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Faculdade de Ciências - UL Doutoramento Física 2008

1

mailto:sancho.oliveira@iscte-iul.pt


 
 

Faculdade de Ciências - UL Mestrado Física 2001

Instituto Superior Técnico - UTL Licenciatura Engenharia Electrotécnica e de
Computadores

1996

Atividades Letivas

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

2025/2026 2º Inteligência Artificial para a Robótica Curso Institucional em Escola de
Tecnologias e Arquitetura;

Sim

2025/2026 2º Análise de Dados e Aprendizagem
Automática

Mestrado em Gestão da
Transformação Digital no Setor da
Saúde;

Sim

2025/2026 2º Programação para a Web Curso de Pós Graduação em
Programação para Licenciados;

Sim

2025/2026 2º Projecto Aplicado em Programação Curso de Pós Graduação em
Programação para Licenciados;

Sim

2025/2026 2º Inteligência Artificial Licenciatura em Engenharia
Informática;

Sim

2025/2026 1º Agentes Autónomos Licenciatura em Engenharia
Informática (PL); Licenciatura em
Engenharia Informática;

Não

2025/2026 1º Aprendizagem Automática Avançada Mestrado em Inteligência Artificial; Não

2025/2026 1º Inteligência Artificial para
Personagens Virtuais

Curso Institucional em Escola de
Tecnologias e Arquitetura;

Não

2025/2026 1º Programação I Curso de Pós Graduação em
Programação para Licenciados;

Não

2025/2026 1º Introdução à Programação Licenciatura em Engenharia
Informática; Licenciatura em
Informática e Gestão de Empresas;
Licenciatura em Engenharia de
Telecomunicações e Informática;

Não

2024/2025 2º Inteligência Artificial para a Robótica Curso Institucional em Escola de
Tecnologias e Arquitetura;

Sim

2024/2025 2º Análise de Dados e Aprendizagem
Automática

Mestrado em Gestão da
Transformação Digital no Setor da
Saúde;

Sim

2024/2025 2º Programação para a Web Curso de Pós Graduação em
Programação para Licenciados;

Sim

2024/2025 2º Projecto Aplicado em Programação Sim

2024/2025 2º Inteligência Artificial Licenciatura em Engenharia
Informática; Licenciatura em
Informática e Gestão de Empresas;
Licenciatura em Engenharia de
Telecomunicações e Informática;

Sim
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https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/04698-565977905419824
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/04752-1128927858788186
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/04752-1128927858788186
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l0731-847452882077601
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https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/aaa-1128927858788296
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/04697-565977905419659
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/04697-565977905419659
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l0782-847452882077581
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/04698-565977905419824
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/04752-1128927858788186
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/04752-1128927858788186
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l0731-847452882077601


2024/2025 1º Introdução à Aprendizagem
Automática

Mestrado em Engenharia
Informática;

Não

2024/2025 1º Inteligência Artificial para
Personagens Virtuais

Curso Institucional em Escola de
Tecnologias e Arquitetura;

Não

2024/2025 1º Programação I Curso de Pós Graduação em
Programação para Licenciados;

Não

2024/2025 1º Introdução à Programação Licenciatura em Engenharia
Informática; Licenciatura em
Informática e Gestão de Empresas;
Licenciatura em Engenharia de
Telecomunicações e Informática;

Não

2023/2024 2º Inteligência Artificial Licenciatura em Informática e
Gestão de Empresas (PL);
Licenciatura em Engenharia
Informática (PL); Licenciatura em
Engenharia Informática; Licenciatura
em Informática e Gestão de
Empresas;

Sim

2023/2024 1º Introdução à Aprendizagem
Automática

Mestrado em Engenharia
Informática;

Não

2023/2024 1º Introdução à Programação Licenciatura em Engenharia
Informática; Licenciatura em
Informática e Gestão de Empresas;

Não

2022/2023 2º Inteligência Artificial Licenciatura em Engenharia
Informática; Licenciatura em
Informática e Gestão de Empresas;

Sim

2022/2023 1º Introdução à Aprendizagem
Automática

Mestrado em Engenharia
Informática;

Não

2022/2023 1º Introdução à Programação Licenciatura em Engenharia
Informática; Licenciatura em
Engenharia de Telecomunicações e
Informática;

Não

2021/2022 2º Inteligência Artificial Licenciatura em Engenharia
Informática; Licenciatura em
Informática e Gestão de Empresas;

Sim

2021/2022 1º Introdução à Aprendizagem
Automática

Mestrado em Engenharia
Informática;

Não

2021/2022 1º Inteligência Artificial Sim

2020/2021 2º Seminário e Projecto em Software
em Código Aberto

Sim

2020/2021 2º Agentes Autónomos Licenciatura em Engenharia
Informática;

Não

2020/2021 2º Inteligência Artificial Licenciatura em Engenharia
Informática (PL); Licenciatura em
Engenharia Informática;

Sim

2020/2021 1º Introdução ao Software de Código
Aberto

Sim
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https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/03766-1128927858788018
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/03766-1128927858788018
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/04697-565977905419659
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/04697-565977905419659
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l0782-847452882077581
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https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/03766-1128927858788018
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l0731-847452882077601
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/03727-847452882077583
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l0731-847452882077601


 
 

 • Teses de Doutoramento
    - Em curso
 

2020/2021 1º Sistemas Operativos de Código
Aberto

Sim

2020/2021 1º Disseminação de Software de Código
Aberto

Sim

2020/2021 1º Modelos de Negócio e Economia do
Software de Código Aberto

Sim

2020/2021 1º Dissertação em Software de Código
Aberto

Sim

2020/2021 1º Desenvolvimento de Software de
Código Aberto

Sim

2020/2021 1º Programação Licenciatura em Ciência de Dados; Não

2020/2021 1º Introdução à Aprendizagem
Automática

Mestrado em Engenharia
Informática;

Não

2020/2021 1º Inteligência Artificial Sim

2019/2020 2º Desenvolvimento de Aplicações Web Sim

2019/2020 2º Tecnologias para Sistemas
Inteligentes

Sim

2019/2020 2º Programação Concorrente e
Distribuída

Sim

2019/2020 1º Dissertação em Software de Código
Aberto

Sim

2019/2020 1º Heurísticas e Aplicações Inspiradas
em Processos Naturais

Sim

2019/2020 1º Programação Concorrente e
Distribuída

Licenciatura em Informática e
Gestão de Empresas (PL);
Licenciatura em Engenharia
Informática (PL); Licenciatura em
Engenharia Informática; Licenciatura
em Informática e Gestão de
Empresas;

Sim

Orientações

Nome do Estudante Título/Tópico Língua Estado Instituição
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https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/03586-1128927858787449
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/03766-1128927858788018
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/03766-1128927858788018
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l0731-847452882077601
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l5096-847452882077585
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l5096-847452882077585
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l5096-847452882077585
https://fenix-mais.iscte-iul.pt/courses/l5096-847452882077585


 
    - Terminadas
 

 

 • Dissertações de Mestrado
    - Em curso
 

1 Ammad Aslam Proteger a Internet das
Coisas através da
integração da tecnologia
Blockchain

Português Em curso Iscte

2 Telma Maria O Impacto
Multidimensional da
Programação no 1º
Ciclo/Ensino Fundamental
I em Contextos
Educacionais de Portugal e
do Brasil

Inglês Em curso Iscte

3 Elijah Cruz Inteligência Artificial e a
Robótica na Indústria de
Saúde

Inglês Em curso Iscte

4 Muhammad Awais Electronic Circuits Design
And Automation with
Graph Neural Network

Inglês Em curso Iscte

5 Elijah Malcolm Graça do
Nascimento Vera Cruz

Robotics and Artificial
Intelligence (AI) in
Healthcare: Operator -
Patient - Robot Interface

Inglês Em curso Iscte

6 Telma Maria da Silva
Xavier

O Impacto
Multidimensional do
Ensino de Programação e
Inteligência Artificial nas
Primeiras Etapas da
Educação Básica
Obrigatória em Contextos
Educacionais Públicos de
Portugal e Brasil

Português Em curso Iscte

7 Muhammad Awais Geração de grafos para
automatização do
desenho de circuitos
electrónicos baseada em
redes neurais de grafos

Inglês Em curso Iscte

8 Muhammad Hashim
Hameed

Explainable AI in Social
Media Spam Detection for
Heterogeneous Cross-
Platform Data

Inglês Em curso Iscte

9 Ammad Aslam Securing Iot Sensors using
Sharding-based
Blockchain Networks
Technology Integration

Inglês Em curso Iscte

Nome do Estudante Título/Tópico Língua Instituição Ano de
Conclusão

1 Filipa Peres Frangolho
Crespo Osório

Origami surfaces for kinetic
architecture

Português Iscte 2020

2 Miguel António Frade
Duarte

Engineering evolutionary
control for real-world robotic
systems

-- Iscte 2016

Nome do Estudante Título/Tópico Língua Estado Instituição
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    - Terminadas
 

1 Vicente Malhão Chã Interceção dinâmica de
objetos a partir de um
braço robótico

-- Em curso Iscte

2 Edison Roberto Tangarife
Bonilla

Comunicação digital em
hospitais: O papel das
comunicações unificadas e
da IA na gestão de
chamadas

-- Em curso Iscte

3 João Augusto Serôdio Wu
Brandão

Procura robótica de fontes
através de aprendizagem
por reforço com
motivação intrínseca

-- Em curso Iscte

4 Guilherme Afonso
Pimenta e Osório de
Valdoleiros

Inteligência Artificial como
Sistema de Conformidade
para Regulamentos
Automóveis e de
Automobilismo

-- Em curso Iscte

5 Paulo Augusto Maia
Borges

C.elegans - como um
conectoma produz
comportamento
inteligente?

-- Em curso Iscte

6 Madalena Maia Rebelo
Teixeira Jorge

AI para Cuidadores
Informais de Pessoas
Diagnosticadas com
Demência: Dilemas Éticos.

-- Em curso Iscte

7 Inês Mendonça Consolado Desenvolvimento de um
tutor inteligente para o
ensino básico

-- Em curso Iscte

8 Rafael Filipe Ferro Pires Aprendizagem por Reforço
com múltiplos agentes
para veículos autónomos
no simulador SUMO

-- Em curso Iscte

Nome do Estudante Título/Tópico Língua Instituição Ano de
Conclusão

1 António João Casado
Pereira

Sistema Self-hosted de Gestão
de Biblioteca de Podcasts

Inglês Iscte 2025

2 Afonso Pinheiro
Sampaio

Edição colaborativa de código
com integração contínua

Inglês Iscte 2024

3 Afonso Maria Pissarra
Mendonça Centeno
Neves

Um Ambiente Educacional
para Inspeção
Comportamental do Código

Inglês Iscte 2024

4 João Sérgio Vieira Zolá
Ribeiro

Deteção de anomalias em
dados de gestão de resíduos
em Portugal

Português Iscte 2024

5 José Nascimento da
Silva

Machine Learning: Análise de
Fatores que Influenciam a
Pontuação de Felicidade

Inglês Iscte 2024

6 Alexandre Valério
Rodrigues

Estratégias evolutivas em
controladores de swarm
robots

Inglês Iscte 2022
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 • Projetos Finais de Mestrado
    - Terminadas
 

7 José Luís Almeida
Pereira

Previsão de preços de
criptomoedas usando redes
neurais LSTM

Inglês Iscte 2022

8 Filipe Ferreira da Silva GeoRep, plataforma de gestão
de terrenos com recurso a
Vue.js

Português Iscte 2020

9 João David Oliveira
Pereira

Utilização de algoritmos
evolucionários aplicados num
contexto de desenvolvimento
de jogos.

Inglês Iscte 2019

10 Nuno Miguel Amorim
Mendonça

Controlo de Enxames de
Robôs através de Diálogo em
Linguagem Natural: Um Estudo
de Caso sobre Monitorização
de Incêndios

Inglês Iscte 2019

11 João Miguel Nunes
Bernardo

Control de Robôs Baseado na
Língua Natural

Inglês Iscte 2019

12 Kevin Almeida Ramos Inferência dos Atributo-Valor
através de Redes Neurais
Profundas

Inglês Iscte 2019

13 Ivo Manuel Caeiro da
Silva

EVOLUÇÃO DE MORFOLOGIA
DE MÃOS PARA BRAÇOS
ROBÓTICAS

Português Iscte 2018

14 Vasco Craveiro Vieira
Teixeira da Costa

Síntese de controlo de
formação para um sistema
robótico aquático de enxame

Inglês Iscte 2018

15 Pedro Sousa Romano A cooperative active
perception approach for
Swarm Robotics.

Inglês Iscte 2018

16 Catarina Anunciação
Costa Dias dos Santos

Modelo de internacionalização
em bases de dados

Português Iscte 2015

17 Tiago Luís Santos
Rodrigues

Sensor modulation and local
communication in evolutionary
robotics.

Inglês Iscte 2015

18 Pedro Proença
D'Almeida Bonifácio
Costa

Profiling users' preferences
with Text Mining

Inglês Iscte 2014

19 João Paulo Ribeiro
Alves

Sistema robótico móvel
controlado remotamente via
Internet

Português Iscte 2013

20 Miguel António Frade
Duarte

Hierarchical Evolution of
Robotics Controllers for
Complex Tasks

Inglês Iscte 2012

21 Pedro Miguel Aparício
Dias

-- -- Iscte 2011

22 Rita Moreira Parada
Ramos

Evolving flocking in embodied
agents based on local and
global application of Reynolds’
rules

Inglês Instituto
Superior
Técnico

--
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 • Revistas Científicas
    - Artigo em revista científica
 

Nome do Estudante Título/Tópico Língua Instituição Ano de
Conclusão

1 Tiago Filipe Pinheiro
Batista

A MÚSICA DA ARQUITETURA:
GRAMÁTICAS DE CONCEPÇÃO

Português Iscte 2016

Total de Citações

Web of Science® 506

Scopus 663

Publicações

1 Cruz, E. M. G. N. V., Oliveira, S. M. & Correia, A. (2024). Robotics applications in the hospital domain: A
literature review. Applied System Innovation. 7 (6)
 - N.º de citações Web of Science®: 8
 - N.º de citações Scopus: 13
 - N.º de citações Google Scholar: 24

2 Osório, F. C., Paio, A. & Oliveira, S. M. (2023). A kinetic origami surfaces methodology. Architectural Science
Review. 67 (1), 23-46
 - N.º de citações Web of Science®: 1
 - N.º de citações Scopus: 1
 - N.º de citações Google Scholar: 2

3 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.º de citações Web of Science®: 10
 - N.º de citações Scopus: 11
 - N.º de citações Google Scholar: 21

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

5 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.º de citações Web of Science®: 11
 - N.º de citações Scopus: 13
 - N.º de citações Google Scholar: 14

6 Osório, F. C., Paio, A. & Oliveira, S. (2018). Origami tessellations: folding algorithms from local to global.
Boletim da Aproged. 34
 - N.º de citações Google Scholar: 2
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https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/robotics-applications-in-the-hospital-domain-a-literature-review/107161
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/robotics-applications-in-the-hospital-domain-a-literature-review/107161
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/architecture-in-play-future-challenges/42686
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/architecture-in-play-future-challenges/42686
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


7 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.º de citações Web of Science®: 43
 - N.º de citações Scopus: 49
 - N.º de citações Google Scholar: 80

8 Nascimento, S., Pólvora, 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.º de citações Web of Science®: 5
 - N.º de citações Scopus: 8
 - N.º de citações Google Scholar: 13

9 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.º de citações Web of Science®: 85
 - N.º de citações Scopus: 91
 - N.º de citações Google Scholar: 141

10 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.º de citações Web of Science®: 120
 - N.º de citações Scopus: 111
 - N.º de citações Google Scholar: 214

11 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.º de citações Web of Science®: 22
 - N.º de citações Scopus: 22
 - N.º de citações Google Scholar: 45

12 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.º de citações Web of Science®: 3
 - N.º de citações Scopus: 1

13 Barroso, A, Ermolaev, 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.º de citações Web of Science®: 3
 - N.º de citações Scopus: 2
 - N.º de citações Google Scholar: 3

14 Oliveira, S. M. & Santos, R. (2003). New bounds on the mass of a b-prime quark. Acta Physica Polonica B. 34
(11), 5523-5530

15 Oliveira, S. M. & Santos, R. (2003). Bounds on the mass of the b? quark, reexamined. Physical Review D. 68 (9)
 - N.º de citações Web of Science®: 7
 - N.º de citações Scopus: 6
 - N.º de citações Google Scholar: 11

16 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.º de citações Web of Science®: 3
 - N.º de citações Scopus: 3
 - N.º de citações Google Scholar: 5
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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/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
https://ciencia.iscte-iul.pt/publications/evolution-of-hybrid-robotic-controllers-for-complex-tasks/17360
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