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NIVEL 4

GABARITO

Caro(a) Professor(a):

* Esta prova contém dois tipos de questdes:
- As que devem receber uma nota entre 0 (menor nota) e 10 (maior nota).
- As que devem receber uma nota entre 0 (menor nota) e 5 (maior nota).

* Questdes podem ter mais de uma resposta.

= A prova do seu aluno deve receber uma pontuacgéo entre 0 e 100.

= Alunos ausentes ndo devem ter notas atribuidas.

* Nao se esqueca de lancar a nota de cada aluno no Sistema Olimpo e enviar as provas com as
trés melhores notas pelos Correios.
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EXEMPLO DE CORRECAO

A questdo abaixo, requer 3 respostas. E segue a seguinte regra de correcao: IR ralS e IR RGeS

e Cada acerto vale 3 pontos M
e (Caso acerte as 3 respostas, ficard com 10 pontos :
e (Cada erro anula um acerto @B

e Se marcar todas, ficara com zero pontos u
A seguir tem-se um robd cujo objetivo é pegar uma bolinha de pingue-pongue ue uma
determinada cor e depositd-la em um cesto. O robd possui um sensor de luz, com o qual faz a
identificacdo 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?
GABARITO
(a) Bolinha 93
(b) Bolinha 121 - CORRETA
(c) Bolinha 102 - CORRETA
(d) Bolinha 145
(e) Bolinha 124 - CORRETA
93 121 102 145 124
Resposta do Aluno 1 Resposta do Aluno 2 Resposta do Aluno 3 Resposta do Aluno 4
a. Bolinha 93 @ Bolinha 93 >a< Bolinha 93 a. Bolinha 93
%< Bolinha 121 b. Bolinha 121 X Bolinha 121 @ Bolinha 121
X Bolinha 102 c. Bolinha 102 %< Bolinha 102 c. Bolinha 102
d. Bolinha 145 (@ Bolinha 145 X Bolinha 145 @ Bolinha 145
%, Bolinha 124 e. Bolinha 124 X. Bolinha 124 (&) Bolinha 124
Resposta do Aluno 5 Resposta do Aluno 6 Resposta do Aluno 7 Resposta do Aluno 8
A Bolinha 93 a. Bolinha 93 (@) Bolinha 93 7 Bolinha 93
b. Bolinha 121 Y Bolinha 121 b. Bolinha 121 & Bolinha 121
X Bolinha 102 %. Bolinha 102 ¢} Bolinha 102 Y Bolinha 102
d. Bolinha 145 d. Bolinha 145 Bolinha 145 d. Bolinha 145
e. Bolinha 124 e. Bolinha 124 Bolinha 124 Y« Bolinha 124

1acerto+1erro=ZERO 2 acertos = 6 pontos 1 acerto + 2 erros= ZERO 3 acertos + 1 erro = 6 pts

Notas possiveis para esta questao: Zero ; 3 pontos; 6 pontos ou 10 pontos

© Olimpiada Brasileira de Robética 2016



O robo moével da figura abaixo estd sendo construido para percorrer os cdmodos de uma casa em
chamas para resgatar pessoas em perigo. Este robo esta equipado com um sensor de cor localizado
em sua frente. Este sensor, ao encostar em uma parede, é capaz de detectar se esta é clara ou
escura. Para percorrer a casa o robd foi programado com o algoritmo ilustrado abaixo. Veja na

figura que cada comodo da casa possui uma letra de identificagao.

Cédigo do robd:
contador = 0
enquanto contador <8 fa
Robd Movel se sensor deloctouqzma parede clara entdo
vire 90° para direita
contador + contador + 1
fim se
se sensor detectou uma parede escura entiio
vire 90° para esquerda
contador + contador + 1
fim se
siga em frente
fim enquanto

Sensor de cor

Qual sera a sequéncia correta de comodos que o robd devera passar até que complete sua
programacao?

-
a. A E BeD. — - - = - 105)
b. A E, GeH. 3 CORREGAO QU\z-ST’_"()_1|:_(5 e |
SOLUGAO: |
c. A C E GeH. )
ntuacao: . - 5§ pontos
d. A B,FHeG. P.O Marcou a alternativa .corre:raédz pma'\s e |
. 4 uma alternativa eMteser -7 o o
A EeC. ! Marco tiva ou nenhuma alternativa: ZER e |
alternat a essa questéo: Zero OU 3

Notas possivels P!

—
-— wm =
—
-
kL = -

© Olimpiada Brasileira de Robética 2016
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2. Robdbs manipuladores utilizam uma ferramenta na extremidade do brago para executar determinadas
tarefas. Observe as figuras a seguir e indique a afirmagdo correta.

B soLpADOR

.
-

a. A garra utiliza trés pontos de apoio para capturar um objeto, sendo a ferramenta mais adequada
para suportar objetos pesados com superficies lisas, como um vidro de automovel.

b. A ventosa utiliza um método de succao de ar para capturar um objeto, sendo adequada para
suportar objetos pesados com superficies irregulares, como uma escada doméstica.

@ A pinga utiliza apenas dois pontos de apoio, sendo a ferramenta mais adequada para captura e
posicionamento de pegas pequenas com dimensdes uniformes, como uma caixa de remédios.

d. A ferramenta de solda é adequada para capturar objetos com dimensdes circulares e estruturas
vazadas, como uma mola.

e. Todasasferramentas apresentadas sao adequadas para capturar objetos de quaisquer dimensoes,
peso e superficies.

Marcoy a alternag,

Marco
u u. Uma alternativa errad '
| €Mativa gy ne S

Notas nhuma af

7
va correta: 5 pontos I
L] [
© Olimpiada Brasileira de Robd. _ o Possiveis para essa
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3. Quando trabalhando em equipe, os robds podem se comunicar entre si por meio de uma codificagdo
chamada binaria, na qual apenas os algarismos O e 1 sdo utilizados.

Uma forma de entender as mensagens bindrias é a seguinte:

* Em uma transicao de subida, no meio de um intervalo, deve-se ler o bit 1;
* Em uma transigao de descida, no meio de um intervalo, deve-se ler o bit O;
* Caso a transicao ocorra no limite do intervalo, ndo ha interpretacéo.

Assim,

1T 0

Considerando o seguinte sinal, identifique a mensagem bindria de acordo com a codificacao

apresentada:
- ==
-— - -
a. 10101010101 r - -(;{REQAO QuUESTAO 3 5 PONTOS) |
b. 01110110111 | c SOLUCAO: E 1
c. 10001001111 bontUACAD: 5 pONtos
d. 11111100000 .0 Marcou a alternativa .corret:;da pma'\s de uma !
1 . Marcouuma alternativa erraca, it ZERO |
01110110000 ’ (va ou nenhuma afematia 55
alterna ssa questao: Zero O a

. .
‘Notasposswe\spara aquestic: 5 2 .

L= -

4. Considere 4 robds méveis com rodas e todos eles estdo com a frente voltada para o norte, como na
figura abaixo.

- - -
) Sl —

i E2)R Ez0D 1

Os rob6s comecam a girar bem devagarinho. O primeiro rob6 consegue dar um giro completo e
voltar-se novamente para o norte depois de 16 minutos. O segundo robd da um giro completo em 8
minutos. O terceiro d&d um giro completo em 12 minutos e o quarto consegue dar um giro completo
em apenas 4 minutos.

Se eles comecaram a girar agora, depois de quantos minutos todos irdo olhar para o norte juntos

novamente? [ ol
Y
; . —
a. 32 minutos. I CORRECAO QuEsr4, 4 (5: o
48 minutos. ~ 0
24 minut I POntuagéo: SOLUCAO: B NTOS)
C. minutos.
. Marcou 4 alternativg ¢,
d. Mais de 1 hora. Marcoy uma alt Teta: 5 pontos I

I altematiy, U ne

i d, majs ¢
e. 16 minutos. nhy € Umg ,
© Olimpiada Brasileira de RObOTCa 20« ey d0: Zero gy g pts I 3/11
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TEXTO 1 - DIVISAO DE HOMICIDIOS ADOTA USO DE DRONES EM NITEROI
(Adaptado de: http://doctordrone.com.br/divisao-de-homicidios-adota-uso-de-drones-em-niteroi/)

“Quem acha que somente a policia “gringa"” estd utilizando drones no combate ao crime, esta
enganado. Os 160 policiais da divisdo de homicidios de Niterdi, Itaborai e Sdo Goncalo estdo
utilizando com sucesso drones nas operacoes contra o crime. [...] O delegado responsavel pelas
operagdes, Gabriel Poiava, explicou aos jornalistas locais que o drone tem ajudado no mapeamento
das éreas, tornando mais fécil a identificagdo de rotas de fuga no momento da invasao da policia,
também ajudando a identificar os locais onde os criminosos jogam as drogas e objetos de furtos.”

TEXTO 2 - CUIDADOS AO TROCAR UM SER HUMANO POR UMA MAQUINA
(Adaptado de: http://epocanegocios.globo.com/Informacao/Visao/noticia/2014/05/cuidados-ao-trocar-
um-ser-humano-por-uma-maquina.html)

“[...]1 As atuais pesquisas para o desenvolvimento de robds podem ser importantes para os mais
variados tipos de atividades. Podem fazer coisas que sdo perigosas ou insalubres ou que requerem
muita precisdo. Mas é preciso esclarecer uma ideia equivocada que parece permear o mundo
atual, principalmente o corporativo: a de que um robd necessariamente sera melhor do que um ser
humano na execucdo de uma tarefa. Trata-se de um engano. [...] Recentemente, foi divulgada uma
matéria dizendo que a Toyota, maior montadora do mundo e, ainda, a mais eficiente de todas, esta
“trocando seus robds por homens"” no Japéo. [..] A ideia é justamente essa: somente o ser humano
possuiu a capacidade de melhorar seu trabalho. [...] Um robd, por exemplo, jamais serd capaz de
analisar o trabalho que esta sendo feito, conversar com as pessoas que executam as tarefas, fazer
perguntas sobre os problemas, incentiva-las a resolver e melhorar suas tarefas. [...] Pessoas pensam
e criam. Maquinas apenas executam.”

Apos a leitura dos textos acima, pode-se afirmar que:

a. Os rob6s sao demasiadamente importantes para a sociedade atual, como mostra o texto 1,
auxiliando na seguranca publica. Contudo, quase nao conseguem realizar tarefas perigosas,
insalubres ou que necessitam de muita precisdo.

b. Os textos 1 e 2 apresentam concepcoes ligeiramente diferentes quanto a figura do rob6, mas o
segundo contém uma critica agressiva a presenca excessiva do mesmo na sociedade atual.

c. O texto 2 tem um teor “negativo” quanto ao cenario homem-rob0, citando a postura da
empresa japonesa Toyota que estd “trocando seus robds por homens”, incentivando o nao uso
de robos.

No texto 1, é mostrado que o rob6 esta contribuindo positivamente para o bem da sociedade.
Mesmo contendo um critica amena, o texto 2 exibe a necessidade dos robds na vida humana,
mas salientando que o homem é o que prevalecera em qualquer ambito.

e. Em ambos os textos, percebe-se uma critica quanto a grande utilizacdo de robds na sociedade
atual. O primeiro pela invasdo de privacidade promovida, o segundo pela falta de criatividade
inerente as maquinas. -— - =

-— - = sTRO5 5 PONTOS)

£CAO QUESTA

Pontuagao:

5 pontos
o Marcoua al °

ternativa correta:
3 alternativa era

] . Marcouum
© Olimpiada Brasileira de Robdtica remativa :
Notas possive'\s para ess

L= ==

ou nenhuma alternativa: 7ERO

ques
_—

da, mais de uma

130; Zero ou 3 pts
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1
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6. Sua escola vai participar de uma competicdo de robds méveis com rodas. Os robds devem percorrer
uma linha reta durante 10 segundos. O rob6 que chegar mais longe ganha a corrida.

LARGADA

Considerando que todas as rodas giram com mesma velocidade angular, se vocé puder escolher o
tamanho da roda do seu robd, qual roda fara o rob6 chegar mais longe?

~ P ,(;4), .(..2..).
10@10 .

° M
arco i
o 5 a alternat/va Correta: 10 pont !
Uma alternati . s
ativa e '
i o lrada, mg
o ,uma a/ternativa Correty: e a/f@mativa ,
] Possivejs para .
P €ssa quests

do0: Ze
— . 100U 10 pts I
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7. Os seres vivos possuem comportamentos e estruturas que possibilitam maior adaptacdo aos
ecossistemas. Alguns robds sdo construidos com a intencdo de mimetizar essas caracteristicas. Sao
chamados robds biomiméticos. Veja os exemplos a seguir e responda:

EXEMPLO 1: EXEMPLO 2:

(Fonte: Festo/Divulgacao) (Fonte: www.redorbit.com)

Que aplicagdes podem ser vislumbradas para os robds dos exemplos 1 e 2? (Vocé pode marcar mais
de uma alternativa)

a. Os robds dos exemplos 1 e 2 ndo podem ser construidos, pois ndo é possivel reproduzir o

comportamento de seres vivos, mesmo que parcialmente, em aplicagées_rleais_._ e 1

-
A relacdo harménica de cooperacdo mimetizada nos® ' ™ - ECAO QU\ESTAO 705 PONTOS) |
transporte de equipamentos pesados. \ CORREC SOLUCAO: B e D \
c. Orobdno exem.plo 2 aprese_nta uma estrut.ura d~e loc pontuacao: ¢ afternativas corretas: 5 |
podendo ser aplicado exclusivamente em situagoes q‘ . Marcou somente as dua
com outros objetos. oontos iva corfeta € U3 ou nenhuma |
A estrutura de locomocdo do robd no exemplo 2 posy « Marcou uma altern |
ificei i i 5 ,! iya erada: 2 pontos:
dificeis e de acesso confinado, podendo ser aplicado a i alternativa € de uma alternativa errada ou
T S u mais a€ .
e. Osrobds do exemplo 1 apresentam uma relagao blomer‘ UIEIES lternativa correta: ZERO 5 pts
nenhuma ? 2 questao: Zero/ 2 04
—

ser aplicados inclusive na montagem de estruturas comy
N — — —

otas possiveis pard ess

L= -

8. AUSTRALIA'S FIRST ROBOTIC HELP IN A HIP REPLACEMENT OPERATION
(From: <http://theconversation.com/>)

“The MAKO robotic system is a carefully controlled robotic arm that aids surgeons in placement
of the components of a total hip replacement. It makes the operation more accurate and safer for
surgeons, regardless of their experience. The main difference from a patient's point of view is that
a pre-operative CT scan is needed to plan the procedure. Traditionally, surgeon relied purely on
an X-ray to plan a total hip replacement. When performed by a robot, planning for the procedure
is done by specialist engineers in collaboration with the surgeon. The engineer and surgeon work
together to determine the optimal position for the components and they create a plan.”

Considering the text above, fill in the gaps in the next sentence:

A ROBOTIC NAMED MAKO IS ABLE TO
ASSIST A ONA REPLACEMENT SURGERY.

arm; completely; surgeon; partial; hip.

2 I  CORRECi — = -
b. doctor; successfully; engineer; total; knee. ECAo QUESTA -

c. arm,; successfully; engineer; total; hip. I Pomuagéo:
— Marcou a ajtern s
d. system; completely; surgeon; partial; hip. | * Marcoy €rnativa Correta: 5 oo I
Uma alternati ' 0s

system; successfully; surgeon; total; hip. | a/ternativa ou nen”at/va €rmada, majs de uma I
\_ Notas possivejs Uma alternatyy 5 ZERO —
© Olimpiada Brasileira deUu ... stao: Zerg 0u 5 pt ] 6/11
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A dilatagdo binaria, operagdo muito utilizada em visdo computacional, também chamada de dilagao,
é uma transformacdo morfolégica que combina dois conjuntos usando adicdo vetorial. Seu simbolo
é P . Como o nome diz, o resultado serd uma imagem “engordada”. A dilatacio de um conjunto
A pelo conjunto B e definida por:

APB={c|c=a+b,aE A,bE B}
sendo A a imagem sendo operada e B o elemento estrutural cuja composicdo define a natureza
especifica da dilatacdo. Sendo assim, a dilatacdo expande uma imagem e pode ser representada pela

unidloA € B=A U B.

Exemplo: Sejam os conjuntos A = {(2,1), (2,2), (3,0)} e B = {(0,0), (0,1)}. Entdo o resultante da
dilatacdo é: A P B={A+{(x1 €EB} U A+{x2 € B} ={21), (2,2, (2,3), (3,0), 3,1}

A B A DB

Considerando os conjuntos M = {(1,2,3), (0,4,2), (1,59} e N = {(0,1,1), (1,2,0)},
o conjunto M €D N é dado por:

{(1,3,4), (2,4,3), (0,5,3), (1,6,2), (1,6,10), (2,7,9)}.
b. {(1,43), (23,4, (55,3), (3,6,9), (0,6,10), (2,7,9)}.
c. {(1,44),(0,3,3),(05,3),(1,6,2), (2,5,0), (2,69)}.
d. {(1,2,3),(04.2),(159),(0,1,1), (1,2,0)} .

e. {(1,3,4),(1,6,2), (1,59)}. — = =T

tuacao: , - 10 pontos
. \\/\a%cou 5 alternativa correta .dWaO :r)\a'\s e |
* tiva errada,
| . Marcouumaalema va: ZERO |
1 o

L= ==
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10. Para manter o equilibrio, o tamanho do passo de um rob6 bipede é proporcional ao tamanho de sua
perna, e depende também do seu tipo de caminhada.

By

A tabela abaixo mostra a relacdo entre o tamanho do passo e o tamanho da perna do rob6 para

®
T

_ 60 cm
J xx
— '

cada tipo de caminhada, além da energia consumida por passo em cada situacao.

Tipo de caminhada Tamanho do passo Energia consumida
Caminhada lenta 30% 2,4 Watts/passo
Caminhada rapida 45% 5,1 Watts/passo
Corrida 90% 6,3 Watts/passo

Para executar sua tarefa o robd segue as seguintes instrucdes:
e Caminhe lentamente por 2 metros e 16 centimetros;

* Corra por 13 metros e 50 centimetros;

* Caminhe rapidamente por 8 metros e 10 centimetros;

* Corra por 8 metros e 10 centimetros;

e Caminhe lentamente por 3 metros e 96 centimetros.

Quanto de energia sera consumida pelo robd para executar a tarefa completa?

a. 249,6 Watts.

r =
—
~-

486,6 Watts. I CORRECq QUEs; - —_—
c. 530,4 Watts. 5o A0 10 (19 PONTOS) y
d. 655,2 Watt I Pontuagsy tUco: g I
: atts.
' ° Marc()u a al
ternatiyg :
e. 22,5 Watts. IafCOU uma alternamfg fgeta(.j 10 pontos I
alternatj ffrada, maj
! otas pgjst%a OU nenhuma alternati(,T;?ISZEd € Uma I
- 2 Para essa quests,. Z'ero RO I
) ou 10 pts
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11. MIT STUDENTS INVENTED A ROBOTIC KITCHEN THAT COULD REVOLUTIONIZE FAST FOOD

(From: <http://www.techinsider.io/mit-students-invented-a-robotic-kitchen-2016-4>)

“MIT engineering students invented a fully automated mini-restaurant called Spyce Kitchen. It
features a refrigerator, dishwasher, stovetop, and robot chef that can cook and serve meals with
fresh ingredients in under five minutes. The team won an award for the nation's top two collegiate
inventors in food technology, for the invention, which currently serves students in an MIT dining
hall. They plan to pilot the mini-restaurant in dining halls at a handful of other Boston universities
once it receives USDA and FDA approval. First, you order a meal using a smartphone app or the
touch screen next to the machine. The bot currently features five meals. [...]Two meals can be made
at once. You can customize the ingredients, sauce, and quantity. Then, you grab a bowl from the
side and place it under one of the cooking pots. Ingredients, which are stocked by the Spyce staff
daily, are automatically measured and dispensed on a conveyor belt. They're then transported to
one of four automated pots that mix and cook the ingredients all-in-one. Once that's done, the
system dispenses the meal on a plate, and the pot rotates to the sink and cleans itself. The kitchen
uses an array of sensors that track the food's temperature and quality.”

After reading the text, mark the correct sentence below:

a. The team won 10,000 euros because of their invention. This award will be applied to enhance
food's temperature and quality.

b. The students have a goal of transforming the meaning of fast food Lh e ~ ="
mix and cook the ingredients with your favorite sauct —CORREQAO QUESTZ\O

c. The robot currently cooks five meals in three Boston § SOLUGAO: D
e To get a meal from Spyce Kitchen, all you have to dc| Pontuagao: stiva correta: 5 pontos
direct on the machine, and then put a bowl in it. o Marcou a\te:\\temat'\va orrada, mais de U
. cou uma iva: ZERO
e. Spyce Kitchen can revolutionize the fast food industry t! LY huma alternativa. :

: n
: lternativa ou N€ an-
and cleans itself as the pot rotates. e a questao:

L=

12. As 3 Leis da Robética enunciadas por Isaac Asimov em seu livro “EU, ROBO", dizem o seguinte:

12 Lei: Um robo nao pode ferir um ser humano ou, por inagdo, permitir que um ser humano sofra
algum mal;

22 Lei: Um rob6 deve obedecer as ordens que lhe sejam dadas por seres humanos exceto nos casos
em que tais ordens entrem em conflito com a Primeira Lei;

32 Lei: Um robd deve proteger sua prépria existéncia desde que tal protecao ndo entre em conflito
com a Primeira ou Segunda Leis.

Em uma linha de montagem de uma fabrica, um robd recebe ordens de um funcionéario para montar

uma pega. Porém, enquanto realiza essa tarefa, percebe que g funcionario da fabrica invadiu o
A 7 . . A . — A s

espaco onde o rob0 estd, e ird se ferir caso o robd continue a ti == =unhgdeyera:

CORRECA _
Parar imediatamente. I RECA0 QUESTAQ 1

- S in.
b. Verificar se ndo ha riscos para o proprio robd, e entio pa|’ Pontuago; OLUGAo: A

()
Marcoy 4 alternati

Aguardar ordens de algum funcionario. Marco
Uuma gf

va correty: 5 pontos

jvel ess
Notas possivels para a questae: 2% _

ma

L — —
2(5 PONTOS)

. o ternatj
d. Prosseguir normalmente sua tarefa, pois foi uma ordem | alternatjy our Nativa errad Mais de ymg4

enhumg g} .

. - . . . N Ota oo ter .
e. Nessa situacdo, as leis entrariam em conflito, e o robé ng, S possiveijs para Nativa: ZERo
—_— €ssa questsg-
- - d0: Zerg gy g pts
—
— —~
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13. Um aluno de Engenharia esta diante de um robd seguidor de linha, o qual realiza uma trajetéria
circular, partindo do ponto A até o ponto B em sentido horario conforme ilustrado abaixo.
B

Aluno (C)

sendo Dr a distancia do rob6 até o centro da trajetéria; Da a distancia do aluno até o centro da
trajetéria e A o angulo formado entre Dr e Da.

Quando o robd chega ao ponto B, seu mecanismo interno esta programado para ligar um encoder
conectado a sua roda e, seguindo ainda em sentido horario, retorna para o ponto de partida, onde
o rob0 para.

Considerando os dados da tabela abaixo, ao final do trajeto B-A, quantos pulsos serdo contados na
saida apresentada pelo encoder?

T 0AC ACB Dr
3,14 120° 15° 50 cm
Resolug¢ao do encoder: 120 pulsos por revolugao

Diametro da roda do rob6: 10 cm

—_‘_—-‘

350 pulsos. FP=--- TJESI'T—7\013(10 PONTOS) |
b. 10032 pulsos. RRECAO Q bl
° P @ S SoLucho: A |
740 pulsos. )
ntuagao: . - ontos
d. 175 pulsos. P.O Marcouaa\temat\\/a corret;dwao r‘:\a'\s 4o uma |
alternativa errade, "=
e 120 pulsos. 1. \\/\arcoulumzu nenhuma a\temat\va.ZERO 10 ots 1
alternativa questéo'- Zeroou 10D 3
i —

s possivels P
NOta p f— —-—

| "

14. Um robo foi projetado para auxiliar operarios de uma inddstria, levando parafusos e porcas. No
entanto, o robd ndo pode carregar muita massa, a fim de nao danificar seu sistema de locomocéo.
Sabendo disso os operarios estipularam um limite de itens que o rob6 podera levar: 1500 parafusos
ou 1200 porcas. Um operdrio recebeu o robé ja carregado com 900 parafusos. Quantas porcas
podem ser colocadas no rob6 sem exceder seu limite?

a. 300. F =~ o - -

b. 720. I CORRECAQ QUEST[\o:,(: = q
@ 480. I Pontuacso, S0LUCAo: ¢ ronTos I

d. 600. : Mafcouaaltemat,‘va Correta: 5 I

. 750 I alt:;zzltlivléma alternatjy errada, I::ar;-io;

—— itjs pOSS',Vei(S)L;ngf;lSJZaqal:ternativa: ZEReoUma '1_0/1/1
CRY - P - €stao: Zerg ou 5 pts I
—



15. Uma empresa esta fazendo o planejamento para automatizar o fluxo de materiais em seu armazém.
A automatizacdo sera realizada por meio de varios AGVs (do inglés “Automated Guided Vehicles")
que transportam os materiais de um ponto a outro. A figura abaixo apresenta o mapa dos pontos

que compdem o armazém.

Os pontos do armazém sdo representados como PX. Logo, neste mapa, existem nove pontos. Na
figura apresentada, as setas, que ligam um ponto PX a outro ponto PY, representam a existéncia
de um robd que transporta materiais do ponto PX ao ponto PY. Se esse rob6 s6 pode transportar
materiais do ponto PX ao ponto PY, logo, existem 15 rob6s no mapa. Além disso, as setas ilustram
a direcdo do fluxo de materiais. A empresa sé conhece alguns valores de fluxo de materiais que sdo
transportados pelos robds, mas ela tem conhecimento de que o fluxo de materiais que entra em um
determinado ponto PX é o mesmo que sai desse ponto PX, ou seja, se na fonte entram 100 pecas
entdo no sorvedouro saem 100 pegas.

Complete a tabela com os valores de X1, X2, X3, X5, X6, X7, X8 e X9.

X1

X2

X3

X4

X5

X6

X7

X8

X9

1030

309

21

521

200

494

94

30

l'-——___

CORRECA0 i
I rontuao GAO QUESTAO 15 (19 PONTOS)

° C I
) Toadd; valor associado COrretamente: 1 ponto
5 . :
C VOT valores.assocnados Corretamente: 10 ponto
' . dalor associado incorretamente ou ng S
associado: ZERQ e ,

| m— a1 J

~
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