Nivel 5 — FASE 2 — Ensino Médio e Técnico

GABARITO

Instrugoes aos Professores

Caro(a) Professor(a):

Esta prova contém quatro tipos de questdes:

As gue devem receber uma nota entre 0 (menor nota) e 10 (maior nota);
As gque devem receber uma nota entre O (menor nota) e 7 (maior nota);
As que devem receber uma nota entre O (menor nota) e 5 (maior nota);

e As que devem receber uma nota entre 0 (menor nota) e 3 (maior nota);
Questdes podem ter mais de uma resposta;

A prova do aluno deve receber uma pontuacéo entre 0 e 100;
Alunos ausentes ndo devem ter notas atribuidas;

N&o esqueca de verificar a nota de cada aluno atribuido pela correcdo automatica no Sistema
Olimpo.

Atencao: algumas questoes podem ter mais de uma resposta.
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EXEMPLO DE CORRECAO

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

Cada acerto vale 3 pontos

Caso acerte as 3 respostas, ficard com 10 pontos
Cada erro anula um acerto

Se marcar todas, ficara com zero pontos

A seguir tem-se um robd 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 identificagdo 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
o b. Bolinha 121 —
CORRETA
c. Bolinha102 -
o CORRETA

00000

121 102 145 124

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

a. Bolinha 93

J& Bolinha 121
2x Bolinha 102
d. Bolinha 143
% Bolinha 124

<@y Bolinha 93
b. Bolinha 121
¢. Bolinha 102

(d) Bolinha 145
e. Bolinha 124

% Bolinha 93

I Bolinha 121
3¢ Bolinha 102
X Bolinha 145

Qa"Bolinha 124

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

—ér\ Bolinha 93
b. Bolinha 121

“e¢ Bolinha 102
d. Bolinha 143
e. Bolinha 124

Resposta do Aluno 5

Resposta do Aluno 6

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

d. Bolinha 143

¢. Bolinha 124

Resposta do Aluno 7

(@) Bolinha 93

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

Resposta do Aluno §

3¢ Bolinha 93
2k Bolinha 121
¢ Bolinha 102
d. Bolinha 143
~; Bolinha 124

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

(

N
1.

De acordo com o texto abaixo, responda a questao:

"O robd Atmobot Ecovacs é o primeiro purificador de ar inteligente do mundo, o Atmobot consegue identificar a

fonte de poluicdo no ar e purifica-la automaticamente oferecendo um ambiente de ar Ilmpo € salidAual e ==fquer
hora e lugar. Purifica 99,7% de poluentes como metanol, etanol amonla_entm-m-* -

1

O Atmobot Ecovacs também foi programado para pealians= =" RECAO QUESTAO 1(3 PONTOS) ‘;ros
tipos de gases. Para um certo tipo de gés o robd foi‘ COR OLU(;AO c “mo
uma mistura de hidrocarbonetos parafinicos leves,y s 1no
estado gasoso. E inodoro e incolor, ndo ¢ toxico e é! pontuacao: nativa correta: 3 ponté -de uma \(el
para fornecimento de calor, geracdo de eletricidadg ¢ Marcou @ alter e armativa errada, Mats o fes
quimico, petroquimico e de fertilizantes.” || e Marcou uma alt huma alternativa: ZERO. 1
(Adaptado de: https://www.ecomart.com.br/robos-limpeza/robo-purifica‘ I

ne ontos. 1
a\temat‘va ° ra essd questao: Zeroou 3P
pa

-
_—____

a. GLP (gas de cozinha)

\
é Nafta

Gas natural
d. Metano
e. Butano

p—
——___—

-

—_—

—
(Extraido de://www.ecomart.com.br/robos-limpeza/robo-purificador-de-ar-
atmobot-a3300 9)

2. Os sensores sdo dispositivos capazes de detectar/captar acdes ou estimulos

externos para que o rob6 ou dispositivo responda em consequéncia desse estimulo.
Para explicar o funcionamento de um encoder, uma bandeira foi posicionada em
cada um dos dois discos dentados que formam a engrenagem de um robd, como :
mostra a figura ao lado. Os dois discos séo exatamente iguais, inclusive os dentes
de cada um deles. Ao girarmos a engrenagem € evidente que as bandeiras mudem

de posicdo. Das alternativas abaixo, qual representa corretamente a nova posigéo
das bandeiras ap6s 0 movimento das engrenagens?

——
—

QUESTAO 2 (5 PONTOS)
\_UCAO A

pontuagdo:
e Marcoud al
1 ¢ Marcou uma 3

a:5 pontOS

wya corret
ternativa 4da, mais de uma

|ternativa erf

yA
ntos
b ‘| a\ternat\Va ou neessa qUeSt'éo' Zero ou > po -
. S pafa —
1 Notas possive! ——————
-
C.

(Extraido de: https://multilogica-shop.com/rob%C3%B4-3pi-pololu)

Um robb foi projetado para ter no maximo 2kg, para que seja eficiente na funcéo de resgatar pequenos objetos em
lugares pouco acessiveis. Sem as baterias, a carcacga e as placas eletronicas do robd ja totallzam am_L.A.ka ==qroposta
do projeto é utilizar baterias de NiCd conectadas em série, sendo ) que cada uma-nen= =" NTOS) ||bater|a
de NiCd, apenas 60% esta relacionada & massg_UtilAeass=== 0 QuESTAO 3(3PO 1i02) e
agua. No processo de oxirredugdo que gera CORR‘:—CA LUng B util em
Cd, 18% dessa massa Util em NiO; e 7,2% deg “a para
trabalhar continuamente durante 9 horas e 24 20" ontos. ) 28 Q,
entdo cada bateria desse robd deve fornecer, ng Pontuagzou a a\ternat\va correta: 3 2\“0 adqu\r\do, 1
(Constante de Faraday = 96500 C/mol; Massasl ® W conhecimento pr omo Ni203! 3 ‘|
‘I e Utilizou ido de nique! ¢ ]
2, 2?8 x 1 re\aC\on’d“O\o Ox ||
C 140V | pontos. | oara essa questao: 3 P e
d. 2,24V I Nota pOSS\Ve Y _____—
e. 448V
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4. Um robd manipulador como o da figura abaixo é composto por duas juntas rotativas e uma junta prismatica.

4

Junta prismatica

Junta rotativa 2

Junta rotativa 1

Nesse rob0, as juntas rotativas executam movimentos angulares em torno do eixo z e, portanto, sua Qosngao é
indicada em graus (JR1 ou JR2), sendo que o sinal positivo indica rotagao no septirle == == I|A junta
prismética executa um movimento translacnonal ao0_longqQ. dowpise == 7 PONTOS) ida em
centimetros (JP), sendo que o sinal posmvor coRRECAO Q B ‘JOSSUI
como ferramenta final uma ventosa que sOLUCAO' 1 Junta
prismatica posiciona a ventosa na altura adel |

1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
s

1 o: . 7 pontos. ]

i pontuaca jva correta: : .
Comando do robd I , Marcoud alternat iva errada, mais de um |‘
Comando da ventosa II . MarCOU uma alterna ativa: ZERO. \

Valores possiveis para JR1

1 aoun
Valores possiveis para JR2 |

ontos. 1
oou7p )

Valores possiveis paragp 1 Notas e
- - -

Valores possiveis para ventosu— ==105u 1

Posicdo inicial do robd (0°,0° 0cm)

Se 0 rob0 receber o seguinte conjunto de comandos {position (30°,60°,-3); tool (1)}, qual serda
posicao final da ventosa? (Considere V2 = 1,41 e V3 = 1,73)

(x;y; z) = (6,82; -4,12; -2) - acionada
@ (X;y; 2) =(8,92; 7,46; -3) - acionada
c. (X;y;2)=(8,92; 7,46; 3) - desligada
d. (x;vy;z) =(7,46; 8,92; 2) - acionada

e. (X;y;2) =(-4,12; 6,82; -3) - desligada

Artificial intelligence will be the main way that banks interact with their customers within the next three years, a
report from consultancy Accenture has suggested. Banks such as Royal Bank of Scotland (RBS) are increasingly
using chatbots to answer customer queries. The report examined the views of 600 bankers and other experts. Many,
perhaps ironically, felt that Al would help banks create a more human-like customer experience. "The big paradox
here is that people think technology will lead to banking becoming more and more automated and. less 2n less

personalized, but what we've seen coming through here is the VIeW that it technalne- _‘__TOS) king
become a lot more personalized,” said Alan Mclntyre. fiead af==" " QUESTAO 5 (5 PON Ir of
the report, Banking Technology Vision 2017. 1 CORRE ECA oLUCAO C i

(Adaptado de: http://www.bbc.com/news/technology-39419727. Ace: \

|
1
reta: 5 pontos. 5 T |‘
mais
tiva errada, M 1
nd nativa: ZERO- I‘

tos.
b. Make the bank become much more automated an‘ alternativa © 5 por

Make the bank more personalized. i
d. Make no difference for banks. | "
e. Generate more questions for decision-making people.
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6. Um nano-rob6 de DNA foi desenvolvido na Universidade de Columbia, em
Nova York, EUA. Os robos tém forma de “aranha” ¢ medem apenas quatro
nandmetros, ou seja, um fio de cabelo é cem mil vezes maior do que eles. As
aranhas-robd conseguem se movimentar por um percurso pré-programado feito
de DNA. Essa pesquisa interessa aos cientistas porque, no futuro, os robds
moleculares podem ser capazes de perceber o ambiente e reagir a ele. O préximo
passo dos pesquisadores é fazer a aranha se mover mais rapido e deixa-la mais

programavel, capaz de seguir mais comandos e tomar mais decisGes.
(Adaptado de http://revistagalileu.globo.com/Revista/Common/0,,ERT141406-17770,00.html)

Imagine que vocé faz parte da equipe de cientistas que esta desenvolvendo o robd de DNA. VVocé deve se lembrar
gue o DNA é uma molécula que carrega informacao e esté escrita em um cddigo universal. Esse cadigo é feito por
quatro nucleotideos cuja variagdo se encontra nas bases nitrogenadas que podem ser Adenina (A), Guanina (G),
Timina (T) e Citosina (C). Cada conjunto de trés bases nitrogenadas forma o que chamamos de codon, trinca que
codifica um aminoacido. Uma sequéncia de aminoacidos, por sua vez, forma uma proteina. Caso haja alguma
alteracdo na sequéncia de bases, isso pode refletir em um erro na sintese da proteina. Deseja-se sintetizar uma
proteina representada pela sequéncia de aminoacidos a seguir:

Metionina - Fenilalanina - Serina - Lisina - Histidina.
No entanto, uma sequéncia errada de bases foi estruturada:
AUG UUA UCU CAG CAU

Utilizando a tabela de cddons, quais coordenadas devem ser indicadas ao nano-rob6 para que ele realize as
correcBes necessarias para reestabelecer a sintese correta da proteina?

Segunda Base

uuu_ Fenil- ucu UAUT_ Tirosi uGU <

Vet gmina  |9CC Lsering bacJ Tirosina | LS T-Cveteine —————

UUA }_ " UCA UAA Stopcodon | UGA  Stop codon ——y \

UuG eucina UCG. UAG Stop °°df,:‘_.ll.GG- T 206 (5 PONTOS) 1

3 - ——— ~
& cuu ccu - CORRF—CAO QUESTI}O D |
4 gg: — Leucina gg: — Prolina |‘ \_UCAO ‘|
3 CuG.J CCG. 1 t0S 1
o _ | = ao . 5 pon 1
£ AUU ~ |acu ‘l pontuat \ternativa correta: > P de uma
£ AUC |~TIsoleucina ACC L Treon Marcou a alte rada mals
£ AUA e e [T reonng K \ternativa ef ! ERO 1
Metionina | AcG | u uma a tiva ’ 1
AUG Marco alterna
start codon | 1 ° iva ou neﬂhuma N ooub pontOS. ]
GUUT Gcu ] alternatl uestao: Zer o
eic para essaq -

euc | . acc| , . |4 s possiveis P =

GUA GCA onina | 4 Nota - ____r_—.-

GUG_ GCG_ Ader=—"" GGG

T Glutamico |

a. Andar 3 bases e trocar G por A; andar mais 3 bases e trocar A por U.
b. Andar 5 bases e trocar U por C; andar mais 5 bases e trocar C por A.
c. Andar 6 bases e trocar A por C; andar mais 4 bases e trocar C por G.
Andar 6 bases e trocar A por U; andar mais 4 bases e trocar C por A.
e. Andar 6 bases e trocar G por A; andar mais 4 bases e trocar C por A.

7. Qual das ferramentas a seguir é a mais gdgquada-ﬂ“""er aplicada em uma montadora de automoveis para
-

posicionar o para—b_[i_s_a.lﬂﬂ- n.rwa-:-‘-"' T0S) 1
= RECAO QUESTAOT (7 PON 1 _
Cel SOLUGAO: D fica (d,)Ventos e. Gancho
\ ) .
20: . toS. A
Pontuac®® alternativa correta: 7 pon e uma |‘ /@,«f*’
e Marcoud |ternativa errada, ma 5 \ E\B
Marcou uma @ rnativa: ZER 1 4
° a nenhuma alte 7 pontos 1 A
alternativa oY uestior Zeroou " PPy ' E
Notas possivels para essd ‘ —'|’——"“’i"f Lt
(0) e
__.—‘—
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8. Termistores sdo sensores cuja resisténcia elétrica varia de acordo com a variagdo da temperatura. O termo une as
palavras térmico (referente a temperatura) e resistor (componente basico em eletrénica). Os termlstorgs tipo NTC
(negative temperature coefficient) possuem um coeficiente negativo de temperatura, isto é, sga—" \C|a elétrica
diminui a medida que a temperatura aumenta. A figura desta questdo mostra um cwcv S\ \a entrada
analdgica AO de um Arduino UNO para medir a temperatura de um ambient “"0 o nesse
exemplo esta alimentado com 5V e tem uma resisténcia de 10K ohms ;af’ %\\3? ‘\250 C.
Sabendo que a tensédo medida sobre o termistor € igual 2,35 volts, god’ g(Po C \

0.\)?« 20" ) e \
. (o) 0(\’(. O
a. A temperatura medida é de 25° C.
b. A temperatura medida é inferior a 25° C. -
A temperatura medida € superiora25°C.
. A temperatura medida é igual a 23,5° C. ‘\
e. Atemperatura medida é igual a 26,5° C. \\

9. A Universidade de Harvard e o Laboratério de Pesquisas da Forga Aérea Americana utilizam diferentes tecnologias
para o desenvolvimento de robds do tamanho de moscas domésticas e insetos voadores. Considerando seu uso
potencial em acdes de espionagem, esses robds devem apresentar caracteristicas fisicas que os camuflem no
ambiente.

A mosca Drosophila, conhecida como mosca-das-frutas, é bastante estudada no meio académico pelos gexeticistas.
Dois caracteres estdo entre 0s mais estudados: tamanho da asa e cor do corpo, cada um cgrldw* ‘Qor gene
autossdmico. Em se tratando do tamanho da asa, a vestigial é recessiva e a asa Ionga g do~ ,‘05\ \da cor,
cinza é recessiva e preto dominante. \
Para fabricacdo de rob0s insetos mais representativos, con&dere,a—
individuos heterozigotos para as duas caracteristicas apresentada‘ o 0.\3
~” _QF [\ \_\)cx
roboticas. Mantendo a proporgéo genética da espeugﬂ* oW
dos individuos parentais reportado devem ser fabf
p . s
30" e
162 / P02 a2
p. 288 : N\ N3
- ° oV U
c. 108 a(COT . 4 oV
V) xwe
d. 54 ® eﬂ\a o)
AN
e. 72 e
\-~
(Extraido de: http:/l;/vww. inovacaotecnologica.com.br/nof |c}aslnoticia.php? (Extraido de https://rockntech.com.br/vem-ai-as-moscas-roboticas-de-espionagem-
artigo=inseto-robotico&id=010180130503#.W3GTc-hKhPY) criadas-pela-forca-aerea-americana-video/)

10. Cibercios como o CHiP “Canine Home Intelligent Pet” langcado em 2016 pela empresa WowWee, utilizam sensores
infravermelhos, que oferecem uma visdo 360° para que possa encontrar sua bolinha especial e sua cama em que
recarrega sua bateria, e encoder ¢ptico para medir a distancia percorrida, Sabe=s=p que o raio das rodas das patas
do Cibercéo possui 5 cm de raio e que 0 encoder estg man:edﬂ"‘_ T3, quantos pulsos deste encoder

3 PONTOS) Y
foram contados quando o Elbgma-w QUESTAO 10 ( ‘fre que o valor de & (pi) € igual
a aproximadamente 3 e RREC Isos pelo encoder 6ptico.
(Ada;gadode https://canaltech.com. br/robo‘ Co SO\-UCAO D ‘ p p
a. 40 pulsos 1 . 3 pontos

\ a0 eta: 2P
b. 80 pulsos y Ponwas Jiternativa cor’ mais
Marcou 2 wa errada,
c. 100 pulsos || o Lma alternall AR
140 pulsos § o Marcot ou nenhuma altert e
e. 180 pulsos i a\tefnat‘\’? ara essd questao: Zel o
‘| Notas posswe\s_p__ oy
‘_ - —————
.

\
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12.

13.

11. O Pulse Width Modulation (PWM) ou Modulagéo de Largura de Pulso, é uma técnica muito utilizada para controle
de motores elétricos, LEDs e luzes de diferentes frequéncias. Considere que a figura apresenta um trem de pulsos
PWM, do motor de um brago robético, com frequéncia de 500Hz. Sabendo que a amplltude maxuna-dﬂ*"’b é

de 5V, qual deve ser a largura de pulso para que a saida apresente uma tensao 0 _mAdia

i 1
naten oNTOS) \
1.36 ms Tensdo (V) — - UESTAO 11 (5 P \
.1, . i Ly ORREQ AO B 1
1,40 ms. “ sOLUG |‘
¢. 1,50 ms. I \ . £ pontos i
d. 1,53 ms. 1 pontuaca® \ternativa ¢ reta: > P ais de uma 1
e. 1,60 ms. <-L2raura de puiso ‘| A ‘\/\arcou a \ternat\\la erradal ) . ZERO “
! ¢ Marcou uma 3 enhuma \temat‘va;; 5 pontos- 1
1 a\ternaf\\/a‘ S 5 qUeS A zer o -
= — - ‘| Notas poSS\ie\ —"I—rn—po—(ms)
lm=——"
Para auxiliar os refugiados de uma guerra civil, um Veiculo Aéreo ndo Tripulado (VANT) é enviado para Iangar
um pacote de medicamentos a um acampamento na fronteira do pais, enquanto as, ea_uunts-ﬁ‘-“’ "o
conseguem chegar ao local. Considerando que o0 VANT voa a uma na_glfura-de= == 12 (3 PONTOS) \de
horizontal constante de 28,8 km/h, a que distancia ngurliress= REC-AO QU UESTAO Ite
para que 0 mesmo atinja a posi¢do desejada? (Consm\‘ COR o\_U(;AO ‘|
1 oS 1
40 m 30: . eta: 3 pon 1
p. 144 m Pontua \ternativa corr a, Mais de umm? ‘I
c. 100 m 1z 1
d. 32m |
e. 360m

Ao trabalhar com robés é normal precisarmos utilizar bot8es para diversos fins, seja para acionar LEDs, iniciar ou
pausar 0s movimentos de um rob6, dentre outras aplicacfes. No entanto, para eliminar possiveis falhas relativas a
compreensdo do estado do botdo por alguns microcontroladores comerciais, faz-se necessaria a utilizacdo do
Resistor de Elevacdo. Esse circuito garante que a porta digital do microcontrolador, vinculada ao botdo em questéo,
mantenha um sinal de 5V enquanto o botdo ndo estiver pressionado. Dessa forma, essa funcdo evita erros de
interpretacdo por parte do microcontrolador.

No tocante ao Resistor de Elevacdo, qual circuito faz uma representacdo fiel de sua utilizacdo em um
sistema de acionamento com um botéo do tipo NA (normalmente aberto)?

R1
5V =
ARDUINO MEGA BUTTON 10k

DIGITAL
INPUT

DIGITAL
INPUT

5V 5V
R1 10k
r/ DIGITAL
T’\/\/\/— INPUT
10k BUTTON

.|||_

ARDUINO MEGA _____——"‘ GND ARDUINO MEGA

- \

= oNTOS) \

- AO 13 3 \

- A X0:
i" CORREG OLUGRO C |‘
1 S 1
: creta: 3 PO al
or al

\
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14. A automacdo de atividades cotidianas € uma realidade cada vez mais presente em nossas vidas. A figura apresenta
um cortador de grama robético que funciona com bateria e pode cuidar de um gramado mesmo que ele tenha
irregularidades e inclinagcdes. As forgas que atuam no cortador de grama, rgpyw"tadas na figura sdo: forca peso

15.

(P), forcas normais (N1 e N2), forcas de resisténcia ao movimento ge_ra'*’
traseira (F). A posicdo do centro de massa do cortador de g.ran—‘PoN-‘oS\
na condicdo de operacdo apresentada na figy;a—’fo 7D (10
velocidade constante, pode-se afirm_au:-\--*‘ Q\)ES‘

seguinte relagéo trigonomé_trjra"‘&)\,\giﬁﬁ‘o

a. tan(0) > a/h \
b. sen (8) =a/b \‘
\

30
tan() < a/h voﬂ‘“’“’c‘(co alt
d. cot(6) = h/b \e W2 ou
e. sen(9) = b/a Ve WO a
(At
\ a\“ ’\‘e\s
‘\ taSQOSS\
(¢)
W "
-

na direcdo Leste e o por do sol ocorre a 30° com relagéo ao chdo na direcdo Oeste.

Um estudante desenvolveu um painel solar estatico caseiro, porém percebeu que a incidéncia de luz solar no painel
variava de acordo com o horario do dia. Para aumentar a quantidade de energia absorvida, ele desenvolveu um
esquema no qual o painel foi acoplado ao eixo de um servo motor podendo ser orientado em um angulo que varia
entre 0 (Leste) e 180 graus (Oeste). O programa abaixo foi elaborado para a placa Arduino de modo a controlar o
servo motor com o auxilio da biblioteca “Servo.h”. Na fungéo write, pode-se escrever um angulo desejado apenas
do tipo inteiro. Considere que, na regido em que ele se encontra, o nascer do sol ocorre a 15° com relagdo ao chéo

\

vas (R1 e R2) e forca de tracdo
s a,b e h. Considerando que
\ trecho inclinado com uma
\ilina(;éo do piso respeitar a

#include <Servo.h>

Servo painel solar;

int angulo = A, ciclo = 0, tempo, hora;

// Inicializacéo ’gf’\

void setup() { ’¢’
painel solar attach(9); // Sinal para o servo motor no pino 9 fff “-‘OS\ \

painel solar.write(A); ’fﬁ \.0 ?0
} - \‘5\ \

- .‘p.O \
// Laco de repetica -~ \)ES "O'C S. \

‘ peticédo - "00' (,P‘ Lo \
void loop() { ’a’ “E(;P‘ So\_\) Qo . de \
if(ciclo == D) { ¢~ co¥ (et 2\S

angulo = angulo + 1; \ '\|BC i ae\a, “\\[3 1

painel solar.write(angulo); |\ 20" 3 \ 2 e’ \‘eﬂ\a 1

ciclo = 0; \ 262 \‘e( 3‘—\\'

) ' v pof v wet® (\‘(‘“ma 10 ‘\
C!
if (angulo == E){ \ . e o urne 2 OV ne 7eX© o
painel solar.write(A); \ N\a(c’o ((\a‘\\‘ g{é«o -
angulo = A; ‘ o aa\‘e 2 Q\)e ’ff
ciclo = 0; \‘ \.)m (d es® ”‘
for (hora = 0; hora < 12; hora = hora + 1)‘ 1?’9\0 '\|e~\5 Qa ”af
for (tempo = 0; tempo < 3600; tempo = te\ 0 S5\ ’¢’
delay (1000); \ “0‘35 "
} 1 0(\&05' =~

} \ ¥~
} -
for (tempo = 0; tempo < B; tempo = tempo + 1){

delay (1000) ;

}
ciclo = ciclo + C;
}

Supondo que o painel solar comece a rodar o programa de automagédo as 6h da m
constantes A, B, C, D e E para que o projeto maximize a incidéncia de luz solar no

a. 0,60,2,8,150
. 15, 60, 4, 20, 150
é 15, 80, 4, 16, 150
d. 15, 30, 2, 10, 180
e. 0,30, 3,12, 180

anha, quais sdo os valores das
painel solar?
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16. Um micromotor elétrico de corrente continua com redutor de engrenagens acoplado é apresentado em duas vistas

17.

\

distintas na figura. Esses conjuntos sdo muito utilizados na area de rob6tica moével. O fabricante informa que a
rotacdo nominal do motor é de 3.000 rpm com corrente de 120mA, quando alimentado com uma tensdo elétrica de
6 V e sem carga. Além disso, a reducéo total da transmisséo € de 12:1, resultante das redugdes parciais dos dois
pares de engrenagens. A relagdo de transmissao ii de um par de engrenagens pode ser definida pela razdo entre o

namero de dentes za da engrenagem movida e 0 nimero de dentes da engrenagg_m_mqmm-?b-o—-'—"“'
-

Vza.
Com base nessas informacdes, indique qual alternativa.anwesest=

- S) ld
2 16 (7 PONTO 1de
transmissdes parciais (i1; i2) e a rotacdo ni correspor CORREGAO Ql(“)iﬂ—é}oo C |
S : 1
a. (il =4:i2=3) e ni = 300rpm '. |
. (i1=45;i2=2,5)eni=750rpm I pontuagao: . rreta: 7 pontos.
(i1 = 3,75; i2 = 3,2) e ni = 800rpm L. Marcou a alternativa € - ada, mais de uma ;
d. (i1=5;i2=2,4) e ni=1200rpm 1 . Marcou uma alternativa - ZERO. ||
e. (i1=3,75;i2 = 3) e ni = 300rpm I| alternativa ou nenhuma a:te‘ e o ou7 pontos: |
1 fvel ara essa questao' —————__-.
\ NOtaS pO$S|Ve‘Sp _————-__ F

Os drones, veiculos aéreos ndo tripulados, sdo a novidade quando o tema é monitoramento e mapeamento de
regides, tendo em vista sua versatilidade e facilidade de operacdo. Controlados a distancia por computadores ou
meios eletrdnicos, podem percorrer uma extensa area sem o alto custo que um veiculo aéreo tripulado teria. Drones
vém sendo amplamente utilizados em regides de frequente desmatamento, como é o caso da Amazonia. Além disso,
também sdo utilizados para estudos da fauna e flora de locais de dificil acesso. Um exemplo recente da utilizagao
de drones para fins ambientais vem acontecendo no Parque Estadual do Cantdo (TO), onde os veiculos monitoram
areas de dificil acesso da Amazo0nia, iniciativa de pesquisadores do Instituto Araguaia. Um grande beneficio ja
trazido pela utilizacdo dos drones foram imagens do comportamento dos botos presentes na regido do parque, 0

Inia araguaiensis. (Fonte: https://pucsustentabilidade.wordpress.com/2015/07/02/utilizacao-de-drones-no-monitoramento-ambiental/)
Observe 0 mapa do Brasil e avalie as seguintes afirmacdes:

gue em Porto Velho (RO) sdo 12 horas.

Dentre as afirmacdes acima, estdo corretas:

a. Todas as alternativas.
b. Apenas I, Il e Ill.

c. Apenasl, IlelV.

d. Apenas lll e IV.

\ Apenas Il e IV.

75 P B5°  B0°  65°  50°  45°  A0F 35
&° 4 | -t | . 1 5
o e e .r_;"‘,_ — o =
I A 5 n = ] o - S) “
< al L1 e, TO
5 G - RECI{(-) quEsTAO 17 3 ek \
. X A Por R R
10 —i -i T : |‘ co SO\_UCAO ‘I
= u | 1
15 1 = . tos. 1
‘A Pontuagao' iva Correta- 3 pon. 1
= K cou a alternatlV da, mais de uma y
= Ly ® Mar ma alternativa erre™® .~ Jego. 1
26 1 o Marcout huma alternative: tos. |
1 tiva ou nen x - 7ero ou 3 poN 1
A a\terﬂal o ara essa questao: i
e —«—1‘ Notas posS\Ve\Sp —_____——"_—
| | | - -
W 66 G0 ) e =T 4D —:
Forre. g Mowme 20 V00000 D08 GO DLN000S5

1) Sabendo que o segmento AB possui 2 cm no mapa e equivale a 1100 km, logo a escala do grafico é de 1:55.000 cm

I1) As coordenadas geograficas das localidades C e D sdo respectivamente: Ponto C Latitude 5° S (sul) e Longitude
40° O (oeste) e Ponto D : Latitude 15° S (sul) e Longitude 50° O (oeste).

I11) Sabendo-se que no Rio de Janeiro sdo 14 horas e que ndo estd em periodo de horério de verdo, pode-se afirmar

IV) Através das informacdes presentes no mapa, a circunferéncia equatorial da Terra € 39.600 Km.

Rt a0
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18. Dentre os sensores de luz, pode-se destacar o resistor dependente de luz, 1000
ou LDR (Light Dependent Resistor). As caracteristicas de sensibilidade
e resposta espectral de um sensor LDR sdo apresentadas pelos graficos
da variagdo de sua resisténcia (dada em kQ) em fungdo da iluminacéo
(dada em lux), e da resposta espectral relativa percentual (dada em
porcentagem) em funcdo do comprimento de onda da luz incidente no
sensor (dado em nm), respectivamente.
Marque dentre as afirmativas a seguir, quais delas apresentam conclusdes 01 1010 100 1000 10,000
verdadeiras a partir da analise dos comentéarios e graficos apresentados .

o (a) Curva caracteristica da resisténcia em fungéo da iluminagéo.
na questao.

100

10 \\
0 ™~

N

Resisténcia (kQ)

a. Os sensores LDR permitem medir a iluminagdo incidente em sua superficie pois geram em seus terminais uma
tensdo elétrica diretamente proporcional ao nivel de intensidade dessa iluminacéo.
A partir da observagdo da curva caracteristica da resisténcia em fungdo da iluminagdo para um LDR, pode-se
afirmar gue a variacdo da resisténcia desse sensor é inversamente proporcional a iluminacéo.
c. Observando-se o grafico da resposta espectral relativa do LDR, é correto afirmar que esse sensor absorve de
forma homogénea a iluminacdo incidente sobre sua superficie, independentemente do comprimento de onda da
luz.
d. A curva caracteristica da resisténcia do LDR em func¢do da iluminacdo demonstra que a resisténcia desse sensor
aumenta de acordo com o aumento da iluminagdo incidente sobre sua superficie.
Sabendo-se que as luzes entre o0 verde e o laranja apresentam seu comprimento de onda na regido entre 540 e
620nm, podemaos afirmar gque essas sao as luzes para as quais este LDR apresenta uma melhor resposta espectral

relativa.

1005 - o - - . _
¢ s CORREGAO QUESTAO 18 (:, i
E 3 3 . - 5 pontos. 1
g ll Pontuagdo: te as duas alternativas corretas: o> P ||
8 men _

D s0% 1 e Marcou SO . da anula uma correta cva )
&%; 40% 1 o Cada alternativa erra orreta € uma alternativa ¢
ativa C uma |

g I o Marcou ume attert |ternativa errada ou nenh ‘
§ - L ada ou mais de uma a e !
D 20% /] 1 err Y . !
i o \ alternatiVe (S estdo: Zero, 20U 5 pontos. .

i |I Notas possiveis pard e e mmm—————

0% AT ENTE SRR AT __...gn'rﬁ'ﬂ'l'l'r:; |||]—J|

IlIJ
350 400 480 500 wM0="Bd0 620 660 700 740 780 820 870 920 100
Comprimento de onda (nm)

19. Piaima!

A inteligéncia do heroi estava muito perturbada. Acordou com os berros da bicharia la embaixo nas ruas, disparando
entre as malocas temiveis. E aquele diacho de sagui-agu? (...) ndo era sagiiim nédo, chamava elevador e era uma
maquina. De-manh&zinha ensinaram que todos aqueles piados berros cuquiadas sopros roncos esturros ndo eram
nada disso ndo, eram mas claxons® campainhas apitos buzinas e tudo era méaquina. As ongas pardas ndo eram oncgas
pardas, se chamavam fordes hupmobiles chevrolés dodges marmons e eram maquinas. Os tamanduas os boitatas*
as inajas® de curuatas® de fumo, em vez eram caminhdes bondes autobondes antincios-luminosos relégios farois
radios motocicletas telefones gorjetas postes chaminés... Eram méaquinas e tudo na cidade era s6 maquina! O herdi
aprendendo calado. De vez em quando estremecia. Voltava a ficar imdvel escutando assuntando maquinando numa
cisma assombrada. Tomou-o0 um respeito cheio de inveja por essa deusa de deveras forguda, Tupa’ famanado que
os filhos da mandioca chamavam de Méaquina, mais cantadeira que a Mée-d’agua®, em bulhas® de sarapantar®.

Entdo resolveu ir brincar com a Maquina pra ser também imperador dos filhos da mandioca. Mas as trés cunhds?!!
deram muitas risadas e falaram que isso de deuses era gorda mentira antiga, que nao tinha deus ndo e que com a
maquina ninguém nao brinca porque ela mata. A maquina ndo era deus ndo, nem possuia os distintivos femininos
de que o herdi gostava tanto. Era feita pelos homens. Se mexia com eletricidade com fogo com &gua com vento
com fumo, os homens aproveitando as forcas da natureza. Porém jacaré acreditou? nem o herdi! (...) Macunaima
passou entdo uma semana sem comer nem brincar s6 maquinando nas brigas sem vitoria dos filhos da mandioca
com a Maguina. A Maguina era que matava 0s homens porém os homens é que mandavam na Maquina... Constatou
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pasmo que os filhos da mandioca eram donos sem mistério e sem forga da maquina sem mistério sem querer sem
fastio, incapaz de explicar as infelicidades por si. Estava nostélgico assim. Até que uma noite, suspenso no terrago
dum arranhacéu com os manos, Macunaima concluiu:

— Os filhos da mandioca ndo ganham da maquina nem ela ganha deles nesta luta. H4 empate.

N&o concluiu mais nada porque inda ndo estava acostumado com discursos porém palpitava pra ele muito
embrulhadamente muito! que a maquina devia de ser um deus de que 0s homens ndo eram verdadeiramente donos
sO porque nao tinham feito dela uma lara explicavel mas apenas uma realidade do mundo. De toda essa embrulhada
o0 pensamento dele sacou bem clarinha uma luz: os homens é que eram maquinas e as maguinas é que eram homens.
Macunaima deu uma grande gargalhada. Percebeu que estava livre outra vez e teve uma satisfa mée.

MARIO DE ANDRADE, Macunaima, o heréi sem nenhum carater. Belo Horizonte: Itatiaia, 1986.
Vocabulario:

! Piaima — personagem do romance

2 sagiii-acu, sagiiim — macacos pequenos

3 claxon — buzina externa nos automdveis antigos

4 boitata — cobra-de-fogo, na mitologia tupi-guarani
5inaja — palmeira de tamanho médio

CORRECAO QUESTAO 19 (3 PONTOS)
SOLUCAO: D
Pontuacao:

e Marcou a alternativa correta: 3 pontos.

" Tupd — entidade da mitologia tupi-guarani

8 Mae-d’agua — espécie de sereia das aguas amazonicas
9 bulha — confuséo de sons

|
|
|
|
|
. - |
6 curuata — flor de palmeira I
|
|
|
10 sarapantar — espantar :

Marcou uma alternativa errada, mais de uma
alternativa ou nenhuma alternativa: ZERO.
Notas possiveis para essa questdo: Zero ou 3 pontos.

20.

11 cunhd — mulher jovem, em tupi

e o o o o o o o e e e -

Com base neste trecho da obra classica de Méario de Andrade, pode-se afirmar que:

a. O texto faz uma analogia entre a cena em uma cidade grande e um zoolégico.

b. Segundo o texto, lara mandava nas maquinas para que matassem os homens.

c. O texto afirma gque as maquinas passaram a ser adoradas como deuses pelos filhos da mandioca.
As méquinas a que o texto se refere eram movidas a eletricidade, vapor e vento.

e. O texto descreve o despertar de Macunaima no meio da mata, entre macacos e palmeiras.

In Higher Education, a Focus on Technology (By STEVE LOHR)

The education gap facing the nation’s work force is evident in the numbers. Most new jobs will require more than
a high school education, yet fewer than half of Americans under 30 have a postsecondary degree of any kind.
Recent state budget cuts, education experts agree, promise to make closing that gap even more difficult.

The Bill and Melinda Gates Foundation, the William and Flora Hewlett Foundation, and four nonprofit education
organizations are beginning an ambitious initiative to address that challenge by accelerating the development and
use of online learning tools.

An initial $20 million round of money, from the Gates Foundation, will be for postsecondary online courses,
particularly ones tailored for community colleges and low-income young people. Another round of grants, for high
school programs, is scheduled for next year.

Just how effective technology can be in improving education — by making students more effective, more e.engaged
learners — is a subject of debate. To date, education research shows that good teachers matter a’ [ \ze may
be less important than once thought and nothing improves student performance as m tiuman
tutoring. ,;*’ N‘OS\ \
If technology is well designed, experts say, it can help tailor the Iearnlrlg£W‘ 20 () 12Y
student-teacher collaboration, and assist teachers in monltorlngsf’ Egﬂ\
tuning lessons. il oV Qp.o
The potential benefits of technology are grea_ter-"
point, Mr. Gates said in an interview thag™ -

them in front of a computer is ludicrous.?
(Adaptado de: http://www.nytimes. com/2010/10/11/tech\

\Y
A e

\)a(sao “
Sobre 0 uso da tecnologia no processo educa\ por N\a(co
@ A tecnologia pode auxiliar os professoreé\ o C°

b. A atuacdo dos bons professores em sala dé W\2 ac©

Os cursos online sdo indicados somente pa}
A efetividade do uso da tecnologia no procet
e. A tecnologia pode substituir os professores e
\
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