NIVEL 4 — FASE 1 — 8° e 9° ANOS DO ENSINO FUNDAMENTAL

GABARITO
FINAL

INSTRUGOES AOS PROFESSORES

Caro(a) Professor(a):

e Esta prova contém 10 paginas e 15 questoes;

e Duracao da prova: 2 horas;

e N3o € permitido o uso de calculadoras;

e Nao € permitido a consulta a qualquer tipo de material;
e A prova deve ser realizada individualmente.

e Oriente os alunos se as respostas das questdes devem ser marcadas na prova ou na Folha
de Respostas
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Nao ha nada que impeq COR

dominar o mundo, pois‘|

Leia a tirinha ao lado e
eIV 3V XOR| identifique qual é o J_C ESTAVA PENSANDO — — A== =
humor expresso nela: ____ 1. -@@= =00 5 poNTOS)
LA

. - acao0 2 ontos
de ficgdo nao torna algd‘ Pont® gcou a alternativa correta: 2P s de uma
improvavel em possively ® Mar alternativa errada, s,
b) Os robds s&o totalmentel « Marcot e huma alternativa: 0 PO o
previsiveis e incapazes alternativa o nef; B uestEo: 0 ou 2 pontos:
infringir a ética. | Notas possiveis Par .
. . i
c) As leis criadas por um auj - ————— T
. ~ . r . - L
ficgdo cientifica impedem! _ _ —==== "S%Eélrsl C%‘} (AUTOR DE FlccﬁO?]

reais de dominar o mundo.

d) Nada é capaz de impedir os
robds de dominarem os seres
humanos.

e) A frustragao do rob6é em saber
gue nao pode dominar o0 mundo.

@robotirinhas

Atualmente, na industria 4.0, ha como conectar individuos em redes de trabalho
QuU ESTAO 74 mais inteligentes. Os ambientes industriais podem ser quase totalmente
digitalizados, tornando mais facil a transmissdo de dados que, contextualizados,
geram informagao para os tomadores de decisdo.
Isso exige mao de obra qualificada e maior preparo dos trabalhadores para os anos vindouros, mas
nao é a unica mudanga causada pela quarta revolug¢ao industrial.
Isso porque houve também uma evolugdo da robdtica industrial e, junto das opgdes de robds
industriais tradicionais, temos hoje também os robés colaborativos.
Esses robds colaborativos, apelidados de cobots, possibilitam o trabalho de human.r‘)s e maquinas
lado a lado, otimizando os processos produtivos de uma le:m?-f“*"& PONTOS) 1

Isso porque a automacgao robdtica Jndl-L‘it"““"'__AO QUESTAO 2 “abalho, exige
uma separagéo desses dois pilares) CORRE SOLUCAO: C resa.

Com a uniao dos humanos e robos 1 ) | com a parte
bracgal, repetitiva e perigosa da proo'l Pontuagao: 4 alternativa coﬂem ) pontOSS . ||; maior valor
agregado na linha. 1 ¢ Marcou rada, mat

1
va 0 pomos “rla-40/
{os.
Ao longo do tempo, o ser humano p 0 ou 8 poT \Jltaram em
grandes inovagdes tecnoldgicas. Atua‘| Notas possiV _ - —==mDlvido cada
vez mais, como € o caso dos robés cd _,_m—assl‘ﬁéle a alternativa incorreta.
a) A utilizagao de rob0s resulta NO Lo TS produtlwdade e eficiéncia na linha de producéo,
visto que eles ndo necessitam de descanso assim como 0s humanos.
b) Os cobots podem ser reconfigurados rapidamente para atender as necessidades de
mudancga no processo produtivo, permitindo maior flexibilidade.
Por serem facilmente programaveis, esses robds nao possuem dificuldade em realizar
atividades mais complexas, como em tarefas que exijam criatividade ou tomadas de
decisoes.
d) A implementagdo dos robds colaborativos no ambiente de trabalho requer o devido
treinamento para os operadores, exigindo tempo e esforgo para que seja bem-sucedida.
e) A utilizagdo de sensores e sistemas de seguranga avangados nos cobots contribui para a
reducao de risco de acidentes e lesdes no ambiente de trabalho.

Fonte: https://www.universal-robots.com/br/blog/a- -evoluc%C3%
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- Robotics in healthcare improves patient care
(@10] S W2N0IK] through precise surgical procedures, assistive
rehabilitation devices, automated diagnostics,

and streamlined administrative tasks. Robots enhance
outcomes, efficiency, and patient experience in the healthcare
industry. ®
This industry has been rapidly adopting robotics to enhance
patient care, improve surgical procedures, and streamline
administrative tasks. Robotics technology offers numerous
benefits, including increased precision, reduce_d_human--e-"'"
and improved efficiency. Bokmic——’gag(; QUEST;&03 @
healthcare industry and pgﬁl CORR SOLUCAO: D
level of care and medical ai . oo
sector for the past ten years; pontuaga®: - uq correta: T PORER® -
virtual support to remotes‘l . Marcouaa\ternanvaatwa orrada, Mais de uma “
considered that robots could 1} , farcou uma Al ernativa: 0 POREOS: 1
how exact they were. But now |ternativa oY nenhuma - (0 ou 7 pontos. |‘
. altern uestao:
these precision robots can caf eis para essa :
While robotics brings significarl ___....gemrca'l'?ﬁnsiderations. Safety
and cybersecurity are vital cor‘| ____mmemﬁt’c'rosely with patients and handle sensitive
data. Ensuring the privacy and*s&curity of patient information must be prioritized.

Fonte: https://www.analyticsinsight.net/transformative-impact-of-robotics-in-the-healthcare-industry/
Fonte: https://www.wired.com/2015/03/google-robot-surgery/

ntos.

ave been included,

Notas posstV

According to the text, mark the incorrect alternative about the use of robotics in healthcare.

a) Robots are very precise in surgical procedures, but they cannot replace humans in these
activities.

b) The use of robotics technology decreases the rate of human error.

c) Robotics assists in raising the levels of care and medical attention.

‘Robots can replace humans in surgical procedures increasing precision and reducing human
error.

e) Patients data must be kept secure and private during and after surgical procedures with
robots.

A Os robbés da Boston Dynamics sao
QUESTAO 4 capazes de subir escadas, fazer
Parkour, lavar pratos, desviar de
obstaculos, explorar diferentes tipos de terrenos e
muitas outras coisas. Dancar é também uma das
diversas habilidades que eles possuem. / - T
Na gravacgao que celebra o fim de 2020 e a chegada do ano novo, o humanoide Atlas, o cao-robd

Spot e o robd de carga Handle mostram que também tém talento_para a danca, sacudindo o

?‘*;a
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esqueleto ao som de Do You Love Me?_,__c_lgas.i.m_d._--—N—T‘Os) p0 gravado pela banda The
Contours. _______._.--;-O—(;UEsTAO 4 (10 PO ||

A exibicdo comeca d CORRECA soLU(;AO:D no se fosse um dancarino
profissional. Pouco tg }m seus passos cheios de

sincronia. Por fim, é al pntuacao: o
Fonte: https://www.tecmundo.com.br/p‘ . Marcou a alter

a alternativa
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~ Em um torneio de robotica apelidado de World RoboCup foram inscritos 123 robos
@]V J VN0 que participaram da primeira fase do__c_axmmaw"','ra's') Vla, apenas 47
passaram para a _s_e_qynrb-a‘W‘:"‘a{msTAO 53 PON ?Ia contara com
a fase final que acontecera em 20} CORRECAOS()LUCAO: D 1
A partir das informagdes disposfy ‘| representa a
quantidade de finalistas, levando e‘i Pontuagao: tritos?
a) 41% . Marcou a altern o errada, mais de uma i
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Um rob6 que esta compétindo na RoboCup 2023 na Ba_bl_g_,_muta uma bola com
uma trajetéria em forma de paréb(llg_._A_.aLhm.-ﬁ—-r-rBS) yelacdo ao solo é
modelada pela equacio <e == _-(‘);JESTAO 6 (9 PON bnde h representa
a altura em metros e t represeil CoRRECAO A0:D \
) T SOLUCA
Qual das seguintes opgdes re 1 em metros, pela

QUESTAO 6

? 1 30 . ontos.
bola, durante o percurso* |‘ Poﬁz‘fﬁl . alternativa correta: 9;; | e de uma ||
° a erradd, 1
a) 6 metros |‘ . Marcou uma alternativa o ativa: 0 pontos. |
b) 10 metros 1 - va ou nenhuma 2 9 pontos. 1
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16 metros 1 Notas Poss! e
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~ A IRONCup (Inatel
(@18 VN0 l4 Robotics National Cup) ¢
uma competicdo que

apresenta varias modalidades, embora
algumas sejam um tanto diferentes, como
trekking e hockey. Porém, o maior foco da
IRONCup, e o0 que torna ela mais conhecida,
s&o suas modalidades de combate e sumé.

A modalidade combate é para os fas de
filme de acgao e ficgao cientifica, e consiste
exatamente no que o nome indica-diste=="" UESTA!
robds. Dois robds s&o colocy CORREC OS%Lu(;AO: C
e batalham até que um é “noi N
€, N&o consiga mais se move‘ Pontuagao:

o robd adversario sair do circd , Marcou @

Fonte: https://idocode.com.br/blog/tecnologia/princi!

corretas

4 pontos. » D: 0 objetivo & fazer
a erra

alternativa da, mais de um

onte: S: .globo.com/mg/sul-de-minas/noticial MarCOu um aﬂ inatel.ghtm
e e e " ‘| ’ alternativa ou nenhuma a\tzrtgo 0 ou 4 pontos { tel.ghtm!
) e
Em uma competicao final de ra| Notas possivels para essa qu ____!
| _————————_—
Qual a mediana, em centimetrd _ _ _ _ —=eveosr ™"
a) 0,9
b) 10,2 Rob61 | Rob62 | Rob6 3 | Robo4 | Rob6 5 | Robo 6
90 1,2m 1,0m 0,8m 0,4m 1,0m 0,6m
83,33
e) 100




~ Researchers from the University of Toronto
(@] 8]y p:{oR:] have created an intuitive robot camera
designed to film “How-To” tutorial videos for

YouTubers and video creators.

Dubbed “Stargazer,” the interactive camera follows implicit and
explicit cues from the person in front of the camera allowing
creators who don'’t have access to a film crew to create more
dynamic videos than if they were just filming on a static camera. :
“The robot is there to help humans, but not to replace humans,” explains lead researcher Jiannan
Li, a Ph.D. candidate in the University of Toronto’s Department of Computer Science. “The
instructors are here to teach. The robot's role is to help with filmino— === |ifting work.”

In a published paper, researchers exBIal_g_th.a.tS*ﬂ""EsT K088 PONTOS) ja robot arm armed

with seven independent motorg™ "~ CoRRECAO Q‘IJJU CAO: E ‘|
The system’s camera behaviol structors, such as
body movements, gestures, ang ontos. Lors.
Fonte:)f(ttps://petapixel.com/202%/05/22/this-robot-Can| Po ntuaqa(; a a\tematwa COY(eta 8dp mais de uma i

‘ ) MafCO erra a,
According to the text, mark the a o Marcou uma nhuma a\tematwa 0 ponto tence

1 ou ne
altematwa
a) “The robot is there to help Notas posswe‘s para essa qu

b) “The robot’s role is to help R

c) “an intuitive robot camera a === TIOW- 1o tutorlal videos for YouTubers and video
creators”

d) “such as body movements, gestures, and speech that are detected by the prototype’s
sensors”

“to create more dynamic videos than if they were just filming on a static camera”

Uma equipe de bidlogos na Australia quer utilizar
O]V JVXOK:] bracos roboticos para ajudar a combater a exting&o
dos corais, animais aquaticos afetados pelo

aumento de temperaturas e acidez dos oceanos. Para se ter uma
ideia, na natureza, os corais levam entre trés a dez anos para ter um
tamanho de um humano adulto, segundo a Wired.

O processo tradicional de cultivar corais em bergarios e coloca-los
em recifes é trabalhoso, caro e lento. Os profissionais coletam
pequenos fragmentos de corais e cruzam diferentes espécies para
melhorar a resposta imunologica deles em relagdo ao calor e H’ ‘ A
doencas mortais, e depois implantam esses corais em uma base onde podem crescer

Os bracos roboticos devem ajudar a fazer esse trabalho em grandg gesnale=A bidloga Taryn Foster,
por meio de sua empresa Coral Maker tem n trahalbase== s 9 5 PONTOS) |o Autodesk Al Lab, em

San Francisco (EUA), para-das==="" AO QUESTA ‘ sensores de imagem
para reinserir as espécies ?1 co RREC oLUCAO D ‘

D esqueletos por ano.
1
de uma y

A expectativa da equipe é

O objetivo & ter varios projej Pontuasio:
Fonte: https://umsoplaneta.globo.com/biodivers} ° MarCO
Fonte: https://terrarara.com.br/robotica/usando-4

ou um

A utilizagéo da robética parel e Marcot ou nenhuma al s pontos.  foraue:

a) atuam como barreirad alternativa ¢ essa questao: Oou>P nergia das ondas e,
como consequéncia, a‘ Notas possivels para I

b) filtram e reciclam nutrig _..-au--extﬂ'uswamente a si mesmos.

c) € um dos ecossistemd, _ _ —eeresUE T possuem maior biodiversidade do planeta, por isso
precisam dos robdés.
servem de abrigo e fonte de alimento para varios organismos, contribuindo para a saude e
a estabilidade dos oceanos.

e) servem unicamente como destinos turisticos em muitas partes do mundo, devido a sua
beleza natural.

a cotreta: 3 pontos:
efradaa mals
ternativa: 0po

ua a\temaﬂ‘l

cao-de-recifes-de-corais.ghtml

a a\t@fﬂaﬂva ntos. |de corais-da-australia/




_ Engrenagens ou rodas dentadas sdo componentes de maquinas que se ligam a
(@10 WNO 1] eixos para transmitir rotacéo, torque e poténcia. A proporgdo e o didmetro entre
duas engrenagens definem as velocidades rotacionais e o torque que se quer
atingir em um sistema rotativo. As engrenagens possuem dentes (espagados simetricamente) em
torno do seu corpo. Desse modo, a

medida que uma engrenagem gira, 3
esses dentes se encaixam no espaco
entre os dentes da outra engrenagem

ou correntes de transmissédo, de
maneira sucessiva, movendo-os e 2
transmitindo movimento.

Fonte: https://www.abecom.com.br/engrenagem-tipos-e-
aplicacoes/

O sistema de engrenagens
apresentado ao lado cog_tgr_n_.._a UEST 10
engrenagens de 24 e de £~ RRECAO Q 20: D
De acordo com ol 0 SOLUCAO:

apresentado, selecione aj

correta: 1 . Marcou a alter

1
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a) Se a engrenagem 31! e Marcou .

também gira no sentiy  alternative m
b) Caso a engrenagem ,‘| Notas possivels pa

sentido anti-horario 1 ——
c). A engrenagem 6 SEMM — =presENTE 0 mesmo sentido de giro da engrenagem 3

As engrenagens 2, 4, 6 e 8 sempre giram no sentido oposto ao das engrenagem 1, 3,5e 7
e) As engrenagens 1 e 3 sempre giram no mesmo sentido das engrenagens 6 e 7
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~ O atual avango tecnoldgico permite produzir robds de tamanho manejavel e
(@18 WNO R K facilmente incorporados as estruturas produtivas ou & prestagéo de servigos. Em

201 5, (0] Brasil e México: evolugdo do custo médio de um robd soldador e da

CUStO de um rob6 soldador $2 mao de obra manufatureira, 2015-2032
era de 8 dodlares por hora, o e

. ~ o
equivalente ao custo daméo &
de obra para o mesmo &%
trabalho no Brasil. O grafico £
ao lado apresenta a relaggo &, 0 T~ i i dbee
entre o custodamidodeobra § manufatureira no Brasil

B | no MéXiCO e o 2 — Custo de um robd soldador
no rasil, N --= Custo da mao de obra
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~ Resultado de nove meses de pesquisas, o dispositivo inteligente Aurora 2.0 utiliza
(@18) X3V \o V] inteligéncia artificial e radiag&o ultravioleta para desinfetar ambientes e livra-los de
Micro-organismos CoOmo O hoVO coronavirus.

Fonte: https://g1.globo.com/pe/pernambuco/noticia/2021/04/23/robos-utilizam-inteligencia-artificial-e-radiacao-ultravioleta-no-combate-a-pandemia-da-covid-19.ghtml

Considerando a radiagao ultravioleta que foi utilizada nesse
robé com o intuito de esterilizar ambientes, qual_das-
alternativas abaixo melhor define gssedinm+==="", 5 GNTOS)
a) N&o é visivel p='= =700 (10 QUESTAO.% (€33
de segurancan ~ © SOLUCAO:
nitidas por m . .
b) Elaé percebidi Pontuaee ternativa cOrTetd: 3 pontos de vma
. ouaa maits
em impressorg ¢ M rada, 08
Ela ndo é percl ¢ Marcou uma ativa: 0 PO -S
tipo de radiagal  alternativa O 0 ou 3 pontos:
pode causar ml tas possivels pard J—
d) Sao radiagdes jy ____-m—p‘engt?a'ééo, e largamente utilizados para
realizar examesL___..Ue;nr,-ctim'b"radiografia e tomografia.
e) Tratam-se das ondas eletromagnéticas mais energéticas de todo o espectro
eletromagnético. S&o usados para analise da estrutura interna de solidos.

~ Em uma aula de programacgao o professor langou um desafio para os alunos. O
@]V JPNOR K] Gesafio consiste em identificar a posigéo final do robd em menos tempo. Para isso,
ele disponibilizou o cédigo e 0 mapa apresentados abaixo. O circulo marca a
posicédo inicial do robé, e o retangulo em volta do mapa representa uma parede.
e Funcao DIREITA: Move o robd para a direita no mapa
Funcédo BAIXO: Move o robd para baixo no mapa
Funcdo ESQUERDA: Move o robd para esquerda no mapa
Funcédo CIMA: Move o robd para cima no mapa
Funcdo ENCONTROU_PAREDE_DIREITA: Analise se o sensor ultrassénico identificou
parede para a direita

e Funcdo ENCONTROU_PAREDE_BAIXO: Analise se o sensor ultrassénico identificou
parede para baixo

alternativa ©f

enhuma altern
essa questao:

X |
gntemente expostos a esse
‘adiagéo ionizante, essa luz

| & . - 2 2 % direita()
] while Il :
if (encontrou parede direita()):
2 break
direita() S
3 __if_(ere - 0s) i baixo()):
<30 QUESTAO 13 (10 PONTOS)
i CORREC SOLUCAO: D |
1
fuacao: : -ota: 10 pontOS- 1
° POY;A YQCOu a alternativa core da mais de uma j
¢ . U uma alternativa erra 7 0 pontos ‘.
1 ¢ Marco |ternativa ¥
: nhuma a ntos. 1
O mapa esta enumerado em Iin‘. alternativa o ne essa questao: 0 ou 10O “> com o0 mapa € o0

FO T . rvel ra
codigo apresentados, selecione! otas possivel® pa .
OBS: as alternativas estao in ——

———"




- Em uma das aulas de introduc¢ao a roboética de uma
(@18 WNO R VY escola, um professor propds que os estudantes o
desenvolvessem algum tipo de sinalizagcdo, [

simulando a criagdo de placas digitais que poderiam ser utilizadas

nas ruas. Para isso, ele sugeriu o uso da matriz de leds presente no plotar x y
micro:bit. Para realizar a tarefa, um dos estudantes utilizou o cédigo _
ao lado para acionar os leds do micro:bit. === plotar x y
. o quer == =730 QUESTAO 14
Selecione a opgao quel| CORRECAO SOLUC :0: C plotar x y
apresentado. 1 ‘
1 30: ) ) - 11 pontos- *

Pontuaga0 correta: 1 . y
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Elowan é uma planta-robd
QUESTAO 15 desenvolwda por pesquisadores
do Instituto de Tecnologia de

Massachusetts (MIT). A criacdo é uma forma de
vida cibernética: uma planta conectada a uma
maquina que capta seus sinais elétricos naturais
para agir. O experimento € parte do projeto
Botanica Ciborgue, da universidade americana, e
tem como objetivo demonstrar as p033|bllldad.es_' o
de expanséo tecnoldgica da.pat s="—"" 01509°P
Os mowment03| 9C0RRE(;AO QUESTAO c

SOLUCA
vegetal, que pass‘

\peratura, ferimentos, estimulos

mecanicos, entrel ,, a¢ao: fiva correta: 9ponto§- a jz sinais entre seus tecidos,
linguagem que € G | j,rcou a altern® ada, mais de U
Fonte: https://www.techtudo. cor| uma a\ternatwa err g 0 pontos %-a-luz.ghtml
U
. |‘ e Marco ou nenhuma a\tematwa 5 HontoS. o . .
Como esse sistemy  glternativa essa questao: Qou?P 'Ioptlca para interagir com seu
ambiente? l| Notas possiveis para o

|
a) Utilizando sed _ _ _ —~ewezpara Tedir a temperatura dos objetos.
b) Utilizando lentes para ampliar a viséo do robd.
@Jtilizando sensores de intensidade luminosa.
Utilizando sensores de som para detectar obstaculos.
e) Utilizando lentes para verificar a intensidade luminosa.




OLIMPIADA BRASILEIRA DE ROBATICA

NIVEL 4 — FASE 1 — 8° e 9° ANO DO ENSINO FUNDAMENTAL

GABARITO
FINAL

GABARITO

A B Cc D E [PONTOS
Questao 1 X O O o) O 5
Questao 2 O O X o) O 3
Questao 3 O O O X O 7
Questao 4 O O O X O 10
Questao 5 O O O X O 3
Questao 6 O O O X O 9
Questao 7 O O X o) O 4
Questao 8 O O O o) X 3
Questao 9 O O O X O 5
Questao 10 O O O X O 7
Questao 11 O O O X O 4
Questao 12 O O X o) O 3
Questido 13 O O O X O 10
Questao 14 O O X o) O 1
Questdo 15 O O X o) O 9

10




