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~ Robds do futuro! A robdtica em 2022
QUESTAO 4l esta tao evoluida quanto se pensava
antigamente, quando os primeiros
trabalhos sobre robotica foram desenvolvidos? Os robés
com inteligéncia artificial respeitardao leis que irdo
assegurar nossa seguranga? E como ficara a questao dos
robdés humanoides? Eles poderdo realizar as atividades
assim como os humanos?

Ainda temos muitas duvidas sobre o futuro da robdtica,
porque assim como os humanos, os robbés estdo em
crescente evolugdo. Tome como exemplo o robd Asimo,

idealizado e desenvolvido por uma empresa japonesa na (Fonte: hitps:/fwww.playbuzz.com/inoveduct /g yalusda-rob-tica)
década de 80, e que passou por varios processos de e _—_;TOS) |
evolugéo, até ser descontinuado. ____.-—--'""':0 QUESTT\O 1(2P0 ‘|

_ : 1 LUGA 1
Sobre o Asimo, podemos afirmar que: 1 1
a) a evolugéo convergente € um fenomeno t|s varias

(o)
versoes do robd Asimo, por se tratar de um an pontuaga

ntos.
q rreta 2 po
b) a analogia € um conceito da biologia evolutl“ u a alternativa 2

1
mais de uma %6es do

. Marco tiva errada,
rob6 Asimo, por se tratar de um ancestral comi Marcou uma alterna iva: ZERO. 1
n . ~ . . a
c) o robd Asimo n&o possui nenhum sinal de h{ ¢ iva ou nenhuma altern o ou 2 PONIOS: .‘i o que
impede tal representacéo. ! alternd essa questac: Zfr S L mam———

ve\s para
d) a evolugéo convergente € um fenébmeno que| Notas poss‘ -acoﬁteceu com o robé Asimo, pois ele

passou a ter diferentes funcionalidades, devm‘o"a"mudangas nos requisitos identificados pelo grupo de
pesquisadores.

a irradiagéo adaptativa € um fendbmeno bioldgico que se assemelha ao que aconteceu com o robd Asimo,
no qual ele passou a ter varias versdes diferentes, a depender do grupo de pesquisadores que trabalha nele.

~ O BeBot é um robd baseado em energia
QUESTAO ¥4 solar capaz de limpar até 3 mil metros
quadrados de praia por hora, o
equivalente a um grupo de 20 pessoas trabalhando de
forma ininterrupta por 60 minutos. Ele se destaca
especialmente na remocdo de pequenos pedacos de
plastico que sao dificeis de limpar a mao, usando pequenas
grades de peneiramento de 1 cm x 1 cm para separar esses
detritos da areia. —
Por ser um robd que trabalha na areia das praii"'__ coRRECAO o
S

deve ser feito de um material resistente a cor| ‘|
entdo devem ser tomadas precaucdes para que q ‘|
(Textos e figura extraidos e adaptados de https://razoesparaacreditar. com/rcl| Pontuagéo: s, 1
Uma forma de impedir o processo corrosivo nessd 5 alternativa correta: 3 PO Jis de uma ‘|

a) lavar e polir a superficie do BeBot semanalm{ e Marcou alternativa errada, M 1s6
mantém uma boa aparéncia, como remove o riscol o Marcou uma huma alternativa: ZERO. . |‘
b) evitar que o BeBot fique muito tempo em contatt“ alternativa ou nen Lestdo: Zero ou3 p:nto * 350

Corrosivo. Notas possNe\S para essa q o =
impermeabilizar a superficie do BeBot, |soland({___m-c,ur1‘ra‘to com o ar umido, pois o par O2/H20

acelera a corrosao.

d) lavar o BeBot com uma solugao de HNos para impedir a proliferagéo de bactérias no robé.

e) lavar o BeBot diariamente com uma solugédo de acido muriatico e H>O», para proteger a superficie da

COorrosao.
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Os soldados-robés e o risco das guerras sem rosto

QUESTAO 3

O desenvolvimento e a utilizagdo de novas tecnologias para fins bélicos se da dentro do
quadro de acirramento da disputa geopolitica entre Estados Unidos e China, em meio ao
processo de transicdo do modelo de mundo unipolar, com uma unica superpoténcia e seus aliados, para
uma configuragao que caminha na dire¢gao da multipolaridade.

E nesse contexto em que se da uma nova corrida armamentista entre Estados nacionais, que concorrem no
desenvolvimento daquelas que estamos nomeando como tecnologias disruptivas. Entre essas tecnologias,
destacamos a dronificagao da guerra, as armas autdbnomas e a Inteligéncia artificial.

E possivel afirmar que vivenciamos hoje uma corrida armamentista que se assemelha em alguns aspectos
a ocorrida durante a Guerra Fria. No ano de 2019, segundo Heinrich (2020), os Estados Unidos realizaram
gastos militares na ordem de 732 bilhdes de ddlares, o correspondente a 38% dos gastos globais com armas.
A utilizagdo das armas high-tech é possivel contra paises periféricos, tal como ja era possivel durante a
Guerra Fria, visto que, por mais high-tech que seja um armamento, ele ndo pode ser utilizado contra o
detentor de um arsenal nuclear sem que isso acarrete uma retaliagdo nuclear. A grande diferenga é que as
novas armas, como ja vimos, possibilitam guerras extremamente assimétricas e, ao mesmo tempo, levam a
profissionalizagdo das atividades militares a um nivel inédito.

O que resta, entdo, é a exportagdo da guerra para as periferias. A guerra vai tomando a forma de
intervengdes assimeétricas, nos moldes do que se entende por guerra de quarta geragdo. Estamos de volta,
portanto, a uma configuragéo que se assemelha aquela observada na Guerra Fria, onde grandes poténcias
nao podem se enfrentar diretamente. Segundo Fiori (2020a), a disputa pelo poder global, durante o século
XXI, se dara entre poucas grandes poténcias dentro de um sistema cada vez mais hierarquico, assimétrico
e imperial. Ou seja, altamente desigual.

Para abordar a questdao da utilizagdo de dispositivos de Inteligéncia Artificial na guerra do futuro,
recorreremos ao texto de Michal T. Klare, que atende pelo singelo nome de “Ok, Google: deflagre a Ill Guerra
Mundial’. [...] Essa minimizag¢ao do papel humano no que diz respeito a decis&do de langar um primeiro ataque
nuclear esta ligada a nogdo de que, em um futuro breve, os tempos de decisao serdo drasticamente
reduzidos. Tal reducdo se relaciona com a adog¢do, como ja vimos acima, de doutrinas militares que
empregam enxames de armas roboticas controladas por Inteligéncia artificial “que se enfrentaréo em 0 uma
velocidade superior ao que os comandantes militares conseguem acompanhar nOuEe e === """

)
S
segundo Klare (2019). E esse aumento na velocidade e dg hatalee==" AO QUESTAO 3(3 PONTOS) ‘
tomada de decisdes por humanos. T CORREG LUCAO: E 1
(Texto extraido e adaptado de https://outrasgalavras.net/qeopoIiticaequerra/os-soldg“ 0 ]
1
\
O texto menciona que a corrida armamentista que nosy acio: ‘|
a Guerra Fria. De acordo com o texto, podemos aflrme!| Pontu . reta: 3 pontos. i
1 ., arcouaalternative - Lda, mais de uma 1
~ . . e .. L4 va err ’ 1
a) as superpoténcias de hoje utilizam seus exércitos! Marcou uma alternati ternativa: ZERO. 1
superpoténcias, assim como era feito na Guerra Fria cop * Jlternativa ou nenhuma a Jeroou3 pontos. _.‘I
b) assim como durante a Guerra Fria, temos uma elimir a essa qUeStao o @EVTOG 20S

r
0$S\V€\S pa
exeércitos robadticos criados pelas superpoténcias. | NOtaS p

c) hoje em dia ha a formagdo de um mundo bipolar assim como durante a Guerra Fria, devido ao fato de

que apenas dois paises mantém um exército com inteligéncia artificial.

d) o fato da inser¢cdo de inteligéncia artificial e robdtica nos exércitos gerou um enfraquecimento dos

movimentos nacionalistas, assim como aconteceu na Guerra Fria com o crescimento das armas nucleares.
as superpoténcias de hoje exibem seus potenciais bélicos para representar poder, mas que, diferente do

periodo da Guerra Fria, hoje isso é feito também com o uso de inteligéncia artificial e robdtica.

Frog cells and artificial intelligence

QU ESTAO ! What happens when you take cells from frog
embryos and grow them into new organisms that
were “evolved” by algorithms? You get something that researchers
are calling the world’s first “living machine.” Though the original stem
cells came from frogs — the African clawed frog, Xenopus laevis —
these so-called xenobots don’t resemble any known amphibians. The
tiny blobs measure only 0.04 inches (1 millimeter) wide and are made
of living tissue that biologists assembled into bodies designed by computer models, accordlng

3




to a new study. These mobile organisms can move independently and collectivelv-na

_—___—_|
K e == |
- ~ S

survive for weeks at a time, and could potentially be_usante === RO QUESTAO 4 (2 PONTO ) ‘|

scientists recently reported. “They’re neither a traditi CORREC soLUCT\O'- D 1
author Joshua Bongard, a computer scientist and roi ||
statement. “It's a new class of artifact: a living, progra . I|
Texto e figura extraidos e adaptados de: https://www.Iivescience.com/frogbots-living-r‘| Pon\'.ua(;a . s correta: 2 pontOS- . “

D . . . lterna de U
Scientists at the University of Vermont and Tufts Unlver{ e Marcoua? alternativa errada, mats \
According to the text, the xenobots: 1 o Marcou uma huma alternativa: ZERO |‘
a) have no prospect of practical application in the futurel alternativa oy nen <t30: Zero oY 2 pontc_’_s;__.l
b) they can be considered a new class of amphibians (Xe

q a que -
ssiveis para eSS_ - = ==y UTME species
c) were developed with the intention of saving a specl_‘:“ff_sfinruav\réa"ﬁ'ogs that is threatened with
extinction.

@?have, among other characteristics, the ability to recover itself after being injured.
€) are capable of living for less than 24 hours, which restricts their usefulness to researchers.

- O Ariel € um rob6 limpador de piscinas,

(@8] XY V0K que recolhe folhas mortas e detritos
flutuando na superficie da piscina. Tudo o

que voceé precisa fazer é liga-lo e coloca-lo na piscina, e ele
fara o seu trabalho de forma auténoma. E mais: Ele coleta
as folhas e detritos e tem ainda um filtro de malha que é
capaz de coletar poeira quase invisivel que pode ficar na

superficie da agua. Algo que nem uma rede pode fazer, por
exemplo.

Uma bandeja deslizante permite esvaziar facilmenl_—— CORREG =
prejudiquem o meio ambiente. Finalmente, os sensor S

inteligente todo o topo da piscina a uma velocidade dg

disso, é totalmente sem fio. Funciona inteiramente por|| pontuagao:
que vocé for usar, ele tem uma bateria reserva que gaj
(Texto e figura extraidos e adaptados de: https://nerdizmo.uai.com.br/um-robo-limpady

larcou 3 alternaltiVv

3 erra
. N ~ . alternativa
Considerando esse rob6 em questédo e o uso de energia , Marcou uma

1
1
1
1
\
-2 pontOS- 1
a correta . uma
da, mais de -
1
1
3

. ~. 7ERO.
ativa: ZER
N . i ; . uma altern s
a) O robd deveria ser utilizado apenas em alguns pals‘ alternativa oy nenh Lestao: Zero ou 2 p-t_)nto -
para alimenta-lo. 1 Notas possive"s para essd q o ———
b) A baixa capacidade de captagao de raios solares em o

— n

_ = = =mmaidVélocidade do robd.
c) As placas solares sdo muito frageis, e por isso € recomendado que nédo tenha ninguém na piscina
enquanto o robd esta funcionando.

d) O rendimento dos painéis solares € fraco, e por isso o robdé nao pode ser utilizado em grandes piscinas.
O uso de energia solar no robd é possivel em dias chuvosos, mesmo que em menor intensidade.

~ Although robots have made great strides in manufacturing, where tasks, _a;p_;wun————‘(
(@]8] S WEXO RG] are still no match for humans, who can grasp_thinas-= - i

P S)
= PONTO

physical world. Designing a robot tq=="="" ppe¢AO QUESTAO 6 (4

would be revolutionary, researchers say, with applica

1
SOLUGAO: B !
overseas manufacturing operations to the United Stat ||
Yet the challenges remain immense, far higher than arty 5 1
“All these problems where you want to duplicate someth Pontuagac: . ota: 4 pontos ‘|
or grasping, turn out to be hard in fundamental ways,” s‘c|| Marcou @ alternativa co.rr - e mals de uma y
a robot development company based in Silicon Valleyy ° Marcou uma alternativa errada, 1
much effortlessly.” °

1
(Texto extraido e adaptado de http://www.nytimes.com/) |‘ a\ternat'\Va
- . 1 ssiveis para essd 17
According to the text, we can state that: y Notas DO______.-——
there are already among us robots with perception capeaom{ies equal to those of humans.
@the construction of robots that produce biological capabilities is challenging.

c) the ability of people to operate sophisticated robots is surprising.

d) robots that mimic human tasks can be used to increase the participation of senior citizens in North
American companies.

e) robots have already undergone significant changes that allow them to work easely with the elderly.

o
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Como vamos lidar com robés em casa, na educacao e no trabalho?

QU ESTAO ¥4 A combinacdo entre a imaginagado dos escritores de ficcdo e a tendéncia a aceitar desafios
dos cientistas costuma gerar revolugdes nas nossas vidas. Assim também foi com o
surgimento dos robds. O nome foi usado pela primeira vez em uma pega teatral da década de 1920 para
designar um ciborgue ficcional que tinha como principal tarefa servir a humanidade.

Desde entdo, passamos a ver robés em todos os lugares: nas industrias, montando ou soldando pecas; nos
atendimentos telefénicos; e até nos comandos de voz que damos aos assistentes digitais dos nossos
smartphones. No entanto, nem todas essas automagdes sdo exatamente robds. “Para se tornar um robd &
preciso ser fisico, como um carro autbnomo ou um rob6 de operacgao industrial”’, frisa Flavio Tonidandel,
professor do Centro Universitario FEI e pesquisador de robdtica e inteligéncia artificial (IA). Além de ter um
corpo fisico, outro pré-requisito € moyer-se.defarma autGnama. semiautinoma.qu.contralada a distancia,

bem como ser capaz de interagir comy CORRECAO QUESTAO 7 (5 PONTOS)

“Existe uma grande confuséo entre SOLUCAO: B e E : Tonidandel.
Simplificando bastante, o professor ei i Ilpaz de dar a
ele potencial de tomada de decisé&o, n QUESTAO ANULADA. 1

O desenvolvimento interdependente ! I geracdo de
robds, capazes de interagir com os hy Todos os alunos ganham a pontuagao. bares que as
pessoas e atuar como assistentes nal Ique promete

levar robds para dentro de casas, embmsas,' MTOSPItErS € g BsStoigsT = = = = = === === ==J

Conviver com esses seres autbnomos e com tendéncia a nos servir, contudo, traz novas questdes. A que
regras eles estarao sujeitos? O que poderdao (ou nao) fazer? Como fica o mercado de trabalho com a
robotizagéo de servigos que hoje ainda sao feitos pelos humanos? Sao perguntas bem dificeis de responder,

mas que fazem parte da proxima fronteira para a evolugao da robdtica.
Texto extraido e adaptado de https://revistagalileu.globo.com. 30/05/2019

De acordo com o exposto no texto, indique as alternativas corretas:

a) nao é preciso debater sobre a presenga de robés no cotidiano das pessoas por leigos ou especialistas, ja
gue 0s robds ja estdo tao presentes.
?para considerar que um equipamento eletrénico € um robd, ele deve seguir algumas regras especificas,
dentre elas estd mover-se de forma autdnoma, semiautbnoma ou controlada a distancia.
b) embora seja dificil distinguir os conceitos de robds e de inteligéncia artificial, € importante considerar que
robética e automacgao ndo tém qualquer relagao.
c) além de ter um corpo fisico, um robé deve ser responsavel por solucionar os dilemas éticos da interagéo
entre homens e maquinas.
d) desde que foram projetados na década de 1920, os robds servem aos homens por meio de atributos
desenvolvidos pela inteligéncia artificial.

embora os robds ja estejam amplamente presentes no cotidiano das pessoas, as diretrizes desse convivio
ainda precisam ser estabelecidas.

O Spot, um robd desenvolvido pela empresa !
norte-americana Boston Dynamics, é um a

QUESTAO 8

cachorro roboético de 4 patas. Esta empresa
tem um histérico de desenvolver tecnologias roboéticas para o
exército dos Estados Unidos. Em 2021, o Spot apareceu na
midia de uma forma néo tao agradavel. Enquanto estava sendo
utilizado por uma escola militar francesa, participando de um
treinamento, o robd ficou sem bateria e precisou ser carregado _Lcd

— ~
Apos esse |nC|d.ente uma série de discussdes inicioy™ ™~ coRRECAo |‘
para patrulhar cidades. i 1
Texto e figura extraidos e adaptados de https://futurism.com/boston-dynamics- robot5 1
Suponha que em um treinamento da escola militar frary o ||
percorrer 11 km. Sabe-se que o Spot tem um desemp Pontuagd eta: 3 pontos \
ideal que opera a uma tenséo de 20 V e é percorrido p‘ Marcou 2 alternativa corr NI de uma |
Quantas horas sdo necessarias para recarregar a energ ° 4 uma alternativa erratd, JERO ||
co iva:

a) 0,005 oo ou nenhuma alternat y pont 1
b) 0,125 | alternativa vestdo: 2er0 0 ou3H ==
C 0,25 1 Notas pOSS‘Ve\S P _—————

| -
(d))0,55 | -
e) 1,5



Robos sdo aposta para coleta e reciclagem de lixo no mundo

(@] I[P XoX:] A utilizacdo de robds para coleta e reciclagem de materiais & uma das trés tendéncias
mais fortes entre as solugbes para o problema da crescente producdo de residuos no
planeta. Projetos que aliam tecnologias de robdtica e de inteligéncia artificial vém sendo desenvolvidos em
diversos paises com esse objetivo.

Estudos da Organizagdo das Nagdes Unidas (ONU) demonstram que a produgdo de residuos tem
aumentado numa proporcéo trés vezes maior que o crescimento populacional e o problema preocupa
governos no mundo inteiro. O crescente consumo de produtos, potencializado pela obsolescéncia
programada, faz crescer os volumes de descarte, especialmente do chamado lixo eletrénico.

Em 2008, o cinema americano produziu o filme de animagao Wall-E que conta a histéria de um robd criado
num futuro distante com o objetivo de recolher o lixo acumulado na Terra, ocasionado consumo desenfreado,
que forgou a humanidade a buscar refagio noutro planeta. Na vida real, entretanto, os robés ja estdo sendo
utilizados na tarefa de coletar e selecionar o lixo.

Com foco no “R” de Reciclar, a empresa finlandesa Zen Robotics comecgou a produzir em setembro de 2012
0 Zen Robotics Recycler (ZRR), um robé inteligente que faz a separagao de materiais reciclaveis com
eficiéncia. O software do ZRR funciona de modo semelhante ao cérebro humano e consegue separar
materiais, aprendendo com os proprios erros e aprimorando o seu desempenho com a pratica. A empresa
tem investido no aperfeicoamento dos produtos e ja opera em 4 continentes.

Estudantes da Universidade Salvador (Unifacs), localizada em Salvador, estado da Bahia, no Brasil,
desenvolveram um rob6 capaz de recolher lixos em parques e fazer a selegao de mcl.c.lwﬂ—"""

a criagdo do robd, batizado de Amazon-e, os estudantes vencane=-== F_sTA09(3 PONTOS) |
robética. Uma das vantagens do uso de robds paraa {~~ coRRE(;AO Qu %0: A ||
capacidade de fazer a triagem com rapidez e a se SOLUG i
agentes danosos a saude. A evolugdo dos modelos, ||
producdo tenderdo a permitir a reducdo dos custos 1 30: 1
. ‘o o pontuat t0S.
urgéncia de se enfrentar a “crise global do lixo” e tudo tiva correta: 3 pon e |
elite” no combate a este problema mundial. 1 , Marcou?d alterna orrada, mais de u |‘
Texto extraido e adaptado de https://ceiri.news/robos-sao-aposta-para-coleta-e-reciclad . uma a\te\’ﬂat\Va . ZERO \
| IS \\/\a\’CO \ternat\V :

huma a 0S. \

De acordo com o texto: ‘| alternativa ou nen o ou 3 pont 3

o: Zer e

ssa questa -

& possivel que robds participem do processo de recicla osS\V€\5 Para € —wemOOUNa Separagéo
Notas P

dele, sendo necessario que eles se aprimorem Com a pPrg, . wm ===

b) o ZRR descrito é capaz de aprimorar o seu desempenho com a pratica, coletando diferentes materiais
reciclaveis e separando-os de forma mais eficiente.

c) o Amazon-e segue o principio da coleta seletiva, recolhendo lixos em parques, analisando os elementos
reciclaveis solidos e fazendo a reutilizagao desse material.

d) os robbs podem fazer a coleta seletiva exatamente como os humanos, aperfeicoando o seu desempenho
de acordo com melhorias no software.

e) a utilizagdo de robds para atuar na reciclagem € um sonho da populagdo mundial, principalmente pela
possibilidade de acabar com os acidentes em centros de reciclagem.

Na area de robdtica movel autbnoma é importante que o robd siga uma trajetoria livre de
obstaculos. Estes podem ser desde obstaculos estaticos, como paredes e cadeiras em
um ambiente interno, ou mesmo obstaculos moveis, como pessoas caminhando na
calgada e carros passando pela rua, quando consideramos ambientes externos Para ame_e.ntee-w-"“k
obstaculos estdo em constante movimento, é necessarlo um constarne.r.enl NTOS) \
AO 10 (5 PO
qgue se evite colisdes. Alternativamente, pode ser veri RECAO QUEST
alterando apenas a velocidade de cruzeiro do robé p COR OLU{;AO
Suponha que um robd mével possui 50% de probabilid
alta movimentacdo de pessoas; caso ndo seja um L
probabilidade de colisdo cai para 25%. {1 Pontuacao:
Assuma que esse robd em questdo esta se movendo,)
em que ele se encontra virar um ambiente de alta moviy °©
Qual é a probabilidade do robé colidir nesse ambiente?! « Marcoy Y

QUESTAO 10

. toS.
ta: 5 pon
tiva corre . uma
terna L errada, mais de

ERO.

al
Marcou 3
ma a\ternat\V

1
\
|
\
1
\
1
\
nativa: I 1
alter 1

ma
a) 0,075 1 alternativa ou nenhu o zeFO u 5 pont(is__
b) 0,150 1 \otas possivels para_eis_a_ iu__._.._
,325 | ="
0,600
e) 0,800

6 %%



Pesquisadores do Improbable Al Lab do MIT, nos
@IS0 Yol Kl EuA. desenvolveram um “mini-guepardo” robético
capaz de correr a uma velocidade de 30 km/h,
usando aprendizagem de maquina para se locomover de forma mais
eficiente, independentemente do tipo de terreno.

Além de aumentar a velocidade, esse método permite que o bot de
quatro patas aprenda outras habilidades de locomocédo, como se \ '

mover quando uma das pernas nao esta funcionando corretamente. - =
Outra vantagem é que ele pode assimilar experiéncias nao apenas -nt;. m
em terrenos do mundo real, mas também em ambientes simulados.
“A principal dificuldade esta em equipar os robds com a capacidade de manter altas velocidades enquanto
percorrem diferentes tipos de terrenos. Ao contrario dos animais, a maioria dos bots ndo ajusta

automaticamente sua marcha ao passar da grama para o gelo, por exemplo”, explica o doutorando em
robotica Gabriel Margolis, coautor do estudo.

Texto e figura extraido e adaptado de https://canaltech.com.br/robotica/miniguepardo-robotico-do-mit-quebra-recorde-de-velocidade-212446/

Atualmente, o robd é capaz de correr a uma velocidade de 30 km/h Mas.capant==
é dado baseando-se em um animal que pode correr g wnan=="""= RRECAO QUESTI’«0
visa que o robd possa correr a altas velocidades. l\‘ co o\_ugAO
terrenos podem alterar a velocidade do robd, e com |I
lugar a outro. ‘ L

1 Pontuagao:
iva correta: 6 PO

rnatl
cou a a‘te
e \ternativa errada,

Considere que o Rob6é Guepardo esta se locomovend

de 30 km/h. No entanto, no meio do caminho ele se dep, *® ma a ERO.
reduzir sua velocidade escalar média para 16 km/h, g « Marcou Y enhuma Jlternativa: Z s,
minutos mais tarde, quando retoma sua velocidade escg  alternativa o4 n uestao zero o 6 p° e
seu tempo de viagem, com relagc&o a estimativa inicial, a ve\S pafa essa q

(a))7 minutos

b) 8 minutos

c) 8,5 minutos
d) 10 minutos
e) 10,5 minutos

1
]
1
]
1
\
ntos. 1
i \
]
\
]
]

1 Notas DOSS‘

l--—"—

Alice € um robd de recepcao que entende os cenarios de negécios,
e leva em consideracido tanto a praticidade quanto a inovacéao
tecnoldgica, de modo que os robds podem ter capacidades basicas
de interagao superiores e realizar aplicagdes industriais diferenciadas. O rob6 detecta
automaticamente o corpo humano e transmite mensagens de boas vindas e de
despedida. Este robd possui uma tela de toque de alta definicdo na frente do peito, e
pode exibir anuncios méveis, video radiodifusdo, lembretes preferenciais, exibicdo de
mapas, etc.

Com o uso do robd Alice é possivel transformar a recepcdo em um ambiente mais

moderno, diminuindo os custos relacionados a informagdes, que passam a ser
fornecidas pelo robé.
(Texto e figura extraidos e adaptados de https://www.directindustry.com/pt/prod/csjbot/product-233435-2332972.html)

QUESTAO 12

———————T" UF_sTT\O 12 (5 PO
A imagem ao lado é uma simplificagao do circuito da t‘| CORREGAO o;o\_ugﬂo-.
presente na robd Alice, formado por duas placas, € §
pontos C1, C2, C3, C4 e Cs, onde o circuito pode ser .
meio do toque. 1 Pontuagao:

orreta: > pontos.

5 PP ; P |\ \\/\arcouaa\ternat\\lac Ada mais de uma
Qual é a resisténcia equivalente no circuito provocag ® ma alternativa errazes e
toque que fecha o circuito no ponto C,? o Marcou U nhuma alternativa: [A s
@ 10! 7ero Ou5p0r\

ﬁ) 2R5R para essa QUEStA0. —_ _mmm=

@4R 5—"—__‘_5"|acas & gl -\ Isolante
d) 4,5R material ‘
e) 5R

resistivo

a\tematwa oun




O parafusamento € o tipo de processo industrial que trabalha sobre dois pilares: preciséo
I[P VoK e consisténcia. E sobre-humano que trabalhadores que desempenham essa fungéo
consigam imprimir a mesma pressao e tensao em cada um dos parafusos instalados. Por

isso, a automagdo de processos neste segmento chega para revolucionar a produgdo, proporcionando
agilidade, maior qualidade das entregas e favorecendo a ergonomia da sua equipe de profissionais

Um robd industrial, trabalhando sem interrup¢des, consegue parafusar LQDQBH—‘

- |

T0S) ‘

minutos, enquanto faz a calibragdo. Apds o fim da sua. calikee=== AO QUESTAO 13 (7 PON ||
cada 40 minutos. Ja um trabalhador industrial tem o s CORREG oLUCAO E 1
parafusos nos primeiros 45 minutos de trabalho do dia ‘|
45 minutos de trabalho. ‘ 1
Se os dois precisarem parafusar 4.600 parafusos, qu| pontuagao: £0S 1
eta: 7 ponto>: 1

atividade? 1 ou a alternativa €orf da, mais de uma i
o 1220m!n [ - ou uma alternativa erfati'a ZERO. ‘I
b) 3h00min l| e Marc 4 nenhuma altern3 ! ontos.
C) 3h30min 1 alternativa © uestao ZerO OU 7 p ——1

d) 2h05min | Notas possivels P2r2 essad
@2h10mm 1 No ===

I--—"'_—

No Japao, existe um restaurante em que os
QU ESTAO (‘! clientes sdo atendidos por robds. O inventor,

quando tinha 13 anos, nao podia ir a escola por
problemas de saude, e por isso sonhou em criar um robd para ir
em seu lugar. Anos depois, ja na faculdade, quando estudou

engenharia robodtica, conseguiu fazer o sonho virar realidade —
e é um sucesso!

(Texto e figura extraidos e adaptados de

https://g1.globo.com/globo-reporter/noticia/2021/07/18/restaurante-em-toquio-tem-robos-como
garcons-veja-video.ghtml)

Suponha que o robd gargom precisa escolher uma bandeja de

- - TOS)
base retangular para servir quatro tagas de espumar}h-’ —;RECB‘O QUESTP:O 149 PON ‘|
lado) que precisam ser dispostas em uma unica fileirg co sOLUCAO" C ||
da bandeja, e com suas bases totalmente ap0|adas| 1
borda superior das tacas séo circulos de raio 4 cm e 5| L 1
Considere que as tagas podem ficar coladas umas con pontuagao: ta: 9 pontos ‘|
A bandeja a ser escolhida devera ter uma area r‘ cou 3 alternativa corre o mais de uma jy
quadrado, igual a: [ et ma alternativa errada, 0 |‘
Lo Marcon ¥ enhuma alternativa: ZE7 ntos. 1
a) 192 |‘ Jlternativa oum , questio: Zero oY 9 ) POt
@556 || Notas possNe\S para ess =
04 b
320
e) 400 —_—
Uma equipe participante da modalidade pratica da OBR, deseja prqg_amauw—_"""'_“
QU ESTAO 15 seguir uma linha preta em uma arena branca. Q_r_obndm-"— PONTOS) |
0 caminho correto no caso de.l-lm&‘-"“‘"_—_ ng QUESTAO 15 (8 |‘
uma linha verde. Durante a execucgao do p| CORRE gAO AeE 1
contornados de forma que ele possa retor 1
A equipe resolveu comegar o desafio faze ‘|
caraqtgristicas de tamanho dq robo, pgsigél pontuagao: ivas corretas: 8 pontos: 1
Identifique, dentre as alternativas abaixo, a 15 duas alternat - 1
ou apenas as: 5 pon |
robd consiga executar a atividade descrita al « Marc \ternativas corret ma alternativa-y
O robd deve ter sensores de cor ou luz, ¢ , (jarcou uma das @ tivas erradas OU nenhu 1
locais estratégicos que possibilitem uma Ie‘ Marcou apenas alterna |‘
identificada por eles. ¢ y 5 ou 8 pontos- R
b) O robé deve ter um sensor de cor ou luz e{ ZERO. L essa questao: Lero, _ e SETITElE, nao
s para o
seria possivel programar o rob6 para se movil Notas possIVE!

__—-eum\'ba'(;éo
c) O robd deve ter sensores de cor ou luz park-ecrmmtar a inha preta na arena. E preciso no minimo dois

sensores, pois com apenas um sensor nao é possivel seguw uma linha preta em uma arena branca.

%@



d) O rob6 deve ter um servo-motor especifico para rotagao, para que o robd possa se mover para direita ou
esquerda, a depender da posi¢ao das linhas na arena.

O rob6 deve ter servo-motores especificos para locomogao, para que o robd possa se locomover para
rente, e mover-se para direita ou esquerda, a depender da posi¢cao das linhas na arena

- How robot carers could be the future for lonely elderly people
(@] W-\O I [{] The film Robot and Frank imagined a near-future where robots could do almost everything

humans could. The elderly title character was given a “robot butler” to help him continue
living on his own. The robot was capable of everything from cooking and cleaning to socializing and, it turned
out, burglary. This kind of science fiction may turn out to be remarkably prescient. As growing numbers of
elderly people require care, researchers believe that robots could be one way to address the overwhelming
demand. But even though robots might be able to provide care and, in some cases, social interaction, many
wonder if they really are the right solution to this uniquely human issue. Loneliness and social isolation are
already problems for many seniors and are even linked to cognitive decline and a higher death rate. With the
population of seniors expected to rise, many worry that experiences of loneliness will increase, especially if
access to care is even more limited. But despite concerns, early studies already show that social robots —
autonomous robots trained to interact and communicate with humans — really could address issues Qf
and social interaction. The majority of robotics researchers are largely in _fava

L i e == ‘;
technology on a wider scale and believe it could reduce_lanal — UESTAO 16 (9 PONTOS) ||
patients. The Japanese government even supports irl coRR\:-(}A0 Q LUCT\O'- C 1
ageing population problem. However, many strongly re“ sO 1
the ethical costs.(...) 1 ‘|
(Texto extraido e adaptado de | 30: 1
https://www.independent.co.uk/life-style/gadgetsand-tech/features/robot-carer-elderly} PO\'\tUac‘ .9 ontos. i

1 tiva correta: P . uma
s : - rcou a alternad da, mais de 1

In the fragment “This kind of science fiction may tUI“| o Ma 4 alternativa errada, o 1
expression turn out to be can be replaced, without chal o Marcoy ur huma alternativa: ZER o |‘
a) imply to be 1 alternativa oy nen yestdo: Zero ou . pfr.‘.———
b) pretend to be | Notas possive'\s para eiS_a_i___—_____

end up being L "

suggest being

e) resemble to be

= Um robd com 2 motores e 2 sensores de cor se locomove a partir da programagao definida
QUESTAO 17

pelo seu operador. Considere um robd que segue a programagao abaixo. Nesta
programacgéo, a fungéo mover frente (x) move o robd para frente por x casas. A

fungcdomarcacao () retorna quantas marcagdes pretas existem dentro da casa (1 marcagao, 2 marcagdes
ou nenhuma), independente da sua posigao dentro da casa.

Considerando que o rob6 comece na posigdo e na orientagdo mostrada na figura abaixo, ao final da
execugao do programa, em que posigao o robd ira se encontrar?

int main () {
int i;
for (i = 1; i < 11; i++) { l 3 | I
mover_frente (i) o —— —=
if (marcacao() == 1) { 2 5 _'____.l—-‘ ||
girar direita; - —— TOS)
— I_--_.-__ ~ 5PON ‘
t}alse { i == ORRECAO QUESTA"O 11( 1
if (marcacao() == 2) { Iy SOLUGAO: ||
girar esquerda; \ 1
} 1
F 1
else { |
mover_ frente (1) 1 PontUa@ao - 5 pontOS ||
} 1 tiva corr uma
} ‘I e Marcou?d a‘tema\ nativa errada, mais de ||
} alter .
} 1 ¢ Marcou uma , alternativa: ZERO. |‘
\ ya ou nenhum ub pontOS
T1z1  alternatV Lesto: Zeroou >t :
| Notas possiveis para essi‘_l\_ ——=T=T -
(a)Posigéo 1 L N =T ] -
b) Posicéo 2 - ] = :
c) Posigao 3 e
d) Posigéo 4 -
e) Posicao 5
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Arduino é uma plataforma de prototipagem eletrénica de hardwa;@wre

_———_——I

- i

(@]0) Z3¥: Yo F:] microcontrolador com suporte de_ entradaiseic= EsT AO 13 (5 PONTOS) 1

programagao padrdo, a qual tem | CORREGAO QU A0 ‘|

permite criar com facilidade mwta‘ SOLUG |

apenas duas fungbes no pedido para fazer um prograng “
Sobre a estrutura do codigo para programagao de um a 30: 1

Pontuag t0S
qual das seguintes afirmacdes é verdadeira? | ternativa correta: 5 ponto= - ||
1 Marcou a3 ter da, mais
a) Na funcéo loop() € preciso utilizar um loop infinito g cou uma alternativa erratva B, ||
sem interrupgao ‘ o e aou nenhuma alternatl u 5 pontos. 1
a funcao setup() podem ser inicializados e confi uraq alternativ uestao zero ° -3
g a essa q
no programa

- P TOL
Notas DOSS‘Ve‘S P - ===
c) A funcao digital_write() permite escrever e ler um vann..ngrral'n‘Gs plnos do mlcrocontrolador

d) A fungéo pin_mode() permite configurar apenas os pinos de entrada, configurando-os para INPUT
e) A fungéo digital_read() |€ o estado de um pino, retornando as opg¢des de INPUT ou OUTPUT

Um robd faz leitura de dados de seus dois sensores de luz e os armazena em vetores com
QuU ESTAO 1K) 10 posicoes.

inteiro sensor cor 1[10] ,0,
inteiro sensor cor 2[10] , 0,
real media = 0

int quantidade = 0

inicio
enquanto (leitura sensor 1() >= 30 ou leitura sensor 2() >= 30) faca
adicionar_nova_leitura(leitura_sensor_1(), 1)
adicionar_nova_leitura(leitura_sensor_2(), 2)
media = (media * quantidade + leitura sensor 1() + leitura sensor 2())/(quantidade
+ 2)

quantidade = quantidade + 2
fim_enquanto
fim

procedimento adicionar nova leitura(valor, vetor: int)
inicio

se (vetor = 1) entéao
para 1 de 0 até 8 passo 1 faca

sensor_cor 1[i] =
fim para

sensor_cor 1[9] =

sensor_cor 1[i+1]

valor
sendo
para 1 de 0 até 8 passo 1 faca
sensor_cor_2[i] = sensor_cor_2[i+1]
fim para
sensor _cor 2[9] = valor
fim se
fim procedimento
———__—_—__--‘
Assumindo que entramos com os seguintes valores: _ _ _ mwm=== :—_UF_;TAO 19 (7 PONTOS) l|
Instante 1: sensor 1 = 55 / sensor 2 = 60 | cORREQAOQ 7 1
- - ] OLUCRO
Instante 2: sensor_1 = 80 / sensor_2 = 65 ||
Instante 3: sensor 1 = 70 / sensor 2 = 70 | i
Instante 4: sensor 1 = 20 / sensor 2 = 25 || pontuagao: 7 pontos. |‘
Instante 5: sensor 1 = 70 / sensor 2 = 50 1 ativa correta: . uma
- - 1 Marcou a alter? s errada, mals de ||
e alternativa -

Qual os valores das variaveis sensor cor 1, sensorl o Marcou uma enhuma alternativa ZERO. s |‘
)[55 80, 70, 20, 70, 0, O, 0, 0, 0], [60, 65, 70, 25, 50, 0I alternativa oun 0:Zero ou7 PO 3

-
para eSSa questa ______————
—

b)[0,0,0,0,0, 55, 80, 70, 20, 70], [0, 0, O, O, 0, 60, 65, 1 Notasposs“’e‘s
0000000558070][0000000606‘3,__q--ea'l‘"

o
[55, 80, 70, 0,0, 0,0, 0, 0, 0], [60, 65, 70, 0, 0, 0, O, 0, 0, O] € 66.67
e)[0,0,0,0,0, 55, 80, 70, 20, 70], [0, 0, 0, O, O, 60, 65, 70, 25, 50] e 120
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Bracos robodticos s&o amplamente
I[P XoW]i] utilizados nas industrias do mundo todo
para garantir precisdao e rapidez aos

A
E2 <-----LE-------E3< ----- E3—-->E<-L‘1>E<5-55-><-'l6->
processos de produgdo. Um 'grau de liberdade' (DoF - e —— - l
degree of freedom) no que se refere a bragos robdticos, € .-~ A ot L lk:' y
uma junta independente que pode proporcionar liberdade “ i “ E4 E6
de movimento do manipulador, seja em sentido rotativo ou -
translacional (linear). Quanto mais DoF um brago robdtico i
possui, mais complexa se torna a analise da sua 3
movimentagdo a partir da movimentagcado de alguns eixos E1 ?
independentes. : Hy
Considere uma empresa que utiliza um brago robético como !
este apresentado na imagem ao lado. v ____..—_..__||
Considere que: b=6cm; L1 = 10,2cm; L2 = 12cm; L3 = P ———— NTOS)
8cm; L4 = 2cm; L5 = 3cm; L6 = 4cm. Q- RRECAO QUESTAO 20 (7 PO I|
1 co OLUGAO:D 1
1
1
Considere que a distancia da caixa para o brago roboﬂ 1
de 15 cmno eixo X e 20 cm no eixo Y, e que ela se enca Pontuagac: ta: 7 pontos ‘|
no chéo, e tem uma altura de 6 cm. || cou a alternativa correta: e de uma y
Para que a ponta final do brago robdético encontre a caiy ® il alternativa erratd, 1
a)E1:061/E2:-62/E3:-63 I o Marcou ume 3 alternativa: ZERO. \
b) E1: 61/ E2: 62/ E3: 63 I~ iternativa ou nen” , questao: Zer0 o 7PON i
c) E1:-61/E2: 62 1 \otas poss\ve\s para eSS____—.._.._
E1:-61/E2: - 02 | -
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