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LUCAS HENRIQUE SILVA DE ALCANTARA @ linkedin.com/in/lucas-henrique-silva-de-
ENGENHEIRO MECANICO SE e

QO (31)99810-2455

QUALIFICACOES

e Experiéncia em modelagem 3D e 2D GD&T em SolidWorks, Inventor, Fusion, OnShape e Siemens NX que
incorporam principios DFM/DFA.

e Experiéncia nas seguintes areas: aeronautica, naval e robodtica.

e Proficiente em comunicagcao com fornecedores e equipes multifuncionais para resolver problemas de
projeto e identificar oportunidades de melhoria.

e Experiéncia em projetar e fabricar pecas/componentes para moldagem por usinagem CNC e impressao 3D.

e Experiéncia com analise de dados SQL.

EXPERIENCIA
LUZA GROUP | Engenharia Baseada em Conhecimento (KBE) Set 2025 - Presente

e Automatizacao de processos de projeto no Siemens NX (KBE), acelerando significativamente as atualizacdes de
secdes em comparacao aos metodos tradicionais de modelagem explicita.

e Atuacao no desenvolvimento de secdes veiculares com componentes de Body-in-White e Interior Trim.

e Tratamento e otimizacao de superficies Classe A.

Laboratério de Analise Experimental e Simulacao de Sistemas Mar 2022 - Jul 2024
LAESS | Design Mecanico

e Fotogrametria de pecas para posterior conversao desses pontos em nuvens, malha e modelo 3D CAD - Autodesk
ReCap Photo e outros.

e Setup dos ensaios bem como a realizacao dos ensaios - molas de aviao.

e Calculo das constantes das molas e suas respectivas incertezas a partir dos dados encontrados no experimento.

e Modelagem - pecas de aviao.

e Modelagem do trem de pouso.

e Simulacao estatica, simulacao transiente, simulagcao dinamica de corpos flexiveis e simulacao de fluidos.

e Uso o Excel para planilhas.

e Uso do python para analise de dados.

e Confeccao de relatério periodico.

e Treinamento de integrantes da equipe.

Iniciacao cientifica | Controle e Design Mar 2024 - Mar 2025
e Desenvolvimento e teste de plataforma e controle de atitude de um satélite.

e Modelagem 3D da plataforma.

e Fabricacado das pecas estruturais da plataforma em impressora 3D de filamento e de resina.
e Uso de diversas pecas eletrdnicas para a plataforma.

e Desenvolvimento do cédigo de controle da plataforma.

e Teste do software de controle em tempo real.

Equipe de Competicao de robo | Design Mecanico Nov 2021 - Fev 2025

¢ Modelagem 3D em software CAD (Inventor e Solidworks), do robé de 13.6 kg,
e Simulacao de componentes mecanicos dos modelos;

e Selecao de material.

e Coordenador da fabricacao e do projeto do robod.

EDUCAGCAO
UNIVERSIDADE FEDERAL DE OURO PRETO

Bacharelado em Engenharia Mecanica Jan 2020 - Mar 2025
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LUCAS HENRIQUE SILVA DE ALCANTARA

ENGENHEIRO MECANICO

TREM DE POUSO - PROJETO PARA FORCA AEREA BRASILEIRA

O que? .7

e Modelar e

de
montagem das pecas de um trem de pouso;

fazer uma animacao

e Executar uma simulagdo dinamica do trem

de pouso para identificar as regides de

maior tensao. Para que essas regides

recebam manutengao mais frequente.

MOLAS DO AVIAO - PROJETO PARA A FORCA AEREA BRASILEIRA

O que?
e Modelar e fabricar pecas necessarias para o
ensaio das molas;
e Ensaios de compressao das molas e coletar
dados;
e Comparar
elasticas obtidas durante ensaios com a

os resultados das constantes

constante das molas fornecidas pelos

fabricantes das molas.

Como?
e Utilizou-se o software Autodesk Inventor e

SpaceClaim (Ansys) para o design das

pecas;

* A analise dinamica e nao linear do trem de

pouso foi feita no Transient Structural e
Explicit Dynamics do Ansys.

Como?

e Utilizou-se o software Fusion 360 Autodesk
para o design das pegas e a impressora
creality CR-10S 3d bem como uma furadeira

de mesa para a fabricagdo das pecas;

Durante o ensaio um relogio comparador e
um dinamdémetro foram usados durante o
experimento;

Os dados foram analisados a partir do uso

do python e do Excel.

e E os
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Mar 2022 - Jul 2024

Resultados
e A animacao foi totalmente concluida, desta

forma a facilitar o processo de montagem
da pega;
de tensdo foram

pontos maior

encontrados.

Mar 2022 - Jul 2024

Resultados

¢ A comparagao dos resultados foi realizada e

o relatorio concluido.
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LUCAS HENRIQUE SILVA DE ALCANTARA

ENGENHEIRO MECANICO

ROBO - PROJETO PARA EQUIPE DE ROBOTICA
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Nov 2021 - Fev 2025

O que?
e Dimensionamento dos elementos de
maquinas do robo;
e Modelar e fabricar um robdé da categoria
13.6kg;
e Executar uma simulagao dinamica para a

estrutura do robd e, assim, a descobrir que

geometria favorece maior resisténcia

mecanica.

Como?

e Para o dimensionamento de cada elemento
utilizou-se o Jupyter python;

e Utilizaram-se o software Inventor e o
Fusion 360 para o design das pecgas;

¢ A analise dinamica e nao linear do robd foi
feita no Explicit Dynamics do Ansys;

e A fabricagao das pecgas foi realizada através

da impressora 3D e usinagem.

PLATAFORMA GIMBAL - PROJETO DE PESQUISA

O que?
e Modelar e fabricar pecas necessarias para a
plataforma;
e Adquirir os componentes eletrénicos e

montar a plataforma;
Modelar o sistema dinamico da plataforma;
Desenvolver o software da plataforma;

Testar todo o conjunto em tempo real.

Como?

e Utilizou-se o
Inventor da Autodesk para o design das
pecas. Fez-se o uso da impressora Ender 3

software Fusion 360 e

S1 torno
fabricagao das pecas;

¢ O modelo dinamico do da
plataforma foi feito no MATLAB e no Python;

na

bem como um CNC para a

controlador

¢« O codigo do controle foi realizado

plataforma Arduino IDE em C++.

Resultados

e O processo de fabricacdao do protdtipo esta
sendo finalizado.

Mar 2024 - Mar 2025
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Resultados

¢ O controle do prototipo da plataforma teve
um tempo de resposta extremamente rapido
(menos de 3 segundos);

e Durante os testes com o protoétipo, o
sistema nao apresentou overshoot;

e O erro de acomodacao foi menor que 2%

(98% de precisao).
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