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Objetivos da reuniao
® Apresentacao do LAR

® As pessoas
® Os trabalhos

® Os recursos



Orientadores e colaboradores

Jorge Ferreira

Paulo Dias, DETI

Filipe Silva, DETI

Vitor Santos

Miguel Oliveira

Rui Moreira

Abilio Borges

Carla Candeias, GEO
Antonio Amaro, ESSUA
Rui Cancela, MOTOFIL

Orientador
Orientador
Orientador
Orientador
Orientador
Orientador
Colaborador/Orientador
Colaborador/Orientador
Colaborador/Orientador

Colaborador/Orientador



Trabalhos para 2016/2017

Nome Tema principal de trabalho
Bruno Vieira Reconversao da Plataforma Robuter num AGV com Guiamento Visual
David Pereira Controlo de um péndulo invertido

Diogo Correia Unidade de Percecao Visual e de Profundidade para o ATLASCAR2

Acompanhamento dos atividades de manutencao e atualizacao dos sistemas

Edgar Seca de automacgao da empresa Porcelanas da Costa Verde S.A. (Est.)

Emanuel Ribeiro Instrumentacao e controlo de uma estacao de secagem convetiva

Filipe Aguiar Extensao da plataforma rob6tica NARDO para operar em ambiente ROS

Acompanhamento das atividades de projeto e construcao de um
equipamento robotizado (Est.)

Desenvolvimento de um interface para operacao e monitorizacao de uma
maquina de estampagem incremental

Gabriel Faisca

Goncalo Torres

Joana Ferreira  Interface haptica distribuida para ajuda na reabilitacao

Estimacao de Verticalidade Usando a Estabilizacao de uma Cabeca
Humandide

Controlo de impedancia em manipulador pneumatico para tarefas de
fisioterapia

Jorge Sousa

Marcos Almeida

Rafael Martins Sistema de orientacao automatica de vibrometro laser

Modelacao baseada em redes neuronais de sistemas de conversao de
energia eletromagnéticos

Integracao de Manipulador FANUC na Plataforma Robuter para Manipulacao
Mével

Renato Rocha

Vitor Silva



Atividades em curso ou conclusao

Nome

Isac Cossa

Luis Almeida

Mario Lopes

Pedro Pinto
Rodrigo Salgueiro

Tiago Simoes

Bruno Ramos

Joao Veloso

Outros ...

Contexto

PEA-MEAI

Mestrado

Mestrado

PhD

Mestrado

Mestrado

Voluntario

Voluntario

Tema principal de trabalho

Unidade de Recolha Automatica de Amostras de
Aguas Fluviais

Interacao Humano-Robo para a Transferéncia de
Objetos

Desenvolvimento de uma plataforma de
aprendizagem para o ensino de um robd
humandide

Mecanismos automaticos de atencao para um
sistema avancado de apoio a condu¢ao

Correspondéncia entre Mapeamentos 3D e
Modelos CAD para Operacdes de Bin-Picking

Integracao de ROS-Industrial num robé FANUC para
flexibilizar atividades de cooperacao

(a definir)
(a definir)



Atividades comuns

® LAR Meetings

> Apresentacao e discussao de
dissertacoes, projetos, etc.

® Formacoes em ROS/C++
°Workshop em Fevereiro

® Academia de Verao
°Julho



Recursos

® Servidor do Laboratorio

> Pagina web do LAR

> Arquivos de software e documentacao
® Qutras paginas

> Pagina do projeto ATLAS

° Blog do projeto ATLAS

° Facebook do ATLASCAR
® Equipamentos

> Robds, sensores, equipamento de medida
® Materiais

> Armarios de componentes

° Ferramentas

® Bancadas de trabalho



Recursos que precisam de atencao

® Atualizacao da pagina web do LAR
® Armarios de componentes
° Arrumacao, etiguetagem
® Armarios ATLAS/Humanodide/etc,
° Arrumacao, inventariacao
® Ferramentas
° Localizacao, arrumacao.
® Equipamentos
° Relocalizacao, inventariacao, arguivamento/museu
® Posters e outros disticos e sinaléticas
° Substituicao, fixacao,.
® Bancadas de trabalho
° Pensar num novo layout para o LAR



Layout do LAR - situagao atual
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Layout do LAR - nova proposta

® |Inspiracao para transporte automatizado
por AGVs - Chao de fabrica e Industria 4.0

® Criar um arranjo com corredores e postos
de trabalho (manipuladores, prensa,
bancada de soldadura, outras bancadas
especificas, etc.);

® Preservar um campo espacoso para as
apresentacoes;

® Aceitam-se propostas de layouts
alternativos mantendo o nimero de
bancadas e equipamentos atuais;



	Slide 1
	Slide 2
	Slide 3
	Slide 4
	Slide 5
	Slide 6
	Slide 7
	Slide 8
	Slide 9
	Slide 10

