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Dados

Tempo
inicial

Tempo
final

Localizaca
0

Professor

Notas de slot

quarta, 30 novembro
2016

09:00

10:00

Sala MZ-01

Marcos de Sales
Guerra Tsuzuki

Uso de Visdo
Computacional para
Reconstrucido Paramétrica
de Torax HumanoO projeto
tem como objetivo utilizar
os quadros (frames) de um
video obtido através de uma
pequena filmagem, na qual o
usudrio realiza um
movimento de rotagdo
completo, para a
reconstrugdo 3D de seu
torax, com aplicacdes na
area de alta costura e de
vendas online de camisetas.
O arquivo de video base foi
gravado com uma camera de
celular com resolugdo de
1920x1080, e a saida do
algoritmo proposto € uma
superficie caracterizada por
alguns parametros que
definam da melhor forma
possivel (ou seja, com
menor erro) a nuvem de
pontos obtida na
reconstrucdo. Técnicas de
processamento de imagens
como SIFT (Scale Invariant
Feature Transform) e
segmentacio de cor sdo
utilizados para encontrar e
manipular a nuvem de
pontos, enquanto que
métodos como minimos
quadrados e recozimento
simulado sio usados com
funcdo de encontrar a
superficie com determinada
forma que minimiza o erro
quando comparada com a
nuvem de pontos do térax.

segunda, 5 dezembro
2016

08:30

09:20

MZ-01

Pai Chi Nan

Desenvolvimento de um
manipulador controlado por
movimento dobragoNeste
trabalho € proposto a
concepcao de uma interface

homem mdquina na
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configuragcdo mestre-
escravo, que pode ter
diversas utilidades na
industria ou em aplicagcdes
na biorrobdtica, como
exemplo a cirurgia robdtica.
O projeto consiste na
construciao de um prototipo
que tem como objetivo
sensoriar a flexdo e extensio
do cotovelo e do punho,
além da rotacdo do
antebraco e utilizar estes
movimentos para controlar
uma estrutura robotica.

segunda, 5 dezembro
2016

09:30

10:20

MZ-01

Pai Chi Nan

DESENVOLVIMENTO DE
UM SISTEMA PARA
MEDICAO DE POTENCIA
MUSCULAR&nbsp; &nbsp
;&nbsp;&nbsp;&nbsp;&nbs
p;&nbsp;&nbsp;&nbsp;&nb
sp;&nbsp;&nbsp; O trabalho
consiste no desenvolvimento
de um dispositivo de medida
muscular sem fio, a partir de
um acelerometro ADXI.345
e um modulo de transmissdao
Wi-Fi Xbee. O dispositivo
serd utilizado por atletas de
alto rendimento durante
treinamentos em que a
poténcia muscular tem que
ser avaliada, visando
melhorar seus rendimentos
esportivos. &nbsp;&nbsp;&
nbsp;&nbsp;&nbsp;&nbsp;
&nbsp;&nbsp;&nbsp;&nbsp
;&nbsp; O protoétipo passa
por testes de calibracdo em
laboratorio e testes de
validacdo em comparacio
com um dispositivo similar
referéncia no mercado, de
forma a trazer beneficios
Qos treinos com a auséncia
de fios e mantendo a
performance e a qualidade
dos resultados dos
dispositivos atuais.

segunda, 5 dezembro

10:30

11:20

MZ-01

Pai Chi Nan

Dispensador portatil e
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2016

controlado de medicamentos
s6lidosMedicamentos devem
ser tomados na dose e em
horario certos, de acordo
com a orienta¢do médica.
Em caso de doengas
cronicas, um paciente poli-
medicado deve se medicar,
diversas vezes ao dia. O
esquecimento, nestes casos,
pode levar a descontrole da
doenca. Esta situac@o pode
se tornar ainda pior se
houver uso de
medicamentos errados, o
que pode causar riscos a
vida do paciente. O trabalho
de conclusdo de curso que
serd aqui tratado refere-se
ao desenvolvimento e
avaliacdo de um dispensador
portdtil e controlado de
medicamentos sélidos. O
objetivo deste dispositivo é
melhorar a adesdo do
paciente ao tratamento,
alertando-o do hordrio
correto de medicacdo, e
disponibilizando os
medicamentos corretos, na
dose prescrita. Além disso, o
dispositivo monitorard a
retirada de todos os
medicamentos no horario
pré-estabelecido.

segunda, 5 dezembro
2016

15:00

15:50

MZ-02

Fabio Cozman

Sistema de Detec¢do de
Anomalias em Séries
Cadenciadas de
Dados.Desenvolvimento de
um sistema de
monitoramento automatico
de clusters de servidores de
internet. O sistema integra
servicos de monitoramento
usados em provedores de
computacio em nuvem a
algoritmos de treinamento
nao-supervisionado para
detectar falhas e notificar os
administradores de sistemas.
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terca, 6 dezembro 2016

08:30

09:20

MZ-02

Marcos Ribeiro
Pereira Barretto

Reconhecimento e Rastreio
de Pessoas Utilizando
Camera PTZEste trabalho
aborda a elaborag@o de um
projeto de rastreamento de
ambiente através de uma ou
mais cimeras PTZ.
Especificamente, o objetivo
final engloba um conjunto
de funcionalidades como a
deteccao de faces, a
identificacdo e
armazenamento de
individuos, a automacao das
funcdes da camera, a
determinacdo de
caracteristicas marcantes da
pessoa durante o
rastreamento, rastreio de
pessoas em um ambiente
com uma ou mais cameras
do sistema e a utilizacdo e
compartilhamento de dados
de mais de uma camera pelo
sistema de seguranca. Para
cumprir todos os objetivos,
o trabalho alinha diversos
métodos e tecnologias como
as bibliotecas OpenCV e
JavaCV &nbsp; a ferramenta
JADE, o classificador Haar
em cascata, o algoritmo
Fisherfaces , o descritor
HOG&nbsp; e o filtro de
Kalman.

terca, 6 dezembro 2016

09:30

10:20

MZ-02

Marcilio Alves

Controlador de Motores
DCEsse trabalho trata sobre
o projeto e produ¢do de um
controlador para motores de
corrente continua com
aplicacdo em automoveis
elétricos. As principais
funcdes abordadas sdo o
diferencial eletronico, uma
vez que € aqui estudado o
controle de dois motores
independentes, e também o
controle de tracdo. Ambas as
fungdes tem como objetivo
melhorar a dirigibilidade e
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eficiéncia da
poténcia/torque transmitida
dos motores para as rodas,
aumentando em termos
praticos a seguranca do
condutor e passageiro dentro
de um veiculo. Para
validacdo e obtencdo de
resultados, também sera
abordada a producdo de um
veiculo (protétipo) de
pequena escala capaz de
percorrer circuitos e testar a
eficacia e robustez do
controlador projetado.O
resultado desse trabalho
pode auxiliar na elaboracio
do controlador do Projeto
AUS, veiculo elétrico
voltado para pracas urbanas
em desenvolvimento pelo
Grupo de Mecanica dos
Solidos e Impacto em
Estruturas (GMSIE) da
Universidade de Sdo Paulo.

terca, 6 dezembro 2016

10:30

11:20

MZ-02

Eduardo Lobo
Lustosa Cabral

Sistema de visdo estéreo
aplicado a detec¢do de
obsticulos para deficientes
visuaisEste trabalho consiste
na implementacdo de um
sistema de visdo estéreo para
auxilio a deficientes visuais.
A partir de um par de
cameras alinhadas e
calibradas, portadas por um
deficiente visual em
conjunto com um
computador, € realizada a
retificacdo e estimativa de
disparidades de imagens
obtidas continuamente pelo
sistema. As distancias dos
objetos das cenas ao
deficiente visual sdo entdo
obtidas por triangularizacdo
e informadas ao usudrio via
cddigo sonoro, auxiliando
em sua locomocgdo e
garantindo-lhe maior
autonomia em seu cotidiano.
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quarta, 7 dezembro 2016 [08:30 09:20 MZ-01 tarcisio antonio  [Modelagem e Controle de
hess Coelho Mecanismo Paralelo de dois
graus de

liberdadeMecanismos de
arquitetura paralela possuem
vantagens em relacio
aqueles de arquitetura serial,
como alta rigidez, menor
peso e alta precisao.
Entretanto ha grande
dificuldade em controlar tais
mecanismos, devido a
dificuldades de modelagem
e alta ndo linearidade do
modelo do mecanismo. E
proposta a utilizacdo do
método de controle ndo
linear Sliding Mode Control
para controlar um
mecanismo do tipo
pentagono articulado (SR).
Tal método foi escolhido
por fornecer robustez a
dindmicas ndo modeladas,
assim como baixo custo
computacional em relacio a
outras técnicas de controle
nio linear amplamente
utilizadas para este tipo de
mecanismo. Para tanto, o
modelo do sistema € crucial
nesta abordagem, utilizamos
0 método de Orsino com
este objetivo.

quarta, 7 dezembro 2016 [09:30 10:20 MZ-02 Celso Massatoshi |[Desenvolvimento e
Furukawa Implementacio de Sistema
de Vigilancia Robético para
Ambientes MapeadosO

projeto consiste na criaciao
de um protétipo de sistema
de vigilancia mével de
ambientes previamente
mapeados. O sistema
comunica-se por meio de
rede sem fio a uma estacdo
fixa de vigilancia operada
por usudrio, que € alertado a
respeito de eventos de
aparecimento de objetos do
local de trabalho do robd,
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recebendo atualizacdes em
seu mapa, assim como fotos
panoramicas do local de
deteccdo e podendo interagir
remotamente por meio de
teleoperac@o da base de
vigilancia movel. O sistema
criado baseia-se na
plataforma do rob6 mével
TurtleBot, que utiliza o ROS
(Robotic Operational
System), com nos
programados nas linguagens

C/C++ e Python.
quarta, 7 dezembro 2016 [15:00 15:50 MZ-01 Eduardo Aoun Atracacdo Automadtica de
Tannuri EmbarcacdesA atracacio de

um navio € o procedimento
mais complexo que o
comandante do navio deve
realizar, de modo que o
processo costuma ser feito
com o auxilio de
rebocadores. O controle do
processo € manual: o pratico
d4 comandos aos capities
dos rebocadores e assim eles
manobram o navio para
atracar no porto. A proposta
do projeto € desenvolver um
controlador para automatizar
a atracacdo e desatracacdo
de navios. Foi feito um
controlador PID
considerando-se a dindmica
simplificada da embarcagio
e utilizou-se um algoritmo
de otimizacao para alocar a
forca entre os rebocadores
disponiveis, levando-se em
conta as restri¢oes de
movimento e forga dos
rebocadores, com o objetivo
de minimizar a energia
gasta. O controlador foi
implementado em Matlab e
testado no simulador de
manobras do Tanque de
Provas Numérico (TPN).

quinta, 8 dezembro 2016 [08:30 09:20 MZ-02 Arturo Forner Desenvolvimento de sistema
Cordero de medicdo de pressoes
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plantares para uso em
exoesqueletoO projeto
consiste na concepgao e
desenvolvimento de um
sistema portdtil que mega as
pressdes plantares do
usudrio. Esse sistema
consiste em uma palmilha
dotada de sensores de forca,
um circuito elétrico de
integracdo e um
microprocessador. A partir
das medig¢des dos sensores, 0
microprocessador ird
calcular o centro de pressao,
que podera posteriormente
ser usado para o controle de
um exoesqueleto de
membros inferiores, para
um sistema que induza
feedback sensorial ao
usudario, entre outras
aplicacdes.

quinta, 8 dezembro 2016

09:30

10:20

MZ-02

Marcos Ribeiro
Pereira Barretto

CONTROLE DE VAGAS
DE VEICULOS EM
ESTACIONAMENTOS
VIA RECONHECIMENTO
DE IMAGENSUm
problema recorrente
enfrentado em shopping
centers € o tempo que se
perde procurando uma vaga
no estacionamento gerando
grande insatisfacio pelos
usudrios. Para solucionar tal
desconforto este trabalho
propde a utilizacdo de
cameras para efetuar o
controle das vagas utilizando
reconhecimento de imagens.
Juntamente com uma
plataforma seria possivel um
constante feedback para o
usudrio ndo apenas ter a
seguranca de saber a todo
tempo onde seu carro esta
estacionado, mas também
possuir informagdes sobre a
melhor vaga para se
estacionar e sobre o status
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do estacionamento antes
mesmo de sair de casa.

quinta, 8 dezembro 2016

10:30

11:20

MZ-02

Rodrigo Lima
Stoeterau

Desenvolvimento de 3D
penA proposta desenvolvida
no trabalho € o projeto de
um conjunto composto por
sistema de avango do
filamento, sistema de
aquecimento e sistema de
controle de ambos, de modo
que seja possivel utilizar o
prototipo final como uma
impressora 3D de uso em
maos (3D pen). Para tanto,
cada um dos sistemas foi
analisado separadamente, e
depois dentro do conjunto
que se desejava obter ao fim
do trabalho.O processo de
impressdo 3D faz parte das
técnicas de prototipagem
rapida. Elas t€ém ganhado
espaco no mercado mundial
e estdo sendo desenvolvidas
de acordo com as
necessidades dos
consumidores desse
mercado. Em particular
quando se fala de
impressoras 3D tipo caneta
(3D pen) tém-se a busca por
uma ferramenta com a
facilidade de uma
impressora 3D somada a
liberdade de movimentacdo
de uma caneta.

quinta, 8 dezembro 2016

11:30

12:20

MZ-02

Oswaldo
Horikawa

PROJETO DE
CONSTRUCAO DE
MODELO E PROTOTIPO
DE PLATAFORMA GIRO
ESTABILIZADAProjeto de
constru¢do de um modelo e
protétipo de plataforma
giroestabilizada com dois
graus de liberdade, para uso
em meios navais,
abrangendo a concepg¢do do
mecanismo, mecanica de
construcao, construcio de

um protdtipo, eletronica,
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modelagem da cinematica
direta e indireta, analise
dindmica, modelagem e
desenvolvimento de malha
de controle, implementacao
do sistema de controle em
software e validagc@o do

prototipo.
quinta, 8 dezembro 2016 [13:00 13:50 [MZ-02 Rafael Traldi Mechatronic optimization of
Moura an upper limb's

exoskeletonThe study is
based on exoskeleton with
one degree of freedom: It is
based in previous research
done for other students in
Biomechatronic laboratory
and the new version of the
exoskeleton intend to be
more comfortable and
propose a control made
using two pressure sensor
and the signal from encoder.
Future works involve:
improve the software from
control, add sensors to give a
better feedback to user
between other possibilities
to improve the
mechanism/system.

quinta, 8 dezembro 2016 [14:00 14:50  [MZ-02 Jun Okamoto Jr. [Sistema de enxame de
robOs: uma aplicacdo de
mapeamento para
localizagaolnspirado em
estudos de animais sociais, a
tecnologia de enxames
roboticos permite que um
conjunto de robos possa
resolver tarefas além da
capacidade dos elementos
individuais, adicionando
robustez, flexibilidade e
escalabilidade ao
sistema.Neste trabalho, foi
realizado o desenvolvimento
de um sistema utilizando
robOs reais e simulagdes
para obten¢do de mapas para
localizacdo bidimensional.
Utilizando o algoritmo PSO
(Particle Swarm
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Optimization), o trabalho
propde uma solucdo para a
obtencdo de uma mapa de
RSSI (Received Strength
Signal Indicator) utilizado na
localizacdo em ambientes
internos com redes WiFi.

quinta, 8 dezembro 2016

15:00

15:50

MZ-01

Larissa Driemeier

ESTUDO NUMERICO DE
ABSORVEDORES DE
IMPACTO PARA
VEICULOS URBANOSNo
ambito do estudo de impacto
e absorc¢do de energia,
conhecido como
crashworthiness, um
problema que necessita de
maiores cuidados € o projeto
longarinas para veiculos de
pequeno porte devido as
restricdes dimensionais. Em
vista disso este trabalho de
preocupa com o estudo
numérico com software LS-
Dyna para o projeto de um
absorvedor de energia de
impacto frontal em veiculos
de aproximadamente 500
kg. Para isso uma breve
revisdo € realizado que
possibilita identificar
solugdes possiveis para o
problema proposto em vista
de geometria, materiais e
caracterizacio de um
absorvedor de energia. Afim
de comparar tais solugdes
faz- se o uso de indicadores
de desempenho para
representar a eficiéncia de
tais dispositivos de acordo
com suas caracteristicas
mais importantes. Isso é
realizado com a
implementagdo de uma
aplicacdo feita em Visual
Basic for Applications
(VBA) para automatizacdo
do calculo de tais
indicadores. Para cobrir
todos os aspectos de uma
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simulacdo numérica
consistente utiliza-se
modelos de materiais
validados, e reproducdo de
experimentos, da literatura
para obten¢do do método
adequado. Posteriormente
um estudo acerca das vdrias
geometrias de absorvedores
¢ realizado para identificar o
dispositivo de maior
efici€ncia na absorc¢do.
Simula¢des numéricas
mostram o desempenhos de
vdrias estruturas que ao
serem comparadas
permitiram que fossem
feitas propostas de solugdes
para atenuadores de impacto
de veiculos de 500 kg, que
cumprem adequadamente os
requisitos baseados nas
normas brasileiras vigentes.

sexta, 9 dezembro 2016

08:30

09:20

MT-03

Rafael Traldi
Moura

Desenvolvimento de sistema
de controle de carga
resistiva para equipamentos
de musculacioF apresentado
o projeto de um aparelho de
controle de carga em
equipamentos de
musculacdo que faz uso de
um sistema automatico de
selecdo de anilhas em série a
um motor DC, permitindo
cargas resistivas com
componentes varidveis em
relacdo a posi¢do do gesto
ou ao tempo. A solugdo tem
como objetivo apresentar
informagdes sobre o
desempenho do usudrio de
um equipamento de
musculacao.

sexta, 9 dezembro 2016

13:00

13:50

MZ-02

Fabricio Junqueira

PROJETO DE SISTEMA
DE RASTREAMENTO DE
LOTES DE PECAS PARA
UMA LINHA DE
PRODUCAO DE
INDUSTRIA DE
MOVEISEste trabalho
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desenvolve o projeto de um
sistema de rastreamento de
lotes de pecas em uma linha
de producdo de uma
industria de moveis, com
foco em caracteristicas da
Industria 4.0. O sistema
consiste no
acompanhamento e registro
de lotes de pecas em uma
aplicacdo com duas
plataformas, sendo elas um
aplicativo mével e uma
plataforma web.&nbsp; Essa
aplicacdo possui foco em
orientacdo a servicos, por
meio de tags e leitores RFID
e comunica¢do com CLPs
via OPC, com modelagem
da linha de produg¢ado
baseada em uma industria
moveleira. O projeto foi
desenvolvido e validado em
bancadas didaticas no LSA —
Laboratdrio de Sistemas de
Automacdo na Escola
Politécnica da USP. A
monografia tem por objetivo
descrever a concepcio, 0s
requisitos, a construcio e a
validacdo do sistema.

sexta, 9 dezembro 2016

14:00

14:50

MZ-02

Fabricio Junqueira

Sistema de Realidade
Virtual para treinamento e
operacdo de planta
controlada por CLP
(Controlador Légico
Programével)A forma com
que o homem se relaciona
com a miquina e 0 meio
virtual evolui de acordo com
o conhecimento tecnolégico
e o desejo de criar novas
formas de interacdo, sendo
um aspecto importante tanto
no aprendizado quanto na
operacdo de ferramentas
virtuais e digitais. Em
particular, a experiéncia
pessoal dos autores durante
sua graduacdo em
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engenharia trouxe a tona a
dificuldade de se interagir
pela primeira vez com novos
ambientes de
desenvolvimento e
linguagens. O presente
trabalho tem como objetivo
a obtencdo de um sistema
interativo que facilite a
familiarizacdo do usudrio
com um ambiente de planta
controlada por CLP e que
permita aplicagcdo na
supervisdao da sua operacgao.
O sistema desenvolvido usa
conceitos de realidade
virtual para permitir que o
usudrio interaja com o
sistema de forma intuitiva e
sem riscos, além de
possibilitar a conexao com o
sistema real para atuacdo
sobre 0 sistema e supervisao.

sexta, 9 dezembro 2016

15:00

15:50

MZ-01

Fabricio Junqueira

PROJETO E
IMPLEMENTACAO DE
UMA APLICACAO PARA
ANUNCIO DE PARADAS
EM LINHAS DE
ONIBUSDevido a falta de
informagdes dentro dos
Onibus sobre as linhas
percorridas, muitos usudrios
tém dificuldade em saber a
localizacdo exata do veiculo
e ficam em divida em
relacdo a qual parada
desembarcar, criando uma
dificuldade no planejamento
de sua viagem. O objetivo
desse trabalho € projetar e
implementar um sistema que
informe aos usudrios de um
Onibus as proximas paradas
e o tempo de viagem
estimado até elas. Para
tanto, o sistema € controlado
por um hardware baseado
em microcontrolador, capaz
de coletar dados via GPS,

cadastrar informacdes da
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linha de O6nibus e realizar
anuncios através de um
monitor de LCD e um alto-
falante. Além disso, deve-se
desenvolver um software
capaz de processar os dados
recebidos, realizar calculos
para informar a localizagdo
das proximas paradas e
estimar o tempo de viagem.

sexta, 9 dezembro 2016 [16:00 16:50 MZ-01 Fabricio Junqueira|Sistema de automacao para
farmacias
hospitalaresPretende-se
gerar um modelo de
Automacdo que inclui um
novo conceito de
dispensacdo de
medicamentos em farmécias
hospitalares visando a
seguranc¢a dos pacientes,
diminuindo os erros de
administracdo dos
medicamentos. O processo
de medicacdo em hospitais
pode ser dividido nas fases
de prescri¢do, transcri¢do,
manipulacio, dispensagio e
administrag¢do. Dentre essas
etapas, o projeto serd focado
no sistema de dispensacao,
pois € uma drea, em que
possui grande potencial para
a automacdo. Nao é objetivo
deste projeto a construgdo
de um protétipo que seja
melhor do ponto de vista
operacional ou econdmico
que as opg¢des existentes no
mercado para dispensadores
de medicamentos, mas sim
desenvolver uma prova de
conceito de uma alternativa
a0s mecanismos existentes e
compara-la com estes.



http://www.tcpdf.org

