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A salvação de Hermes 

Plataforma 
protege 
estátua 
dos 
terremotos 

Terremotos podem pro- 
vocar mortes, danos ma- 
teriais e também atingir 
obras de arte. Uma delas, 
a do deus grego Hermes, 
com o pequeno Dionísio 
no colo, exposta no Museu 
Arqueológico de Olímpia, 
na Grécia, que foi escul- 
pida, provavelmente, no 
ano de 340 a.C. por Pra- 
xíteles, já está protegida 
contra terremotos que 
atinjam até 8 na escala 
Richter (o terremoto que 
provocou, por exemplo, 
os maremotos na Ásia em 
dezembro passado atin- 

giu a escala 9). A prote- 
ção está num mecanismo 
instalado em uma plata- 
forma que permite a es- 
tátua de mármore, com 
quase 2 metros de altura, 
balançar como um pên- 
dulo sem cair ao solo du- 
rante um abalo sísmico. O 
sistema foi desenvolvido 
pelos pesquisadores Mi- 
chael Constantinou e 
Andrew Whittaker, da 
Universidade de Buffa- 
lo, dos Estados Unidos, e 
Vlassis Koumousis, da 
Universidade Técnica de 
Atenas. Eles fizeram si- 
mulações em computador 
do comportamento da 
estátua num terremoto e 
estabeleceram as especifi- 
cações do mecanismo fa- 
bricado pela empresa nor- 
te-americana Earthquake 
Protection Systems.      • 

■ Blade Runner no 
trilho e no asfalto 

Um veículo que possui a ca- 
pacidade de percorrer rodo- 
vias e trilhos de uma estrada 
de ferro levando passageiros e 
carga é a mais recente novi- 
dade inglesa na área de trans- 
porte. Com rodas de aço re- 
trateis entre os pneus, ele 
permite ao motorista passar 
suavemente de uma rodovia 
para os trilhos por meio de 
apenas um botão. O projeto 
foi mostrado no ano passado 
no Museu da Ciência, em Lon- 
dres, pela empresa Silvertip De- 
sign, que desenvolveu o novo 
meio de transporte em cola- 

boração com as universida- 
des de Lancaster e Norfhum- 
bria, além da participação fi- 
nanceira do Departamento 
de Comércio e Desenvolvi- 
mento da Grã-Bretanha. Meio 
caminhão, meio trem, ele foi 
chamado de Blade Runner, 

Rodas de aço retrateis 
entre os pneus 

nome tirado do filme produ- 
zido em 1982, com direção 
de Ridley Scott, que trata de 
andróides, meio máquinas, 
meio humanos. Os Blade 
Runners poderão carregar 
automóveis com passageiros 
e carga a 160 quilômetros por 

hora, consumindo menos 
combustível e poluindo me- 
nos que caminhões e carros 
de passeio juntos, por meio 
da construção de linhas espe- 
ciais ao lado de rodovias, mas 
sem grandes gastos com in- 
fra-estrutura. • 
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Tela 

Bateria 

■ Recorde em 
energia solar 

Diminuir a poluição de gases 
oriundos da queima de deri- 
vados do petróleo e aprovei- 
tar a energia gratuita e farta 
do Sol são dois dos princípios 
que regem o desenvolvimento 
da energia solar. Nesse senti- 
do, já está em pleno funciona- 
mento a maior usina gerado- 
ra de energia elétrica a partir 
dos raios solares do mundo. 
Inaugurada no ano passado 
no local de uma antiga mina 
de carvão, perto da cidade de 
Leipzig, uma das áreas mais 
poluídas do leste da Alema- 
nha, a usina foi construída 
pelas empresas Shell Solar e 
Geosol. Ela possui 33.500 
módulos solares e gera 5 me- 
gawatts (MW) de energia, su- 
ficientes para a demanda de 
1.800 casas. A planta solar 
compreende uma área de 16 
hectares (1 hectare é igual a 
10 mil metros quadrados). 
Segundo os construtores, a 
nova usina evitará que 3.700 
toneladas de dióxido de car- 
bono sejam jogadas na at- 
mosfera por meio de motores 
e termoelétricas. • 

Produtor 
de imagens 

Sensor 

■ Atletas ganham 
óculos eletrônicos 

Informações biomédicas co- 
mo batimentos cardíacos e 
nível de oxigênio no sangue 
são preocupações importan- 
tes para atletas que querem 
melhorar o desempenho es- 
portivo e quebrar recordes. 
Obter essas informações em 
tempo real tanto para o atleta 
como para seu treinador de- 
verá ficar mais fácil com os 
óculos que a empresa britâ- 
nica Cambridge Consultants 
está finalizando. Chamados de 
Technospecs, os óculos terão 
sensores que vão informar as 
medidas biomédicas, durante 
os treinos, ao atleta de atletis- 
mo, por exemplo, por meio 
de uma tela projetada nas 
lentes, técnica usada para pi- 
lotos de jatos de caça. A em- 
presa vai desenvolver óculos 
semelhantes para nadadores e 
ciclistas e espera incorporar a 
comunicação sem fio para 
facilitar a análise de dados 
em um computador. Além de 
miniaturizar peças e senso- 
res, a empresa está colocando 
todo o processamento eletrô- * 
nico em apenas um chip.     • 

BRASIL 

Autonomia e 
visão panorâmica 

Desenvolvimento de robô industrial via internet 

Produção de módulos solares na Alemanha 

Um robô que trabalha com 
visão de 360 graus e ainda 
consegue andar sozinho em 
um ambiente sem colidir com 
obstáculos está sendo criado 
no Departamento de Enge- 
nharia Mecatrônica da Escola 
Politécnica da Universidade de 
São Paulo (USP), sob a coor- 
denação do professor Jun 
Okamoto Júnior. No futuro, 
esses robôs poderão ser usa- 
dos para supervisionar tare- 
fas em indústrias automati- 
zadas, movimentar cadeiras 
de rodas ou servir como babá 
eletrônica. O equipamento 
possui uma câmera de vídeo 
preto-e-branco e um espelho 
hiperbólico que lhe permite 
ter uma visão completa do 
ambiente. A partir das ima- 
gens o robô consegue calcu- 
lar o caminho a ser percorri- 
do. Para programar as tarefas 
que devem ser executadas 
pelo robô foi utilizado o soft- 
ware Power Designer, da em- 

presa Sybase. "Essa é uma 
aplicação inédita para o soft- 
ware, utilizado para modelar 
processos industriais dentro 
de empresas", diz Okamoto. 
O prazo previsto para o de- 
senvolvimento do novo robô 
autônomo, que faz parte do 
programa Tecnologia da In- 
formação no Desenvolvimen- 
to da Internet Avançada (Ti- 
dia), da FAPESP, é de três anos. 
São três laboratórios em rede 
{weblabs), dois deles com má- 
quinas-ferramenta e o tercei- 
ro com o robô andando den- 
tro de um ambiente industrial 
em uma trajetória pré-pro- 
gramada. "Será possível ver pe- 
la internet imagens do que o 
robô está observando, como, 
por exemplo, detalhes da 
produção de uma peça", diz 
Okamoto. Se for necessário, 
o operador poderá comandar 
o robô para que ele pare em 
algum ponto, antes de reto- 
mar sua rota autônoma.      • 
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