NIVEL 2 - 42 E 52 ANOS DO ENSINO FUNDAMENTAL

GABARITO

INSTRUGOES AOS PROFESSORES

Caro(a) Professor(a):

» Esta prova contém trés tipos de questdes:
v As que devem receber uma nota entre 0 (menor nota) e 10 (maior nota);
v As que devem receber uma nota entre 0 (menor nota) e 6 (maior nota);
v As que devem receber uma nota entre 0 (menor nota) e 4 (maior nota);

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

* Nao se esqueca 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.

REALIZACAD: APOIO:

o~ A,
Y T
COTUCA uNnicamp

.{af =N Ay " eoueacko PATRIA AMADA
Frtem -SESI- & unesp” BIMNR . =0 BRASIL
SAO PAULO =Ens .

MINISTERIO DA
momERCATIoOwN Ll <) T L

L 1]

] O

B® INSTITUTO FEDERAL RO, Cup boJCL,lp QCNPQ
B Rio Grande do Nerte et Consen acionat oo Desemiovimar>

Clentiic



EXEMPLO DE CORRECAO

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

correcao:

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

Se marcar todas, ficard 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 robd deve capturar estiver em um intervalo de 100 a 125, quais bolinhas
ele depositara no cesto?

Resposta do Aluno 1

a. Bolinha 93
X Bolinha 121
2 Bolinha 102

d. Bolinha 145
% Bolinha 124

Resposta do Aluno §

—i\ Bolinha 93
b. Bolinha 121

“ug Bolinha 102
d. Bolinha 145
¢. Bolinha 124

@

121 102 145

Resposta do Aluno 2

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

(@) Bolinha 145
¢. Bolinha 124

Resposta do Aluno 6

a. Bolinha 93
XK. Bolinha 121
kﬂ Bolinha 102

d. Bolinha 145

¢. Bolinha 124

GABARITO
a. Bolinha 93
b. Bolinha 121 - CORRETA
¢. Bolinha 102 - CORRETA
d. Bolinha 145
¢. Bolinha 124 - CORRETA
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Resposta do Aluno 3

X Bolinha 93

Jx Bolinha 121
x Bolinha 102
X Bolinha 145

“u"Bolinha 124

Resposta do Aluno 7

(@) Bolinha 93

b. Bolinha 121
(¢.) Bolinha 102
(d) Bolinha 145
¢. Bolinha 124

Resposta do Aluno 4

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

Resposta do Aluno 8

3y Bolinha 93
2k Bolinha 121
~&¢ Bolinha 102
d. Bolinha 145
~¢; Bolinha 124




A 1ZI Robotics apresentou no ‘Next Generation Computing Show 2006" o “CUBO”, W’\eno
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(Adaptado de: http://digitaldrops.com.br/2006/11/cubo-um-robo-que-le-livros-e-ensina-ingles.html
Acesso em: 25/04/2019)

Quando eu era mais jovem, 30 anos atras, me diziam que no futuro estariamos cercados por
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$""‘ A0 pO \ Alberto utilizou um robd como esse para cortar, em
A ma chapa de ferro, 10 quadrados. O resultado final
jéo ficou do jeito que ele esperava. Dessa forma, ele
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“A NASA pretende mandar pequenos robos a Lua a partir de 2019. Nenhuma espagonaveﬂorte-
uUESTAU 6 americana aterrissa no satélite desde 1972. As maquinas, que serdo equipadas cgm-' ‘(e 10
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missoes espaciais. Além disso, a expectativa é ge_o.w— s’( A

a explicar a origem do Sistema SoLar eja“EQAO Q.U uqu\o'_ =) 1
=~ cORR sO\- {05 )
De acordo com a noticia, a NASA pretende mar{ C - on de uma “
\ . el a\S \
oy N3 2, 0.
AYUm planeta. “ nmaqao‘ a\\ema\\ e ef( d NS ZER A \
m satélite natural. Po cov @ ternd terne oo "\
\ Wl a2 e e . zer \
Uma estrela. e a(Gou eV uestao- _=2
D) Um planeta anso. “ . W el ss2 & -
E) Um asteroide. 1 aler N "
\\ ~




- \
Hadrian, o “robé pedreiro”, pode construir uma casa em apenas dmsj.uv"o‘{‘os\ \1‘
UUESTAU 7 engenheiro australiano, Hadrian é fruto de uma pesquisa qyed—’ko 1 \6 \
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D) O ro‘bo é capaz de levantar pecas através de uma estrutura
presa em suas rodas.
E) O rob6 foi desenvolvido por um engenheiro americano.

(Fonte: https://www.wsj.com/articles/australias-bricklayers-face-robot-challenge-1447749696)
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O RP-VITA é um robd moével autbnomo de telepresenca que pode p‘ew“ “TOS\ \;35

interajam a distancia com seus pacientes do hospital. ,—‘ 3 \A
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O robo Pepper foi desenvolvido para interagir com os seres humanos e despertar “curiosidade
e emogodes”, segundo o seu criador. Por meio de sensores, ele percebe o ambiente ao_r,ad’\e é

capaz de reconhecer as emog¢bes humanas pelas expressdes faciais e alterag\a'-’ S‘ bz,
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A camera utilizada no microscépio robético, utilizado por cirurgides, permite um _melhor
UUESTAU 'lu acesso durante a cirurgia a area afetada, com ganho significativo de segurangw ‘fla A

camera apresenta uma lente do tipo convergente para ampllar os_oh-’ ONTO 1
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Digit € um rob6 humanoide projetado para se movimentar de uma forma mais dinamica do
uUESTAU '“ que os robds comuns. Tem membros &geis e um torso repleto de sensores gy.e”hltem
navegar em ambientes complexos e realizar tarefas como entrega de V-‘OS\ ‘\
(Adaptado de: https://robots.ieee.org/robots/digit/ Acesso em: 25/04/2019) "‘ A Po \
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Considerando que Digit é um meio de transporte de mercadorias, o robé pode ser classificado como um meio de
transporte:

A) Ferroviario
B) Aéreo

Fluvial
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Aquaviario




- O robé Ladybird foi desenvolvido na Australia por pesquisadores da Unlversu“—{e de
uUESTAU 12 Sidney, desenhado e construido especificamente para executar suas furv 03\ tnos

agricolas e é movido a energia solar o que nao provoca da—’e ON %do
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orreta, pois ndo ha queima de combustiveis e nerﬁ‘chpagao de grandes areas para a utilizacao dessa fonte
€ energia.
D) Correta, pois a energia gerada pelo sol ndo ocasiona transformagdes imediatas na atmosfera, as transformacgoes
sdo sentidas apenas a longo prazo.
E) Incorreta, pois a proliferacdo de energia solar agravaria o problema do efeito estufa.
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uUESTAO 14 O rob6 Estevao foi programado para executar os seguintes movimentos em sequguf—\
1. Andar em frente durante 10 segundos ,—*’ S \
2. Parar durante 1 segundo ’,—”‘0 PO““O ) “
3.  Girar para direita durante 2 segundos ’,—"-Ao AA Q\ \
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Considerando a trajetdria realizada pelo robé, o que poderia ser modificado nos comandos para que Estevao,
partindo do inicio, conseguisse alcancar o objetivo?

umentar o tempo do comando 3.

Aumentar o tempo do comando 5.
C) Diminuir o tempo do comando 1.
D) Retirar os comandos 2 e 4.

E) Diminuir o tempo do comando 5.

uUESTAU 15 Leia a charge e responda.

N a 5
Novo jipe-robd da NASA buscard dreas habitaveis em Marte Por queojipe robé levou uma multa?

.- ' . L b A) Porque estava explorando novas areas habitaveis em Marte.
MAS VAI LEVAR T : Porque o local onde ele parou é proibido estacionar. _
Porque o guarda de transito nunca viu um jiBe,-rB"" “
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