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Robés Manipuladores Industriais
* Modelagem, simulagédo, aquisi¢céo de sinais e controle
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« Controlador de trajetéria em 6 graus de liberdade B el (1989 - 1992)
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1985 1986 1987 1988 1989 1990
Automacéo de Processos Industriais: Sistema Avancado de Controle Distribuido AW
modelagem, simulag&o e controle * Placas microcontroladas: aquisigéao, d ;
* Unipar processamento de sinais e atuagéo :
* Cosipa * NTR — Nucleo de Tempo Real
* Alcoa

Automacéo de Infraestrutura de Teste
* Ford (motores a combustao)
* Ericsson (placas eletrdnicas)

= ABE
Sistema de Identificagdo Multivariavel
* Petrobras
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rogramacao de trajetoria de manipulador « Gyron — CTI — UFSC
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Apresentacdes: 202 Bienal e SESC-SP « Primeiro do Brasil
@ - - -

Reestruturacao:
Divisdo de
Robotica e

Visao

Computacional

1990 1991 1992 1993

Sistema Integrado de Controle Inteligente e
Sistema Especialista para Controle de Producéo
* Petrobras

Sistema de Identificagdo On-Line de Producéo de Cerveja
* Receita Federal

Controladores Autoajustaveis
* Engematic
* Eurocontrol




Robo Mével é destaque no Educando
® Rede ganha
aplicacGes em
multimidia
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Tecnologis, o evento sprescntou 19
projls de intiides
sa, universidades ¢ empre:

i b ks ialiodes 4o

The Internet Experience e na rede mundial Internet.

10 a 13 de setembro do 1996

Palacio de Convencées do Anhembi

“Internet Experience” RNP - CTI - Comdex/Sucesu'96
* Primeira experiéncia de telecomando via web no Brasil

Robotica de Inspecéo Terrestre e Subaquéatica
» Missdo arqueoldgica Italo-Brasileira: Lago Titicaca - Bolivia
* Inspecg0des: hidroelétricas e industrias
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Robotica Mével
» Modelagem, simulacéo e experimentacdo
« Controle de trajetéria
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Apurina

Futebol Robdtico e
» Campedo: Primeira Copa Brasil 98, USP

« Organizador: 4" FIRA Robot Soccer World Cup 99, Campinas
 Disseminacédo entre Universidades



Terminais de Acesso
Net Cameras _ Adee

Morfologia Matematica Escrita e Programacéo Cientifica
» Ferramentas para MATLAB, Python e C** Weblabs - Laboratérios de Acesso através da Web
* Processamento de imagens Remoto através da Web * Usuérios: CTI, UNICAMP, USP,
» Segmentacéo de video *» Usuarios: CTl e UNICAMP UFLA, UDESC, UFABC e UFC
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2003 2004 2005

WORKSHOP em ROBOTICA AEREA

CenPRA, 15 - 16 de Maio de 2008

- Usudrios representativos : PETROBRAS, EMBRAPA, CHESF
- Regulamentag3o de v60 : DCA-BR
- Ministérios e politicas de C&T&I : MCT e MD
> PROGRAMA - Agéncias de fomento : FINEP e BNDES

{apresentacBes) - Empresas : Flight Solutions, AGX - AeroAlcool, Avibras, Navcon
« Academia : UFRN, UNB, EESC-USP, UFMG, ITA, CenPRA
- Painéis coordenados de discussdo
- Exposigdes

> REALIZAGAO

> FINANCIAMENTO
e APOIO: ﬂCNPq ElFlNEP LEE{! 5&.

CenPRA Cibncia o Teen olog o B

Robética Movel
« Controle baseado em visdo Robotica Aérea: Dirigivel para Observacdo Ambiental

« Colaboracéo entre robos * Primeiro veiculo aéreo ndo-tripulado autébnomo do Brasil
* Primeiro vb6o automatico de dirigivel ndo-tripulado no mundo
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Robotica e Sistemas Ambientais
*RFID e redes de sensores para aplicagcbes ambientais
*Captacao e analise de sinais de peixes elétricos

» Expedicdes subaquaticas: Amazbnia e projeto TAMAR
* Petrobras

Visdo Computacional para Estimacao Paramétrica
*Pioneirismo internacional em estimacéo direta 2D e 3D
*Primeira solugdo para variacdes arbitrarias de luminosidade
*Aplicacdes em robotica, medicina e realidade aumentada
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2005 2006 2007 2008 2009 2010
Um dos objetivos é
CenPRA auxilia SS&7C : . popularizar a robética
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Acessibilidade a Baixo Custo
* Incluséo digital de pessoas portadoras de
deficiéncia

Robotica Pedagogica de Baixo Custo
« Voltada aos ensinos fundamental e médio

Robdtica Terrestre
* Veiculos elétricos inteligentes
* AplicacGes agricolas e urbanas



Robética e Arte
« Ambiente robético e visdo omnidirecional
* Apresentacdes: FIESP, SESC, UNICAMP

Camera e central inercial
3D

Localizagdo

Visdo Computacional para Estimagé&o e Controle
*Primeiro controlador servovisual direto geral

* Sistemas visuo-inerciais

*Aplicacdes em robds industriais e veiculos

Dirigivel robotico
* Inovador, elétrico
* Aplicagbes ambientais na
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2010 2011

Plataforma Aberta para Equipamentos
Agricolas com Protoloco ISOBUS
* Embrapa

Amazobnia
>
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2012 2013 2014

Robotica Aquatica de Superficie
* Monitoramento ambiental

Interacdo Humano-Rob6
* Rob6 Recepcionista



