Realizacdo

Nivel 5 — FASE 1 — Ensino Médio e Técnico

GABARITO

Instrugoes aos Professores

Caro(a) Professor(a):

v' Esta prova contém trés tipos de questoes:
e As que devem receber uma nota entre 0 (menor nota) e 7 (maior nota);
e As que devem receber uma nota entre 0 (menor nota) € 5 (maior nota);
e As que devem receber uma nota entre 0 (menor nota) € 3 (maior nota);

v Questdes podem ter mais de uma resposta;
v A prova do seu aluno deve receber uma pontuacao entre 0 e 100;
v' Alunos ausentes ndo devem ter notas atribuidas;

v Nao se esquega de cadastrar a nota de cada aluno no Sistema Olimpo e enviar as provas
com as trés melhores notas pelo Sistema Olimpo dentro do prazo.
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EXEMPLO DE CORRECAO Simpiacs Broslers o Roborc

OBR

e (Cada acerto vale 3 pontos o
e Caso acerte as 3 respostas, ficara com 10 pontos
e (Cada erro anula um acerto

e Se marcar todas, ficara com zero pontos

A questdo abaixo, requer 3 respostas. E segue a seguinte regra de
corregao:

A seguir tem-se um rob6 cujo objetivo € 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 identificac@o 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?

o GABARITO
Bolinha 93

Bolinha 121 - CORRETA
=

Bolinha 102 - CORRETA
93

® o0 o

Bolinha 124 - CORRETA

Bolinha 145
121 102 145 124

Resposta do Aluno 1 Resposta do Aluno 2 Resposta do Aluno 3 Resposta do Aluno 4

a. Bolinha 93 da) Bolinha 93 X Bolinha 93 a. Bolinha 93
% Bolinha 121 b. Bolinha 121 B Bolinha 121 @ Bolinha 121
2 Bolinha 102 ¢. Bolinha 102 x Bolinha 102 ¢. Bolinha 102
d. Bolinha 145 @Bolinha 145 K Bolinha 145 @ Bolinha 145
“% Bolinha 124 e. Bolinha 124 “a"Bolinha 124 @ Bolinha 124

Resposta do Aluno 5 Resposta do Aluno 6 Resposta do Aluno 7 Resposta do Aluno 8

—&\ Bolinha 93 a. Bolinha 93 (@) Bolinha 93 3¢ Bolinha 93
b. Bolinha 121 K. Bolinha 121 b. Bolinha 121 2k Bolinha 121

“e¢ Bolinha 102 ?ﬂ Bolinha 102 (c.) Bolinha 102 ¢ Bolinha 102
d. Bolinha 145 d. Bolinha 145 @ Bolinha 145 d. Bolinha 145
e. Bolinha 124 e. Bolinha 124 e. Bolinha 124 ~¢; Bolinha 124

Notas possiveis para esta questao: Zero; 3 pontos; 6 pontos ou 10 pontos
. J
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componentes eletrénicos. Nesse CII‘_QLLLtQ.ﬂni-

———

ultrassonico envia um sinal que ao bater no objeto a seL.desr=

-
-
-

055 \\Ie\S
1 Notas po

metros. Dessa forma, a altura maxima atingida pela bola jou"

-
1. Um protétipo de robdé moével movido a energla de corre_m;e.cw—"""—

WA

1,5

2. Usualmente rob6s utilizam sensores ultrassénicos para detectar a dl_ta.ns-a-‘e objetos. Para tanto, o sensor

4. O robo Gilberto desenvolvido para part|C|pa|-e.e‘tbrn73|os de futebol robdtico chuta bolas que realizam uma
trajetdria parabdlica para cima. Um pesquisador da darea de matematica constatou que a equacgdo da trajetéria da
bola era y= -3x% + 18x, em que y é a altura atingida pela bola para == \camento X na horizontal, ambos em

‘
\
=== pONT 0S) \
a.25 ==~" 204 ( \
- 1 A |\
7 ==~ CORREG GOWGH \
d. 28 \
\ S. \
.3 \ TP ge um A
G20 - 2\
\‘ PontuaC,aO a{\\ja eﬂada, ﬂ; ZERO . \‘
\ \\ N \(SEE
\ \\)\aYGO\'\ @ \rern a\\eﬁ\a\ ou! 902 - ‘$’
\° areod eV 50: ="
v o na\ . PR - - %,
\ ) ot e\s p‘ -
% nowes 0=~
. V™

circuito com alguns
QUESTAO 1(5 PONTOS) etros ligados em série
com os resistores. Os resistori coRRECAO UCAO E jircuito abaixo alimenta
esse prototipo, qual o valor oL R2
| Q O
a.24,0A 1 - i
o: 1
b. 6,0 A I Pontuse® ta: 5 pontos: 1
’ 1 tiva correta: uma
c.53A 1 Marcou @ alterna errada, mais de 1 050
¢ lternativa RO. 1 § R3
d.3,6 A 1 cou uma 2 ativa: ZE 1
30A 1 o Mar ou nenhuma altern 5 pontos. |
’ || alternativa <sa questdo: Zero o
‘l Notas p055\ve\s Pafa_e__ ————— R4
b - p—

20Q

02 S sor, como mostrado na figura.
Calcula-se a distancia do objeto peIo tgmnﬁ ESTAO (3 ONTO ) ‘:nal pelo sensor. Considerando-
Se que o sensor envia sie="=" CORREQ OLUQAO' ‘ier a disténciaA entre o robd da
figura até a parede, se gnsor ultrassénico?

\
a.0,68cm ‘\ 1
b. 3,4 cm \‘ pontuaca® fva corretd 3P0 de uma fﬂ
4cm 1 5 alternatve a errada; 0 }))” ........
‘ ° N\a"C “er ‘.\\’ -\Ia R *
d. 68cm 1 u a ternall £0S.
N\arco a 3 pon _
e. 340cm 1 ° . e 2. 7er -
\ “ernat\\la o - -
\S
‘\ Notas pOSSNe
[ Fofte 'Fttp /lwww.wskits.com.br/tanque-robo-ultrasonic -\
-
-

3. Orobo ROMEO, criado para ser auxiliar de idosos com dlflculdaggu'—“ poNTOS\ \ro volume do
soro que esta sendo aplicado em um paciente. Q@g‘i‘“——A O_U\:-STAO 8 \ediatamente
contactar um enfermeiro humano. Cone* ™"~ coRRE(; o\_U(}P*O picial a cada
hora, qual é o tempo t para que o rob6 c\ \‘

\
a. 3 hrs e 30 min \ 2 @3 toS- uma “
2hrs e 30 min “ pontuds ativa reld- 4a ais 9© \
c. 3 hrs e 24 min \ atte™ \I efra== ERO' 1
' | o Mare alternd patV ontos: A
d. 4 hrs 1 . N\a\'COU e nu - ——
e.2hrs \‘ srernatv -
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5. Leia com atencdo a definicao de Degrees of Freedom (Graus de Liberdade) em robética, extraido de "Glossary of
Statistical Terms".

"In physics, the degree of freedom (DOF) of a mechanical system is the number of independent parameters that
define its configuration. It is the number of parameters that determine the state of a physical system and it is
important for the analysis of systems of bodies in mechanical engineering, aeronautical engineering, robotics, and
structural engineering. _

The position of a single railcar (engine) moving along a track has one degree of freedom becmggt.bv" ‘(1 of the

car is defined by the distance along the track. A train of rigid cars connected by Illr;q‘av" '“105\ \‘s only
one degree of freedom because the positions of the cars behind the eﬁqﬁw'f 5 5 2% of the
track ==~ ~uESt RO 13 \
. - T\O O'U <2 ‘Blc' \
An automobile with highly stiff suspension can be cgns™=~ CORREQ o\.UQAo' wo-
dimensional space). This body has three indep S “ of
translation and one angle of rotation. Skidding or o\‘ Ato- . po\,\\os. nt
- . . ‘
degrees of freedom. ' ' N ' \ nwagao- o orret@: - (retes: oo \
The position and orientation of a rigid body in spck ©© \xema\\\’a ma’(\\las cof ama ¥
components of rotation, which means that it has six (}\ . Cadd et o 189 alte 202 anu@ Goﬂe’tas 42 ou “
De acordo com o texto, selecione a(s) resposta(s) corred o N\a‘da a\’&e“"a’“\Ja a\\ema’&\\le e a\\em
S 5
a. Carros possuem sempre apenas um grau de libe © amg\,\ e “adaﬂ e RrO- <0 1, ov
@ Um avido pode conter 6 graus de liberdade, consiy ® \tema{\ \,‘ema’(\\la'- ost30 1e
ra(;os mecanicos tém diferentes graus de liberda a oy a 203 es e -
d. Bragos mecanicos possuem sempre 6 graus de liber ne 0 ss'\\le‘s -
uspenséo dos pneus do carro também sdo graus dé‘ Notas ‘,——’—
1 pontos: -
6. Para evitar contato com materiais insalubres, alunos criaramy P _,me’ética gue reproduz os movimentos de
um trabalhador. Nessa mao foram usados sensores FLEX, qub'varia_n:_a_w"—\téncia de forma proporcional a
-
sua estrutura, permitindo assim a captagdo dessgs_maai'" NTOS\ yde se medir uma resisténcia
desconhecida varidvel é a ponte de \A/ﬁe_at;h_——s_‘_-’&c) 65 PO sistemas de instrumentagao.
A ponte de Wheatstone_mnﬁ*—‘goRREgﬂo Ql \_U(}’Ao" B ymetro G indicar zero volt, e o
valor de R1 for igual a: \‘ sO \‘
a.R/3 \ \
\ o~ . 5, pontosS- \ 1500
O 1 pontuace® dva corre °° mais de uma 'y
c. 2R ! frernat rrada RO.
d. 3R \ o M . altef nall 5 pon’tOS
e.R/2 “ o Marco @ x - 7270 OY -
1 aterndt -
1 05 \ R1
\ Notas p—_
==
-

7. Todos os anos, diferentes tipos de protétipos de rob6s adequados para condicOes extre‘nlas-*” \lerras e
missdes de reconhecimento, nas quais é arriscado enviar humanos, sao desen’vg\ddf"_‘os\ Yma das
apostas para essa tarefa, ja que é um rob0 capaz de detectar ameaggw’fo—' (\:} 2% jores e
localizar pontos de esconderijo de acordo com o ambientggm-"’,’o 20.® “

A fim de aprimorar as habilidades desse robo, Cﬁﬁ“‘"co\’&?—crp‘ SO\_UQP‘ ’ pse de
dados do robd estejam corretas. Para que o Sn \la de

Mata Atlantica ou Caatinga, os seguintes sensorg
(Adaptado de https://www.tecmundo.com.br/robotica/17842-robos-d¥

a) Cor e toque.
Temperatura e umidade.

c) Som e movimento.

d) Aceleragdo e acidez.

e) Luminosidade e calor.
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8.

“A new Kickstarer project aims to remove trash from the Chicago River by creating
a remote-controlled floating garbage collector. Named Trash Robot, the machine
can be controlled by a web browser, so potentially anyone can take a turn doing
their bit to clean up the river from anywhere in the world.

The project seeks to make a game out of waste collection. It will invite ' pla‘v_er;-“
take turns controlling the machine, earning points for the girgasw’ O_UESTA
Trash Robot has onboard cameras so players can segw" R\:_C,l\ o\.U(rp‘
called a robot, it could be argued this is a remote f S

will not be able to work without a human controlle}

(Fonte: Adaptado de Trash-collecting river robot can be controlled by anyone vig\ o (
102620 Wa cof
\‘ pon ornal

From the text above, it is right to affirm that:

a. By collecting the garbage, the players will earny o cou U aen
b. “Trash Robot” is a robot itself that can also wor\ ° et 3 0“
c. Only robotic students and researchers from Chica

web browser game. \——"
e. The main idea of the project is to create a different game, so that players could create their own robot

capable of cleaning up all rivers around the world.
-

\ .
{0 a um sistema

9. Ogrupodo Prof. Lee Cronin da Universidade de Glasgow criou um sofisticado algoritme-=
=i anos em seus

de manuseio de liquidos capaz de realizar experimentos quimicos. Esse robo-vvo\\“os\
5

pontos cegos, e garantir uma melhora significativa nos resgl_a.def"o gramado para
experimentos de cristalizagao e vocé precisa callbreua-—’ 50 Q STP,: o: 3 abendo que,
na obtencdo industrial de aluminio, OJ)‘V’——(,ORRE(’ OLUQP‘ ’ ¥Faraday sao

‘i elétrons e

necessarios para a formacgao de 18kg de\‘
MA(Al)=27u. \
(Extraido de: https://www.chemistryworld.com/news}‘ 00 “,Nac,a

efficient-robot-chemist/3007676.article)
a.2F ‘\ - \\J\a‘oouu
b. 20 F Lo W a0
c.200F vooate™ e
d. 1000 F \ wows®

(epo00F e

10. Correias sdo elementos que tém a finalidade de transmitir movimento de um eixo para outro através de polias
como mostra a figura. Por exemplo, o uso de correias em rob6s promove seu deslocamento no solo ao transferir
o0 movimento rotativo de um motor para suas rodas. Com relacdo as correias, marque todas as alternativas

corretas:
’As correias sdo constituidas de materiais flexiveis.
A lubrificacdo das correias deve ser feita para evitar seu deslizamento.
O uso de correias permite a inversdo do senr "‘-*ara.o_entre d0|s eixos.

d. Correias propagam e ampliam a intensidadd CORRECAO 'nns,___-

e. Quando bem dimensionadas e com manut SOQUES A0 10 (3 POE;.{“ -
ico. I LUcAo. 0s 1
servigo | Pontuagse, CAO: A o C ) I
Cof | ]
1 * Marcoy g I

1o Maren > dUas altern,, ]

alternat Mativg o rada, m Pontos. :

Notas possiie 0 humga alternaj, aZ'S € uma I

-~ ©5%a quests,. ERO 1

S=——a %Y 3pontos, I

\.
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11.A dilatacdo binaria, opera¢ao muito utilizada em visdo computacional, também as vezes chamada de dilagdo, é
uma transformacgao morfolégica que combina dois conjuntos usando adicdo vetorial. Seu simbolo é ®. Como o
nome diz, o resultado sera uma imagem “engordada”. A dilatagdo de um conjunto A pelo conit»*=\B e definida

- \

por: - )

,—‘ ONTOS\ \ .
A®B={c|c=a+b,aeA,beB}, em queArepresentaalmag‘eW 11\3 ¥ conjunto,
chamado elemento estrutural, e sua composicdo d;ﬁ.rv‘ 0O o: A assim a
dilatagdo expande uma imagem. r—" RREQP‘ \. QP‘ \‘
Ela pode ser representada pela unido A ® B\ {05 a \
Exemplo: Seja o conjunto A ={(2,1), (2,2), (3‘ “e‘a._?) pof o ae u ‘iB ={A

20 5 O m
+H(x1 e BUA+{(x2 € B)}={(2,1),(2,2), (2.3 por\wag \tema“\’a C-Va erradd: . 7RO ) %.,5,9))
e N={(0,1,1),(1,2,0)} o conjunto M @ N é dado‘ \\J\a\’oou . a“ema“ . \‘eﬂ\aﬁ\\' om’ T P
u v nu o 110 -
(3){(1,3,4),(2,4,3),(0,5,3),(1,6,2),(1,6,10),(2 3\ Warco ou “e“ssa queS""o,.—"

na O
b.{(1,4,3),(2,3,4),(5,5,3),(3,6,9),(0,6,10),(2, 7\‘ arerne™ s 92 o=

c{(144)(033)(053)(162)(250)(269)\ Notes PO S -
d. {(1,1,4),(2,2,3),(5,5,3),(6,6,2),(1,6,1),(2,7, ) o ==~
e. {(1,1,4),(2,3,3),(0,5,5)}

12.Estudantes do Departamento de Ciéncia da Computacdo da Universidade de Wyoming estdo estudando
metodologias que ajudem os rob0s a entenderem seu préprio ambiente e explora-lo com mais eficacia. Os
estudos focam em algoritmos evolutivos, que se baseiam nas teorias de Darwin. Para ajudar esses estudantes em
sua pesquisa, considere a teoria sintética da evolucdo, analise as aflrmagoes abaixo_e_assinale =glternativa

correta: - 1
e mm——— 7 PONTOS) 1
| — Os isolamentos geografico e reprodutivcr CORRECAO QUESTAP?oli( |‘
Il — O mecanismo bdsico da evolugdo é cara SOLUGAD: da
populagdo. 1 B ll
Il — A alternancia da frequéncia de um ou m‘| pontuagao: 7 pontos. Ite do seu
valor adaptativo. ou a alternativa correta: /' P e de uma ||
IV - Os movimentos migratdrios ndo mterfer I alternativa errada, M . ]
1 ° Marcou uma a a\ternatlva ZER ’ ]
a. Apenas | 1 glternativaou nenhum esti0: Zero ou 7 pontoi.__!
b. Apenas Il 1 Notas posswas para isia_q:»\____________
c. Apenas llI ="
d. Apenas IV

@l, el

13. Uma plataforma de desenvolvimento microcontrolada, como a placa Arduino, é um dispositivo mwtoyt.dtiado
para controlar robds. Para realizar a leitura de um sensor, o seguinte trecho de cédigo é utlllza_dw’ 105\ \

—“ ?0 ‘\
int sensor = analogRead (A1); ‘,—" A0 G \
float voltage = sensor * (5.0 / 1023.0); —":A QUEST A0 C \‘
Serial.printIn(voltage); \: (,ORP‘EQ 50\_\-‘(! \
\ .3\
a- \
A partir das informagdes do programa pode se dizer que: “ % . orrel X
Tua (N3 o\
a. A leitura estd ocorrendo na porta digital Al. “ o 0 alte 3a. 2\S
b. Um sinal esta sendo enviado pelo microcontrolador paraa g N\a‘oo nal a €@ er\“‘““a ‘
O valor da varidvel "voltage" serd impresso em um disg poﬂ\os‘ . a\er o o )
conectado a saida serial do microcontrolador. \‘ . N\afoou . a\‘&e\'“a 7ex0 oV y
d. O valor 1023 é a variac3o da tensdo de saida do sensor. \ ae urne eR 5 ueste® \
e. Os valores das varidveis sensor e voltage sao iguais. \ \\eﬂ\a’“, ¢ pard ess "
“ tas PO ——""
\ WO -
\ 2 pO\"‘O - -
1 -
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14. Uma célula de manufatura composta de dois robds, um forno e duas bancadas é utilizada para a produ¢do de um

determinado produto. Os robds sdo responsdaveis pela manipulacdo da matéria prima na célula. O programador
responsavel pela célula criou o seguinte cédigo para o funcionamento dessa célula:

Ligar forno F
Para i=1 até 5 faca
Para t=1 até 15 faga

Ligar Robd A -
Ligar Robo B E % " PONTOS\
Espere 1 segundo L= RO 146 Y \
Desligar Robd A ~ 10 QUES' T 0.9 “
Desligar Robd B - CORREQP‘ So\_\,\(rp‘ \
fim para 1 \‘
fim para \ oNtoS: ma y
Desligar forno F “ . 1P ma\s ge \ \
\ \\ W\ x0S
Selecione a opgéo correta. \ \\J\afoou \’&emaU a\’&e"“jf\’ ou’ 902, -
1 e (V) \\ -~ e -
cO en (o) -
a. Os rob6s A e B ficam ligados por 15 segundos,“ ° e A 055 Q\,\eii_,—’
b. O robo A fica ligado por 10 segundos e o robd ate! 05‘3’\\|e'\s p’fiﬂn‘dﬁgo forno F fica ligado por 5
\ | -
segundos. ot F -

c. Os robos A e B ficam ligados por 15 segundos, o frmoT Fica ligado por 75 segundos.
Os robos A e B ficam ligados por 75 segundos, o forno F fica ligado por 75 segundos.
e. Os robos A e B ficam ligadas por 25 segundos, o forno F fica ligado por 5 segundos.

15. Durante um teste para liberacdo de avides nao-tripulados em longas distancias, pesquisadores desligaram as

redundancias dos sensores, deixando o sistema apenas com suas coordenadas geograficas. Tomando como base
0 mapa abaixo, assinale a(s) alternativa(s) correta(s).

100° 120° 140° 160" 180°

180" 160" 140° 1200 100° 80° 60° 40 20° 0 20° 40" 60 80
r F @ 4
Sl B § i Lt ;g
" oo E¥ s : e SE 7 #
S A ik 1 % o ¢ ps O 1|
70° [z s e {:; % ns:\ } Poa : Ty zﬁi:\{ﬁ\;} e o1 77’
60° "? , e \/jb,—%\\ﬁ K = 5 é M"‘W 60°
s |22 ‘\\_ Als TS \:‘ —— —ﬂ‘gx}’p\'f A i <L 50°
‘ R TEN ¥ ol a8 Ay
@ el " @ISV R === v
i | ; - : — =" %) \
T T e R \
: L. - % \ch-__-— i&‘) 1}5 \fi \
=== oREGRO " LUGRO"
_;D' CORR <O\ \‘
A o ma ‘\
O
' . e\a‘_ 59 S de u [\
L ontuas® {waC da, W0\
\ pon ternd N2 erale:  7¢ |
\ ua malt natV onto 2
"V \erco a A© o Ale ) -
T u nnu 30. 1810 _ o=
Vo, WA aou T quest®
\ aern? cis P 3e_s_ o™ lescah e
{“ Sp \ ‘_'l’— 9 26145 5 & 80°
" NO‘a ‘r ; | » i km
40 200\ - . 20" 40° 60" 80° 100° 120° 140" 160° 180"

O ponto A encontra-se no hemisfério boreal com longitude 100° oeste e latitude 50° norte
b. O ponto B encontra-se no hemisfério austral com longitude 80° leste e latitude 40° norte
c. O ponto C encontra-se no hemisfério austral com latitude 40° sul e longitude 20° oeste
d. O ponto D encontra-se no hemisfério boreal com latitude 20° sul e latitude 20° leste
e. O ponto A encontra-se no hemisfério austral com longitude 100° oeste e latitude 50° norte
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16.

17.

Cientista robético - Avancos importantes vém acontecendo no campo do aprendizado profundo e da inteligéncia
artificial a servico da ciéncia e da educacdo, levando até mesmo a criacdo dos primeiros rob0s cientistas com
desenvolvimento de algoritmos quanticos. A teoria quantica nos diz que a evolugao no temw"’ \1 sistema
quantico isolado é descrita matematicamente por uma transformagdo linear. -="

05)
Como os valores matriciais reais de estados quanticos sdo umtanosJu:m«"";6 (7 \’ONT \rmagéo
linear matricial atende a seguinte propriedade: A. (transpo;’ra“’ oQ ESTP‘O eD 1é uma
matriz real qualquer e | é a matriz |dent|dad‘e Crw=" RRE(;A \_\)QP‘O A ‘( dada
satisfazem a propriedade? \‘ co On’&os 1
125"
(@22 \ 5 GO SCU
20" Was coff \
b.1/2 a“ PO“waqao duas a\\emat anu\ 0 etd Umau ‘\
\ of P eya O
C.2 \ (coY . ex( o} W ema“\,a \
(@)-v2/2 Ve MR e e alt \
a \ da a . 4€ \
e.-1/2 1 ° ou um da \"(\a\S 0O 1 po(\tos' -3
° N\a‘-o (aue! ‘ 1 (O ov —‘——

A BUSCA PELA AUTONOMIA

(Retirado de: "Robbs trabalhando: eles vao acabar com nossas profissées?" Lal\‘

Os rob6s operam em diferentes niveis de autonorﬂ‘_,e‘éstrutura pode ser classificada como totalmente
auténoma, semi autdnoma, remotamente controlada, teleoperada ou automatica. A autonomia completa é o
grande objetivo dos pesquisadores da area de robética, o que ndo significa dizer que os estudos almejam a criacao
de robos inteligentes que tomardo decisGes sem qualquer intervengdo humana.

O pesquisador Guilherme Augusto Silva Pereira, da UFMG, da um exemplo: um carro autdnomo deve transportar
um passageiro entre os pontos A e B, com seguranca e respeitando as leis de transito. O operador ndo deseja que
o rob6 decida, por conta prdpria, que o melhor seria levar o passageiro para o ponto C. A resolucdo é sempre do
usuario, mas a autonomia do veiculo permite a escolha sobre o trajeto a ser percorrido entre os locais de partida

e chegada ou sobre os momentos em que o freio devera ser acionado para evitar uma colisdo. ="\
-
O tipo de aplicacdo é que determina o grau de autonomia. Tarefas delicadas, envolveﬂd‘od" Vomo a
realizagdo de uma cirurgia, jamais poderdo ser totalmente delegadas ao dlsge,m—’ NTOS\ . Por
outro lado, a realizacdo de uma tarefa doméstica simples, como oBr_enr' P~0 A1 59 ‘Pode
ser executada com total autonomia pelo robd, ensmado_pelf—’ec‘ (o} O.U UQP‘O >
— O robd ndo pode ser 100% auténomo. Dificilrpg~= cORR SO\ \nas
100% autdbnomas substituindo 100% o ser human\ ‘on
. - \ O(\\OS‘ ma \
Prestes, do Instituto de Informatica da UFRGS. 12 59 « de VY \
. . \ (0aG3%" w3 " 4a, as 0. \
De acordo com as informagdes veiculadas no textoy o \eﬁ\a“ P L Co ZER \
w2 AN oS-
o - ooV \er™ \er™ 5 ¢ -2
a. A autonomia é uma caracteristica que setem Rt Wl ou an . . 7ef0 _ wemadores
desejam que os robds sejam capazes de tomar tq Warc J ne o st _ =
\ ﬂ\a\ a essS ‘,—
a\e -

‘ L. N . we
b. E desejavel que os rob6s possam realizar pesquiy otas pO 55\ ,me‘rcado trafego de veiculos e decidam
como uma tarefa deve ser realizada mdependentei =T op|n|ao dos envolvidos.

c. Devido a eficacia e precisdo de manipuladores robdticos na execu¢do de tarefas delicadas os rob6s podem
ser os principais atores em uma cirurgia, por exemplo, dispensando o auxilio de um ser humano.

@O grau de autonomia de um rob6 é determinado pelo tipo de tarefa a ser executada, considerando
especificacdes fornecidas por um ser humano.

e. Robbs que permitem alguma forma de controle por parte de seres humanos ou outras maquinas sao
considerados autbnomos.
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18. Frederick Winslow Taylor (1856—1915) foi um engenheiro mecanico norte
americano que, em 1911, publicou uma obra chamada “Os principios da
administracdo cientifica”, na qual propunha métodos considerados
inovadores a época para a producdo industrial. Seus principios baseiam- se_Z-
em eficiéncia operacional, énfase nas tarefas, hierarquizagdo e est!_mul— 3 PO

) 13
produtividade. O conjunto de suas ideias ficou conheudogen—’ UESTP‘ 8
Taylorismo. O empresario norte amerlcano ﬁar* R‘,&_QAO 0\_\)(, AO*
fundador da industria automobilistica Fq o S

modelo produtivo em sua fabrica inspirado® ontos: uma

linhas de montagem. Relacionando Fordisma 2C30" ) acoﬁe’\a" a a\s deO

corretamente que: “ pont! \( al WL eﬂad ; '.ZER . ‘\0
arcoV AN G oMl -

a. Os métodos produtivos valorizavam os P‘ . 13(0 ou _ OEs.

Em ambos os processos havia limitagdo f§ \\'\3‘0o wa oY net ca OV eS" ,es‘p‘ecgllzagao de funcdes.
c. Baseando-se na economia de tempo e auy a\tema el para es® err‘ﬁltlram distribuicdo de lucros aos
trabalhadores. \‘ Not@® PO,,—"
d. As inovagGes que implantaram trouxera\,me‘lh'ores condicbes de trabalho, apesar da redugdo da
produtividade.
e. Seus objetivos eram a maximiza¢ao de lucros, economia de tempo e espago, implanta¢cdo de melhores
condicdes de trabalho e a producao artesanal.

19. Durante a prova pratica da OBR, alunos e professores perceberam diferentes performances de seus robds de
acordo com as pilhas neles utilizadas e resolveram testar novas combinagdes. A diferenga de potencial
desenvolvida em uma pilha é proporcional ao trabalho produzido por ela quando sdo unidas duas células distintas
(catodo e anodo) em que a reacdo ocorre espontaneamente. Com base nas semi-reacGes abaixo e seus
respectivos valores de potencial, quais sdo os metais que quando combinados para formar uma pilha, produzirdo
maior trabalho?

Ag ->Ag* +e E°=-0,80V

Cu->Cu®* +2e E°=-0,52V
Zn ->Zn%*" + 2e E°=+0,76V
Fe -> Fe2+ + 2e E°= 40,44V

a. Catodo de cobre e anodo de prata
Catodo de prata e anodo de zinco
c. Catodo de ferro e anodo de zinco
d. Catodo de zinco e dnodo de prata
e. Catodo de ferro e anodo de cobre

- -~
— == RECRO
c - 0‘{“
1
\
‘ ~
‘\ pontus®
\ | warcet?
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N, e
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\ ale™®
(
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{

}
{

void setup()

pinMode(redPin, INPUT);
pinMode(yellowPin, INPUT);
pinMode(greenPin, INPUT);

void loop()

digitalWrite(redPin, HIGH);
delay(ledDelay);

delay(2000);
digitalWrite(greenPin, HIGH);
digitalWrite(redPin, LOW);
delay(ledDelay);
digitalWrite(yellowPin, HIGH);
digitalWrite(greenPin, LOW);
delay(ledDelay);

delay(2000);
digitalWrite(yellowPin, LOW);

@Os pinos do Arduino foram definidos como entradas ao invés de saidas.
b. Falta um trecho do cédigo entre void setup e void loop
c. O Arduino ndo reconhece o comando digitalWrite
Falta um delay entre os fardis verde e amarelo.
e. O cédigo e executado apenas uma vez.

BOA PROVALII
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20. Microcontroladores estdo presentes em diversos equipamentos, a chamada Eletronica Embarcada, e também
nos robos. Plataformas de desenvolvimento microcontroladas populares atualmente sdo o Arduino e a Raspberry
Pi, placas didaticas que tém varias portas de entrada/saida de dados que facilitam sua aplicagcdo nos mais diversos
dispositivos robéticos. Na Republica do Congo, um dos paises mais pobres da Africa, um rob6 foi criado para ser
semaforo e guarda de transito. Ainda que ndo tenha um nome, esse rob6 ensina as leis de transito e foi
responsavel por uma diminuicdo significativa dos acidentes no pais, servindo de referéncia para varias cidades do
mundo, inclusive a sua. Vocé acabou de ser contratado para verificar porque o rob6é semaforo comprado para a
sua cidade ndo esta funcionando, e deve utilizar seus conhecimentos em programacdo. Dado o trecho de
pseudocddigo abaixo o(s) possivel(is) erro(s) é(sdo):
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