NIVEL 5 - FASE 2 - NIVEL MEDIO E TECNICO

GABARITO

INSTRUGOES AOS PROFESSORES

Caro(a) Professor(a):

» Esta prova contém trés tipos de questdes:
v As que devem receber uma nota entre 0 (menor nota) e 7 (maior nota);
v As que devem receber uma nota entre 0 (menor nota) e 5 (maior nota);
v As que devem receber uma nota entre 0 (menor nota) e 3 (maior nota);

* A prova do seu aluno deve receber uma pontuacéo entre 0 e 100;
* Alunos ausentes ndo devem ter notas atribuidas;

* Nao esqueca de enviar as folhas de resposta de cada aluno e as provas com as
trés melhores notas pelo Sistema Olimpo dentro do prazo.
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EXEMPLO DE CORRECAO

A questdo abaixo, requer 3 respostas. E segue a seguinte regra de

correcao:

Cada acerto vale 3 pontos
Caso acerte as 3 respostas, ficard com 10 pontos
Cada erro anula um acerto

Se marcar todas, ficard com zero pontos

A seguir tem-se um robd cujo objetivo é pegar uma bolinha de pingue-pongue de uma
determinada cor e deposita-la em um cesto. O robd possui um sensor de luz, com o qual
faz a identificagdo da cor, fornecendo ao programa um valor entre 0 e 255. Se a cor da
bolinha que o robd deve capturar estiver em um intervalo de 100 a 125, quais bolinhas
ele depositara no cesto?

Resposta do Aluno 1

a. Bolinha 93
X Bolinha 121
2 Bolinha 102

d. Bolinha 145
% Bolinha 124

Resposta do Aluno §

—i\ Bolinha 93
b. Bolinha 121

“ug Bolinha 102
d. Bolinha 145
¢. Bolinha 124

@

121 102 145

Resposta do Aluno 2

<@ Bolinha 93
b. Bolinha 121
¢. Bolinha 102

(@) Bolinha 145
¢. Bolinha 124

Resposta do Aluno 6

a. Bolinha 93
XK. Bolinha 121
kﬂ Bolinha 102

d. Bolinha 145

¢. Bolinha 124

GABARITO
a. Bolinha 93
b. Bolinha 121 - CORRETA
¢. Bolinha 102 - CORRETA
d. Bolinha 145
¢. Bolinha 124 - CORRETA

0000

124

Resposta do Aluno 3

X Bolinha 93

Jx Bolinha 121
x Bolinha 102
X Bolinha 145

“u"Bolinha 124

Resposta do Aluno 7

(@) Bolinha 93

b. Bolinha 121
(¢.) Bolinha 102
(d) Bolinha 145
¢. Bolinha 124

Resposta do Aluno 4

a. Bolinha 93
() Bolinha 121
¢. Bolinha 102
(4. Bolinha 145
@ Bolinha 124

Resposta do Aluno 8

3y Bolinha 93
2k Bolinha 121
~&¢ Bolinha 102
d. Bolinha 145
~¢; Bolinha 124




- Mercado de robds esta em alta e deve crescer 21% na América Latina. - -\
QUESTAO 1 P
Os avancos nos setores de robotica e inteligéncia artificial (IA) e;taf’ A 0“

3P e

14 de interessantes e o mercado esta cada vez mais de olho na autgre=" TP\O { ‘()
os numeros do IDC, que acaba de divulgar os resultados dg &=~ QU - B

- AO AO )

O estudo mede a implementagéo de vérios robgs== RREQ oLUQ \

: : ST co S nu a\
um investimento de US$ 1,040 bilh&o nesse seg, Q. Je o \
temporada, com crescimento de 21% e injecédo d . N3 (;Oﬂe 42 mas RO. 1
de autématos industriais, 27% de servicos e 0,09‘)‘ \,\Na(;ao‘ \\e\‘ﬂa NG eﬂa e yAS 3 \

5k ;s o 0 a?d e"na (N oJ \
Os rob6s industriais devem representar 72% dessay LY \\ a awet™ " 7er0 \
Brasil e pelo México, com alcance de US$ 2,150 bilk o aYCO“ u ou “ef\“u questao- ”’,
nas areas de montagem, solda, mistura, embalageny o a\\Ja ess? -
“ \‘eﬂ\ e ‘)a"a ‘—“
Robé para tudo que é lado a5 ossWV "
Os autématos para a producao de alimentos tambe No ,.gmento de servicos eles vém sendo

mais utilizados para embalagem, inspecéo de tubulagc\ po\’\" ,,ao‘fgrlcola e seguranca — com destaque para
a colheita de frutas e verduras.

O setor de consumo ainda esta engatinhando, pois ha alnda uma grande dependéncia no desenvolvimento dos
assistentes virtuais. Um exemplo disso sdo as pequenas maquinas que ajudam em atividades como a limpeza de
lares.

(Fonte: https://www.tecmundo.com.br/mercado/140311-mercado-robos-alta-deve-crescer-21-america-latina.htm)
Sobre os textos, assinale a alternativa INCORRETA:

a) No setor de alimentos e servicos, o uso de robos é crescente. Porém, sua utilizacdo no setor de

consumo depende do uso de assistentes virtuais.
A utilizacdo de autdbmatos no segmento de servicos enfrenta problemas no subsetor de

seguranca, ainda sendo necessario um investimento em IA.

c¢)  Ha uma projecdo de crescimento na utilizacdo de autématos para realizagédo da colheita de
frutas e verduras.

d) Segundo o IDC, até 2022, 72% dos robds instalados serao representados por robés industriais,
com crescimento liderado pelo Brasil e México.

e) Otermo “parald”, no trecho destacado, é caracteristico da linguagem coloquial e indica que os
patamares atingidos sdo muito interessantes.

Durante o processo de desenvolvimento do algoritmo de aprendizagem por refo;:
uUESTAU 2 necessario descobrir o universo de estados possiveis de um robé. Na S|tuagao Qbé

esta preso em um labirinto e seu conjunto de estados possiveis é dsa-“ N‘(O S) \de
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Quantos sao os estados possiveis do robd?

a) 2304
48
6432
192
e) 9216
Durante a etapa de analise de requisitos de um rob6 de Futebol um projetista teve_aa”\a de
UUESTAD 3 colocar um solenoide com um pistdo no centro, a fim de que a forca eletrgrw‘ S) {da
fosse capaz de “chutar” a bola para o gol. ‘,—‘ 5 PO“TO
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Imagem 1: vista lateral do robé Imagem 2:vista‘ a\\e" , pa\' -
| SSN —”‘
Utilizando a imagem 2 como referencial e sabendo g No\3‘5 ° _=tZido pela corrente deve ir de

encontro com a bola, que nesse referencial é o leitor, [:l‘ or\\o _eque:

a) A corrente percorre a espira no sentla‘o‘horarlo O campo esta saindo do papel.

A corrente percorre a espira no sentido horario. O campo esta entrando no papel.

A corrente percorre a espira no sentido anti-horario. O campo esta saindo do papel.

A corrente percorre a espira no sentido anti-horario. O campo esta entrando no papel.
e)  Nao é possivel definir o sentido do campo e da corrente.




" Um robo mével deve se deslocar seguindo uma trajetoria retilinea unidimensiorﬁah{#\ partindo
UUESTAU 4 de um ponto x(0) =0, em t=0s, em direcao ao ponto x(710) =30m, em t:l_Qs—"" ’S\ fao longo
o)

. v % a 5 - A %
do tempo, a trajetoria do robo deve seguir um compor'frﬂgntﬁ" 0“1 ‘emlo de

terceiro grau, tal que: - (o} A \1 P 1
.J" ~ -~ “ ‘
r 'K%O“REQ RO SOLUQAO oS- \

O 2
sendo [ko ki k2 k3] um vetor de coeficient exa‘-7 1 a\5 de o b\mo
um polindmio de grau 2, tal que v(t) = 3kst*y 30" nat® (203 ERO elo
a(t) = 6kst + 2ka. \ O"\t\)a(; cou @ Aot \\e\'t\a’(\\‘a \te“\a\'\\l .z oou
Sobre o comportamento da velocidade, con . War ) 2?2 U {B0- 7ef }‘
« O rob6 deve partir com velocidade nula; 'y wWareet =y net que® -

{a 552 -
- O robé deve chegar ao ponto final da trajetod © a\\e\’ﬂa o para “,—’
- Oinstante de velocidade maxima se dara em ossiVe -
1 Notas e ,—“‘
Nessas condi¢bes, qual o valor dos coeficientes [k‘ ntoi-’,—’

\ -
ko ki1 k2 ks]=[0 0 0,9 —0,06]

[ko ki k2 ks]=[-1 0 0,03 5]
c) [ko ki k2 ks]=[0,06 0 0,9 —2]
d) [k ki k2 ks]=[0 -2 0 —0,5]
e) [ko ki k2 ks]=[0 10 0,3 0,06]

o A 42 revolucdo industrial, ou Industria 4.0, envolve diversas &reas tecnoldgicas, desde a
UUESTAU 5 automacao de trabalho nas linhas de producao até a supervisdo de méqui’nqs.a'—’\positivos
moveis de forma remota. Analisando as imagens abaixo, quais da‘s;aaa—"
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Utilizacao de Internet das Coisas (IoT) para interligar equipamentos, maquinas, pecas e pessoas,

permitindo maior quantidade de informagdes trocadas entre os setores das industrias.

b) A utilizacdo de robds e maquinas elétricas de forma autdnoma para a realizagcdo mais rapida de
atividades pesadas com sensores precisos.

c¢)  Produgéo de bens de consumo tecnoldgicos em larga escala, como chips de computadores e
celulares, permitindo a difusao da tecnologia com baixo custo.

d)  Utilizagdo de tecnologias disruptivas de baixo custo agregado para produzir mais pecas, em
menos tempo e com precisdo mais elevada.

e) Utilizacdo da inteligéncia artificial para tratamento de dados e controle de maquinas, além de
realizacao, exclusivamente por maquinas, de diagnésticos em tempo real da linha de producao.

- Women in robotics on International Women’s Day 2019 ="\
QUESTAO 6 e
What does a day in the life of a woman workiw"’ ON td members of

P

WomeninRobotics.org to volunteer “a paragraph and aJoj;h"'s—‘ po 6 U \en of the field.
And if you're a woman working in robotics gr_'m.t“*’ﬂ [o) QU Be e \
Odyssey Educational Foundation BQW’ORREQP‘ OL\)(;P‘O' »‘e\'r\a{\\las e field while
also discovering their passion for S} v S Juas a\ ‘ise types of
roles—and it has allowed the boys ¥ ) 25 vas v and there
really isn't any reason why girls shou\ Nac;ao‘ apef\as a\\ema \
Children have a natural curiosity tha o N\arco\'\ ontos: 2 das “Odyssey
Educational foundation we inspire yod ° Oﬂe’cas-_ onas U e UM Yineering
concepts in a fun, hands-on way. We o\ © (cOU 105+ e Gor\’e"a resent
young gitls with challenging yet accessi} . Wa (aS" on “emat\\la ﬂada‘. \
Lisa Winter is a mechanical engineer at\ c,Oﬂe dUas a - yma e that
moves on a construction site. Her hobby\ N\a(CO 0(\\05- 3 c,e"\a . Yobot

: ing e (AP W s
Wars, and continued as she competed in ‘ada alte da, t the
: ; el a .o eff2 2
importance of STEM. Seen here, Lisa and hey aTCO\'\ ma\\\’a e“\’\\)m Bm.
Dubbed as the real-life’ Susan Calvin’ by\ | W RO- u a\le 4 oJv n \tic
Psychiatrist®, has been tracking the robot ev\ 7% " apef\as N erf@ ou T vg
of robots as well as the critical psychologicay \\l\a‘oo 1ern@ _ . 7e%0
of robotic psychiatry which she pioneered in\ ® de Uma. ) ZERO' ques\ao' -
patients ready to be integrated into society. 'y \‘ema\\va- a3 esS2 _ -
Rachel Domagalski, Systems Engineer, Cobal\ a ss'Ne\S P ——,emfe robots have an
interesting intersection with software, data, an ot@s PO _ _ =@y provide a way to positively
augment people’s lives. In particular, Cobalt is exq 10S- _,—qurobots combine making human-robot

interactions friendlier with a practical application & p_,mﬂd\'ogy.
(Fonte: https://medium.ccm/siIicon-valley-robotics/women-in-robotics»on»in‘eﬂ\ationa|—womens—day—201 9-d80c93e162d)

According to the text, which of the following statements are correct?

Robotic Psychiatry is the study of psychological issues in robots. Some robots are known for
starting tasks that they were never told to do.

Odyssey Educational Foundation Robotics program allows girls to feel more confident in STEM-
-based careers.

Rachel Domagalski is the first robotic Psychiatrist studying the human-robots interaction in the
point of view of the robot.

Girls are not as capable or interested in STEM, that’s why there are less women in this area.

Lisa Winter, Rachel Domagalski and Joanne Pransky are examples of women in STEM-based

©-0-

careers.




E muito comum a utilizacdo de sistemas de ondas de radio ou outros sistemas cabe‘a‘jos para
UUESTAU 7 que robbs possam se comunicar entre si. Alguns desses sistemas séo baseado«‘ Pes, que

possuem checagem da integridade das mensagens trocadas enﬂe" ONTOS\ hpdem

a rede de comunicagdo. O Robot Operating System (ROS), por exenp]p \3 \rte da
mensagem com checagem de integridade via checkSum. ,—’ TP‘ 0 \
Em um projeto utilizando o ROS foi determmadq_ra‘ AO AO Ypelo
quociente inteiro Q(x) = A(x) / B(x) de A(x)r GORREQ SO\—UQ 00\05. a{; da
mensagem abaixo: ‘ (ek@" 39 de o \‘
Elemento 1 Elementé‘ ‘\,\a\'oo\»\uauma a\temauma 3“8“\;0-_ 7e%° o
10
\ ’ \tema\\ s par@ © -
\ -

Qual o valor para o checkSum da mensagem? @S pOSSNe "—"‘

a 60 AN s =T

b) 3 pOﬂ -

uUESTAU 8 Observe o diagrama abaixo:
SL: - : - ROBO —p  SENSOR __F,..s’ —*’\‘
P ()

\
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;—EST’AO 8 ( \‘
Nesse sistema, um controlador utiliza os dados prg\aa"‘ QP‘ oQ UQ’AO‘. C %o da
atitude de um robé durante a realizacéo dg= ™ COR RE O\— ontos: - ‘pré-
definida. A cada instante (t), podemos ca[cd‘ k@ P 25 de i \
\
\ 30 e\ @add " SeRO
tal que s, é a posicdo desejada do robd no iny Po\'\\\laqa ou 2 a\\e‘“ ma\ ef m.a\\ -ZE ou 1 “
controlador é enviar ao robd um sinal para qu\ arC au a al® Ul al 30" 7ef© \
acompanhamento. Existem diversas estratégiay ¢ N\a(oo -3 OV nel s q\,\es ,-mﬂ‘,’
e também na indUstria, é o chamado controladd © a\tema\\\J : pa(a es ,.m‘\'e deﬁnlda
pela seguinte funcéo: \ sivers ,—"
1 NO -
\ \0‘5 -
ono>_ -

Considere o grafico abaixo representando os dado\ -pUSlgao desejada do rob6 a cada instante e os dados de
posicao real do robo a cada instante:
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Identifique o gréfico que representa o sinal da acdo de controle u nesse mesmo intervalo de tempo se K,=3.
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Um drone foi designado para sobrevoar algumas cidades percorrendo o esquema an=ysentado
UUESTAU 9 no grafo G apresentado na figura. Ele foi programado para rodar o aIgor;tr»" S\ \‘seguu'

—“ (‘ 0“1 \

Grafo G Algoritmo visitarCidade(G, X) {‘—’ ’Ao 9 \
marcar cidade X como xm- UE 1 \
par‘a toda c Jiad" (o) Q (o} 1) Yea {

RREQP‘ oLUQP‘ \
cO s oMo a )
: f‘\ N corre® da 2 dEeRO \
in 30 ) i eﬂ'a o Z \
volyy o niua¢ alte fiva WEE 1
} 1 PO 2(coY \erne a\’ﬁ.e“\a~ 7ef0 ou “
\e ach»J ‘\ef\ U \Aesﬂaﬁ) —‘—‘_,J
0] algorif‘ o ol E eSS ~=Tfdade de
ez \er® (a =
Cuiaba, sey ok =adjacente (ligada por
uma seta \aS 0S ‘,—uﬂl‘] chamada de aresta), ele
segue inici NO ,’a'adade mais a esquerda do leitor. Por

exemplo, caso esteja em Cuiaba sua primeira visital 00 —rp‘b'Grande Cada vez que o drone seguir a direcéo de
uma aresta, deve marcar a cidade encontrada comd Visitada e em seguida todas as cidades adjacentes que ainda
nao foram visitadas. Por fim, o drone deve enviar para sua base uma informacéo de que terminou a visita antes de
voltar para a cidade anterior.



Quial alternativa contém a ordem das cidades informadas pelo drone para a base ao concluir a visita, sabendo que
a primeira chamada do algoritmo foi visitarCidade(G, Cuiabd)?

a)
b)

Cuiaba, Goiania, Sdo Paulo, Campo Grande e Curitiba.
Cuiaba, Campo Grande, Curitiba, Goiania e Sao Paulo.
Curitiba, Campo Grande, Cuiaba, Goiania e Sao Paulo.
Curitiba, Campo Grande, Sao Paulo, Goiania e Cuiaba.
Séao Paulo, Goiania, Curitiba, Campo Grande e Cuiaba.

Parece cena de cinema, mas nao é. Os veiculos auténomos ja séo realld.anl—‘e estdo cada vez
uUESTAU 10 mais préximos do nosso dia-a-dia. Semelhantes a carros, camu- OS\ s comuns, eles
\

sdo, na verdade, robos! ,—’ \*\1

\
O desenvolvimento desses Veiculos Terrestres e Aéreos AW”AO A0 k5 1o Laboratério

de Robética Mével (LRM) e de Sistemas Embg,red" UES

atematicas e

Computagédo (ICMC), na Universidad sJi" P\ wWaS 0 ainda com
robética educacional, fazendo uso 3 REQ OLUQA \,‘ema“\‘ ‘;

Kalinka Castelo Branco nasceu em\ a5 guas - \ Professora
Associada do Departamento de Sist a(;"ao'- enas \\e"“a“\] (Ciéncia da
Computacéo pela Universidade de S‘ pon v (coY ) oS- das @ Programa
de Pés-Graduagéo em Ciéncia da Con . W 1S © S uma - uma \tério de
Sistemas Embarcados Criticos. \ cort® aoe“a oﬂe’&as 1

Nos laboratérios do ICMC, Kalinka ﬁp_l‘\ \\l\‘a‘co\'\ . pO“tos‘ (\3’(\\135 © aa- rojeto
CARINA (Carro autébnomo) e o S-Truck (@ © Coﬂe"as- duas altel L er(@ ynto é
veiculos aéreos, o Tiriba (veiculo aéreo n aYGO“ oS- - Ge(\a e _ blana
vertical) merecem destaque. “Nossos Veicu o d 1ot W Ja mas ‘(‘.als,
sensores inerciais, GPSs e sensores laseres exrd W\ el ‘\'\\)ma 1em
que se inserem”, explica a coordenadora. 'y \\J\a‘c’O a a\\eﬂ\a \

A realidade dos robés no dia-a-dia é cada vea * ZERO‘ ends Uﬂ.\ e“ada 5 \ar
a nossa vida, trazendo inovagdes para dlfe) N\a(c,o\) ap “ema\\"a X0 3 ou ,
educacao, entre outras”. \ ° v a @ RO‘ es\’ao Z

A professora vé ainda muitos desafios na area de (\3{\ L es M ,..qo’ por
meio de trabalhos académicos e que permitem ae’ N G —aad'es nessas areas;
os desafios tecnoldgicos, onde a gente esbarra ny (25 ()0‘5‘5 ’—rpfeasa de certo tempo para
ser desenvolvida; e, que considero o mais dificil ’,,-qu'e envolve a ética das pessoas no uso

devido desses rob6s. Desta forma, leis, regimentq ()0“ S,cﬂfagoes tém sido desenvolvidas e aplicadas por
6rgaos que buscam prezar pelo bom uso dos robo\—"

Para quem esta iniciando o contato com a robdtica, a pesquisadora deixa o incentivo: “Venha conhecer o mundo
da robética, um mundo desafiador e ao mesmo tempo fantastico. Tenho certeza que vocé vivenciard o mundo de

uma forma que vocé nem imagina que seja possivel”.

|II

(Fonte: Revista Mundo Robética, Vol.6, N° 14 - Jan/Abr 2019)

Segundo o texto, é possivel afirmar que:

O texto é do género noticia apresentando uma linguagem narrativa e descritiva com objetivo
de informar algo que aconteceu.

Os veiculos auténomos, apesar de estarem prontos para serem utilizados, apresentam desafios
técnicos, sendo necessaria a publicagdo de artigos cientificos para validacdo desta tecnologia.
O pronome destacado “eles” substitui os termos “carros”, “caminhdes” e “avides comuns”.

O termo destacado “pilota” esta entre aspas para indicar uma utilizacdo ndo usual, dado que os
veiculos sdo autdbnomos e nao precisam ser pilotados por um humano.

O texto é do género propaganda por possuir como caracteristica marcante a linguagem
argumentativa e expositiva, possuindo pequenos trechos descritivos.




Um jovem de 25 anos criou luvas inteligentes que traduzem os mov1mentgsa“’(|ngua de
UUESTAU '" sinais em audio, palavras. A novidade serve para compreender W‘(OS\ \\mmagao
\

com pessoas com deficiéncia auditiva. -—" PON

“= M0 2ni
O engenheiro Roy Allela, do Quénia, criou as luvas por causa da sqbav“ T P\O A \{;enlta.
Como ninguém na familia sabia lingua de sinais, ele de‘ad‘ QUE o 12 \
“Minha sobrinha usa as luvas, as conecta ao_cd“ REQ PO O\—UQA . fendo
o que ela esta dizendo. Como quase tod S . onto uma ‘bios,
entdo ela ndo precisa que eu faca sinais dey . co(\'eta‘ s de o \
As luvas, chamadas Sign-lO, tém sensores fI§ 2 ( atN eﬂad ’ ZER (\

_ ntuag ad\® W (N 5

Os sensores “quantificam” a curva dos dedod, P© 2(CO . \rerm 5 o\ na 7610 ou \‘
As luvas sao conectadas via Bluetoothaum & o cOV i 4 nen W\ 4es v _=%
que vocaliza as letras. \‘ nal 0 a ess9 -
Os usudrios podem configurar a linguagem, \tef { af _ =@ Go aplicativo, com
resultados que chegam a 93% de preciséo, segd \ No otes O SS ",——

on\Os,ga‘pﬂjrar as informacdes dos sensores flexiveis de
orma que sejam recebidas adequadamente por um
microcontrolador, podemos utilizar circuitos divisores
de tenséo, conforme o esquematico da figura a sequir.

P

v —— Vout

(Fonte:http://www.sonoticiaboa.com.br/2019/02/15/rapaz-cria-luvas-que-
traduzem-lingua-de-sinais-em-audio/)

Sabendo que a resisténcia elétrica dos sensores flexiveis pode variar de 200 Ohms a 2000 Ohms, e que eles sdo
alimentados por uma fonte de 12V, qual deve ser o valor do resistor Ri para que a tensédo sobre Rz ndo ultrapasse
5V e possa ser lida, através da saida Vout, nas portas do microntrolador? Qual sera a poténcia maxima dissipada
pelo resistor Ri?

a) 1,43k Ohms e aproximadamente 0,08W

) 2,8k Ohms e aproximadamente 0,02W

) 1,43k Ohms e aproximadamente 0,01W
2,8k Ohms e aproximadamente 0,01W
2,8k Ohms e aproximadamente 0,05W

(@J e




- Algoritmos genéticos fazem parte da computagao evolucionaria, eles compoem. wpa familia
UUESTAU 12 de modelos computacionais inspirados na teoria da evolucédo ;je_D"s\ lesentam
modelos matematicos computacionais que imitam os mecani~= =" 0\\\10 | como

s s " " s : - |4 -
hereditariedade, mutacéo, selecdo natural e recombinacéo. Estes tipoe* - fo) A2 lizados

para resolver problemas de otimizacédo e aprendizaﬂo‘rgh:’” UES P: . B \‘o dos
algoritmos genéticos se da através de um progees= Reqp\o \,UQAO- jdo (a
sobrevivente). | g GOR sO ontos: o\
Para que os problemas sejam resolvidos, de\ ‘ co\-(e’&a'. a\s de V \‘nte
melhoradas a partir do processo evolutivo.y aGao" \\eﬂ\a“\]a wa eﬂada’ . ZERO‘ tes
devem ser codificados para serem tratados dt PO“N (cOY a \\ema\N \’&eﬂ\a’“\‘a' (0 oy 5 Vé
a binaria, onde cada cromossomo é represeny W ou W 2@ any a? 120" ze }‘
Os operadores genéticos utilizados para card axc i ou s ess? que ‘.\.mt'es’sos
evolucionarios estdo expostos na figura a segu\ ¢ a\\emawe.\s P “,—*’
Ponto de separacio “ \\\O’ﬁas OSS _ —ﬂ"‘

-
\ 10S: -
‘\. BC)—“‘ -
000000 (XD )

 §
>< — CROSSOVER
I
000000 000000

Cromossomos “PAIS” Cromossomos “FILHOS”
900000 O0000ONE._
Antes Depois
000000 NOO00000NE..__
Antes Depois

Considerando dois cromossomos “PAIS” binarios de 6 bits, 110011 e 010101. Quais serdo 0s cromossomos
descendentes apds duas geragdes, sabendo que a 12 geracao foi gerada a partir de uma operacdo de crossover
apos o quarto gene; uma mutagdo no terceiro gene; uma inversdo entre o segundo e sexto gene, e a 22 geragao
foi gerada a partir de uma operagéo de crossover apds o segundo gene; uma mutagdo no sexto gene e uma
inversdo entre primeiro e quarto gene?

111111 e 011001
(1)) 111110 € 011000

111001 e 011111

d) 110001 e 01011
e) 001100 e 101010




- Uma equipe de estudantes desenvolveu um robé solucionador de Iabirinto’s_uﬁl“zando um
UUESTAU 13 robd movel e um modulo com 6 sensores de luminosidade esga_gad"s\ \nte, para
verificagcdo do estado ou auséncia de linha em sua paﬁcg&*’PO“TO yegar ao

fim do labirinto, representado pelo retangulo preto indicado ngjma’f o A3 preta na
superficie branca e encontrar um caminho que leve agse=~ UES Yimeiro
_ : At T "OO. "‘0‘_p\ ”
uma técnica que garantisse ao robo sair do Iglmra EQA \,UQA saida
otimizada. A técnica utilizada pelos estudf” CORR sO ntos: ma \méo

i O

esquerda. Nesta, se o labirinto é totalme Goﬂe\a' 3P i de Y ‘{e si,
mantendo-se uma mdo em contato com un 2GR30" \ema“\‘a T opradds ZERO‘ \
Em resumo, a regra da mao esquerda pode\ PO“N ArCO G a\\e(\'\a\\ \,‘emat\\‘ ) o0 oV 3
I. Cologue a mao esquerda na parede. \ X\ 2 nu = 30 Z \

L (CO “e(\ ues -
[l. Comece a andar para a frente \ \ o ouJ -
[Il. Em cada cruzamento, e ao longo do Iabirinté} ¢ a\\ema' s pafa ’_,.ed’e'gsua esquerda.
IV. Eventualmente, vocé vai chegar ao final do [y o5 pOSSN ”’,—

-

-_,.emﬁ:lgntes escreveram um algoritmo para
~ executar esta técnica. No entanto, perceberam que
havia um erro em uma das instrucées dadas ao robgo,
o que fazia com que a regra da mao esquerda nao
fosse seguida a risca. Indique qual linha de cédigo
apresenta erro e que comandos essa linha deveria
executar. Tome como referéncia de direita e esquerda
a frente do robd, mostrada na imagem. As paredes
sdo representadas pelas areas brancas, enquanto o
caminho livre é indicado pela linha preta.

% ;uncao Lapuriite() Linha 24: gire(direita, 90);
3. sair = falso; o Linha 30: gire(direita, 90);
4. enquanto (sair = falso){ c)  Linha 10: gire(esquerda, 90);
‘55. 3::g¢;$qze122§:2335e5(); d) Linha 18: gire(direita, 90);
7: { e) Linha 24: gire(esquerda, 180);
8. caso (sem linha):

9. pareQ);

10. gire(esquerda, 180);

11, caso (linha perpendicular):

12. frente(Q);

13. estado = lerSensores(Q);

14. se (estado = linha perpendicular){

15 sair = verdadeiro;

16. }

17. se ndo{

18. gire (esquerda, 90);

19. }

20. caso (curva a direita):

21, frente(Q);

22, estado = lerSensores();

23. se (estado = sem linha){

24. gire (esquerda, 90);

25. }

26. caso (curva a esquerda):

30. gire(esquerda, 90);

31. caso (linha reta):

32. seguirLinhaQ);

33. }

34. }




QUESTAO 14

- . —= e
Um laboratério esta desenvolvendo um ?”GORREQP\ SO\—UQ

10 otor
controlado por PWM. PWM (do inglés Pulsa @ 5 \30“ . 3 uma wico
através de um sinal digital. Neste caso, o si . 1N da 2 0. Inte

' 30" add = 7gWR
entre os niveis alto e baixo. Um exemplo é oy POV\Naan ua 3\\8\’(\3 “ VA exf r\’\a{\ . 7% “ 5 ‘€|o
total da onda quadrada é chamada de duty & \\:\afoo u N u et . 7e%0 \
O brago robético em questao varia sua angula“ ° \\)\aYGOU a0V nen a q\,\esta ’,.-gtﬁ’a
de pulso de 1 ms, enquanto que para 100°amog_® \\Gﬂ\a“\]a_ pa\'a es® ‘,.-rtﬁnsiderando
um sinal com 80 Hz de frequéncia. \‘ @ pOSS’\ e\s - -
S -
|\ \\\0\3 -
Qual o duty cycle necessario para se obter uma a\ pon\os.—_ﬂm‘ﬁrsgo robotico?
-
a)  0,212% v
b) 21,2%
0,136%
(d)) 136%
e 7,00%

. A utilizagdo de cortadoras a laser € muito comum em laboratérios para a prgtg’r‘ipagéo de
uUESTAU 15 carcacas para diversas solugdes robéticas. Essas maquinas, por si sédé_é’g\ e sairam
-

das industrias e agora estao mais perto do publico em geral +#*= 0“10 Viivo com

comandos numéricos, um conjunto de pontos que devem ser segtﬁd.ev“:’ A5 \3 P {nente é

feita em algum software de desenho, que em seguidafgasv” ES e A \{andos
sdo gerados e, por fim, executados. “,—’Reqp\o \—UQAO . \
©~ cOW sO onto N

A fim de facilitar a producao de uma carc ela- 3P i 0C o W um

laboratério de prototipagem na sua cidadg

“ma(;@o‘. a ae™®

artir das seguintes fungoes: \ N
p g ¢ \ Po N\a\-c,o\-\ o a\\eﬂ\au \xe\’“a~ o o oV \
\ U 0 \Co 2
I - Um ponto na origem do plano 1 ‘ arco W u net <53 que® PPt
Il - Uma circunferéncia descrita pela equacdo A ° a\\eﬂ‘a "
Il - O contorno de um triangulo com vértices e Oss\\' ’,—"
IV - O contorno de um triangulo com vértices e NOW@S -
V - Uma linha descrita por f(x) =-1,5 com x varian\ pof\‘oi'—"’
"
Qual das figuras abaixo sera o resultado do corte?
: \ /- N 7NN
4 -16 16
/ \ / \ /
N, A /1 \ /
N~ o A N1 N




4
d) /// 4 \\\ e) /, ‘\
4 4
N N % //
\ , \ /
N4 LA NL4 L7
Humanos X robés? Entenda a utilidade do CAPTCHA -\
-
UESTAO 16 =2
u Em 1950, o matematico inglés Alan Turing propds um teste pawe== " -‘OS\ Yputador
- ON (Y
era inteligente ou ndo. O método consistia numa troca de mensag‘eps—"‘:' A6 (] P ‘abia ao
avaliador decidir se seu interlocutor anénimo era um rob6 gu-= ’\)EST RO \
A tecnologia avancou bastante, desde entéo.’Pgr.é"’ Q'Ao Q UQ'AO‘. v Wtistas,
nenhuma méquina consegue sustentar ug* ™ CORRE SO\— ontos: . “
A cultura pop geralmente usa o Teste de T (8 de U ymas

( a\S

Wa 42, RO. ‘?r o
WG " oradd 7§
e N a- 5 1

de computador conseguissem se passar

: x 20"
planeta. S6 que, na pratica, os temores sdo 4 Pon\\)a(;’ ua al atl U
(N N (0)
A web ja estd cheia de bots, aplicacoed Marco u a\t® o et o 7e%° Yo
" % ° COU e(\h es\‘a : 4

automaticamente. Para frear a produgdo desy war -y OV n 52 oV _=at&um
tanto inconveniente: o CAPTCHA. 1 a\‘ema’&\\J ‘ pa(a es PPty
CAPTCHA é o acrénimo para Completely Autor\ 5'\\13\5 ~weeTs and Humans Apart. Em
traducdo ao portugués, teste de Turing publicoy No\as ‘,.eu‘u‘o'para diferenciar computadores e
humanos. \ 105 ==

\ ")0“‘,—

-

O sistema foi desenvolvido na Carnegie Mellon University, em Pittsburgh, nos Estados Unidos. A mecanica se
baseia no uso de imagens que possam ser interpretadas por gente, mas ndao por computadores. Dessa forma,
apenas pessoas reais conseguem finalizar o cadastro para ter um perfil numa rede social ou para comentar uma
noticia.

(Fonte: https://www.tca.com.br/blog/humanos-x-robos-entenda-a-utilidade-do-captcha/)

COMO QUE ELES CONSEGLEM

CARA, VOCE ENTENDE DE Q|
CAPTCHA, NEZ GARANTIR QUE NAO E Um

ROBO MESMO QUANDO ELES

COLOCAM SO UMA CAIXINHA £ GUE 05 ROBDS
DE MARCAGAO ESCRITA NEO MENTEM!
"NRO SOU LM ROBO"2

(Fonte:https://www.msn.com/pt-br/dinheiro/economia-e-negocios/e-a-rob%C3%B3tica-reinventa-o-campo/ar-BBVfLeX)




Sobre o texto e a charge, é possivel afirmar que:

a)
b)
d)

e)

- Redes Neurais séo sistemas paralelos distribuidos compostos por unidades de pro_gaaf‘amento
uUESTAu ]7 simples interligadas entre si e com o ambiente por um nimero de congrx‘ S\ odem

Marcar que o usuério ndo é um robo no teste de captcha garante que este ndo estd mentindo e
o permite passar no teste de Turing.

Os bots sao utilizados de forma a produzir conteudo Util para a internet e o captcha ajuda seus
algoritmos de inteligéncia artificial.

O captcha é funcional pois evita a producao de lixo por robés na internet através de um teste
rigoroso de caracteristicas humanas.

A utilizacdo do teste de Turing garante o aperfeicoamento de caracteristicas humanas em
robos, melhorando de forma automatica seus algoritmos.

Um bot tem autonomia para sustentar um didlogo verossimil, por isso ndo é barrado pelo
captcha.

ser definidas como modelos inspirados na estrutura paralel‘a\elv’5 0“1 ‘Q reter

algumas de suas propriedades. As unidades representam os neurongs.v’ P\O A \urais.
No geral, conexdes estdo associadas a pesos que armazenaa-‘ Q_UES © \{erar
a entrada recebida pelo neurdnio, ou seja, aprepd-’ RE(;,P\ \,UQAO into
principal da rede neural artificial é o neur6é sO ontos: ma \
\‘ cof et \s 0 UO \
1 30- nall ﬂada’ . ZER \
aG \tef 2.
\‘ pontV cou a N a\te‘“a\ tema’t\ o0 ou D “
“ ¢ 2 cov a ou “en‘(\\) g ues o ——‘J
W es -
Porexemplo,sex =[1 2 3Jlew=[2 0,2 1],ea fl\ ¢ a\\ema AL ’.g-p&laeradas
flwx) =Y wx;, entdo ¥y=(1%2)+(2*0,2) + (34 1 oS PO _,—"‘

Considere agora a seguinte rede neural composta\ po\’\"os ,mfcwas funcdes de ativagao sdo as seguintes:

filwx) = Z WiX;

folwx) = l—[wixi

filwxy) = 22

W2X;

Qual o valor da saiday para o conjunto de entradas e pesos mostrados na imagem?
(Saiba que . é o somatério e[]é o produtério.)

a)

y =59,27
y=0,233
y=0,2125
y=0,715

y=1327




Thor é um brago robético criado para mover pegas muito pesadas nas Indus'wes Mjolnir.
uUESTAU 18 Neste momento, Thor esta levantando uma peca que exerce uma for;ad" S) gonforme

indicado na figura. " ON‘(O \
[\ Determine as componentes x e‘yJar— - A% {a P jando
- \ AO
cos(n/2 = @) = 0,6, == QUEST .8 \‘
y —“‘ QP\O UQP\O' 1
2p~"_4RRE o\ s
B 36 - " Co\’(e’ta-da ma\s deRO' \‘
2N oo ontuag®® ua Atern? el e aative: = ou 1 \
\ e) 27N\ Mareo™ = (a e g atet . 7ero \
\\ \‘ ° W a(co\,\ " nen u Ues\‘ao - ]
\\ V¢ ‘na’(\ 2 " esS - -
\ S) OOSSN - il
\ No\a - -
\ 10S: -
‘\BO“”“

—
u Robonaut is a NASA robot. Engineers designed Robonaut to be humanoid whi;h means it

is built to look like a person. This makes it egw put to do
the same jobs as a person. Robongui.-" 0“10 S) Ying from

working on the Internatgua“" o A9 \3 ‘worlds.
A Robonaut hgsb—’ ESTP‘ Yrades,

buwu" P~0 Q.U "AO‘_ | \

R Q 0\,\)@ \

r CO S 0“‘0 ma \
‘\ correv ais 0V ‘{\Ced
- 2NA U (add, ZERO- ave
d pontv? o a\te 1orn@We = onaWNe -  ou S ut
21\‘ War LU \ o 2\ oo 18° \er
to create R2. Robonaut has a head, torso, an ¢ \\J\afc'O N ou net Y C\Ues ’,,e'vrgn
Robonaut is called a dexterous robot becaut ® a\\e\'ﬂal\ ‘s Z ,,w’Robonaut can
perform tasks designed to be done by huma 055\\’6\ ,.—a‘sgmany of the same tools
as an astronaut. In addition, the robot'’s torso ca \\\O\as _=fM”50 o Robonaut can move around. For
example, Robonaut has been tested with a set“ por\\o .«reronaut even had legs for work on the space

station.

(Fonte: https://www.nasa.gov/audience/forstudents/5-8/features/nasa- knows/what is-robonaut-58.html )
De acordo com o texto, o que é um Robonaut?

a)  Eum robo construido para ensinar criancas sobre o espaco.

b)  Eum rob6 construido para testar os foguetes antes dos astronautas.

o Eumrobo construido para interagir com os astronautas a fim de que eles ndo se sintam sozinhos
Nno espago.

d)  Um Robonaut ndo é um robd real, mas sim um apelido dado ao astronauta mais jovem da
historia.

E um robé construido para executar tarefas que foram projetadas para serem realizadas por

maos humanas.




- Em uma partida de futebol de rob6s da categoria Small Size League (SSL) da Robogmff comum
uUESTAU 2[] que hajam impactos dos robds com outros robés e dos robds com a’spaﬂ” vmpo. A
forca com que esses impactos ocorrem sdo importantes @y—"o‘.ﬂos\ Vacas de

protecao. Uma equipe decidiu calcular qual seria a velocidade apc’E g_ce“"..B 20 \5 1 gso, foi

feita a suposicao de que a superficie era plana e sem atritg2+ = ES Ycacas
. , 5 e " o - ” ™ - - E

eram incompressiveis. O primeiro foi posicionade = Eqp\o UQAO‘ ‘Q sua

direcdo com velocidade constante de V2 «~ cORR So\‘ ontos: na e do

primeiro robé tinha modulo igual a 1,5m/s,“ TGS 5P a\S deV \

a) 2,5m/s
b) 27m/s
0 3,75 m/s
d 1,75 m/s

@ 1,5m/s




