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1 — Questao pontos:

Eixo cognitivo: II-Compreender Fendmenos. Area: Matematica. Descritores: Espaco e Forma.

Seja o brago robdtico abaixo, formado por trés cilindros, duas esferas e dois prismas com se¢ao
triangular. Suponha que vocé vai construir esse brago em aluminio macigo. Qual é,
aproximadamente, o volume de aluminio de que vocé vai precisar em cm’? Marque todas as
alternativas coretas. 10m
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a) %J‘L’ +3 b)2x+4 c) %J‘[ +1 d) %ﬂ? +4  e) Nenhuma das anteriores

2 — Questao pontos:

Eixo cognitivo: III-Enfrentar Situacdes-Problema. Area: Matematica. Conhecimentos algébricos.

Um certo robd modvel se encontra em uma casa na posi¢ao (x,y) = (-1, 0), como o indicado no
desenho abaixo. Ele deseja passar pelas duas portas da sala de jantar da residéncia sem colidir com
moéveis ou paredes, e, para isso, optou por realizar uma trajetoria na forma de uma equacao do

segundo grau. Qual a equacdo que melhor se adapta a trajetéria desejada pelo robd? Marque todas
as alternativas corretas.
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3 — Questao pontos:

Eixo cognitivo: III-Enfrentar Situacdes-Problema. Area: Fisica

Um rob6 holondémico ¢ um robd que se movimenta para todos os lados sem precisar girar em seu
proprio eixo. Para que isso seja possivel, o robdé deve possuir 3 ou 4 rodas onde cada roda ¢
composta de varias rodinhas menores, como na figura abaixo. Para o robd de 3 rodas abaixo,
identifique qual deve ser a velocidade angular de cada roda para que o robd siga a trajetoria
indicada. Marque todas as alternativas corretas.

1 m/s

Roda C

Considere: sen(30°)=0,5 e sen(60°)=0,87; cos(30°)=0,87 e cos(60°)=0,5
Raio de cada roda = 12 cm; n=3;

a) Roda A =12 rad/s; Roda B =6 rad/s e Roda C =6 rad/s

b) Roda A = 1rad/s; RodaB=0,5rad/s e Roda C=0,5rad/s

¢) Roda A= Orad/s;RodaB= 0,87 rad/s e Roda C =-0,87 rad/s
d) Roda A = -12rad/s ; Roda B=6rad/s e Roda C=6rad/s

e) Roda A= Orad/s;RodaB = 6rad/s e Roda C = 6rad/s

4 — Questao pontos:

Eixo cognitivo: I1I-Enfrentar Situacdes-Problema. Area: Fisica

Na Competicao Brasileira de Robotica, que ocorrera em Brasilia, entre os dias 20 e 23 de setembro,
junto com a final da Olimpiada Brasileira de Robdtica, existe a competicdo de futebol de robos.
Nesta competicao, os robds devem chutar a bola com precisdo para conseguir marcar um gol. Esse
calculo nao ¢ dificil, mas deve ser feito com rapidez. Assim, para que possamos marcar um gol,
calcule qual deve ser a velocidade minima da bola para que o jogador consiga fazer gol no lugar
marcado. Considere que o Goleiro se move com velocidade constante, sem aceleracdo, de 1,5 m/s e
que ele leva 50 milissegundos para perceber que a bola estd indo em direcdo ao gol. Marque todas
as alternativas corretas.
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a) A velocidade minima deve ser de 0,4 m/s Goleir
b) A velocidade minima deve ser de 1,6 m/s
¢) A velocidade minima deve ser de 1,5 m/s
d) A velocidade minima deve ser de 0,25 m/s
e) Nao ha como fazer gol

Velocidade v="?

Distancia*-50cm

Jogador com a bola

5 — Questao pontos:

Eixo cognitivo: IV — Construir Argumentaciio. Area: Ciéncias da Natureza.

Um dos tipos de sensores muito utilizado em robdtica ¢ o sensor de toque, apresentado na figura
abaixo. Esse sensor possui uma pequena saliéncia retratil que, quando pressionada, fecha um
circuito elétrico dentro do sensor, capaz de informar a uma estacdo de processamento que ele
colidiu com alguma coisa através do envio de uma corrente elétrica. Nesse tipo de sensor, ¢ muito
comum o uso de uma alavanca na posi¢ao apresentada. Das alternativas abaixo, o que ¢ correto

afirmar? Marque todas as alternativas corretas.

o

< :

(a) A alavanca na posicao apresentada aumenta a sensibilidade do sensor. Se sem a alavanca o
sensor precisava de uma forga F para ser acionado, ¢ correto afirmar que com o uso da

alavanca para realizar o mesmo acionamento sera necessaria uma forga F’, tal que F* <F

(b) A alavanca na posi¢ao apresentada diminui a sensibilidade do sensor. Se sem a alavanca o
sensor precisava de uma for¢a F para ser acionado, ¢ correto afirmar que com o uso da

alavanca para realizar o mesmo acionamento sera necessaria uma forga F’, tal que F* > F

(c) A alavanca na posi¢do apresentada aumenta a area de atuacdo do sensor de toque. Como a
area sensivel (retratil) do sensor ¢ normalmente muito pequena, ¢ geralmente necessario
fazer algum arranjo mecanico para aumenta-la. Nesse sentido, o sensor sera acionado se ele
colidir com objetos dispostos ndo sé na sua frente, mas também ao longo de todo o

comprimento | do sensor

(d) A alavanca na posi¢ao apresentada permite o acionamento lateral do sensor. O sensor de
toque ¢ normalmente acionado apenas pela frente. O arranjo mecanico apresentado ¢ uma
saida inteligente para que ele possa ser acionado também lateralmente e parte do principio
de que uma forga F lateral ao sensor gera um momento de tor¢do no sentido anti-horario na

peca, criando uma forca F’ capaz de acionar a parte retratil do sensor

(e) O avaliador esta tentando me confundir. O uso da alavanca ndo altera em nada as relagdes
mencionadas acima, ¢, se ela ¢ mesmo muito comum em robds isso deve-se a outras razdes

que nao estdo mencionadas aqui.
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6 — Questao pontos:

Eixo cognitivo: IV-Construir Argumentaciio. Area: Ciéncias da Natureza.

Para que um robd possa se movimentar dentro de uma casa, ele primeiro precisa ser programado
para isso. Suponha que um robo esteja na posi¢dao “A* e tenha que se mover para a posi¢ao “B”. O
programa abaixo encontra-se carregado na memoria do robd para que ele execute essa tarefa.
Apresente todas as alternativas que julgar corretas. Todos os azulejos sao quadrados de lado 30cm.

PROGRAMA:

1. Andar 120 cm para a frente
2. Virar 90° para a direita

3. Andar 60cm para a frente
4. Virar 90°para a esquerda
5. Andar 120 cm para a frente
6. Virar 90° para a direita

7. Andar 120 cm para a frente
8. Virar 90° para a esquerda
9. Andar 150 cm para a frente
10. Parar

(a) Esse programa faz com que o robo bata antes de chegar a “B.” Ele pode ser corrigido, por
exemplo, alterando-se as seguintes linhas: Linha 2: Virar 90° para baixo; Linha 4: Virar 90°
para a direita; Linha 6: Virar 90° para baixo; Linha 8: Virar 90° para a esquerda

(b) Na pratica, a chance deste robo chegar exatamente na posi¢cdo “B” com essa programacao ¢
pequena. Isso porque o robd real é diferente do robd ideal: seus giros de 90° ndo sdo sempre
perfeitos, seus deslocamentos produzem sempre um pequeno erro, etc. Quanto mais tempo
se passa sem que o robd execute alguma politica para reavaliar sua posi¢do maior sera o erro
acumulado

(c) Esse programa faz com o que o robd chegue no quarto com duas camas, € nao no quarto de
casal. Para corrigir esse problema seria necessario alterar o angulo de giro na linha nlimero 8
do programa, girando-o 180°

(d) O fato desta casa ter o chdo quadriculado pode ser muito positivo para o robd. Ele teria uma
chance muito maior de chegar eficientemente no seu destino se ao invés de uma
programacao do tipo “andar 120 cm para a frente” ele utilizasse uma programacao do tipo
“andar 4 azulejos para a frente”. Isso porque o robd poderia utilizar sensores apontados para
o chdo para identificar o inicio/fim dos azulejos. Essa sistematica poderia corrigir eventuais
erros (derrapagens, imprecisdes, etc.) do robd, o que certamente ajudaria no sentido dele
atingir a posicao final esperada

(e) Esse programa funciona perfeitamente e ¢ praticamente garantido que o robo va chegar
exatamente ao ponto B sem maiores dificuldades. As Unicas excessoes sdo situacdes nao
previstas, tais como o vento que pode entrar pela varanda e alterar a posi¢ao/direcdo do
robo.
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Texto

A Revoluc¢ao Industrial

A Revolugdo Industrial consistiu em um conjunto de mudancgas tecnologicas com profundo
impacto no processo produtivo em nivel economico e social. Iniciada na Inglaterra em meados do
seculo XVIII, expandiu-se pelo mundo a partir do século XIX. Ao longo do processo (que de acordo
com alguns autores se registra até aos nossos dias), a era agricola foi superada, a maquina foi
suplantando o trabalho humano, uma nova relagdo entre capital e trabalho se impds, novas
relagoes entre nagoes se estabeleceram e surgiu o fenomeno da cultura de massa, entre outros
eventos. Essa transformagdo foi possivel devido a uma combinagdo de fatores, como o liberalismo
economico, a acumulagcdo de capital e uma série de invengoes, tais como o motor a vapor. O
capitalismo tornou-se o sistema econéomico vigente.

Com a Revolugdo Industrial os trabalhadores perderam o controle do processo produtivo,
uma vez que passaram a trabalhar para um patrdo (na qualidade de empregados ou operarios),
perdendo a posse da matéria-prima, do produto final e do lucro. Esses trabalhadores passaram a
controlar mdquinas que pertenciam aos donos dos meios de produgdo os quais passaram a receber
todos os lucros. O trabalho realizado com as maquinas ficou conhecido por maquinofatura.

A partir da Revolugdo Industrial o volume de produg¢do aumentou extraordinariamente: a
produgdo de bens deixou de ser artesanal e passou a ser maquinofaturada; as populagoes
passaram a ter acesso a bens industrializados. As fabricas passaram a concentrar centenas de
trabalhadores, que vendiam a sua for¢a de trabalho em troca de um salario. O trabalho do
operario era muito diferente do trabalho do camponés: tarefas monotonas e repetitivas. A vida na
cidade moderna significava mudangas incessantes. A cada instante, surgiam novas mdquinas,
novos produtos, novos gostos, novas modas.

Outra das consequéncias da Revolu¢do Industrial foi o rapido crescimento economico.
Antes dela, o progresso econémico era sempre lento (levavam séculos para que a renda per capita
aumentasse sensivelmente), e apos, a renda per capita e a populagdo comeg¢aram a crescer de
forma acelerada nunca antes vista na historia. Por exemplo, entre 1500 e 1780 a populagdo da
Inglaterra aumentou de 3,5 milhoes para 8,5, ja entre 1780 e 1880 ela saltou para 36 milhoes,
devido a drastica reducdo da mortalidade infantil.

A Revolugdo Industrial alterou completamente a maneira de viver das populagoes dos
paises que se industrializaram. As cidades atrairam os camponeses e artesdos. Nas cidades, as
pessoas mais pobres se aglomeravam em suburbios de casas velhas e desconfortaveis, se
comparadas com as habitagoes dos paises industrializados hoje em dia. Mas representavam uma
grande melhoria se comparadas as condigoes de vida dos camponeses, que viviam em choupanas
de palha. Conviviam com a falta de dgua encanada, com os ratos, o esgoto formando riachos nas
ruas esburacadas.

Trechos extraidos do site: http:/pt.wikipedia.org/wiki/Revolucdo_Industrial

pontos:
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7 — Questao

Eixo cognitivo: II-Compreender Fendmenos. Area: Ciéncias Humanas e suas Tecnologias.

Com relagdo a revolugdo industrial, o que ndo ¢ correto afirmar? Marque todas as
alternativas incorretas.

(a) Antes da revolugdo industrial o processo de producdo era basicamente artesanal, e este
processo foi substituido pela maquinofatura. A populacdo passou a ter acesso a bens
industrializados, uma tendéncia que se mantém até os dias atuais

(b) A revolucdo industrial contribuiu fortemente para assegurar a hegemonia mundial
britanica no século XIX

(c) A tendéncia de robotizagdo, vista nos dias de hoje, ¢ uma decorréncia da revolucao
industrial

(d) A revolucao industrial ocasionou um deslocamento da populagdo para fora dos centros
urbanos, que foram assolados pela grande disseminagdo de fabricas com sus processos
de produ¢@o monotonos e repetitivos

(e) Todas as alternativas estdo corretas

8 — Questao pontos:

Eixo cognitivo: I. Dominar Lnguagens. Area: Lingua Portuguesa. Descritores: Coeréncia e Coesio no Processamento de Textos

Com relacdo ao texto apresentado, o que ndo ¢ correto afirmar? Marque todas as alternativas
incorretas.

(a) Uma nova relagdo entre capital e trabalho emergiu com a revolugdo industrial

(b) Os operarios passaram a conviver com a execucao de tarefas normalmente monotonas e
repetitivas

(c) Os trabalhadores ofereceram sua mao de obra por uma remuneragao

(d) No século XIX a populagdo da Inglaterra passou de 3,5 milhdes para 8,5 milhdes devido
a revolucao industrial

(e) Todas as alternativas estao corretas

9 — Questao pontos:

Eixo cognitivo: V-Elaborar Propostas. Area: Biologia

Em 1943, o neurofisiologista Warren McCulloch juntamente com Walter Pitts, que
trabalhava no campo da psicologia cognitiva, inauguram a teoria das “redes neurais artificiais” -
muito difundida no ambito da inteligéncia artificial e da robotica - propondo um modelo
matematico simples para o neurénio biolégico. O neurénio matematico, mostrado
esquematicamente abaixo, tem »n entradas (x; a X,), 7 pesos sinapticos que multiplicam as entradas
(Wi a w,) e uma Unica saida y. O neurdnio dispara se y=1 ou ndo dispara se y=0. Seja o
funcionamento simplificado desse neurdnio dado pelas equacdes abaixo:

L Osea=5
a= Y w,x. =
Z itioe ) lsea<5
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Considere uma rede com os seguintes neurénios, com n=3 entradas:

N1: neurénio com w;=0, wr=1 e wz=3
N2: neur6énio com w;=5, wr=1 e wz=0
N3: neurénio com wi=1, w,=2

Y2
Xi [ NI
o e
X3 N3 p— Y3
Y1
N T

Quais entradas vocé colocaria na entrada da rede de neurdnios para fazer N3 disparar?
Marque todas as alternativas corretas.

a) X1=3, X2=3, X3=0

b) X1:15, Xzzl, X3:1

C) X1=3, X2=15, X3=2

d) X1:3, X2:4, X3:3

e) Nenhuma das anteriores

10 — Questao pontos:

Eixo cognitivo: II-Compreender Fendmenos. Area: Fisica.

Um rob6é move-se ao longo de uma circunferéncia circunscrita em um quadrado de lado 1 com
velocidade angular constante. Na circunferéncia inscrita nesse mesmo quadrado outro robé move-se
com a mesma velocidade angular. A razao entre os modulos das respectivas velocidades tangenciais
desses robos é:

() 2

(b)2+2
(c)\/i/2
(d)~3/2

(e) Nenhuma das anterires.

(*) Questao adaptada do vestibular ITA.



