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1 Introdução

Este memorial descritivo apresenta as atividades acadêmicas e profissionais que desenvolvi
e continuo desenvolvendo durante meu peŕıodo de formação em engenharia de controle e au-
tomação no ńıveis de graduação, mestrado e doutorado.

O memorial está dividido como segue. Na seção 2, apresento um resumo da minha trajetória
acadêmica e profissional. Na seção 3, descrevo a minha formação acadêmica. Na seção 4,
descrevo as minhas experiências profissionais. Na seção ??, listo minhas publicações. Na seção
6, apresento uma conclusão à respeito deste memorial.

2 Resumo

Sou graduada em Engenharia de Controle e Automação e Doutora em Engenharia de Au-
tomação e Sistemas. Atualmente, sou pesquisadora no Instituto SENAI de Inovação em Siste-
mas de Manufatura. Nos últimos 5 anos, me dediquei à pesquisa na área de concentração: con-
trole, automação e sistemas. Atualmente, minha produção cient́ıfica inclui artigos publicados
em congressos e periódicos nacionais e internacionais. Ainda neste peŕıodo, adquiri experiência
na docência atuando tanto como professora voluntária quanto como professora substituta. Em
2021, atuei como professora substituta da disciplina de Robótica Industrial na Universidade
Estadual Paulista “Júlio de Mesquita Filho” (UNESP) por dois semestres letivos. Em 2022,
atuei como professora substituta da disciplina de Sistemas de Controle na Universidade Fede-
ral de Santa Catarina (UFSC) por dois semestres letivos. Em 2023-2024, atuei como bolsista
pesquisadora no Instituto SENAI de Inovação em Sistemas de Manufatura. Após esse peŕıodo,
fui contratada como Pesquisadora em regime CLT.

3 Formação

3.1 Graduação em Engenharia de Controle e Automação, Universi-
dade Tecnológica Federal do Paraná

• 2012-2017

Ingressei na Universidade Tecnológica Federal do Paraná (UTFPR), câmpus de Cornélio
Procópio, como aluna do curso de engenharia de controle e automação em março de 2012.
No ano de 2015 passei a atuar como voluntária em iniciação cient́ıfica (IC) sob orientação do
Professor Doutor Fabian Andres Lara Molina do Departamento de Engenharia Mecânica da
UTFPR. O projeto de IC tinha como objetivo modelar matematicamente um manipulador
robótico de dois graus de liberdade, identificar seus parâmetros de massa e inércia e projetar
um sistema de controle robusto para o rastreamento de trajetória. Utilizou-se duas técnicas
de identificação de sistemas: Método dos Mı́nimos Quadrados e Algoritmo Genético. Ainda
em 2015, atuei como voluntária no projeto de extensão: “Cursinho Comunitário Prisma”,
realizado pela UTFPR - Câmpus Cornélio Procópio, como professora de qúımica orgânica.
Em 2016, o trabalho de IC foi expandido, acrescentando-se o projeto de mais um sistema de
controle robusto, para o desenvolvimento do trabalho de conclusão de curso. Mesmo após a
finalização do curso, tive a oportunidade de participar do “6th International Symposium on
Multibody Systems and Mechatronics” realizado em Florianópolis - SC, na apresentação de um
artigo onde atuei como terceira autora em parceria com os professores doutores Fabian Andres
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Lara Molina e Edson Hideki Koroishi do Departamento de Engenharia Mecânica da UTFPR -
Câmpus Cornélio Procópio.

3.2 Mestrado em Engenharia de Automação e Sistemas, Universi-
dade Federal de Santa Catarina

• 2017-2019

Logo após concluir a graduação, ingressei em março de 2017 no Mestrado em Engenharia
de Automação e Sistemas na UFSC. Cursei o mestrado sendo bolsista do Conselho Nacional
de Desenvolvimento Cient́ıfico e Tecnológico (CNPq). Em 2018, tive a oportunidade de parti-
cipar e atuar na organização do 9th IFAC Symposium on Robust Control Design and 2nd IFAC
Workshop on Linear Parameter Systems (ROCOND’18 & LPVS’18) realizado em Florianópolis
- SC. Ainda em 2018, tive a oportunidade de apresentar o trabalho intitulado: Modeling and
Control of an Unmanned Aerial Vehicle no Fourth Workshop on Mechanism and Robot Design
realizado em Blumenau - SC.

Conclui o mestrado em março de 2019 com a defesa da dissertação intitulada: “Modelagem
e controle de um véıculo aéreo não tripulado com rotores inclináveis e câmera orientável”. Neste
trabalho foi desenvolvido um sistema de controle robusto, baseado nas abordagens de controle
H∞ e controle por modos deslizantes.

O resultado do trabalho foi publicado no “19th International Conference on Advanced Ro-
botics” em 2019. Em 2021, este último trabalho foi expandido e publicado no “32nd Congress
of the International Council of the Aeronautical Sciences”, onde participei de forma remota.

3.3 Doutorado em Engenharia de Automação e Sistemas, Universi-
dade Federal de Santa Catarina

• 2019-2024

Após concluir o mestrado, ingressei em abril de 2019 no Doutorado em Engenharia de
Automação e Sistemas na UFSC. Cursei o doutorado sendo bolsista da Coordenação de Aper-
feiçoamento de Pessoal de Nı́vel Superior (CAPES).

Em 2023, publiquei dois artigos com resulatdos parciais da proposta da tese de doutorado.
O primeiro trabalho, intitulado “Formation Tracking Control of Multiple UAVs in the Presence
of Communication Faults”, foi publicado no livro da série da confrência Climbing and Walking
Robots Conference. O segundo trabalho foi publicado nos anais do evento internacional 27th

International Congress of Mechanical Engineering e é intitulado como “Robust UAV formation
control”.

Conclúı o doutorado em dezembro de 2024, com a defesa da tese intitulada “Robust UAV
Trajectory Tracking Formation Control”. Nessa pesquisa, foram desenvolvidos quatro sistemas
de controle de formação, considerando a presença de perturbações no sistema. Três desses
sistemas foram projetados levando em conta falhas de comunicação modeladas como incertezas
paramétricas — dois deles cont́ınuos, com diferentes abordagens na análise de estabilidade, e
um discreto. O quarto sistema de controle foi projetado para lidar com perturbações externas,
isto é, incertezas não estruturadas. Os resultados foram analisados utilizando o software de
simulação Robot Operating System (ROS) e Gazebo.
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4 Experiência Profissional

4.1 Ensino

As atividades de ensino iniciaram-se no Instituto de Ciência e Tecnologia - Câmpus de
Sorocaba - Unesp, no ano de 2021 como professora substituta. Neste peŕıodo, ministrei as aulas
da disciplina de Robótica Industrial remotamente. Ministrei aulas teórica e de laboratório de
forma computacional para uma turma por dois semestres. Segue a comprovação da contratação:
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Após o término do contrato com a UNESP, em 2022, fui aprovada em um processo seletivo
para professora substituta no Departamento de Automação e Sistemas na UFSC. Neste peŕıodo,
ministrei as aulas da disciplina de Sistemas de Controle. Ministrei aulas teórica e de laboratório.
Segue a comprovação da contratação:
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4.2 Pesquisa

Em 2023, iniciei minha atuação no Instituto SENAI de Inovação em Sistemas de Manufatura,
em Joinville, integrando a equipe de Automação e Software. Iniciei como bolsista pesquisadora
e, após um ano, fui contratada como Pesquisadora em regime CLT. Minhas atividades envolvem
diversas frentes de pesquisa e desenvolvimento na área de robótica, abrangendo desde o estudo
e modelagem de sistemas até a implementação prática de soluções. Entre essas atividades,
destaco a utilização de ferramentas como ROS e Gazebo para simulação e controle de robôs,
bem como o desenvolvimento de aplicações envolvendo hardware real. A seguir, apresento a
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comprovação desta experiência:

5 Publicações

A atuação em pesquisa teve ińıcio durante a iniciação cient́ıfica durante o curso de gra-
duação, na área de controle e robótica. É dessa época a minha primeira publicação com o
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artigo: “Identificação de Parâmetros de um manipulador robótico utilizando o método dos
mı́nimos quadrados” no “IX Congresso Nacional de Engenharia Mecânica”. Com a realização
do mestrado, o tema da pesquisa passou a ser modelagem e controle robusto e não linear com
véıculos aéreos não tripulados com rotores inclináveis. Já no doutorado, o tema da pesquisa
manteve-se relacionado a véıculos aéreos não tripulados, mas com o enfoque em controle de
formação de enxames de VANTs. Na próxima seção, apresento as publicações realizadas du-
rante o peŕıodo de formação.

5.1 Principais Publicações

A seguir, elenco minhas principais produções acadêmicas.

5.1.1 Artigos completos publicados em anais de eventos
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• Costa, Thamiris Lima, et al.“Identificação de parâmetros de um manipulador robótico
utilizando o método dos mı́nimos quadrados.” IX Congresso Nacional de Engenharia
Mecânica, CONEM. 2016.
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• Costa, Thamiris Lima, et al. “Modeling and control of an unmanned aerial vehicle with
tilt rotors equipped with a camera.” 2019 19th International Conference on Advanced
Robotics (ICAR). IEEE, 2019.
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• Vendrichoski, Julio C., et al.“Mathematical modeling and control of a quadrotor aerial
vehicle with tiltrotors aimed for interaction tasks.” 2019 19th International Conference
on Advanced Robotics (ICAR). IEEE, 2019.
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• Costa, Thamiris. Lima. ; Vendrichoski, Julio C. ; El’Youssef, Ebrahim S. ; De Pieri,
Edson R. . “Robust control of unmanned aerial vehicle with tilt rotors and camera.” In:
32nd Congress of the International Council of the Aeronautical Sciences, 2021, Shanghai.
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• Costa, Thamiris; El’Youssef, Ebrahim; De Pieri, Edson “Robust UAV Formation Con-
trol.” In: 27st International Congress of Mechanical Engineering, 2023, Florianopolis.
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5.1.2 Artigos completos publicados em periódicos

• Costa, Thamiris Lima, et al. “Robust H∞ computed torque control for manipulators.”
IEEE Latin America Transactions (2018): 398-407. (Qualis CAPES B2)

16



5.1.3 Caṕıtulo de livro

• Lara-Molina, Fabian Andres, Edson Hideki Koroishi, and Thamiris Lima Costa. ”Elas-
todynamic Performance of a Planar Parallel Mechanism Under Uncertainties.”Multibody
Mechatronic Systems: Proceedings of the MUSME Conference held in Florianópolis, Bra-
zil, October 24-28, 2017 6. Springer International Publishing, 2018.
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• COSTA, Thamiris; EL’YOUSSEF, Ebrahim; DE PIERI, Edson. “Formation Tracking
Control of Multiple UAVs in the Presence of Communication Faults. In: Climbing and
Walking Robots Conference.” Cham: Springer Nature Switzerland, 2023. p. 251-262.
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• MELOTTI, Saulo et al. Climbing Robot Inspired by Inchworms: Adaptable for Tubular
and Flat Surfaces with Multi-plane Work Capability. In: Climbing and Walking Robots
Conference. Cham: Springer Nature Switzerland, 2024. p. 191-203.
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6 Conclusão

Este memorial apresentou uma trajetória acadêmica e profissional pautada pela dedicação
à pesquisa e ao ensino nas áreas de controle, automação e sistemas. Desde a graduação até a
conclusão do doutorado, busquei aprofundar meus conhecimentos por meio do desenvolvimento
de soluções inovadoras, da publicação de resultados relevantes e da atuação em projetos de
pesquisa aplicada.

As experiências acumuladas ao longo desse percurso — tanto em ambientes acadêmicos
quanto em centros de inovação tecnológica — me proporcionaram uma base sólida para atuar
em projetos interdisciplinares e de alto impacto. O interesse cont́ınuo por desafios cient́ıficos
e o compromisso com a produção de conhecimento qualificado motivam minha candidatura a
este programa de pós-doutorado, no qual pretendo contribuir ativamente com a comunidade
cient́ıfica.
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