri, E. B. Castelan, A. Lenzi, G. Paim
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6.2 Participacoes em Bancas

A primeira participacdo do docente em Banca de Mestrado ocorreu em outubro de 1992 e a primeira
participacao em Banca de Doutorado ocorreu em dezembro de 1995 na UFSC:

e A. H. Bruciapaglia, D. J. Pagano, J. E. R. Cury - Banca de Mestrado de Saul Silva Caetano,
Controlador PID Auto-Ajustdvel, Novos Desenvolvimentos . Programa de P6s-Graduacao em
Eng. Elétrica - UFSC, outubro de 1992

e A.J. A. S. Costa, E. R. De Pieri, P. L. D. Peres, A. S. Silva, H. R. V. de Wyngard - Banca
de Doutorado de Francisco Damasceno de Freitas, Ajuste de Estabilizadores de Sistemas de
Poténcia via Controle Otimo com Restricées Estruturais, Programa de Pés-Graduagio em En-
genharia Elétrica - UFSC, fevereiro de 1995.

Desde 1992, o docente participou de diversas bancas de mestrado e doutorado (exames de qualificacao
e defesas de tese). A tabela a seguir apresenta um resumo dessas participagdes a partir de 2001:

Tipo UFSC | Outros Programas
Mestrado 55 8
Doutorado 31 11
Qualificagcdao de Doutorado 27 -

6.3 Projetos de Pesquisa

6.3.1 Bolsa de Produtividade em Pesquisa
e Bolsista de produtividade em Pesquisa do CNPq desde mar¢o/2000
e Comité de Engenharia Mecanica

e Atualmente bolsista de produtividade nivel 1I-C

O tema central do projeto de pesquisa é a melhoria do desempenho de sistemas mecénicos, com
énfase no controle de sistemas mecatronicos, de robos industriais, viabilizando a utilizacdo de al-
ternativas para seus acionamentos e possibilitando seu emprego em tarefas onde existem interacdes
com o meio. Além disso, pretende-se consolidar a experiéncia da equipe na constru¢do de robos de
caracteristicas especiais e de uso dedicado.

6.3.2 Grupos de Pesquisa do CNPq
1. Robdética - Lider;
2. Automacgdo e Sistemas - Participante;

3. Controle de Sistemas Mecatronicos - Participante;

4. LASHIP - Participante.
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6.3.3 Projetos de Pesquisa e Desenvolvimento

e 1997 - 2005: Sistema Automatizado para Recuperacdo de Rotores de Turbinas Hidrdulicas de
Grande Porte(ROBOTURB) - Financiamento ANEEL,PADCT/PCS

Descri¢do: Desenvolvimento de um robd com sete juntas para efetuar a recuperacao por depo-
sicdo de soldagem de superficies de pas de turbinas hidrdulicas de grande porte erodidas pela
cavitacdo. A automacao total do processo de soldagem esta dividida em trés etapas: preparagcao
ou limpeza da superficie, soldagem e acabamento superficial. Neste projeto, o processo de
soldagem foi desenvolvido até o estigio experimental, com a constru¢do de um prototipo de
rob0 e todo o instrumental necessario para a soldagem robotizada. Foram realizados os testes
experimentais e comprovada a viabilidade técnica.

e 2001 - 2003 Controle de robds hidraulicos acoplados a veiculos submarinos - CNPq

Descri¢cao: Desenvolvimento de manipuldores para equipar veiculos submarinos nao tripula-
dos a serem utilizados em tarefas de manuten¢do, inspecao, reparo, conexdo, desconexao,
soldagem de condutos, instalagdo de cabos e manipulacdo de ferramentas, na exploragdo de
petréleo em dguas profundas. O objetivo principal € o projeto de algoritmos de controle para
robos hidraulicos integrados aos algoritmos de controle dos veiculos submarinos nao tripula-
dos. Justificativa: 1 - A exploragao de petréleo no Brasil € feita em grande parte na plataforma
submarina e, em boa parte, em dguas profundas; 2 - Em aguas profundas as instalacdes nao
podem ser atingidas por megulhadores, por isso, a inspe¢do e manutencdo dos equipamentos
precisa ser feita icando-os até uma profundidade que pode ser alcancada por mergulhadores ou,
alternativamente, utilizando veiculos submarinos nao tripulados EQUIPADOS COM MANI-
PULADORES; 3 - Construtivamente € mais facil adequar os manipuladores com acionamentos
hidriulicos para funcionamento submerso que os seus similares acionados eletricamente; 4 -
Particularmente nas tarefas inerentes a exploragdo petrolifera sdo mais adequados também pela
sua maior capacidade de carga; Esses quatro pontos justificam a importancia de alcancgar o
dominio da construcdo de robds hidrdulicos integrados a veiculos submarinos. Para tanto é
preciso verificar que: 5 - Contrapondo-se as vantagens apresentadas acima, os manipuladores
com acionamentos hidriulicos apresentam, sob o ponto de vista dinamico, diversas dificuldades
inerentes aos sistemas hidraulicos, ocasioandas pela compressibilidade do fluido, e pelas nao
linearidades presentes; 6 - A superacao dessas dificuldades tem motivado trabalhos de pesquisa
em diversos paises, e tem contado com a participacdo intensa do Laboratério de Robdética do
CTC/UFSC.

e 2007 - 2009: Desenvolvimento de Regulador de Velocidade Pneutrénico para Pequenas Cen-
trais Hidrelétricas - Financiamento CNPq / REIVAX

Descri¢do: Este projeto tem como objetivo principal o desenvolvimento de um regulador de
velocidade para pequenas centrais hidrelétricas empregando sistema de controle de posi¢ao
eletropneumdtico baseado em DSP. E contemplada a investigagdo teérico-experimental para a
escolha e adequacdo de técnicas avangadas de controle para o campo de aplicagdo especifico,
aliada ao dimensionamento estético e dinamico dos componentes pneumdticos. O projeto prevé
também a implementacao do controlador em DSP (processador digital de sinais) industrial, ori-
ginando um protétipo final de regulador de velocidade. Desta forma, além de desenvolver
completamente uma solugdo tecnoldgica inovadora para o setor de geracdo de energia elétrica,
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o presente projeto oportuniza o estudo continuado em técnicas avancadas de controle e na mo-
delagem de componentes pneumaticos.

2007 - 2009: Sistema Automatizado para a Limpeza de Isoladores de Distribuicao com a Linha
Viva - Financiamento ANEEL - CEMAR

Descricao: Projeto com inicio em janeiro de 2008 e término em dezembro de 2009 tendo como
objetivos o projeto e construcdo de um robd de lavacdo de isoladores para linhas de 13 e 69 kV.
O sistema serd instalado em um caminhao contemplando o controle eletro-hidraulico de posi¢ao
angular das juntas e o emprego de servomotores para o controle do cabecote direcionador do
esguicho. Serd montada uma unidade de controle da cinemadtica 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 trajetérias automaticas para o robd.
O produto final trard melhorias quanto a seguranca do operador e na qualidade de lavagdo
dos isoladores. Também esta prevista a redu¢do nos tempos de limpeza e de deslocamento e
posicionamento do caminhdo entre postes.

2010 - Atual: Instituto de Estudos Brasil Europa(IBE) - Financiamento da Unido Européia
(UE)

Descricao: O Instituto Brasil Europa € uma rede de universidades brasileiras e européias com
atividades de ensino, pesquisa e extensdo. O objetivo geral é contribuir para fortalecer a
educagdo superior no Brasil e promover o conhecimento mutuo entre as institui¢des e socie-
dades do Brasil e da Unido Européia, por meio de uma acao cooperativa envolvendo atividades
de estruturacao. E um consércio formado inicialmente por 8 universidades brasileiras: USP,
UNICAMP, UNESP, UFMG,UFSC, UFG, UFPA e UFPI e 7 institui¢des européias: Ecole Na-
tionale d’ Administration (ENA-France), Universidade do Porto (UP-Portugal), Université Libre
de Bruxelles (ULB-Bélgique), Brunel University (BRUNEL - England), Universita egli Sudi di
Roma la Sapienza (La Sapienza - Itdlia), Karlstads Universitet (KAU-Sueden), Freie Universitit
Berlin (FU-Berlin-Germany).

2010 - Atual: Pesquisa e Desenvolvimento de Robds para Recuperacdo de P4s de Turbinas
Hidroelétricas Erodidas por Cavitacao - Projeto FURNAS/ANEEL

Descricao: O objetivo é desenvolver robds para o processo de recuperacao de pas de turbinas
hidroelétricas erodidas por cavitacdo. A automacao total do processo de soldagem esta dividida
em (rés etapas: preparacdo ou limpeza da superficie, soldagem e acabamento superficial. O
processo de soldagem foi desenvolvido até o estdgio experimental, com viabilidade técnica
comprovada. Para que a automacdo abranja todas as etapas da recuperagado e seja aplicada de
maneira economicamente vantajosa € necessario: i) Fazer a engenharia de produto do sistema de
soldagem:; ii) O desenvolvimento de procedimentos automatizados para a etapa de preparacao
da superficie a soldar; iii) A automacgdo da etapa de acabamento da superficie soldada; iv)
A logistica de aplicacdo dos processos automatizados.. Situagdo: Em andamento; Natureza:
Pesquisa. Alunos envolvidos: Graduacao: (10) / Mestrado académico: (7) / Doutorado: (5) .

2010 - 2011: Desagregador de aglomerados no processo PETROSIX - Projeto Petrobras

Descricao: O Processo PETROSIX é um processo destinado a pirdlise de rochas com compo-
nentes geradores de 6leo por aquecimento. Uma unidade industrial de pirdlise, pelo processo
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PETROSIX é composta por varios equipamentos destinados a extracao e a recuperagao do 6leo
e do gas gerados. A retorta funciona como um trocador de calor de contato direto gas/sélido
para aquecer o material solido alimentado. A atual retorta do processo PETROSIX trabalha com
fluxo continuo, em contracorrente, de xisto e da névoa constituida pelos produtos da pirdlise
(6leo e gas). A presenga de finos originados pelo atrito durante o escoamento do leito acrescido
a presenca do 6leo formado pela pirdlise pode ocasionar a formagao de grandes aglomerados
de dificil remog¢do no interior da retorta; isto prejudica a dindmica de escoamento entre as fa-
ses solidas e gasosas, causando problemas de desempenho do equipamento. Este projeto tem
por objetivo a andlise do processo de formagdo e estudo de viabilidade de mecanismo para a
remocgao de agregados no sistema Petrosix.

Projetos de Cooperacao Académica

2005 - 2008: Controle de Sistemas Mecanicos por Realimentacdo Linearizante Robusta e
Otimizagao Multi-critério - CAPES/COFECUB (Franca)

Descri¢do: O objetivo deste programa de pesquisa e cooperacdo € o desenvolvimento de es-
tratégias de controle avangado para sistemas eletromecanicos. Os trabalhos iniciais desenvolvi-
dos trataram o projeto de leis de controle robustas para sistemas descritos por equacoes diferen-
ciais ndo lineares. Uma primeira abordagem para tratar esse tipo de problema € construir varios
modelos lineares em torno de um ponto de equilibrio do sistema. A sintese de leis de controle
deve, portanto, resultar em um compromisso aceitavel entre desempenho e robustez. Esse com-
promisso entre robustez e desempenho foi tratado dentro do contexto da teoria de jogos como
um problema de otimiza¢do multi-critério de sistemas dindmicos. Os resultados preliminares
mostraram a viabilidade deste tipo de abordagem e permitiram um equacionamento adequado
do problema. Notou-se, entretanto, que a linearizacdo do sistema em torno de um ponto de
equilibrio possui limitacdes que podem inviabilizar a aplicacdo pratica das leis de controle. Os
testes praticos foram realizados com sistemas de suspensdes magnéticas de um poélo (sistema
SISO) e de trés e quatro pdlos (sistemas MIMO). .

2009 - 2011 Desenvolvimento de uma plataforma de robética mével e narizes eletronicos para
deteccao de substancias no meio ambiente - CAPES / MES (Cuba)

Descri¢ao: Estudar e aplicar algoritmos de navegacdo e controle em robds mdveis, com auxilio
de sensores quimicos, em ambientes estruturados, integrando um nariz eletronico para a lo-
calizacdo de odores e a deteccdo de substancias no meio ambiente, assim estabelecendo um
ponto de partida para o desenvolvimento de pesquisas conjuntas (Brasil-Cuba) em robdtica,
promovendo a colaboragdo e a formacgao dos profissionais das institui¢cdes participantes.

2009 - 2011 Controle e Analise com Integragdo de Performances para Sistemas Interconectados
em Rede vistos como uma Arquitetura Hibrida - CNPq/CNRS (Franca)

Descricao: O projeto de colaboracdo CAIPIRAH tem por objetivo estudar alguns problemas
chave ligados aos sistemas dinamicos hibridos. Particularmente, escolheu-se o caso de siste-
mas chaveados que permitem modelar entre outros os sistemas controlados via rede ou sis-
temas interconectados, que geram fortes dificuldades ligadas a presenca de atrasos varidveis
e de atualizagdo das varidveis de controle. A ac¢do deste projeto se articula em torno de trés
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eixos complementares: o aperfeicoamento da modelagem por eventos, a consideragdao de nao
linearidade do tipo saturagdo e a otimizagao mono e multiobjetivo do desempenho do sistema.

7 Administracao e outras atividades

Os principais cargos exercidos na administragdo universitaria ocorreram no ambito da UFSC: Co-
ordenador do Programa de P6s Graduacdo em Engenharia Elétrica (PPGEEL) por um periodo de
aproximadamente 2 anos, a partir de maio de 2001; Subcoordenador do Programa de Pés-Graduagdo
em Engenharia de Automacdo e Sistemas (PPGEAS), inicialmente nomeado para a Comissdo de
Implementacdo do Programa, de dezembro de 2006 a maio de 2008, e a seguir como subcoordenador
eleito para um mandato de 2 anos, de 2008 a 2010. A partir de junho de 2012, o docente passou a res-
ponder pela vice direcao do Centro Tecnol6gico, por um periodo de 6 meses, indicado pelo Conselho
da Unidade e, a partir de dezembro de 2012, como vice-diretor eleito para um mandato de 4 anos a
encerrar-se em dezembro de 2016.

7.1 Gestao Universitaria

Os dados relativos aos cargos citados, em 6rgaos colegiados e outras atividades serdo detalhados a
seguir.

7.1.1 Coordenacao de Programa de Pés-graduacao

e Coordenador do Programa de Pds-graduacdo em Engenharia Elétrica (PPGEEL), de maio/2001
até outubro/2003.

O PPGEEL foi criado na década de 1970, oferecendo o curso de mestrado, em seguida foi
aprovado o curso de doutorado e na década de 1990, foi aprovado o curso de mestrado pro-
fissional. Contava em 2001 com sete areas de concentracdo para o mestrado e mestrado pro-
fissional: Planejamento de Sistemas de Energia Elétrica; Engenharia Biomédica; Concepg¢ao
e Analise de Dispositivos Eletromagnéticos; Circuitos e Instrumentagdo Eletronica; Sistemas
de Poténcia; Eletronica de Poténcia; Controle, Automacao e Informatica Industrial, duas areas
de concentracdo para o doutorado: Sistemas de Informacdo e Sistemas de Energia. O nimero
médio de docentes credenciados era de cerca de 60 e o nimero de mestrandos e doutorandos
de cerca de 400 alunos. Desde a nova metodologia de avaliacdo da CAPES em 7 niveis, a
classificacdo do PPGEEL foi nivel 6.

e Comissao para coordenagdo, elaboragao e encaminhamento junto a UFSC e CAPES do Pro-
jeto de Criacdo do Programa de Pds-Graduagdo em Engenharia de Automacdo 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 - dez./2006.

e Programa de P6s-Graduagdao em Engenharia de Automagdo e Sistemas (PPGEAS-UFSC)

1¢ Periodo (Implantag¢do do Programa) - Sub-coordenador do Programa no periodo de de-
zembro/2006 - maio/2008;
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2° Periodo (Consolida¢do do Programa) - Sub-coordenador do Programa no periodo de
maio/2008 - maio/2010;

O Programa de Pods-graduacdo em Engenharia de Automagdo e Sistemas foi criado com a
participacdo do grupo de docentes que atuavam no PPGEEL nas area de concentracido de Con-
trole, Automacdo e Informética Industrial tendo também a participacdo de docentes do Pro-
grama de Pds-graduacdo em Engenharia Mecanica e do Programa de Pds-graduacdo em Me-
trologia. O nimero inicial de docentes credenciados foi de cerca de 20 docentes e o nimero de
alunos de mestrado e doutorado totalizava cerca de 60 alunos ao final do primeiro ano de funci-
onamento do novo Programa. O Programa foi autorizado pela CAPES em 2006, sendo avaliado
inicialmente com nivel 5. O novo Programa lancou edital para inscricdo de novos alunos em
2006 e comegou suas atividades académicas em marco de 2007.

7.1.2 Direcao de Unidade
e Vice Diretor do Centro Tecnoldgico da UFSC de junho de 2012 a dezembro de 2012

e Vice Diretor do Centro Tecnoldgico da UFSC de dezembro de 2012 a dezembro de 2016

O Centro Tecnoldgico é uma das 11 Unidades Académicas da UFSC do Campus de Flo-
riandpolis. Possui cerca de 6.000 alunos de graduagdo, 2.500 alunos de pos-graduagdo, 388
docentes e 120 técnicos administrativos. Ha no CTC 10 departamentos: Arquitetura e Ur-
banismo (ARQ), Engenharia Mecanica (EMC), Engenharia Elétrica e Eletronica (EEL), En-
genharia Civil (ECV), Engenharia Sanitdria e Ambiental (ENS), Engenharia de Controle e
Automacao (DAS), Engenharia Quimica e de Alimentos (EQA), Engenharia do Conhecimento
(EGCQ), Estatistica e Informatica (INE) e Engenharia de Produgao (EPS). O CTC € responsavel
por 15 cursos de graduagdo: Arquitetura e Urbanismo, Engenharia Mecanica, Engenharia de
Materiais, Engenharia Elétrica, Engenharia Eletronica, Engenharia Civil, Engenharia Sanitdria
e Ambiental, Engenharia de Controle e Automagdo, Engenharia Quimica, Engenharia de Ali-
mentos, Ciéncias da Computagdo, Sistemas de Informacdo, Engenharia de Producdo Elétrica,
Engenharia de Producdo Civil e Engenharia de Producdo Mecanica. Na Pds-graduacido o
CTC ¢€ responsavel por 13 Programas de Pos-graduagdo: Pos-graduagdo em Arquitetura e
Urbanismo (PosArq), Urbanismo e Histéria e Urbanismo das Cidades (PPGAU), Engenha-
ria Mecanica (POSMEC), Engenharia e Ciéncia de Materiais (PGMAT), Engenharia Elétrica
(PPGEEL), Engenharia Civil (PPECV),Engenharia Sanitaria e Ambiental (PPGEA), Engenha-
ria de Automagdo e Sistemas (PPGEAS), Engenharia de Alimentos (PPGEAL), Engenharia
Quimica (PPGEQ), Engenharia e Gestao do Conhecimento (PPGEC), Ciéncias da Computagdo
(PPGCC), Engenharia da Produ¢do (PPGEPS).

7.2 ()rgﬁos Colegiados e Comissoes

As participagdes em 6rgaos colegiados da UFSC ocorreram em diversas épocas e, em alguns casos,
como no Conselho de Unidade e Conselho Universitario ocorreram em decorréncia da representacao
na Camara de Pesquisa, na Camara de Pés-graduacdo. A condi¢do de representante nestes 6rgaos
colegiados da UFSC assegura participagdo no Conselho da Unidade e, diversas vezes, o docente €
indicado também representante de uma das Camaras no Conselho Universitario (CUn) o que ocorreu
diversas vezes no meu caso.
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Membro do Colegiado do Programa de Pds-graduacao em Engenharia Elétrica (PPGEEL);
Membro do Colegiado do Curso de Graduag¢do em Engenharia de Automacao e Sistemas
Membro do Conselho do Centro Tecnolégico;

Membro da Camara de Pés-graduagao da UFSC;

Membro do Conselho Universitario;

Membro do Colegiado do Curso de Pos-graduagdao em Engenharia de Automacdo e Sistemas
(PPGEAS);

Membro da Camara de Pesquisa da UFSC;
Membro do Comité Assessor da Pré-reitoria de Pés-graduagao: 2008-2014
Membro do Comité CT-INFRA da UFSC: 2012-2016

Membro da Comissao para Elaboragdo de Critérios para Progressao Funcional de Docentes da
UFSC

Membro da Comissao Institucional de Bolsas de Estagio da UFSC;

Professor Visitante

Ecole Normale Supérieure de Cachan (ENS-Cachan) - Laboratoire SATIE

— Periodo: Marc¢o de 2004

— Financiamento: ENS-Cachan

Atividades de Extensao

Comissoes

e Membro da Comissdo da Cesgranrio para elabora¢do do "Provao”de Engenharia Elétrica

e Membro da Comissdo de Avaliacao de Cursos do MEC

e Membro da Comissdo CAPES para avaliagdo de candidatos a doutorado pleno no exterior
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8.2 Sociedades Cientificas e Fundacoes

8.3

Diretor tesoureiro da Sociedade Brasileira de Automaética no periodo de 1996-1998

A Diretoria da SBA ¢ rotativa e, normalmente,visando facilitar a gestdo da entidade, o presi-
dente, o diretor tesoureiro e o diretor secretdrio sao da mesma instituicao ou da mesma cidade.
A diretoria, eleita para o biénio 1996-1998, era composta pelo professores Antonio Simdes
Costa (UFSC) - presidente, Edson de Paula Ferreira (UFES) - vice presidente, Edson Roberto
De Pieri - diretor tesoureiro e Vitorio Bruno Mazzola (UFSC) como diretor secretario.

Membro do Conselho Superior da SBA no periodo de 1998-2000
Presidente do Conselho Superior da SBA no periodo de 2000-2002

Diretor Técnico da Fundacdo de Ensino de Engenharia em Santa Catarina (FEESC): 2012-2016

A Fundacgdo de Ensino de Engenharia em Santa Catarina (FEESC), ao lado da Fundagdo de
Amparo a Pesquisa e Extensao Universitaria (FAPEU), Fundacao de Estudos e Pesquisas Soci-
oecondmicos (FEPESE) e a Fundacao José Arthur Boiteux (FUNJAB), sdo as quatro fundacoes
de apoio da UFSC. As fundagdes de apoio realizam a gestdo administrativa e financeira de pro-
jetos de pesquisa e extensdo estabelecidos entre a UFSC e entidades publicas ou privadas. A
estrutura administrativa da FEESC conta com uma diretoria, geréncias e corpo administrativo,
num total de aproximadamente 60 funcionarios mais a diretoria e o0 Conselho de Curadores da
Fundag¢do. Nao hé corpo técnico na fundagdo, a equipe técnica € formada para cada projeto e
conta com a participacdo de docentes, estudantes, técnicos administrativos e, eventualmente,
profissionais ndo pertencentes a UFSC contratados pelo tempo de duracdo do projeto, para ta-
refas especificas. Para cada projeto administrado pela FEESC, é de sua responsabilidade junta-
mente com o coordenador do projeto, a gestdo dos recursos, compra e importagao de materiais,
prestacao de contas, contratacdo de pessoal, pagamento de bolsas, saldarios e encargos, entre
outros.

A diretoria atual da FEESC é composta pelo diretor presidente, prof. Raul Valentim da Silva,
pelo diretor técnico, prof. Edson Roberto De Pieri e pelo diretor administrativo, prof. Fernando
Forcelini. A diretoria € composta por voluntdrios, normalmente, docentes ou docentes aposen-
tados, indicados pela universidade e aprovados pelo Conselho de Curadores da Fundagao.

Institutos e Redes de Pesquisa e Extensao

Membro e Coordenador das atividades de Didlogo do Instituto de Estudos Brasil Europa

Consorcio formado por 8 universidades brasileiras: USP, UNICAMP, UNESP, UFMG,UFSC,
UFG, UFPA e UFPI e 7 institui¢des européias: Ecole Nationale d’ Administration (ENA-France),
Universidade do Porto (UP-Portugal), Université Libre de Bruxelles (ULB-Bélgique), Brunel
University (BRUNEL - England), Universita egli Sudi di Roma la Sapienza (La Sapienza -
Italia), Karlstads Universitet (KAU-Sueden), Freie Universitit Berlin (FU-Berlin-Germany).
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e Membro e Coordenador local do College Universitaire Franco-Bresilien Santos Dumont

Consorcio formado pela ENS-Cachan da Franca que tem a USP, USP-Sao Carlos, UFSC, UNI-
CAMP, UNESP e UFRJ como parceiras brasileiras desde 2011. Trata-se de um instituto de
pesquisa e de intercambio de estudantes e pesquisadores brasileiros e franceses.

8.4 Organizacao de Eventos Cientificos

e Membro do Comité Organizador do Congresso Brasileiro de Automaética - CBA 2000, realizado
em Floriandpolis

e Membro do Comité Organizador do Simpdésio Brasileiro de Automacgdo Inteligente - SBAI
2007, realizado em Floriandpolis

e Membro do Comité Organizador do III Congresso do Instituto Brasil Europa, realizado em
Florianépolis em 2013.

8.5 Assessoria, Consultoria e Participacao em Orgaos de Fomento
e Consultor Ad Hoc da CAPES

Consultor Ad Hoc do CNPq
Consultor Ad Hoc da FAPESC

Consultor Ad Hoc da FAPESP

Consultor Ad Hoc da Fundacio Araucaria do Parana

Consultor Ad Hoc do MEC para andlise de projetos de extensao

8.6 Revisao e Arbitragem de Producao Intelectual

Atuacdo como revisor em diferentes épocas das seguintes publicagdes:

e Journal of the Brazilian Society of Mechanical Engineering (RBMC)
e Revista Controle & Automagao da SBA

e IEE Procedings of Control Theory and Applications

e [EEE Transactions on Control System Technology

e International Journal of Adaptive Control and Signal Processing

e Robotica

e Automatica

e Mechatronics
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e IEEE Transactions on Robotics

e Journal of Intelligent and Robotic Systems

9 Conclusao e Perspectivas Futuras

Os aspectos principais apresentados neste memorial dizem respeito as atividades académicas a partir
da contratacdo do docente em 1992. Uma primeira fase da carreira foi marcada por ministrar um
numero elevado de diferentes disciplinas tanto na graduagdo como na pés graduacdo. Nesta fase,
as atividades de pesquisa continuaram a ser realizadas tendo por foco o trabalho de doutorado e a
inser¢dao na UFSC e a formacdo de novas parcerias académicas. Uma avaliacao preliminar, permite
afirmar que nos primeiros anos de contratagcdo as atividades estiveram muito focadas no ensino e a
atuacdo em pesquisa e extensdo € parcial e complementar, sem uma divisao equilibrada entre as trés
atividades.

No final dos anos 1990, vai se tornando consolidada a area de atuacdo do docente em termos
de pesquisa, com €nfase na robdtica, sistemas ndo lineares e modelagem e controle de sistemas me-
catronicos. Neste periodo, a formacdo de recursos humanos em nivel de mestrado e doutorado se
estabiliza e hd um avango nas publicagcdes tanto em termos quantitativos como qualitativos. Como
consequéncia, a proposicdo e aprovagao de projetos de pesquisa, extensao e de cooperagdo institu-
cional passa a ser mais simples e os resultados mais positivos e, além disso, ha uma ampliacao das
cooperacdes académicas e a avaliacao € de que as atividades de ensino, pesquisa e extensao sao re-
alizadas de forma mais equilibrada por um periodo de aproximadamente 10 anos. Esse periodo, em
geral, se prolonga um pouco mais quando a realidade do departamento ou da instituicdo permite ao
docente a realizacdo de um estagio pos-doutoral. Nesse periodo comega também a participacao mais
efetiva em atividades de administracao.

A partir dos quinze ou vinte anos de carreira, as atividades de administracdo vdo aumentando e
o envolvimento nos diversos comités, comissoes e fungdes da gestdo universitiria tomam boa parte
do tempo disponivel do docente e comeca um novo desequilibrio na trés atividades principais: en-
sino, pesquisa e extensdo que, na verdade, passam a ser quatro com as atividades de administracao.
Normalmente, as atividades de ensino sdo reduzidas, as atividades de pesquisa e extensao, como t€ém
forte relacionamento com os projetos em curso € com os mestrandos e doutorandos, nao sofrem uma
reducdo significativa nos primeiros anos de administracdo mas a produtividade de pesquisa vai se re-
duzindo significativamente ao longo dos anos, podendo se inviabilizar caso o docente permaneca por
muito tempo em atividades administrativas que exijam dedicacdo integral.

Este Memorial de Atividades Académicas (MAA) relata as atividades dos ultimos 22 anos e, atu-
almente, o docente encontra-se com dedicacao integral as atividades administrativas, devendo perma-
necer nesta situacao por mais dois anos. A partir de 2017, conforme estabelecido no planejamento do
Departamento de Automacgao e Sistemas (DAS), hd uma previsao para uma segunda saida do docente
para estdgio pds-doutoral, possivelmente nos Estados Unidos. Preliminarmente, o tema escolhido
para a pesquisa durante o periodo de um ano € modelagem cinemdtica de manipuladores seriais e
paralelos usando quatérnios, quatérnios duais e algebras geométricas, a navegagao e o planejamento
de tarefas de robds moveis, incorporando restrigdes de tempo real. No retorno, as atividades de ensino
e pesquisa e orientacdo deverdo ser retomadas, incluindo a submissdo de novos projetos de pesquisa
e extensdo e ha um forte propdsito em reduzir as atividades administrativas.

Prof. Edson Roberto De Pieri



