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32 e 42 série ou 4° e 5° ano do novo regime do ensino fundamental TN -

NIV

GABARITO

Caro(a) Professor(a):

* Esta prova contém dois tipos de questdes:
— As gque 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)

* Questoes podem ter mais de uma resposta

* A prova do seu aluno deve receber uma pontuacéao entre 0 e 100.

* N&o se esqueca de langar a nota de cada aluno no Sistema Olimpo e enviar as melhores provas
pelos Correios.
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EXEMPLO DE CORRECAO

A questdo abaixo, requer 3 respostas. E segue a seguinte regra de correcao: SATSealEEs e R RaoShea)

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 R Bolinha 93 a. Bolinha 93
%< Bolinha 121 b. Bolinha 121 4. Bolinha 121 (6) 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
XA Bolinha 93 a. Bolinha 93 (@) Bolinha 93 Y& Bolinha 93
b. Bolinha 121 Y Bolinha 121 b. Bolinha 121 A Bolinha 121
Y 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 %< 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
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1. O nome do rob6 abaixo é MAX-362. Ele adora se olhar no espelho e sempre se espanta com a
imagem que vé! Isso porque seu nome aparece no espelho de um jeito diferente.

© ©

11

1 [ | |
(Fonte: Modificado de https://openclipart.org/detail/191072/blue-robot )

Qual das alternativas apresenta a imagem do nome que MAX-362 vé no espelho?

l'——____

CORRECAO QuEs
Marcoy 3 alternativa co
Marcou yma alternativa
alternativa oy nenhuma alternativa: ZERO

Notas Possiveis para essa qL.leStéO'
- _ Zero oy 5 pts .

TAO 1 (5 PONTOS) i

eta: 5 pontos |
I
I

[ ]
errada, mais de ymg

I
I
I
L
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2. Um manipulador robético é utilizado para soldar pegas de metal em uma fabrica de geladeiras. A
ferramenta de soldagem estd posicionada em sua garra e deve percorrer o caminho programado
para realizar a solda em torno da peca lateral da geladeira como na figura a seguir:

Posicdo 50 cm
inicial ¢ -
do robd
—
(v ]
LATERAL]
3

(Fonte: www.solucoesindustriais.com.br)

Se a garra se movimenta com velocidade de 2cm/s, utilize os c6digos na tabela para indicar ao rob6
o caminho que a garra deve percorrer para realizar a solda.

Movimento Horizontal/Frente Horizontal/Tras Vertical/Cima Vertical/Baixo
— D
Caodigo HF(x) HT(x) VC(x) VB(x)

O valor de x, no cédigo, é o tempo em segundos que o robd deve permanecer executando o
movimento. Por exemplo, o cédigo VC(30) significa que a garra vai se mover na vertical para cima
por 30 segundos.

Assinale uma alternativa que fornece comandos corretos para o robo realizar a tarefa.

a. VC(60); HT(20); VB(60); HF(20) - - "
F(25); VB(90); HT(25); VC(90). _ . 90\\\10530 \
- - .
. . . = . (_O(Ye‘as' ‘
c. HF(15); VC(80); HT(25); VB(90). r - QO\’\?‘ECSP\O %\\)335 a\\ema*\\\las
B(90); HF(25); VC(90); HT(25). \ cou U@ ou ““er\\\\m\a \
G . da©
e. HT(25); VB(90); HF(20); VC(60). ponto® 0a a\xemai\\la erfa! o \
u! eS
\\Aa(e(;(f)\\;{\\'a els pare esiz * s
\ Al ot 557_ 00U 0P -
\ -
-
- -
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3. Um robo cartesiano como o da figura pode ser utilizado para desenhar estampas em uma fabrica de
tecidos.

(Fonte: Modificado de http://global.yamaha-motor.com)

Para calcular a quantidade de tinta que serd utilizada é preciso conhecer a rea do desenho desejado.
Nas malhas quadriculadas, as estampas sao representadas pela parte colorida. Dentre as estampas
propostas, qual o desenho deve utilizar menos tinta quando for pintado no tecido?
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4. Os 6rgédos dos sentidos em seres humanos tém o mesmo papel que sensores nos robds, servem
para perceber o ambiente onde estdo. Circule na figura abaixo os érgdos dos sentidos da Ana

e identifique na tabela a equivaléncia entre os sensores e os 6rgaos dos sentidos, e os sentidos
relacionados.

(Fonte: Modificado de www.smartkids.com.br)

SENSORES ORGAOS DOS SENTIDOS SENTIDOS
Microfone OUVIDO / ORELHA AUDICAO
Sensor de temperatura MAOQO(S) / PELE TATO
Camera OLHOS VISAO
Sensor de fumaca NARIZ OLFATO
Lingua eletrénica BOCA / LINGUA PALADAR

-1
- - - -
- \
— . PO\\\TOS\ ‘
- - 105
r CORREGRO Q0 o vale 5 PO
\ dade de IS enho: | 99° \
Aativi 30 COF ma @
‘ Cad; mar o e d ot 50 \’\G‘P‘O

(ada yale (

Nao Marc K ento 42 tbel? nchida ¢ et

fvidade ree et Ja tabeld W?\io corretament

. Cadd \m‘k\\\?\é%s GENTIDOS): %(; abela ‘egmh
DOS SE \ula da W \DOS) g ontos
L. ppen®® g eNTIOS AN g coneer® ades. ]
(ORGROS tabela P dide  duas 2tV \
S datd das .
Todas 85 g est@o0 as A a q esta0- ”
A nota fina) 1as poSS'\\’e pa 9out0P _ 4
‘ - [ |2 13 |
\ -
-

© Olimpiada Brasileira de Robética 2015 4/13



5. Um rob6 moével deve percorrer um caminho no mapa a seguir, partindo de Xe chegando a @
O rob0 possui um sensor de toque na frente e estd programado para virar a direita sempre que o
sensor de toque é acionado. Por quais figuras geométricas o robo passara até completar o percurso?

m ® A @ o

@ @ A

A o O @
[]
© |H |@ A

3 elipses; 4 pentagonos; 3 tridngulos; 4 hexagonos; 3 quadrados.
b. 2 hexagonos; 1 quadrado; 4 elipses; 3 tridngulos; 2 pentagonos.

c. 6 quadrados; 6 pentagonos; 6 triangulos; 5 elipses; 5 hexagonos.
d. 2 pentdgonos; 3 elipses; 4 quadrados; 2 hexdgonos; 2 tridngulos.

e. 2 triangulos; 2 quadrados; 2 pentdgonos; 1 hexagono; 1 elipse.

F - - o
I CORREC4 =
. A 5 —y
MafCoU u ga/o UESTAO 5 (7 -~
arCOu ; ternatha COfret . OP NTOS T
i Y nenhym, alter 9, Majs
Poss atiyg-
L -~ ZI af'a es a Z l
~ €ro oy 4 Oz Questzo-
—_y
—_y
—_y
=~ d
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6. LX35 é um robd que adora nimeros. Seu passatempo preferido é realizar operacdes matematicas.
Ajude LX35 a organizar na fila, em ordem crescente, os resultados das operagoes apresentadas no

quadro.
— — -— = — ) — 1
-
« Cada resultado correto indicado: 1 202‘(0 |
! « Todos 05 resultados COITetos: 7 ponto |
correta: 3 pontos ) -
| (\;Sgﬁr:\enos um erro na ordenagdo da sequend |
- ZERO
de resultados: ZEP: / .
| « Anotafinal da questao € d SOMA da | = e
7
17213141516 /

/M

- A 0S
r coRRE(;f\O QUESTAO 6(1 OGZS\::\TE : Lomos = ]
1. A atividade de calculo das operag
. rdenacdo vale 3 popto_s v
" at%\(l)‘g:ies:\?énda de resultados indicados na ( :
Juas atividades.
Notas possivels

ara essa questao:
g /8/9oul0pts

Zero

T

12 | 31| 72 | 84 162|197 |585

MENOR MAIOR

7. Um time de futebol de robds, no campeonato mostrado na figura abaixo, é composto por 3 robés.
Cada rob6 utiliza um conjunto de pilhas que fornece um total de 12V para jogar a partida inteira.

r
I CORREGAO QUESTAO 7 (5 PONTOS) i
* Mar '
Cou a alternativa correta: 5 pontos I
| . Marcou.uma alternativa errada, mas de uma
alternativa ou nenhuma alternativa: ZERQ I
I Notas possiveis para essa questio:
3 Zero ou 5 pts l
N |

(Fonte: Wikipédia)

Quantas pilhas de 3V sdo necessarias para que o jogo aconteca?
a. 30 pilhas

b. 12 pilhas

c. 6 pilhas

d. 10 pilhas

24 pilhas
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8. O robd LX35 deve executar as tarefas na ordem da lista a seguir:

TAREFAS TEMPO GASTO
1. Procurar uma bola grande 5 minutos [ (I ]
2. Pegar a bola grande 1 minuto )
3. Guardar a bola grande no cesto 3 minutos
4. Procurar um livro pequeno 2 minutos y
5. Pegar o livro pequeno 1 minuto i
6. Guardar o livro pequeno na estante 4 minutos

O robo LX35 repete a lista quantas vezes for preciso enquanto ainda existir alguma coisa para fazer.
No quarto da figura abaixo, circule os objetos que o rob6é deve guardar e calcule quanto tempo
LX35 vai gastar para realizar todas as tarefas.

Fam

(Fonte: Modificado de www.smartkids.com.br)

r

CORRECAO QUESTAO 8 (10 PONTOS)

de marcagao no desenho va\e\z gozngogo
. (Cada marcagao correta no desenho :2; ,

« (Cada marcagao errada ar.\u\a.umg Oc

o Nao marcou nenhum objeto: JAS

« Aatividade de calculo vale 8 polntgos o
e Marcou a alternativa correta: pont A
Marcou uma alternativa errada, mats
(]

ma alternativa: ZERO

. Aatividade nto
a. 1 hora e 34 minutos
b. 47 minutos

tiva ou
1 hora e 6 minutos °

uas atividades.

SOMA das notas das d

d. 16 minutos nenhu - éa
. ta final da questa® € < -
e. 2 horas A nota Notas possiveis par
Zero 0,25/ 05/ 075/1/
| 8,25/85/875

|

191925195

3 essa questao:
1,25/1,5/1,75/2/8/
/9,75 0u 10 pts
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9. Para operar um rob0 e fornecer a ele os comandos corretos, é preciso conhecer seu espaco de
trabalho. O espaco de trabalho é a regido do espaco que o robd consegue alcancar.
O robo cartesiano mostrado na figura movimenta sua garra conforme a indicacdo das setas. Qual
solido geométrico é formado pelo espago de trabalho do robd mostrado na figura?

Fonte: www.profelectro.info
L]
r —_— o

a. Piramide
b. Esfera
c. Cilindro

I
I
) Ilternativa: Z,
Paralelepipedo I Notas possive 4ERO
L Z 'S Para essa questao:

e. Cone

10. Leia o texto e responda a pergunta:

“Quando vamos falar das vantagens e desvantagens trazidas pelas maquinas, a briga é a mesma
de sempre: de um lado, as pessoas reclamam que a automatizacdo vai acabar com o emprego de
incontaveis trabalhadores. Do outro, as fabricantes de robds afirmam que seus produtos apenas
geram empregos em outras areas. E no meio disso esta a empresa, que precisa decidir entre otimizar
seus lucros ou manter a simpatia do publico."”

(Fonte: http://www.tecmundo.com.br)

Dentre as atividades listadas a seguir, selecione as duas opgdes em que a substituicio de um
trabalhador humano por um robd, com certeza, ndo deve gerar um conflito como o citado no texto.

\impeza e inspecao de tubulagdes de esgoto

. Cui rian i L)
b. Cuidado de criancas e idosos ' 310U s as altemai, 10 (5 PONTOS
c. Montagem de automéveis arcoy Ssomente as Corretas: 5 pontos I
N alternatiys Uma alternatjy Correta
Conserto de satélites no espaco | nenhum If?rrada Mais de uma aftern-r. uma
) a alternatjya- Mativa oy
e. Colheita de flores | Notas pOSSi\’/V&'. ZERO I
€IS para essg
u 3N -
Lo - €roou 5 p fduestao:
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11. Leia o trecho da letra da musica “O Robd", de autoria de Toquinho, e responda:

O Robb
Autor: Toquinho

Quanta coisa ele conhece,
Sabe a tudo responder.

E o que tanto o entristece
E ser humano ele ndo ser.

Com suas veias de metal
Raciocina e sabe andar.
Mas o que lhe faz tdo mal
E ndo sorrir e nem chorar.

O rob6 da musica de Toquinho é feliz? Por que?

a. Sim. Porque ele sabe tudo.

éo. Porque ele queria ser humano.
c. Nao. Porque suas veias sao de metal.
d. Sim. Porque ele consegue andar.

e. Sim. Porque ele nao chora.

| L - —_— o
. STAO 11
Marcou 3 alternativa Correta: 5 p(c?nz)(s)NTOS) |
I
I

I

I

I Notas poss;i
L
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12. Um engenheiro interessado em trocar as pegas de seu robo, resolve verificar o seu estado.

Inicialmente, olha para os parafusos e percebe que alguns estdo estragados. Além disso, verificou
também que as baterias precisavam ser substituidas. Apds trocar essas pegas, o engenheiro encontrou
um problema: Onde descarté-las?

No parque, em frente a sua casa, ele encontrou um conjunto de lixeiras como o da figura.

(azul) (vermelho) (verde) (amarelo)

PAPEL E
PAPELAO

RESIDUOS RESIDUOS NAO

MADEIRA EESIDLIOS ORGANICOS RECICLAVEIS

PERIGOSOS

(preto) (laranja) (marrom) (cinza)

(Fonte: Modificado de www.lixo.com.br)

O que o engenheiro devera fazer?

a. Descartar os parafusos no lixo laranja e as baterias no lixo amarelo.
b. Descartar os parafusos e as baterias no lixo azul.

c. Descartar os parafusos no lixo vermelho e as baterias no lixo verde.

escartar os parafusos no lixo amarelo e as baterias no lixo laranja.

e. Descartar os parafusos no lixo verde e as baterias no lixo amarelo.
—
—

A0 12 (5 PONTOS)
reta: 5 pontos

i |
CORRECAO QUEST

Marcou a alternativa For e
« Marcou uma alternativa errada, M

iva: ZERO
‘ alternativa ou nenhuma alternativa: ZEtéo. ‘
Notas possiveis pard essa questao:
i |

| Zero ou 5 pts
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13. A maior parte dos rob6s espalhados pelo mundo desenvolve as atividades mostradas no grafico.

60% 510
50%
40%
2 0
30%
20% 0,
79 >

10% ‘

0%

Manipulacao Montagem Pintura Soldagem

Supondo que estdo em operagdo cerca de 125.000 robds, segundo o grafico, quantos desses robos
sao aplicados em atividades de pintura?

a. 5.000 robos.
b. 33.750 robos.
c. 8.750 robbs.

l'——____

- - =
I, y CORRECAQ QUESTAO 13 (5 PONT. -
d. 63.750 robbs. Ve 8 alemativacorty; 5 popggs
° ) : S
e 3.750 robos. ! n 210U Uma alternatiy errada, majs ¢
I ativa ou nenhymg altemativa'lZERo e aler I
Notas possiyejs Para essa questsg
L. o Zero ou 5 pts ' I
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14. Os rob6s mostrados a seguir podem ser classificados como rob6s méveis ou manipuladores de
acordo com suas funcionalidades. Robds méveis sao aqueles que utilizam algum meio de locomocao
para se movimentar e podem executar suas atividades em um espaco ilimitado. Rob6s manipuladores

sdo aqueles, tradicionalmente, fixos em um local de trabalho, com alcance limitado, utilizados para
manipular ferramentas ou pecas.

(2)

(4) 5)

_____—_1
-

1 CORREQI\O QUESTAO 14 (S.S’ONTOS) |
1 o (adacélula da tabela pt)reenchl a |
corretamente: 0,5 ponto ‘ e
: « Tabela completa preench\da correta |
| |

. |

5 pontos -
?\lotas possiveis para essa que;tss ‘ot
Zero/0,5/1/1,5/2/2,5/3/3,

L o= = =
(7) (8)

Preencha a tabela com o nimero de identificacdo dos robds adequados.

Manipuladores 1

Robds Moveis 2
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15. Um aspirador de p6 robético como o da figura deve passar em todos os cantinhos de uma casa,
contornando cada cobmodo. Porém, a sua bateria sé tem energia para que ele percorra 100 metros.

=

Fonte: http://www.bootic.com/

Abaixo ha uma tabela que mostra os comodos de 4 casas, e a distancia necessaria para que o robd
os percorra, contornando cada comodo por completo.

CASA COZINHA QUARTO SALA QUINTAL
1 20m 16m 28m 40m
2 18m 14m 28m 38m
3 19m 16m 26m 40m
4 25m 20m 22m 35m

Em qual casa o robd conseguird percorrer totalmente os 4 cémodos, antes de consumir toda a

bateria?
a. Casa 1 [ I
=
(asa 2 CORRECA - S e
l. CAO QUESTAO 15 (5 pgy, 7
c. Casa 3 arcou a alternat; TOS)
| * Marcou umg o Va correta: 5 pontos |
ern :
d. Casa 4 alternativa o ﬂenhitr:/: slrt ada, mais de ymg I
erativa:
e. Nenhuma casa , Notas possivejs para esig\sl;‘ii’ﬁo_
| Zero oy 5 pts do: |
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