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Possui graduacdo em Engenharia de Controle e Automacdo pela Universidade
Tecnolégica Federal do Parana (2016), mestrado e doutorado em Engenharia de Automacao
e Sistemas pela Universidade Federal de Santa Catarina (2019,2024). Tem experiéncia na
area de Sistemas de Controle e Robdética, atuando principalmente nos seguintes temas:
manipulador robético, veiculos aéreos nao tripulados, controle de formacédo de veiculos
aéreos ndo tripulados, sistema de controle robusto linear e sistema de controle ndo linear.
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Formacao académica/titulacéo

2019 - 2024

2017 - 2019

2012 - 2016

Atuacéao Profissional

Universidade Federal de

Doutorado em Engenharia de Automacao
e Sistemas.

Universidade Federal de Santa Catarina,
UFSC, Brasil.

Titulo: Robust UAV Trajectory Tracking
Formation Control, Ano de obtencao: 2024.

Orientador: ® Edson Roberto De Pieri.
Coorientador: Ebrahim Samer El'Youssef.
Bolsista do(a): Coordenacéao de
Aperfeicoamento de Pessoal de Nivel
Superior, CAPES, Brasil.

Mestrado em Engenharia de Automacéo e
Sistemas.

Universidade Federal de Santa Catarina,
UFSC, Brasil.

Titulo: Modelagem e controle de um
veiculo aéreo nao tripulado com rotores
inclindveis e camera orientavel , Ano de
Obtencgéo: 2019.

Orientador: ® Edson Roberto De Pieri.
Coorientador: Ebrahim Samer El Youssef.
Bolsista do(a): Conselho Nacional de
Desenvolvimento Cientifico e Tecnolégico,
CNPq, Brasil.

Graduagéo em Engenharia de Controle e
Automacao.

Universidade Tecnolégica Federal do
Parana, UTFPR, Brasil.

Titulo: Identificacdo e aplicacdo de
técnicas de controle robusto em
manipuladores robaticos.

Orientador: Fabian Andres Lara Molina.

Santa Catarina, UFSC, Brasil.

Vinculo institucional

2022 - 2022
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Vinculo: Servidor Publico, Enquadramento
Funcional: Professor Substituto, Carga
horaria: 20

Outras
informacoes

Disciplina  ministrada:  Sistemas de
Controle

Vinculo institucional

2020 - 2020

Vinculo: Estagio de docéncia,
Enquadramento  Funcional:  Estagiéario,
Carga horaria: 4

Outras
informacgodes

Realizei estagio de docéncia na disciplina
de sinais e sistemas lineares do curso de
engenharia de controle e automacgédo da
Universidade Federal de Santa Catarina.
Atividades realizadas: preparacdo de
atividades avaliativas e aulas lecionadas.

Vinculo institucional

2019 - 2019

Vinculo: Estagio de docéncia,
Enquadramento  Funcional:  Estagiéario,
Carga horaria: 4

Outras
informacoes

Realizei estagio de docéncia na disciplina
de modelagem e simulagdo de processos
do curso de engenharia de controle e
automacdo da Universidade Federal de
Santa Catarina. Atividades realizadas:
preparacdo de atividades avaliativas e
aulas lecionadas.

Vinculo institucional

2017 - 2017

Vinculo: Estagio  de docéncia,
Enquadramento  Funcional:  Estagiario,
Carga horaria: 4



Outras
informacodes

Realizei estagio de docéncia na disciplina
de sinais e sistemas do curso de
engenharia de controle e automacgédo da
Universidade Federal de Santa Catarina.
Atividades realizadas: preparacdo de
atividades avaliativas e aulas lecionadas.

Universidade Estadual Paulista, UNESP, Brasil.

Vinculo institucional

2021 - 2021

Vinculo: Servidor Publico, Enquadramento
Funcional: Professor Substituto, Carga
horaria: 12

Outras
informacodes

Disciplina ministrada: Robdtica Industrial

Instituto SENAI de Inovacdo em Sistemas de Manufatura, ISI, Brasil.

Vinculo institucional

2024 - Atual
Vinculo: Celetista, Enquadramento
Funcional: Pesquisadora, Carga horaria:
40

Vinculo institucional

2023 - 2024
Vinculo: Bolsista, Enquadramento
Funcional: Bolsista Pesquisadora, Carga
horéaria: 40

Areas de atuacéo

1.

Grande area: Outros / Area: Robética,
Mecatrénica e Automacao.



Grande 4&rea: Engenharias / Area:
Engenharia Elétrica.

Idiomas
Inglés
Compreende Razoavelmente, Fala
Razoavelmente, L& Bem, Escreve Bem.
Francés
Compreende Razoavelmente, Fala
Razoavelmente, Lé Razoavelmente,
Escreve Razoavelmente.
Portugués
Compreende Bem, Fala Bem, Lé Bem,
Escreve Bem.
Producdes

Producao bibliografica

Artigos completos publicados em periédicos

Ordenar por

[ Ordem Cronolégica v]

W LIMA COSTA, THAMIRIS; LARA-MOLINA, FABIAN
ANDRES ; CAVALINI JUNIOR, ALDEMIR APARECIDO ;
TAKETA, ERIK . Robust Heo Computed torque Control for
Manipulators. IEEE Latin America Transactionsie=, v. 16, p. 398-
407, 2018.

BOLZON, Victor ; COSTA, T. L. ; KOROISHI, E. H. ; LARA-
MOLINA, F. A. . Dynamic Model and Optimal Control of a Fully
Parallel  Manipulator. INTERNATIONAL JOURNAL OF
ENGINEERING RESEARCH & TECHNOLOGY, v. 5, p. 627-632,
2016.
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SATO, E. S.; COSTA, T. L. ; GROSSI, T. M. ; LARA-MOLINA, F.
A. . Controle de Posi¢cdo de Robd Paralelo Utilizando PID com
Torque Computado. BOLETIM TECNICO DA FACULDADE DE
TECNOLOGIA DE SAO PAULO, v. 4, p. 71-71, 2015.

Capitulos de livros publicados

ir Costa, T.; El'Youssef, E. ; De Pieri, E. . Formation Tracking
Control of Multiple UAVs in the Presence of Communication
Faults. Synergetic Cooperation between Robots and Humans:
Proceedings of the CLAWAR 2023 Conference. led.: Springer,
2024, v. 811, p. 251-262.

Melotti, Saulo ; Domingues, Brenno ; Kamitani, Eduardo ;
Pazda, Veronica ; Costa, Thamiris ; Fusinato, Amanda ; Negri,
Doglas ; de Souza, Diego ; Secco, Ismael ; Trabasso, Luis
Gonzaga . Climbing Robot Inspired by Inchworms: Adaptable
for Tubular and Flat Surfaces with Multi-plane Work Capability.
Lecture Notes in Networks and Systems. led.: Springer Nature
Switzerland, 2024, v. , p. 191-203.

LARA-MOLINA, FABIAN ANDRES ; Koroishi, Edson Hideki
; COSTA, THAMIRIS LIMA . Elastodynamic Performance of a
Planar Parallel Mechanism Under Uncertainties. Mechanisms
and Machine Science. 54ed.: Springer International Publishing,
2018, v., p. 183-192.

Trabalhos completos publicados em anais de congressos

ir Costa, T.; EL YOUSSEF, EBRAHIM ; DE PIERI, EDSON R. .
Robust UAV formation control. In: 27th International Congress of
Mechanical Engineering, 2023, Florianépolis. 27th International
Congress of Mechanical Engineering, 2023.

#r COSTA, T. L.; VENDRICHOSKI, JULIO C. ; EL'YOUSSEF,
EBRAHIM S. ;: DE PIERI, EDSON R. . Robust control of
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unmanned aerial vehicle with tilt rotors and camera. In: 32nd
Congress of the International Council of the Aeronautical
Sciences, 2021, Shanghai. 32nd Congress of the International
Council of the Aeronautical Sciences.

W COSTA, THAMIRIS LIMA; VENDRICHOSKI, JULIO
CEZAR; ELYOUSSEF EBRAHIM SAMER DE PIERI, EDSON
ROBERTO . Modellng and Control of an Unmanned Aerial
Vehicle with Tilt Rotors Equipped with a Camera. In: 2019 19th
International Conference on Advanced Robotics (ICAR), 2019,
Belo Horizonte. 2019 19th International Conference on
Advanced Robotics (ICAR), 2019. p. 1.

VENDRICHOSKI, JULIO C. ; COSTA, THAMIRIS L. ;
EL'YOUSSEF, EBRAHIM S. ; DE PIERI, EDSON R. .
Mathematical modeling and control of a quadrotor aerial vehicle
with tiltrotors aimed for interaction tasks. In: 2019 19th
International Conference on Advanced Robotics (ICAR), 2019,
Belo Horizonte. 2019 19th International Conference on
Advanced Robotics (ICAR), 2019. p. 161.

COSTA, T. L.; LARA-MOLINA, F. A. ; BOLZON, Victor ;
KOROISHI, E. H. ; COLOMBO, D. A. . Identificacdo de
Parametros de um Manipulador Robotico utilizando o Método
dos Minimos Quadrados. In: 9° Congresso Nacional de
Engenharia Mecanica, 2016, Fortaleza. CON-2016-0945
IDENTIFICACAO DE PARAMETROS DE UM MANIPULADOR
ROBOTICO UTILIZANDO O METODO DOS MINIMOS
QUADRADOS, 2016.

Resumos expandidos publicados em anais de congressos

COSTA, T. L.; FORTUNATO, B. ; LARA-MOLINA, F A. .
Técnicas de controle o6timo aplicadas em um manipulador
robético. In: IV Simpédsio Paranaense de Engenharia Mecanica,
2015, Cornélio Procoépio. Técnicas de controle 6timo aplicadas
em um manipulador robotico, 2015.

Resumos publicados em anais de congressos
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COSTA, T. L.; GROSSI, T. M. ; LARA-MOLINA, F. A. .
Identificacdo de parametros de um robd manipulador usando
algoritmo genético. In: XX Seminario de Iniciagcdo Cientifica e
Tecnolégica da UTFPR, 2015, Campo Mourdo. SICITE2015-
0237 Identificacdo de parametros de um robd manipulador
usando algoritmo genético, 2015.

Apresentacdes de Trabalho

COSTA, T. L.; CECHINEL, A. K. ; PFLEGER, S. G. ; SANTOS,
M. M. ; PLENTZ, P. D. M. ; CARVALHO, J. T. ; EL'YOUSSEF,
EBRAHIM S. ; DE PIERI, EDSON R. . ROS + Gazebo: Robds
em Marte e em sua Maquina. 2021. (Apresentacdo de
Trabalho/Simpésio).

COSTA, T. L.; VENDRICHOSKI, JULIO C. ; EL'YOUSSEF,
EBRAHIM S. : DE PIERI, EDSON R. . Robust control of
unmanned aerial vehicle with tilt rotors and camera. 2021.
(Apresentacao de Trabalho/Congresso).

VENDRICHOSKI, JULIO C. ; COSTA, THAMIRIS L. ;
EL'YOUSSEF, EBRAHIM S. ; DE PIERI, EDSON R.
Mathematical modeling and control of a quadrotor aerial vehicle
with tiltrotors aimed for interaction tasks. 2019. (Apresentacao
de Trabalho/Congresso).

COSTA, THAMIRIS L., VENDRICHOSKI, JULIO C. ;
EL'YOUSSEF, EBRAHIM S. ; DE PIERI, EDSON R. . Modeling
and Control of an Unmanned Aerial Vehicle with Tilt Rotors
Equipped with a Camera. 2019. (Apresentacdo de
Trabalho/Congresso).

COSTA, T. L.; EL'YOUSSEF, EBRAHIM S. ; DE PIERI, EDSON
R. . Modeling and Control of an Unmanned Aerial Vehicle. 2018.
(Apresentacéao de Trabalho/Outra).
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Eventos

Lara-Molina, F. A. ; KOROISHI, E. H. ; COSTA, T. L. .
Elastodynamic Performance of a Planar Parallel Mechanism
Under Uncertainties. 2017. (Apresentacao de
Trabalho/Congresso).

COSTA, T. L., FORTUNATO, B. ; Lara-Molina, F. A. .
Identificacdo de Parametros de um Robdé Manipulador Usando
Algoritmo Genético. 2015. (Apresentacéo de
Trabalho/Seminério).

COSTA, T. L.; FORTUNATO, B. . Técnicas de Controle Otimo
Aplicadas em um Manipulador Robético. 2014. (Apresentacao
de Trabalho/Seminario).

Participacdo em eventos, congressos, exposicdes e feiras

32nd Congress of the International Council of the Aeronautical
Sciences. Robust control of unmanned aerial vehicle with tilt
rotors and camera. 2021. (Congresso).

XI Brazilian Symposium on Computing Systems
Engineering.ROS + Gazebo: Rob6s em Marte e em sua
Maquina. 2021. (Simpdsio).

International Conference on Advanced Robotics. Mathematical
modeling and control of a quadrotor aerial vehicle with tiltrotors
aimed for interaction tasks. 2019. (Congresso).
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International Conference on Advanced Robotics. Modeling and
Control of an Unmanned Aerial Vehicle with Tilt Rotors Equipped
with a Camera. 2019. (Congresso).

5.
9th IFAC Symposium on Robust Control Design and 2nd IFAC
Workshop on Linear Parameter Systems. 2018. (Congresso).

6.
Fourth Workshop on Mechanism and Robot Design.Modeling
and Control of an Unmanned Aerial Vehicle. 2018. (Outra).

7.
6th International Symposium on Multibody Systems and
Mechatronics. Elastodynamic Performance of a Planar Parallel
Mechanism Under Uncertainties. 2017. (Congresso).

8.
XX Seminario de Iniciacdo Cientifica e Tecnolégica da
UTFPR.Identificacdo de Parametros de um Robdé Manipulador
Usando Algoritmo Genético. 2015. (Seminario).

9.

XIX Seminario de Iniciagdo Cientifica e Tecnologica da
UTFPR.Técnicas de Controle Otimo Aplicadas em um
Manipulador Robotico. 2014. (Seminario).

Organizacao de eventos, congressos, exposicoes e feiras

COSTA, THAMIRIS L.. 9th IFAC Syposium on Robust Control
Design and 2nd Workshop on Linear Parameter Systems. 2018.
(Congresso).
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