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Atividades Letivas

Ano Letivo Sem. Nome da Unidade Curricular Curso(s) Coord

2024/2025 2° Curso Institucional em Escola de Né&o

Inteligéncia Artificial para a Robética Tecnologias e Arquitetura;

2024/2025 2° Licenciatura em Informatica e Sim
Gestdo de Empresas (PL);

Licenciatura em Engenharia

Informatica (PL); Licenciatura em

Engenharia Informatica; Licenciatura

em Engenharia de Telecomunicac¢des

e Informatica (PL); Licenciatura em
Informatica e Gestdo de Empresas;
Licenciatura em Engenharia de
Telecomunicagdes e Informatica;

Inteligéncia Artificial

2024/2025 1° Mestrado em Engenharia Ndo

Introducdo a Aprendizagem Informatica; Mestrado em
Automatica Inteligéncia Artificial;

2024/2025 1° Curso Institucional em Escola de Né&o

Inteligéncia Artificial para Tecnologias e Arquitetura;

Personagens Virtuais

2024/2025 1° Licenciatura em Informatica e Ndo
Gestdo de Empresas (PL);
Licenciatura em Engenharia
Informatica (PL); Licenciatura em
Engenharia Informatica; Licenciatura
em Engenharia de Telecomunicacdes
e Informatica (PL); Licenciatura em
Informatica e Gestdo de Empresas;
Licenciatura em Engenharia de
Telecomunicagdes e Informatica;
Mestrado em Modelagdo
Organizacional e Social;

Introducdo a Programacgdo

2023/2024 2° Licenciatura em Informatica e Sim
Gestdo de Empresas (PL);

Licenciatura em Engenharia

Informatica (PL); Licenciatura em

Engenharia Informatica; Licenciatura

em Engenharia de Telecomunica¢des

e Informatica (PL); Licenciatura em
Informatica e Gestdo de Empresas;
Licenciatura em Engenharia de
Telecomunicagdes e Informatica;

Inteligéncia Artificial

2023/2024 1° Mestrado em Engenharia Ndo

Introducdo a Aprendizagem Informatica; Mestrado em
Automatica Inteligéncia Artificial;


https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/04698-565977905418617
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l0731-284502928656631
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/03766-0-565977905418488
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/03766-0-565977905418488
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/04697-565977905418616
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/04697-565977905418616
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/ip-565977905410971
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l0731-284502928656631
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/03766-0-565977905418488
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/03766-0-565977905418488

2023/2024

2022/2023

2022/2023

2022/2023

2021/2022

202172022

2021/2022

2020/2021

2020/2021

1* Introdugdo a Programacgdo

20 Coa I
Inteligéncia Artificial

1° I .
Introducdo a Aprendizagem
Automatica

1° I .
Introdugao a Programacao

20 Coa e
Inteligéncia Artificial

1 Introducgao a Aprendizagem
Automatica

1* Inteligéncia Artificial

2° s .
Seminario e Projecto em Software
em Cédigo Aberto

20

Agentes Auténomos

Licenciatura em Informatica e
Gestdo de Empresas (PL);
Licenciatura em Engenharia
Informatica (PL); Licenciatura em
Engenharia Informatica; Licenciatura
em Engenharia de Telecomunica¢des
e Informatica (PL); Licenciatura em
Informatica e Gestdo de Empresas;
Licenciatura em Engenharia de
Telecomunicacdes e Informatica;
Mestrado em Modelagdo
Organizacional e Social;

Licenciatura em Informatica e
Gestdo de Empresas (PL);
Licenciatura em Engenharia
Informatica (PL); Licenciatura em
Engenharia Informatica; Licenciatura
em Engenharia de Telecomunicagdes
e Informatica (PL); Licenciatura em
Informatica e Gestdo de Empresas;
Licenciatura em Engenharia de
Telecomunicagdes e Informatica;

Mestrado em Engenharia
Informatica; Mestrado em
Inteligéncia Artificial;

Licenciatura em Informatica e
Gestdo de Empresas (PL);
Licenciatura em Engenharia
Informatica (PL); Licenciatura em
Engenharia Informatica; Licenciatura
em Engenharia de Telecomunica¢des
e Informatica (PL); Licenciatura em
Informatica e Gestdo de Empresas;
Licenciatura em Engenharia de
Telecomunicages e Informatica;
Mestrado em Modelagao
Organizacional e Social;

Licenciatura em Informatica e
Gestdo de Empresas (PL);
Licenciatura em Engenharia
Informatica (PL); Licenciatura em
Engenharia Informatica; Licenciatura
em Engenharia de Telecomunica¢des
e Informatica (PL); Licenciatura em
Informatica e Gestdo de Empresas;
Licenciatura em Engenharia de
Telecomunicagdes e Informatica;

Mestrado em Engenharia
Informatica; Mestrado em
Inteligéncia Artificial;

Licenciatura em Informatica e
Gestdo de Empresas (PL);
Licenciatura em Engenharia
Informatica (PL); Licenciatura em
Engenharia Informatica; Licenciatura
em Engenharia de Telecomunica¢des
e Informatica (PL); Licenciatura em
Informatica e Gestdo de Empresas;
Licenciatura em Engenharia de
Telecomunicacdes e Informatica;

Licenciatura em Engenharia
Informatica (PL); Licenciatura em
Engenharia Informatica;

Sim

Sim

Sim

Sim


https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/ip-565977905410971
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l0731-284502928656631
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/03766-0-565977905418488
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/03766-0-565977905418488
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/ip-565977905410971
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l0731-284502928656631
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/03766-0-565977905418488
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/03766-0-565977905418488
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l0731-284502928656631
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/03727-284502928656394

2020/2021

2020/2021

2020/2021

2020/2021

2020/2021

2020/2021

2020/2021

2020/2021

2020/2021

2020/2021

2019/2020

2019/2020

2019/2020

20

’IO

10

10

’IO

’IO

’IO

’IO

10

10

20

20

20

Inteligéncia Artificial

Introducdo ao Software de Cédigo
Aberto

Sistemas Operativos de Codigo
Aberto

Disseminacdo de Software de Codigo
Aberto

Modelos de Negdcio e Economia do
Software de Cédigo Aberto

Dissertacdo em Software de Codigo
Aberto

Desenvolvimento de Software de
Cédigo Aberto

Programacdo

Introducgao a Aprendizagem
Automatica

Inteligéncia Artificial

Desenvolvimento de AplicacBes Web

Tecnologias para Sistemas
Inteligentes

Programacdo Concorrente e
Distribuida

Licenciatura em Informatica e Sim
Gestdo de Empresas (PL);

Licenciatura em Engenharia

Informatica (PL); Licenciatura em

Engenharia Informatica; Licenciatura

em Engenharia de Telecomunica¢des

e Informatica (PL); Licenciatura em
Informatica e Gestdo de Empresas;
Licenciatura em Engenharia de
Telecomunicacdes e Informatica;

Sim
Sim
Sim
Sim
Sim
Sim
Licenciatura em Ciéncia de Dados Nao
(PL); Licenciatura em Ciéncia de
Dados;
Mestrado em Engenharia Ndo
Informatica; Mestrado em
Inteligéncia Artificial;
Licenciatura em Informatica e Sim
Gestdo de Empresas (PL);
Licenciatura em Engenharia
Informatica (PL); Licenciatura em
Engenharia Informatica; Licenciatura
em Engenharia de Telecomunica¢des
e Informatica (PL); Licenciatura em
Informatica e Gestdo de Empresas;
Licenciatura em Engenharia de
Telecomunicacdes e Informatica;
Sim
Licenciatura em Engenharia de Sim
Telecomunicagdes e Informatica (PL);
Licenciatura em Informatica e Sim

Gestdo de Empresas (PL); Curso
Institucional em Escola de
Tecnologias e Arquitetura;
Licenciatura em Engenharia
Informatica (PL); Licenciatura em
Engenharia Informatica; Licenciatura
em Engenharia de Telecomunicac¢des
e Informatica (PL); Licenciatura em
Informatica e Gestdo de Empresas;


https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l0731-284502928656631
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/03586-284502928656328
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/03766-0-565977905418488
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/03766-0-565977905418488
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l0731-284502928656631
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l0743-3-565977905380578
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l0743-3-565977905380578
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l5096-284502928656391
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l5096-284502928656391

2019/2020 1* Dissertacdo em Software de Codigo Sim
Aberto

2019/2020 1° Heuristicas e Aplica¢8es Inspiradas Sim
em Processos Naturais

2019/2020 1° Licenciatura em Informatica e Sim

Programacdo Concorrente e Gestdo de Empresas (PL); Curso

Distribuida Institucional em Escola de
Tecnologias e Arquitetura;
Licenciatura em Engenharia
Informatica (PL); Licenciatura em
Engenharia Informatica; Licenciatura
em Engenharia de Telecomunica¢des
e Informatica (PL); Licenciatura em
Informatica e Gestdo de Empresas;

¢ Teses de Doutoramento

- Terminadas
Nome do Estudante Titulo/Tépico Lingua Instituicdo Ano de
Conclusao
1 Filipa Peres Frangolho KOS - Kinetic Origami Surface. Portugués ISCTE-IUL 2020
Crespo Osoério Desenvolvimento de protétipo
de uma estrutura cinética e
interativa
2 Miguel Anténio Frade Engineering evolutionary -- ISCTE-IUL 2016
Duarte control for real-world robotic
systems
¢ Dissertacoes de Mestrado
- Terminadas
Nome do Estudante Titulo/Tépico Lingua Instituicdo Ano de
Conclusao
1 Alexandre Valério Estratégias evolutivas em Inglés ISCTE-IUL 2022
Rodrigues controladores de swarm
robots
2 José Luis Almeida Previsdo de pregos de Inglés ISCTE-IUL 2022
Pereira criptomoedas usando redes
neurais LSTM
3 Filipe Ferreira da Silva GeoRep, plataforma de gestao Portugués ISCTE-IUL 2020
de terrenos com recurso a
Vue.js
4 Jodo David Oliveira Utilizagdo de algoritmos Inglés ISCTE-IUL 2019
Pereira evolucionarios aplicados num
contexto de desenvolvimento
de jogos.
5 Nuno Miguel Amorim Controlo de Enxames de Inglés ISCTE-IUL 2019
Mendonga Robds através de Dialogo em

Linguagem Natural: Um Estudo
de Caso sobre Monitorizagao
de Incéndios


https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l5096-284502928656391
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l5096-284502928656391

6 Jodo Miguel Nunes Control de Robds Baseado na Inglés ISCTE-IUL 2019

Bernardo Lingua Natural
7 Kevin Almeida Ramos Inferéncia dos Atributo-Valor Inglés ISCTE-IUL 2019
através de Redes Neurais
Profundas
8 Ivo Manuel Caeiro da EVOLUCAO DE MORFOLOGIA Portugués ISCTE-IUL 2018
Silva DE MAOS PARA BRACOS
ROBOTICAS
9 Vasco Craveiro Vieira Sintese de controlo de Inglés ISCTE-IUL 2018
Teixeira da Costa formacdo para um sistema

robdtico aquatico de enxame

10 Pedro Sousa Romano A cooperative active Inglés ISCTE-IUL 2018
perception approach for
Swarm Robotics.

11 Catarina Anunciacdo Modelo de internacionalizacdo Portugués ISCTE-IUL 2015
Costa Dias dos Santos em bases de dados

12 Tiago Luis Santos Sensor modulation and local Inglés ISCTE-IUL 2015
Rodrigues communication in evolutionary
robotics.
13 Pedro Proenca Profiling users' preferences Inglés ISCTE-IUL 2014
D'Almeida Bonifacio with Text Mining
Costa
14 Jodo Paulo Ribeiro Sistema robético mével Portugués ISCTE-IUL 2013
Alves controlado remotamente via
Internet
15 Miguel Anténio Frade Hierarchical Evolution of Inglés ISCTE-IUL 2012
Duarte Robotics Controllers for

Complex Tasks

16 Pedro Miguel Aparicio -- ISCTE-IUL 2011
Dias
17 Rita Moreira Parada Evolving flocking in embodied Inglés Instituto -
Ramos agents based on local and Superior
g <|)bal application of Reynolds’ Técnico
rules

¢ Projetos Finais de Mestrado

- Terminadas
Nome do Estudante Titulo/Tépico Lingua Instituicdo Ano de
Conclusao
1 Tiago Filipe Pinheiro A MUSI|CA DA ARQUITETURA: Portugués ISCTE-IUL 2016
Batista GRAMATICAS DE CONCEPCAO
Total de Citacoes
Web of Science® 396
Scopus 557



Publicacoes

¢ Revistas Cientificas
- Artigo em revista cientifica

Osério, F. C., Paio, A. & Oliveira, S. M. (2023). A kinetic origami surfaces methodology. Architectural Science
Review. 67 (1), 23-46

Ramos, R. P:, Oliveira, S. M., Vieira, S. M. & Christensen, A. L. (2019). Evolving flocking in embodied agents
based on local and global application of Reynolds’ rules. PLoS One. 14 (10)

- N.° de citagcdes Web of Science®: 4

- N.° de cita¢Bes Scopus: 7

- N.° de citagdes Google Scholar: 14

Gomes, J., Oliveira, S. M. & Christensen, A. L. (2018). An approach to evolve and exploit repertoires of general
robot behaviours. Swarm and Evolutionary Computation. 43, 265-283

- N.° de citagdes Web of Science®: 8

- N.° de cita¢des Scopus: 11

- N.° de citagdes Google Scholar: 13

Osério, F. C., Paio, A. & Oliveira, S. (2018). Origami tessellations: folding algorithms from local to global.
Boletim da Aproged. 34
- N.° de citagbes Google Scholar: 2

Duarte, M., Gomes, J., Oliveira, S. & Christensen, A. L. (2018). Evolution of repertoire-based control for robots
with complex locomotor systems. IEEE Transactions on Evolutionary Computation. 22 (2), 314-328

- N.° de citagbes Web of Science®: 33

- N.° de citagBes Scopus: 41

- N.° de citagbes Google Scholar: 72

Paio, A., Osorio, F. C., Oliveira, S. M., Valenti, Graziano Mario & Guimaraes, N. (2018). Architecture In-Play,
future challenges. Nexus Network Journal. 20 (1), 15-30

Nascimento, S., Pélvora, A., Paio, A, Oliveira, S., Rato, V., Oliveira, M. J....Sousa, J. P. (2016). Sustainable
technologies and transdisciplinary futures: from collaborative design to digital fabrication. Science as Culture.
25 (4), 520-537

- N.° de citagdes Web of Science®: 5

- N.° de cita¢Bes Scopus: 7

- N.° de citagdes Google Scholar: 12

Silva, F., Duarte, M., Correia, L., Oliveira, S. M. & Christensen, A. L. (2016). Open issues in evolutionary robotics.
Evolutionary Computation. 24 (2), 205-236

- N.° de citagdes Web of Science®: 65

- N.° de cita¢bes Scopus: 73

- N.° de citagdes Google Scholar: 116

Duarte, M., Costa, V., Gomes, J., Rodrigues, T., Silva, F., Oliveira, S....Christensen, A. L. (2016). Evolution of
collective behaviors for a real swarm of aquatic surface robots. PLoS ONE. 11 (3)

- N.° de citagbes Web of Science®: 88

- N.° de citagBes Scopus: 87

- N.° de citagBes Google Scholar: 177


https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/a-kinetic-origami-surfaces-methodology/95357
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/a-kinetic-origami-surfaces-methodology/95357
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/evolving-flocking-in-embodied-agents-based-on-local-and-global-application-of-reynolds-rules/63147
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/evolving-flocking-in-embodied-agents-based-on-local-and-global-application-of-reynolds-rules/63147
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/an-approach-to-evolve-and-exploit-repertoires-of-general-robot-behaviours/48795
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/an-approach-to-evolve-and-exploit-repertoires-of-general-robot-behaviours/48795
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/origami-tessellations-folding-algorithms-from-local-to-global/53376
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/origami-tessellations-folding-algorithms-from-local-to-global/53376
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/evolution-of-repertoire-based-control-for-robots-with-complex-locomotor-systems/37894
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/evolution-of-repertoire-based-control-for-robots-with-complex-locomotor-systems/37894
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/architecture-in-play-future-challenges/42686
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/architecture-in-play-future-challenges/42686
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/sustainable-technologies-and-transdisciplinary-futures-from-collaborative-design-to-digital/29411
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/sustainable-technologies-and-transdisciplinary-futures-from-collaborative-design-to-digital/29411
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/sustainable-technologies-and-transdisciplinary-futures-from-collaborative-design-to-digital/29411
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/open-issues-in-evolutionary-robotics/28864
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/open-issues-in-evolutionary-robotics/28864
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/evolution-of-collective-behaviors-for-a-real-swarm-of-aquatic-surface-robots/28862
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/evolution-of-collective-behaviors-for-a-real-swarm-of-aquatic-surface-robots/28862

10 Duarte, M., Oliveira, S. M. & Christensen, A. L. (2015). Evolution of hybrid robotic controllers for complex tasks.

Journal of Intelligent and Robotic Systems. 78 (3-4), 463-484
- N.° de citagdes Web of Science®: 18

- N.° de cita¢Bes Scopus: 19

- N.° de citages Google Scholar: 39

1 Abdallah, J., Abreu, P., Adam, W., Adzic, P., Albrecht, T., Alemany-Fernandez, R....Oliveira, S. (2007). Search for a

fourth generation b-quark at LEP-II at \sqrt{s}=196-209GeV. The European Physical Journal C. 50 (3), 507-518
- N.° de citagbes Web of Science®: 3
- N.° de cita¢Bes Scopus: 2

12 Barroso, A, Ermolaey, B. I., Greco, M., Oliveira, S. M. & Troyan, S. I. (2004). Electroweak amplitudes for

electron-positron annihilation at TeV energies. Physical Review D. 69 (3)
- N.° de citagdes Web of Science®: 3

- N.° de cita¢Bes Scopus: 2

- N.° de citagdes Google Scholar: 3

13 Oliveira, S. M. & Santos, R. (2003). New bounds on the mass of a b-prime quark. Acta Physica Polonica B. 34

(11),5523-5530

14 Oliveira, S. M. & Santos, R. (2003). Bounds on the mass of the b? quark, reexamined. Physical Review D. 68 (9)

- N.° de citagdes Web of Science®: 7
- N.° de cita¢des Scopus: 6
- N.° de citagdes Google Scholar: 10

15 Ermolaev, B., Oliveira, S. & Troyan, S. I. (2002). Production of electroweak bosons in e+e- annihilation at high

energies. Physical Review D. 66 (11)
- N.° de citagdes Web of Science®: 3

- N.° de cita¢des Scopus: 3

- N.° de citagdes Google Scholar: 3

16 Oliveira, S. M., Brucher, L, Santos, R. & Barroso, A (2001). Electroweak corrections to the top quark decay.

Physical Review D. 64 (1)

- N.° de citagbes Web of Science®: 18
- N.° de citagBes Scopus: 20

- N.° de citagbes Google Scholar: 33

e Livros e Capitulos de Livros
- Capitulo de livro

Paio, A., Pereira, S.M., Rato, V., Pinto, T.C., Oliveira, S., Anténio Guterres...Leandro Madrazo (2015). Plataforma
pedagogica colaborativa - "Lisbon workshop: Contemporary Living Patterns in Mass Housing in Europe". In
Neuza Pedro (Ed.), E-Learning e Tecnologias Digitais - Experiéncias de Inova¢do Pedagdgica no Ensino
Superior. (pp. 86-91). Lisboa: Instituto de Educacao da Universidade de Lisboa.

Rodrigues, T., Duarte, M., Figueird, M., Costa, V., Oliveira, S. & Christensen, A. L. (2015). Overcoming limited
onboard sensing in swarm robotics through local communication. In Ngoc Thanh Nguyen, Ryszard Kowalczyk,
Béatrice Duval, Jaap van den Herik, Stephane Loiseau, Joaquim Filipe (Ed.), Transactions on computational
collective intelligence XX. (pp. 201-223).: Springer.

- N.° de cita¢Bes Scopus: 7

- N.° de citagdes Google Scholar: 11

¢ Conferéncias/Workshops e Comunicacoes
- Publicagdo em atas de evento cientifico


https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/evolution-of-hybrid-robotic-controllers-for-complex-tasks/17360
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/evolution-of-hybrid-robotic-controllers-for-complex-tasks/17360
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/search-for-a-fourth-generation-b-quark-at-lep-ii-at-sqrts196-209gev/12062
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/search-for-a-fourth-generation-b-quark-at-lep-ii-at-sqrts196-209gev/12062
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/electroweak-amplitudes-for-electron-positron-annihilation-at-tev-energies/12063
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/electroweak-amplitudes-for-electron-positron-annihilation-at-tev-energies/12063
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/new-bounds-on-the-mass-of-a-b-prime-quark/12047
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/new-bounds-on-the-mass-of-a-b-prime-quark/12047
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/bounds-on-the-mass-of-the-b-quark-reexamined/12059
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/production-of-electroweak-bosons-in-ee--annihilation-at-high-energies/12064
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/production-of-electroweak-bosons-in-ee--annihilation-at-high-energies/12064
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/electroweak-corrections-to-the-top-quark-decay/12053
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