Grupo de Automacao Industrial
(GAIn-2007)

Linhas de pesquisa :
Robotica Movel
Processos metalurgicos
Falha em valvulas de controle
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Grupo de Automacao industrial
(GAIn-2007)

Integrantes

Celso Munaro (UFES) Gabriel Scherr Martins
Cassius Z. Resende Matheus Coutinho Coelho
Gustavo Maia Ramon Sousa Alves

Marco A. de S. Cuadros Leonardo G. Batista
Rogério Passos Rafael Campos Panceri

Saul Munareto
Vinicius Moura




Trabalhos desenvolvic

1. Instrumentacao de uma planta para desenvolvimento de p¢
Neste trabalho tivemos 3 artigos em revista, artigos internacic
nacionais. Formamos professores ( 1 doutorado, 2 mestres e al
iniciacao cientifica).
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Trabalhos desenvolvid

Desenvolvimento de 8 interfaces
conexoes coma as plantas de
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Trabalhos desenvolvid

DESENVOLVIMENTO DE UM ROB,C) MOVEL DE TRACAO DIFEREN
PARA O CONTROLE DE TRAJETORIA USANDO PROCESSAMENTO
IMAGENS

Posigio Desejada m

Posicio Medida [N




Trabalhos em andame

1. Cadeira de rodas autonoma
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Testes de navegacao.

- Controladores de trajetoria

- Algoritmos de evasao de obstaculos
- Algoritmos de medicao de posicao

de R$-7-688.00
por RS 6.369,00
ou 10X ge RS 636,90 sem uros

Pague com boleto bancaric e ganhe 10% de descol
R$ 5.732,10



Trabalhos em andame

2. Criar uma planta piloto para simular os disturbios
que afetam o nivel do molde no processo de
lingotamento continuo

SENSOR

Sinal do controlador DE NIVEL
Objetivo: Desenvolver do nivell do molde e
controlador preditivo na
planta piloto que reduza o CONTROLADOR | tiveL 0o moLoe
I . DO
maximo os efeitos de NIVEL Sinal do gerador de I -
diStl'JI’biOS que se MOE:_%E disturbio de Bulging ﬁ L _|__[5 ) ]
assemelham ao da planta o SENVEL 110 bombe
- L
D
E

BULGING I I

do molde real da
ArcelorMittal Tubarao.
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Rogério Passos do Amaral Pereira
Proponente

Prof. Dr. José Leandro Félix Salles
Orientador

Prof. Dr. Gustavo Maia de Almeida
Co-orientador




Producao

3 artigos em revista

Mais de 20 artigos publicados em congressos

Coordenacao de 4 projetos com financiamento.

Orientacoes e co-orientacoes de TCCs e de iniciacao cientifica.
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Livro publicado: Controle Preditivo: Sintonia e Aplicacoes na Sidert




Projeto
1:

Projeto
2:

Projeto
3:

Projeto
4:

Projetos propostos para 2015 IC

Projetos

Desenvolvimento de uma
cadeira de rodas autonoma.

Uso de Landmarks visuais para
a navegacao de robds moveis

Implementacao de uma
Plataforma Didatica para
Simulacao, Analise e Controle
de uma Coluna de Destilacao

Utilizacao de Técnicas de
Inteligéncia Artificial para a
Previsao de Demanda de
Consumo de Energia Elétrica

Planos Nivel
Desvio de obstaculos de robés moveis nao
holonémicos usando o sensor Kinect e Superior

reconhecimento de comandos de voz.
Implementacao de algoritmos para navegacao global
de um robo moével nao holonomico em um ambiente Superior
interno.

Localizacao de robos Moveis usando a medicao da

poténcia de RF Superior

Instrumentacao de uma cadeira de rodas Autonoma Técnico

Navegacao de robds moveis baseados em landmarks

. Superior
com processamento de imagens.
Implementacao de um Simulador Dinamico de uma :
o~ Superior
Coluna de Destilacao.
Implementacao de Técnicas de Controle Convencional .
o - Superior
e Avancado em uma Coluna de Destilacao.
Uso de Redes Neurais Artificiais para a Previsao de :
Superior

Demanda de Consumo de Energia Elétrica
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