
Capacidade Técnica Obrigatória: 

 
Folha 1: Experiência em pesquisa sobre robótica móvel. 

Folha 1: Experiência em inteligência artificial aplicada a sistemas robóticos 

Folha 2: Conhecimento avançado em programação (python, c++, ros). 

Folha 3: Conhecimento em controle de sistemas dinâmicos e otimização. 

 

 

 

 

 

  



Cinco anos trabalhando com pesquisa 

Item Explicação  

Comprovante de membro 
do Grupo de Automação de 
Sistemas e Robótica:  

 
 

dgp.cnpq.br/dgp/espelhogrupo/5443
917221028125 
 

 

Experiência em inteligência artificial aplicada a sistemas robóticos 

Item Explicação  

Ambiente de treinamento 
de sistema robótico Hopper 

para Machine Learning 
(ML) 

Ambiente desenvolvido em Python para aplicação de algoritmos 
de ML usando sistema robótico de uma perna. Usado para 
avaliação da possibilidade de usar redes neurais para a escolha 
de controladores baseados em modelos. 

https://github.com/AureoGD/hopper 

Algoritmo Genético 

Implementação em Python de algoritmo genético usado para 
otimização de parâmetros em sistemas. No exemplo, uma 
população de bactérias é usada para demonstrar como o 
algoritmo otimiza os parâmetros (fenótipos) dos indivíduos a fim 
de obter o melhor comportamento. 

https://github.com/AureoGD/BacGe
n 

Soft Actor Critic 

Implementação em Python do algoritmo SAC utilizado em 
machine learning. Além da implementação para espaço de 
ações contínuas (sac_cas), é apresentado o desenvolvimento 
das versões para espaço de ações discretas (sac_das). 

https://github.com/AureoGD/dsac/tre
e/dsac_dev 

Comparativo de técnicas de 
aprendizado de máquina. 

Criação de ambiente de simulação de pêndulo invertido para a 
comparação de diferentes formas de controle usando técnicas 
de ML, estratégias evolutivas e controle clássico. 

https://github.com/AureoGD/inv_pen
dulum 

 

 

   

  

https://github.com/AureoGD/hopper
https://github.com/AureoGD/inv_pendulum
https://github.com/AureoGD/inv_pendulum


 

Conhecimento avançado em programação (python, c++, ros, etc.) 

Item Explicação Link 

Plugin de controle de 
baixo nível para robôs 
quadrúpedes 

O primeiro link contém a implementação de controlador 
de baixo nível das juntas de um robô quadrúpede. Para 
que as informações das juntas possam ser transmitidas, 
é necessário um outro plugin que define a mensagens 
(link 2). Por fim, o terceiro link direciona para o pacote 
launch do robô quadrupede HyQ2Max. Este pacote 
conjunto de plugins foram desenvolvidos em ROS2, 
versão Galatic. 

https://github.com/AureoGD/hyq2max_ros2_imp
edance_controller 
https://github.com/AureoGD/hyq2max_interface
s 
https://github.com/AureoGD/hyq2max_descriptio
n 

 

Orientação no 
desenvolvimento do 
pacote básico de 
simulação do robô Go2  

Auxílio no desenvolvimento da estrutura de simulação do 
robô Go2. A implementação é realizada usando o ROS2 
Jazzy. 

https://github.com/MOBILAB-
UDESC/go2_simulation/tree/newbea 

Desenvolvimento de 
ambiente de simulação 

usando Gazebo  

A ferramenta Gazebo é usado em conjunto como 
simulador virtual de robôs, por isso é amplamente usada 
em conjunto com ROS. No link é apresentado os plugins 
usado para o controle do robô, além de um plugin usado 
para fins de ML. Parte do programa é desenvolvido em 
Python, enquanto outra parte é desenvolvida em C++ 

https://github.com/AureoGD/jump_gz 
 

 

  

https://github.com/AureoGD/hyq2max_ros2_impedance_controller
https://github.com/AureoGD/hyq2max_ros2_impedance_controller
https://github.com/AureoGD/hyq2max_interfaces
https://github.com/AureoGD/hyq2max_interfaces


Conhecimento em controle de sistemas dinâmicos e otimização 

Item Explicação Link 

Dissertação de mestrado 
Dissertação de mestrado, desenvolvido entre 2018-2020, 
abordando aplicações de controle preditivo em robôs 
quadrupedes. 

https://www.udesc.br/arquivos/cct/id_cp
menu/728/154__Aureo_Guilherme_Dob
rikopf_16143453368347_728.pdf 

 

Coorientação em trabalho 
de TCC  

Trabalho de conclusão de curso na área de controle. A aluna 
desenvolveu uma aplicação usando controlador MPC para um 
veículo com tração traseira independente. A defesa do 
trabalho ocorrerá dia 11/07/2025. 

https://github.com/AureoGD/car_sim 

Professor de controle 
Atualmente, atua como professor de na área de controle, mas 
também já lecionou robótica. 

https://www.udesc.br/professor/aureo.do
brikopf/disciplinas 

 

 

 

https://github.com/AureoGD/car_sim
https://www.udesc.br/professor/aureo.dobrikopf/disciplinas
https://www.udesc.br/professor/aureo.dobrikopf/disciplinas

