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Maio 2018.
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Programa de Pés-graduagao em Eng. de Defesa, Instituto Militar de Engenharia (IME). Novembro
2015.
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acelerometro, filtragem robusta e algoritmo de busca de trés etapas”, Programa de Engenharia Elétrica,
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Rio de Janeiro (UERJ), Maio de 2012.
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Australia, Julho de 2011.

Luis Paulo Gomes Ribeiro. Doutorado: “Modelagem cinemética de sistemas robdticos cooperativos:
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Santa Catarina. Agosto 2010.

Leandro Marques Samyn. Mestrado: “Modelagem da Dinamica do Sistema de Controle de Lastro de
uma Plataforma Semi-Sumersivel”. Programa de Engenharia Eletronica, Faculdade de Engenharia,
Universidade do Estado do Rio de Janeiro (UERJ), Fevereiro de 2010.

Tiago Roux de Oliveira. Doutorado: “Rastreamento para Sistemas Incertos fortemente nao lineares
com Direc¢ao de Controle Desconhecida”. Programa de Eng. Elétrica, COPPE/UFRJ. Janeiro 2010.

Samuel Lourengo Nogueira. Mestrado: “Controladores Adaptativos Nao Lineares com Critério H,
aplicados a Manipuladores com Restricoes de Forga e Posicao”. Programa de Engenharia Elétrica,
Escola de Engenharia de Sao Carlos da USP, Dezembro de 2009.
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Christiano Goulart. Mestrado: “Modelagem, Simulacao e Controle de um Veiculo Submarino de
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namento de Pélos e Estrutura Varidvel”. Programa de P6s-Graduagao em Eng. Elétrica, EE/UFRN.
Abril 2007.

Luciano Cunha de Araujo Pimenta. Qualificacdo de doutorado: “Técnicas para o controle de enxames
de Robos Controle Robusto”. Programa de Pés-Graduacao em Eng. Elétrica, EE/UFMG. Margo 2007.

Teo Cerqueira Revoredo. Mestrado: “Modelagem e Gerenciamento de Poténcia de um Veiculo Elétrico
Hibrido de Célula a Combustivel”. Programa de Eng. Elétrica, COPPE/UFRJ. Marco 2007.

Ilka Cristina Fernandes de Souza Telles. Mestrado: “Um modelo em Rede de Petri para o Sis-
tema Automatico de Injecdo de uma MAaquina Injetora de Plastico”. Programa de Eng. Elétrica,
COPPE/UFRJ. Margo 2007.

Concurso Professor Doutor. Area de conhecimento: Robética. Dept. de Eng. Elétrica, Escola de
Engenharia de Sao Carlos, USP. Dezembro de 2006.

Valguima Victoria Viana Aguiar Odakura. Doutorado: “Localizacao de Markov para multirobos coo-
perativos”. Escola Politécnica da USP. Dezembro de 2006.

Luiz Eduardo da Silva Demenicis. Mestrado: “Construgao e Anélise de Célula Robética para Usinagem
de Modelos Tridimensionais Aplicados a Estruturas Navais”. Programa de Engenharia Mecénica,
COPPE/UFRJ. Setembro 2006.

Lilian Kawakami Carvalho. Mestrado: “Sobre a Estabilizagao Global de Sistemas Nao Lineares via
Equagao de Riccati Dependente do Estado”. Programa de Eng. Elétrica, COPPE/UFRJ. Novembro
2005.

Leonardo Tavares Stutz. Doutorado: “Sintese e Anélise de uma Suspensao Semiativa Magneto Reolégica

baseada na Abordagem de Controle com Estrutura Varidvel”. Programa de Eng. Mecanica, COPPE/UFRJ.

Julho de 2005.

Alexandre Rabello Pereira. Doutorado: “Anélise de estabilidade de Sistemas dinamico hibridos utili-
zando desigualdades matricias bilineares”. Programa de Eng. Elétrica, COPPE/UFRJ. Julho 2005.

Vicente Fernandes Tino. Mestrado: “Utilizagao de andlise de componentes principais na regulagem de
maquinas de injegao plastica”. Programa de Eng. Elétrica, COPPE/UFRJ. Abril 2005.

José Ricardo da Silva Dias. Mestrado: “Um laboratério para um curso de automagdo industrial
utilizando a teoria de sistemas a eventos discretos”. Programa de Eng. Elétrica, COPPE/UFRJ. Abril
2005.

Leonardo Sodre Rodrigues. Mestrado: “Controle 6timo descentralizado a dois parametros para mancais-
motores magnéticos”. Programa de Eng. Elétrica, COPPE/UFRJ. Abril 2005.
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2005.

Anibal Alexandre Campos Bonilla. Doutorado: “Cinemética Diferencial de Manipuladores empregando
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Magnéticos”. Programa de Eng. Elétrica, COPPE/UFRJ. Marco 2003.

Alejandro Rafael Garcia Ramirez. Doutorado: “Controle de Robds Manipuladores com Transmisses
Flexiveis Considerando a Compensacao de Atrito”. Programa de Eng. Elétrica, Univesidade Federal
de Santa Catarina. Marco 2003.

Alvaro Koji Imai. Doutorado: “Controle Adaptativo Multivaridvel usando a Fatoragao da Matriz de
Ganho de Alta Freqiiéncia”. Programa de Eng. Elétrica, COPPE/UFRJ. Fevereiro 2003.

José Paulo Vilela Soares da Cunha. Qualificagdo de doutorado: “Controle de Sistemas Multivaridveis
Incertos por Realimentagao de Saida e Modo Deslizante”. Programa de Eng. Elétrica, COPPE/UFRJ.
Fevereiro 2003.

Alessandro Rosa Lopes Zachi. Mestrado: “Controle Adaptativo de Sistemas Néo Lineares com Aplicagao
a Servo Visao Robética 3D”. Programa de Eng. Elétrica, COPPE/UFRJ. Julho 2001.

Antonio Carlos Gomes Bonfadini. Mestrado: “Controle Coordenado Hibrido de Forga/Posi¢ao de um
Manipulador Mével”. Programa de Eng. Elétrica, COPPE/UFRJ. Junho 2001.

Marcos Velho Ludolf. Mestrado: “Controle Adaptativo usando Redes Neurais com Treinamento
Multiplo On-Line”. Programa de Eng. Elétrica, COPPE/UFR.J. Margo 2001.

Leonildo Carqueija Silva. Qualificagdo de doutorado: “Métodos Robustos para a solucao dos pro-
blemas de correspondéncia e orientacao em pares de imagens estéro”. Programa de Eng. Elétrica,
COPPE/UFRJ. Fevereiro 2001.

Marcos Ramiro Sejas Rivero. Mestrado: “Implementacao de um sistema de controle por visao para
maipuladores robéticos”. Programa de Eng. Elétrica, COPPE/UFRJ. Margo 2000.

Fernando Agustin Pazos. Mestrado: “Controle Adaptativo Robusto de manipuladores robéticos”.
Programa de Eng. Elétrica, COPPE/UFRJ. Margo 2000.

Hever E. Burga Rojas. Mestrado: “Controle Coordenado de um Sistema Robético Veiculo-Manipulador”.
Programa de Eng. Elétrica, COPPE/UFRJ. Novembro 1999.

Alunos Orientados: Doutorado

1.

Felipe Figueirado Cardoso. Doutorado em Engenharia Elétrica: “Manipulability in Trajectory Tracking
for Constrained Redundant Manipulators via Sequential Quadratic Programming”, PEE/COPPE-
Universidade Federal do Rio de Janeiro, Agosto de 2019.
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2. Ivanko Yannick Yanque Tomasevich. Doutorado em Engenharia Elétrica: “Passivity-Based Adaptive
Bilateral Teleoperation Control for Uncertain Manipulators without Jerk Measurements”, PEE/COPPE-
Universidade Federal do Rio de Janeiro, Junho de 2017.

3. Gustavo Medeiros Freitas. Doutorado em Engenharia Elétrica: “Reconfiguracao de Robos Modveis com
Articulacao Ativa Navegando em Terrenos Irregulares”, PEE/COPPE-Universidade Federal do Rio de
Janeiro, marco de 2014.

4. Paula Bastos Garcia Rosa. Doutorado em Engenharia Oceanica: ‘Modelagem Dinamica e Otimizagao
de Sistemas de conversao de energia das ondas em energia elétrica”, PENO/COPPE-Universidade
Federal do Rio de Janeiro, junho de 2013.

5. Antonio Candea Leite. Doutorado em Engenharia Elétrica: “Servovisao Adaptativa e Controle de
Forca para Robds Manipuladores com Cinemética e Dinamica Incertas Interagindo com Ambientes
Nao-Estruturados”, PEE/COPPE-Universidade Federal do Rio de Janeiro, agosto de 2011.

6. Josiel Alves Gouvéa. Doutorado em Engenharia Elétrica: “Controle de Formagao de Robds Nao
Holonomicos com Restri¢ao de Curvatura utilizando Fungao Potencial”, PEE/COPPE-Universidade
Federal do Rio de Janeiro, setembro de 2011.

7. Alessandro Rosa Lopes Zachi. Doutorado em Engenharia Elétrica: ”Servovisdo adaptativa 2D e 3D
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2007.

8. Alessandro Jacoud Peixoto. Doutorado em Engenharia Elétrica: “Rastreamento de Trajetoria por
Modos Deslizantes de uma Classe de Sistemas Nao-Lineares incertos via Realimentacdo de Saida”,
PEE/COPPE-Universidade Federal do Rio de Janeiro, outubro de 2007.
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1. Danilo Vannier Cunha. Mestrado: “Real-Time Path-Constraint Trajectory Planning for Robot Mani-
pulators with Energy Budget Optimization”. PEE/COPPE/UFRJ, 2020.

2. André Fialho Coelho. Mestrado: “Time-Delayed Bilateral Teleoperation of an Aerial Manipulator”.
PEE/COPPE/UFRJ, 2019.

3. Jhomolos Gomes Alves. Mestrado: “Control Allocation applied to Robots subject to Input Cons-
traints”. PEE/COPPE/UFRJ, 2019.

4. Jonathan Fried. Mestrado: “An Indirect Adaptive Control Approach to Translational Visual Servoing
for Trajectory Tracking”. PEE/COPPE-UFRJ, 2019.
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