Capacidade Tecnica Obrigatoria:

Folha 1: Experiéncia em pesquisa sobre robdotica movel.
Folha 1: Experiéncia em inteligéncia artificial aplicada a sistemas robaéticos
Folha 2: Conhecimento avangado em programacao (python, c++, ros).

Folha 3: Conhecimento em controle de sistemas dindmicos e otimizacgao.



Cinco anos trabalhando com pesquisa

Item Explicacao
Comprovante de membro
. e e i s e dgp.cnpq.br/dgp/espelhogrupo/5443
do Grupo de Automaggo de Aureo Guilherme Dobrikopf Doutorado 1110/2018 917221028125

Sistemas e Robética:

Experiéncia em inteligéncia artificial aplicada a sistemas robéticos

Item

Explicacao

Ambiente de treinamento
de sistema robatico Hopper
para Machine Learning
(ML)

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

https://github.com/AureoGD/hopper

Algoritmo Genético

Implementagcdo em Python de algoritmo genético usado para
otimizagdo de parametros em sistemas. No exemplo, uma
populagdo de bactérias € usada para demonstrar como o
algoritmo otimiza os parametros (fenétipos) dos individuos a fim
de obter o melhor comportamento.

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

Soft Actor Critic

Implementagdo em Python do algoritmo SAC utilizado em
machine learning. Além da implementagdo para espago de
acdes continuas (sac_cas), é apresentado o desenvolvimento
das versdes para espaco de agdes discretas (sac_das).

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

Comparativo de técnicas de
aprendizado de maquina.

Criacao de ambiente de simulagado de péndulo invertido para a
comparacgao de diferentes formas de controle usando técnicas
de ML, estratégias evolutivas e controle classico.

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 avancado em programacao (python, c++, ros, etc.)

ltem

Explicacéo

Link

Plugin de controle de
baixo nivel para robds

O primeiro link contém a implementagao de controlador
de baixo nivel das juntas de um rob6 quadrupede. Para
que as informagdes das juntas possam ser transmitidas,
€ necessario um outro plugin que define a mensagens
(link 2). Por fim, o terceiro link direciona para o pacote

https://github.com/AureoGD/hyg2max ros2 imp
edance controller
https://qithub.com/AureoGD/hyg2max interface
S

quadrupedes launch do robé quadrupede HyQ2Max. Este pacote https://github.com/AureoGD/hyg2max_descriptio
: . : n
conjunto de plugins foram desenvolvidos em ROS2,
versao Galatic.
Orientacao no " : : ~
desenvolvimento  do ﬁ‘)%’g "8820 ‘Zeisrﬁnl‘(’e ?Lve'ming’od: oo ‘3‘; ;:g(‘)"sgsggg https://github.com/MOBILAB-
pacote basico de ' P ¢ UDESC/go2_simulation/tree/newbea

simulacdo do robd Go2

Jazzy.

Desenvolvimento de
ambiente de simulagao
usando Gazebo

A ferramenta Gazebo é usado em conjunto como
simulador virtual de robés, por isso € amplamente usada
em conjunto com ROS. No link é apresentado os plugins
usado para o controle do robd, além de um plugin usado
para fins de ML. Parte do programa é desenvolvido em
Python, enquanto outra parte € 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 dindmicos e otimizacao

Item Explicacao Link

. ~ . https://www.udesc.br/arquivos/cct/id_cp
Dissertacao de mestrado, desenvolvido entre 2018-2020, menu/728/154_ Aureo_Guilherme Dob

Dissertacao de mestrado | abordando aplicacbes de controle preditivo em robds rikopf_16143453368347_728.pdf
quadrupedes.

Trabalho de conclusdo de curso na area de controle. A aluna
Coorientagao em trabalho | desenvolveu uma aplicagao usando controlador MPC para um
de TCC veiculo com tracdao traseira independente. A defesa do
trabalho ocorrera dia 11/07/2025.

https://qgithub.com/AureoGD/car sim

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

Atualmente, atua como professor de na area de controle, mas

Professor de controle TN e
também ja lecionou robatica.



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

