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NIVEL 3

GABARITO

INSTRUGOES AOS PROFESSORES

Caro(a) Professor(a):

v' Esta prova contém dois tipos de questdes:

e As que devem receber uma nota entre 0 (menor nota) e 10 (maior nota);
e As que devem receber uma nota entre O (menor nota) e 5 (maior nota);
v Questdes podem ter mais de uma resposta;
v A prova do seu aluno deve receber uma pontuacéo entre 0 e 100;
v Alunos ausentes ndo devem ter notas atribuidas;

v Nd&o esqueca de cadastrar a nota de cada aluno no Sistema Olimpo e enviar as provas
com as trés melhores notas pelo Sistema Olimpo.
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EXEMPLO DE CORRECAO

eCada acerto vale 3 pontos
e Caso acerte as 3 respostas, ficara com 10 pontos
eCada erro anula um acerto
eSe marcar todas, ficara com zero pontos

121 102 145

OO0

A guestao abaixo, requer 3 respostas. E segue a seguinte
regra de correcao:
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A seguir tem-se um rob6 cujo objetivo é pegar uma bolinha de pingue-pongue de uma
determinada cor e deposita-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 rob6 deve capturar estiver em um intervalo de 100 a 125, quais bolinhas
ele depositara no cesto?

GABARITO

a. Bolinha 93
b.

C.

d. Bolinha 145
e.

Bolinha 121 - CORRETA
Bolinha 102 - CORRETA

Bolinha 124 - CORRETA

124

a. Bolinha 93
¥ Bolinha 121
¢ Bolinha 102
d. Bolinha 143
"% Bolinha 124

Resposta do Aluno 1

Resposta do Aluno 2

<a) Bolinha 93
b. Bolinha 121
¢. Bolinha 102

(@) Bolinha 145
e. Bolinha 124

Resposta do Aluno 3

X Bolinha 93

B Bolinha 121
2 Bolinha 102
2K Bolinha 145

“x"Bolinha 124

Resposta do Aluno 4

a. Bolinha 93
(b) Bolinha 121
¢. Bolinha 102
(d. Bolinha 145
@ Bolinha 124

—%\ Bolinha 93
b. Bolinha 121

“x¢ Bolinha 102
d. Bolinha 145
e. Bolinha 124

-

Resposta do Aluno §

Resposta do Aluno 6

a. Bolinha 93
K. Bolinha 121
7S, Bolinha 102

d. Bolinha 145

e. Bolinha 124

Resposta do Aluno 7

(@) Bolinha 93
b. Bolinha 121
(¢} Bolinha 102
Bolinha 145
¢. Bolinha 124

Resposta do Aluno 8

sy Bolinha 93
2k Bolinha 121
¢ Bolinha 102
d. Bolinha 145
~¢ Bolinha 124

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

~
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Robbs moveis capazes de escalar superficies verticais podem ser utilizados para realizar
limpeza de esculturas e construc@es arquitetdnicas. Um robd como o da figura, foi utilizado
para a limpeza da parede de um edificio. Para iniciar seu percurso na parede, subiu uma rampa
com 5 metros de comprimento, cuja base esta distante 3 metros da parede. A que distancia do
chéo a rampa encosta na parede para que o robd inicie sua escalada?

NONNNNNNN _
BN LEE =~ \
- NTOS) \

(iéonte:ttp odlab.seas.upenn.edu/RiSE/HC
a. 6 metros ta: 5 PO"

\ agao" jva o' a
ponty ernatiVe - da, M
(b) 4 metros ) uaalt nativa e 7ERO
e

n
. 25 metr ou um maalt= oo 0U
c. 25 metros \ o N\arc ) en‘nU ues’tao' 7e(

ativa
d. 16 metros I altern eis para ess ="

e. 7 metros

Os veiculos guiados automaticamente (AGV’s) sdo robds mdveis utilizados também como
dispositivos de transporte automatico, ou seja, sdo plataformas mecénicas com um sistema de
locomogdo que permite navegar através de um determinado ambiente de trabalho com
autonomia portando cargas. Suas aplicacdes podem ser muito variadas e estdo normalmente
relacionadas com tarefas arriscadas ou nocivas para a saude humana, em &reas como a
agricultura, no transporte de cargas perigosas ou em tarefas de exploracdo solitarias ou
cooperativas junto a outros veiculos ndo tripulados.

Um AGV foi utilizado para realizar o transporte e selecdo de garrafas coloridas contendo
materiais toxicos entre dois galpdes de uma fabrica. Para realizar esta tarefa com seguranga, ele
deveré:

I. Seguir o trajeto determinado por uma faixa preta localizada no chéo;
Il. Separar as garrafas conforme sua cor;

I1l.  Desviar de qualquer obstaculo ou pessoa;

IV. Acionar um alarme caso alguém esbarre nele;

V. Acender seus fardis caso a luminosidade do ambiente esteja baixa;

-
Considerando que para cada tarefa exista um sensor para auxiliar, indique a ’sew"‘ 09
sensores que auxiliariam na conducéo das tarefas I, I, 11 IV e V, respegtiw:\w 90“‘
. ot e 1]’\0
infravermelho, cor, ultrassom, toque, luz. = OQ“ES L

. [\
b. ultrassom, cor, infravermelho, toque, luz. \, coR“‘:—c‘

ot
. .
c. ultrassom, cor, toque, infravermelho, luz. \ - OV 3 G

d. infravermelho, luz, ultrassom, toque, cor. \ oo
e. togue, som, cor, ultrassom, luz.

~

-
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TEXTO - “Internet das Coisas (1oT)”

De acordo com especialistas, nossa sociedade esta vivendo a quarta revolugdo industrial,
também chamada de Industria 4.0. A indudstria 4.0 tem varios componentes, dentre os quais
destacam-se a Internet das coisas, robds, sensores, sistemas inteligentes e maquinas, todos
conectados. Neste cenério, j € possivel fazer uma compra pela Internet, que sera recebida por
um computador central, processada e enviada para robds e maquinas, para fabricacdo do item
solicitado pelo cliente. No final da producdo, o item € embalado por outros robés e enviado
pelo correio.

Para nossas casas, ja é possivel instalar assistentes pessoais, como o "Amazon Alexa", através
do qual podemos simplesmente falar o que desejamos e 0s equipamentos fardo o trabalho para
noés. Alguns comandos possiveis sdo: "Toque uma mdsica”, "Ligue para mamae", "Envie
mensagem para Raul dizendo que vou atrasar”, "Acenda a luz", dentre outros.

Todas estas "coisas" estdo conectadas, porém é preciso que cada objeto tenha uma identificacéo,
ou seja, um endereco Unico para trocar informacdes com os outros aparelhos conectados.

Cada dispositivo conectado a Internet recebe um endereco IP, possibilitando até 2 elevado a 32
(4.294.967.296) dispositivos conectados na Internet no mundo. Porém os enderecos IP
acabaram!

Como solucdo, foi criado o IPv6, que permite mais de 1500 dispositivos com endereco Unico
por metro quadrado em todo planeta Terra! O total de enderecos IPv6 disponiveis é de 2 elevado
a 128, ou seja, 340.282.366.920.938.463.463.374.607.431.768.211.456 de dispositivos.

(Fonte: Freepik)

Considerando estas informagdes, é correto afirmar que:

a. 2 elevado a 128 é uma quantia quatro vezes maior que 2 elevado a 32

b. 2 elevado a 32 > 4.294.967.296 + 1

c. 2elevado a 32 <4.291.967.296 + 1
2 elevado a 128 é maior que (2 elevado a 32) vezes 100 mil

e. 2 elevado a 128 possui unidade, centena, milhar, milhdo, mas ndo possui bilhdo

=

CORRECAO QUESTAO 3 (5 PONTOS)
SOLUCAO: D

| |
I I
I Pontuacdo: I
I ¢ Marcou a alternativa correta: 5 pontos. |
I ¢ Marcou uma alternativa errada, mais de uma I
| alternativa ou nenhuma alternativa: ZERO. |
| Notas possiveis para essa questdo: Zero ou 5 I
| pontos. :

2/9)
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5.

Pedro e Rebeca estdo jogando o "jogo do + ou -”, no qual seus robds coletam fichas azuis e
vermelhas aleatoriamente. Ao terminar cada rodada, eles calculam quantos pontos seus robds
fizeram, contando as fichas azuis como pontos positivos e as fichas vermelhas como pontos
negativos. A pontuacdo final da rodada é dada pela diferenga entre o total de pontos das fichas

azuis e das fichas vermelhas. Para facilitar, Pedro e Rebeca anotaram em uma tabela os pontos
coletados pelos rob6s em 3 rodadas.

~

12 rodada 2?2 rodada 3% rodada
Azul Vermelho Azul Vermelho Azul Vermelho
Robd do
Pedro 10 16 17 12 18 11 _—a
Robd da -
roboca 20 14 13 18 12 - Roal PONTOS) \
- - A UE
. . N zoRR\:— po@ uChO c \
De acordo com a tabela é correto afirmar que: \ SO\ \
a. Pedro ganha com 6 pontos a mais que Rebeca o pontos: \
b. Reb h 6 pont i Pedro | pontuaga® ativa mais 0€
. Rebeca ganha com 6 pontos a mais que Pedro . Marcou a ernativ ernativa
@ Pedro ganha com 12 pontos a mais que Rebeca \ . MarcoY ya ou o
(na u
d. Rebeca ganha com 12 pontos a mais que Pedro uma ate estao: €10 ©
_ _ \ 7ERO ara €552 qu _
e. Os dois terminam empatados Notas P csivels P _=--T
- - -
on’(_OS- - -

—

—-—
A tabela abaixo apresenta os 10 estados com maior parl —..eudha OBR 2016:

ESTADOS COM MAIORES PARTICIPACOES
EM 2016

Olimpiada Braslleira de Robdtica

ESTADO N°. de INSCRITOS
1. Ceara 26920
2. Séo Paulo 18490
3. Para 11207
4, Mato Grosso 9964
5. Mato Grosso do Sul 9297
6. Paraiba 9013
7. Pernambuco XXX
8. Minas Gerais 4551
9. Rio Grande do Norte 3848
10. Piaui 3500

Determine o total de inscritos do estado de Pernambuco, sabendo-se que o total de inscritos do

estado representa 25% da diferenca entre o estado com maior nimero de inscritos e o estado
com 0 menor numero de inscritos.

oo RECAO UEs:Aosuo PONTOS) ‘
b. 6730 \" CoRREGRO AV o “
= ﬂ {0S. \
0 “ R a a\temat'\va correta 130 &c;r_:s e ‘
- | Marcm\l) uma a\ternat'\va errama,m\’a: o \
1 B tiva ou enhuma a\tetéo- o " \
\ N ?c:se g:)assive\s para essd gues .
\ o — —-— — — — — —
pontos. - )
‘ — — — )
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Jodo desenvolvera um novo projeto: um robd autbnomo seguidor de linha. Para a construcéo
do robd, ele utilizara motores 12V, rodas, uma bateria de 11V e um sistema eletrénico. Na
tabela abaixo estd detalhada a quantidade de pecas utilizadas, o preco e o peso. O sistema
eletronico sera reutilizado de um projeto antigo e pesa 110g. Quanto Jodo gastara para construir
0 rob6? Quanto pesara o robd?

Peca Preco Peso Quantidade
Motor 12V RS 40,00 200 g 2
Roda grande RS% 8,00 90 g 2
Bateria 11V RS 90,00 250 g 1l - - -“
R$ 186,00 e 940g - = 30 QUESTRO © ;5 ‘
- RE AO:
b. R$ 186,00 e 830 T co® SO
c Rz 138,00 e 9403 b pontos ‘
: ’ . xa.
uagao: tiva corre ais de
d. R$ 186,00 e 900g pont alternat™® S
o Marc 5 alternd \ternad
e. R$ 138,00 e 830g \ , arcou um "
\ ma a\tema - Zer0 ouS |\
a
\ ERO- is par essad ques - —‘
\ S POSSN - -
Nota -

\ pon’tOS- — - - -

—-—

Um robd foi programado para encher um rése’rvzﬁirio de agua. Sabe-se que o robd leva 3
segundos da torneira até o reservatério, 5 segundos para encher o balde e mais 3 segundos para
despejar o balde no reservatorio. Cada balde de agua comporta 100 litros de agua. O
reservatorio ja possui % de seu volume preenchido.

O rob6 tem sua base ao lado da torneira, de onde partira e para onde devera voltar ao final da
tarefa. Considerando que o balde inicialmente encontra-se vazio, quanto tempo o robd levara
para encher totalmente o reservatorio? (Dados: 1 metro cubico = 1000 litros).

10m

0 0O

: -
I
- ’: ™ £
- | —
. |
7 : o®
- v (Fonte: Adaptado de Freepik)
- A TAO 7 (10 PON !
a. 5000 segundos 1 CORREGAO %‘é‘:—icﬂ 0:C I
b. 55000 segundos ! |
1 =
Pontuagao: ) . 10 pontos. 1
(¢ 70000 segundos | " alternativa correta: 10 por e
d. 36000 segundos o Mare \ternativa errada, mais de |
' I , Marcouumaalte iva: ZERO.
alternativa: |
e. 3000 segundos 1 alternativaou SR Lestdo: Zero ou 10 |
| Notas possiveis para E ]
‘pontos. ____—-————

—
L_———_
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Determine entre as alternativas abaixo, a alternativa que preencha as lacunas com os tipos de \
sensores que faltam para que o texto faca sentido:
“Estou montando um robd ¢ ele ja esta bem legal. Tem um instalado,
assim ele consegue identificar obstaculos e ndo bate em mais nada que esta em sua frente. Além
disso, ele possui um assim posso dar comandos por voz e ele obedece. E por
altimo ele é capaz de identificar a rotacdo em graus por meio de uma que
instalei. Amanha vou comprar um porque quero que ele pge.d”’ \
quando perceba alguma coisa vermelha na frente dele. Vai ser bem legal! ” - ’P 0“105\ \
- 5 \
. ) - 20 ® \
a. sensor ultrassbnico, bussola, sensor de cor, _ /’; Q“ESTP:AO' C \
: _ .
microfone. _ - co““\:'c‘h SO\_UQ poﬂ‘os' \
b. sensor de cor, microfone, bussola, sensor * Coﬁexa‘-r’ o\ ge '\
ultrassénico. \\ oG \‘ema{\\la N (209"
A s . , s ) eAS) 2
(c) sensor ultrassonico, microfone, bissola, | vO N\a(co\“’ 3 e o qnu® o \
sensor de cor. \ * W coV (oatV2 o (30" 1ex0 \1
; . ° \te 0. ueS
d. bussola, sensor de cor, microfone, sensor \ o 2 G ﬁ?\a(a es a0 - ~
ultrassonico. \ a\‘emoss’\\le"sp _-"
A , . 5P -
e. sensor ultrassonico, bussola, microfone, \ no® OS5 - -
sensor de cor. \ 590 -~
AW -

Um robd mdével dotado de um sistema de posicionamento global (GPS), foi utilizado para medir
o0 perimetro de um campo de futebol, como ilustrado na figura. Sabendo que a velocidade média

do robd é de 2m/min e que ele levou 8160 segundos para concluir a medicéo, qual o perimetro
do campo medido?

' (Fnte: Foto divulgacao e
http://www.introsys.eu/pt/#robotica)

(Fonte: Adaptada de Freepik)

a. 182 metros "'—_——__O-S)—_—|
. EE—— - —'_ - X PONT
b. 136 metros 1 CORREGAO QUESTAO 5 ‘
: - \ SOLUGAO: D !
C. 226 metros. | 1
uacao: . tO0S.
@ 272 metros. | Pon\\;ariou a alternativa correta.dS p::‘f;is s ||
. .

e. 408 metros. | | \arcou uma alternativ e:tf:r:;twa. ZERO. |

‘ alternativa o Jra essa questdo: Zero oY 5 1

|| Notas possivels P R
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O rob6 Curiosity da Nasa, lancado em 2012 para explorar o planeta Marte, tem como uma de
suas funcdes identificar a presenca de agua no planeta vermelho por meio de seus sensores e
equipamentos de analise quimica. A dgua pode estar presente 14 em qualquer de seus estadqs.

fisicos: liquido, gasoso ou solido. Assinale a(s) alternativa(s) correta(s) referente é—*’og\ \
entre estes estados. NT \

-
- AO 10 \

(@) A passagem do estado gasoso para o estado — = ;EQT\O QUES] oA CeP \

liquido se chama condensacéo. \ COR so\-UcfA \

x4 x - was

b. A fusdo é a transformacéo da fase liquida pard 30" L 1res a\temat\ |

gasosa. \ pontuas Ju somente as i \

. . arc 1oS- TV

(¢) A transformagdo da 4gua do estado liquido paral * N\orretas‘- 10 po:e duas altern? \

solido ¢é a solidificag&o. O pcou some™ - oy \

o Lo N 109" Irern \

(d)A sublimaggo consiste na mudanga do estado corretds = ©

gasoso para solido. , warcoY o ula uma \

. 5 daad

e. A passagem do estado sélido para o estado \ Coneta\tema a5 \

liquido é a vaporizacao. o Cada? quest’o\o' \

\ COr(et y (a essd - -
0SSY -
\ N ta;‘:)oﬂ"o -
De acordo com o texto abaixo, assinale a alternativa corry oui -
-

“An unmanned aerial vehicle (UAV), commonly known as a drone, is an aircraft without a
human pilot aboard. UAVs are a component of an unmanned aircraft system (UAS); which
include a UAV, a ground-based controller, and a system of communications between the two.

The flight of UAVs may operate with various degrees of autonomy: either under remote control

by a human operator or autonomously by onboard computers.”
(Fonte: https://en.wikipedia.org/wiki/Unmanned_aerial_vehicle)

a. Um UAV € um tipo de drone com piloto humano embarcado
e computadores se comunicando com a base no chéo.

Um sistema aéreo nao-tripulado é composto por um veiculo
aéreo, um controlador em sua base no chdo e um sistema de
comunicagéo.

c. Um UAV ¢é um sistema de controle de aeronaves para pilotos
sem maos sujeitos a opera¢Ges em varios degraus.

d. Um sistema aéreo ndo-tripulado pode apresentar varios graus

de autonomia, desde que possibilite um piloto humano
embarcado.

(Fonte: Freepik)

e. Um controle remoto operado por um humano fornece alto grau
de autonomia a um UAV.

— -
_——_
—

—

~ - S
CORREGAO QUESTAO 11 (5 PONTO )
SOLUGAO: B

agao: : S.
Pontie® 5 alternativa correta: 5 ponto

alternativa ou nen Lestao: Zero ou 5 pontos.

—
- W
—
—

~
1
1
1
1
1
1
1

—

6/9
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https://en.wikipedia.org/wiki/Unmanned_aerial_vehicle#Terminology
https://en.wikipedia.org/wiki/Vehicular_automation
https://en.wikipedia.org/wiki/Unmanned_aerial_vehicle

\_

Atualmente, com o objetivo de auxiliar nos afazeres domésticos, existem diversos robos \
aspiradores de p6 a venda. Um rob0 aspirador de po foi utilizado para realizar a limpeza da sala
de um apartamento com as dimensdes apresentadas na figura. Sabendo que ele € capaz de limpar
1m? em 10 minutos, quanto tempo levara para concluir a limpeza da sala?

-\
-
a. 2 horas Fvgs\ v
b. 20 minutos _ - 1‘).\5 vO‘“ \(
- 20 1
c. 2 horas e 20 minutos _ - ;0 Q\)ESTQAO"D Y
. - \ o>
(@)3horase 20 minutos ~_& CORRES™ o\ (e Qov‘;a v
. o) U
e. 3 horas e 2 minutos \\ wer® xNadZ a\s d:RO .
e 3 A 05
0RO ente? e el a{\\'a'l 5 po™ !
\ port o at o ou
(Font e N\a(go\)s aa\‘eﬁ\ \)ma a“'e % 0.'7,6(0 -
TSN ou cet” 52 O = el
. N\\xe e - %
\ @ sivel P L]
\ oS -7 @} nd B 9
\ - - - 4I‘IT B

13. Para o0s rob0s autbnomos se locomoverem nos mais variados ambientes dependem por exemplo,
do seu sistema de navegacdo. Estes sistemas auxiliam no controle e posicionamento do rob6 no

ambiente. Para isto, o robd precisa estabelecer um sistema de coordenadas no ambiente em que
esta.

Considere que um rob6 esteja no ambiente indicado pelo sistema cartesiano da figura e o centro
do sistema cartesiano esta sinalizado pelo ponto O, e o rob6 esta na posicdo identificada pela
letra V. Dada a seguinte sequéncia de comandos:

1. ANDE 12 cm para a ESQUERDA,;
2. ANDE 8 cm para BAIXO;

3. ANDE 6 cm para a DIREITA,;

4. ANDE 2 cm para CIMA.

A posicdo final do robd, neste sistema, considerando que cada quadrado tem 1 cm de lado, sera
dada por:

a. (-4,-3) 1Y

@ (2! '3)

c. (2,-5)

d. (0,-3) bV,

e. (-4,-5)
== %

—
— — — - -~ S
3 B CORRECIXO QUESTP:O 13 (5 PONTO ) ‘
‘ SOLUGAO: B ‘
|
N |
tuacao: | -
|| Po“Ma::ou 3 alternativa correta: 5 pon‘s o | u Il _
| ¢ Marcou uma alternativa errada, mal g ‘ g
) : alternativa: } E
| alternativa ou nenhuma e ous ontos. J

siveis para essd guest

| Notas pos

h—__—

7/y
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14. Observe o dado e as trés figuras que o compdem.

a

As figuras também foram pintadas nas faces opostas a elas. Observe o0 que cada figura indica.

Posigao Inicial

<] = Siga em frente uma linha
H = Vire 90° a direita
ﬁ = Vire 90° a esquerda

O robd Orion caminha sobre as linhas em uma malha quadriculada de acordo com a sequéncia
obtida apds 6 lancamentos do dado. Sabendo que Orion inicia seus movimentos sempre de
frente para a malha e na mesma posicéao representada na figura acima, qual das sequéncias fara
com que ele chegue mais ao centro da malha quadriculada?

<]
, <P <

-
- -
aJdem < = = PN
- STAO" \
v CORRECT ouucho: \
P < ‘ < ‘ < ‘ H s\
< \ ta;‘.—‘)pon.
. . rre de
d. \ pontuas ° a\temat‘\'a ?0 errada,ma\s ‘
<] <] et
u en
- \\/\arC‘:\‘\)tema{Na gun « : 7610 OV
| uma @ JeRO. Lest3o:
\ a\ternat\:’\la \S Tae -
ras POS° -
\ No o -
\ 5P -~
V-
)
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(15.0 robd Enio foi programado para escrever mensagens criptografadas através da técnica
conhecida por “Cifra de César”. Esta técnica ¢ considerada uma das mais simples e mais
conhecidas técnicas de criptografia. Ela funciona da seguinte forma: cada letra do texto é
substituida por outra, em uma sequéncia deslocando as letras do alfabeto. Por exemplo, com uma
troca de trés posicdes, A seria substituido por D, B se tornaria E, e assim por diante.

Exemplo:

Alfabeto ABCDEFGHI JKLMNOPQRSTUVWXY Z
Cifra de César DEFGHI JKLMNOPQRSTUVWXYZABC
J

O nome desse método de criptografia € uma homenagem a Julio César, que usava esse artificio
para enviar mensagens aos seus generais.

Enio enviou uma mensagem para sua amiga Daniela. Para ajuda-la a decifrar a mensagem, ele
enviou, juntamente com a pergunta cifrada, o seu home escrito na cifra de César:

ENIO
AJEK

A pergunta enviada foi: IAQ JKIA PAI MQWJPWO RKCWEQO?
Sabendo que Daniela considerou a dica enviada, qual a resposta para a pergunta?

a. 2 _ y/
)3 -,
c. 4 < ¥

d. 5

e. Nenhuma das alternativas anteriores

(Fonte: Freepik)

CORRECAO QUESTAO 15 (10 PONTOS)
SOLUCAO: B

Pontuacao:

e Marcou a alternativa correta: 10 pontos.

e Marcou uma alternativa errada, mais de uma
alternativa ou nenhuma alternativa: ZERO.

Notas possiveis para essa questao: Zero ou 10 pontos.

- )
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