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Cada questao deve receber uma nota entre 0(menor
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langar a nota no sistema da OBR e enviar as melhores
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1) Questao

Pontos: | 10,0

Eixo cognitivo: Il-Compreender Fendmenos. Area: Matematica. Descritores: Numeros e

Operagdes/algebra e Fungées

Em uma fabrica de autopecas dois robds, X e Y, sdo responsaveis pela producao didria. O robd
X produz 3 pecas por minuto e o rob6 Y produz 4 pecas por minuto. Sabe-se que 10% das
pecas da producdo do rob6 X sdo defeituosas e 5% das pecas produzidas pelo robd Y sdo

probabilidade dela ser defeituosa? E agora, esc{ VALOR DA QUESTAO: 0 a 10 pontos

da fabrica no dia, qual a probabilidade dela ter

a) 1/6e0,4 alternativa correta e somente ela. Caso contrario, some
b) 1/8e0,6 5 pontos para cada alternativa corretamente assinalada
c) 1/14e0,6 e retire 3 pontos para cada incorreta assinalada.

d 1/8e0,4

PONTUACAO: Atribua 10 pontos se o aluno assinalou a

e) 1/14e0,4

2) Questao

Pontos: | 10,0

Eixo cognitivo: Il-Compreender Fendmenos. Area: Matematica. Descritores: Espago e Forma.

Os robos industriais do tipo SCARA (Selective Compliant Assembly Robot Arm) sdo amplamente
usados na industria para montagem de produtos eletronicos em linha de producdo devido a
sua alta velocidade, ja que sua estrutura é planar. A figura a seguir mostra um rob6 SCARA de 2

juntas rotativas. Usando sensores que medem a
saber o angulo de cada elo do rob6. Usando os 3
assumindo o tamanho dos elos do robd L1 e L2 co
seu espaco de trabalho plano em metros?

VALOR DA QUESTAO: 0 a 10 pontos

PONTUACAO: Atribua 10 pontos se o aluno assinalou a
alternativa correta e somente ela. Caso contrario, some
5 pontos para cada alternativa corretamente assinalada
e retire 3 pontos para cada incorreta assinalada.

a) Nao é possivel calcular a posicdo X, Y do robo;

b) E possivel usando as formulas X = L1 * cos(tetal) + L2 * sen(tetal+ teta2) e Y = L1 *

sen(tetal) + L2 * cos(tetal + teta2);

c) E possivel usando as férmulas X = L1 * cos(tetal) + L2 * cos(tetal+ teta2) e Y = L1 *

sen(tetal) + L2 * sen(tetal + teta2);
d) Somente é possivel calcular a posicdo X;
e) Nenhuma das anteriores.
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3) Questao Pontos:

Eixo cognitivo: II-Compreender Fendmenos. Area: Matemaética. Descritores: Espago e Forma.

Um microcontrolador é um dispositivo muito utilizado na robdtica capaz de executar
programas de computador que podem ser usados para controlar robds. No sistema a seguir as
Portas A, B e C controlam as lampadas 1, 2 e 3. A respectiva lampada estara acesa se o valor de
saida da porta for 5V e apagada se o valor de saida da porta for OV.

Lampada 1 Lampada 2 Lampada 3

() (o) ()
PP g

10,0

PortaB T T

VALOR DA QUESTAO: 0 a 10 pontos
Porta A

Dado o programa:

PONTUAGAO: Atribua 10 pontos se o aluno assinalou a
alternativa correta e somente ela. Caso contrario, some

Porta B = Svu 5 pontos para cada alternativa corretamente assinalada
Porta C© = 5V e retire 3 pontos para cada incorreta assinalada.
para 1 = 0 até

porta & = 5V
espere 1 segundo
porta & = 0V

fim para

L i B e I

Ao fim da execugdo do programa no microcontrolador assinale as alternativas corretas:

a) Lampada 2 fica acesa durante 11 segundos

b) Lampada 1 fica acesa durante 10 segundos

c¢) Lampada 1 fica acendendo e apagando em intervalos de 1 segundo
d) Lampada 3 ndo acende

e) Lampada 1 ndo acende

4) Questao Pontos:
Eixo Cognitivo: Il-Compreender Fendmenos. Area: Matematica. Descritores: Nimeros e

10,0

Operagdes/algebra e Fungdes ~
VALOR DA QUESTAO: 0 a 10 pontos

Um rob6 chamado Galatéia caminha pelos
universidade. Por se tratar de um rob6 n

PONTUAGAO: Atribua 10 pontos se o aluno assinalou a

Entretanto, por ser um robd mével, sua cor{ alternativa correta e somente ela. Caso contrario, some

quais conexdes sem fio ele mais usa, o progf 5 pontos para cada alternativa corretamente assinalada

por quantos roteadores (aparelho que per| e retire 3 pontos para cada incorreta assinalada.

passou. Sabe-se que um robd passou por un

determinada por uma circunferéncia de raio T centralizada na posicao do roteador. A trajetoria
do robd é descrita pela reta de equagcdo y = x, com x € [0,10]. Os 6 roteadores estdo

posicionados em (-0.5, 0), (3, 3+/AC), (5,5), (4,2), (6,0) e (11,11). Por quantos roteadores o robd
passou?

a)2 b)3 c)4 d)5 e) Nenhuma das anteriores
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5) Questao

Informagao.

Pontos:
Eixo Cognitivo - ll-Compreender Fendmenos. Area: Matematica. Descritores: Tratamento da

10,0

Uma usina nuclear com vazamento radioativo possui reatores que precisam ser desligados
urgentemente. Como a situacdo é de alto risco para seres humanos, um grupo de engenheiros

decidiu colocar em atividade o ro
a usina em busca da localizacdo

garras para realizar o desligame| PONTUACAO: Atribua 10 pontos se o aluno assinalou a
Através de transmissdes por radi{ alternativa correta e somente ela. Caso contrario, some
localizagdo no plano X-Y (em n| 5 pontos para cada alternativa corretamente assinalada

VALOR DA QUESTAO: 0 a 10 pontos

reportada, o robd realizou uma { e retire 3 pontos para cada incorreta assinalada.

metros na direcdo de um anguld

posicdo (x,y) onde se localizavam os reatores. Os engenheiros ndo podem esquecer que 0S

modelos Explorer2011 possuem bateria suficiente para
percorrer no maximo 50m. Sabendo que o robd partiu da
posicdo (0,0), deseja-se saber:

1) A posigdo final (x,y) na qual os reatores foram achados.

2) A distancia total (ida e volta) percorrida pelo
Explorer2011, supondo que na volta o robo ird seguir
as mesmas coordenadas da ida. Esta distancia serd
usada para recalcular uma nova rota para o rob6 caso
0 mesmo ndo seja capaz de voltar pelo mesmo
caminho da ida.

a) (11.6,12)e 44

b) (10.1,14) e 34

c) (10.1,14)e48

d) (6.7,12)e52

e) Nenhuma das anteriores

Obs: caso necessario, use v2=1.4, Vv3=1.7eV5=2.2

(3.4)

(8.4)

(x.y)
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6) Questao Pontos: | 10,0
Eixo Cognitivo - Il-Compreender Fendmenos. Area: Matematica. Descritores: Espago e forma.

Utilizando uma camera de video, um robd visualiza um cubo a uma distdncia de Zcm do
mesmo, capturando uma imagem em projecag_perspectiva. Considerando ague o cubo tem

aresta igual a 10cm e que a cAmera tem distal VALOR DA QUESTAO: 0 a 10 pontos

assinale a alternativa correta, supondo que na i .
. L. . PONTUACAO: Atribua 10 pontos se o aluno assinalou a
gue cada unidade é igual a 1mm. Dica: use sem¢

alternativa correta e somente ela. Caso contrario, some
5 pontos para cada alternativa corretamente assinalada

e retire 3 pontos para cada incorreta assinalada.

a) 100cm
b) 10cm e Imagem
C) 5Cm 50” rn [ ?:""',,_‘ o
d 1cm ] :R“
e) Nenhuma das anteriores f,f"
~_Bem P 'z
- o
'\-\..\_\H-"'-'
7) Questao Pontos: | 10,0

Eixo Cognitivo - Il-Compreender Fendmenos. Area: Matematica. Descritores: Espaco e forma.

Um robé possui um sistema de visdo configurado por duas cameras no mesmo plano de visdo
como mostra a figura:

P1”
PO”

G P1’

Il P2[I
PO’

p2’

12

Os cones de visdo definidos pelos tridngulos T1 = (P0’, P1’, P2’) e T2 = (P0”, P1”, P2”)
delimitam a regido onde o robd pode “enxergar” algum objeto. O rob6 poderd perceber
qualgquer objeto que possua alguma parte dentro dos triangulos T1 ou T2. Fora dessa regido
ele ndo serda capaz de identificar o objeto. A partir das informagdes acima, assinale as

alternativas corretas:



a) Com as duas cameras o robd poderd desviar de qualquer obstaculo que seja
apresentado sem risco algum.

b) Qualquer objeto que esteja completamente contido dentro do triangulo (P0’, G, P0”’)
nao podera ser visto pelo robd.

c) Aadreade visdo do robo é definida pela area de T1 somada com a de T2.

d) A area de visdo do robo é definida pela drea de T1 somada com a de T2 subtraida da
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drea do triangulo (G, P1’, P2").

. N i VALOR DA QUESTAO: 0 a 10 pontos
e) Na configuragdo mostrada na figura,

PONTUAGAO: Atribua 10 pontos se o aluno assinalou a
alternativa correta e somente ela. Caso contrario, some
Com base no texto abaixo, responda as 5 pontos para cada alternativa corretamente assinalada
e retire 3 pontos para cada incorreta assinalada.

“Ja era de esperar que o robd mais antigo

movido a eletricidade, mas nem a mente mais familiarizada com a Antiguidade seria capaz de
imaginar que ele andasse e até apresentasse um teatrinho com a ajuda de... grdos de trigo.

Quem estd desenterrando detalhes sobre o autdomato do século 1 d.C. é o cientista da
computacdo britanico Noel Sharkey, da Universidade de Sheffield. Sharkey vasculhou as obras
tedricas de Heron de Alexandria, o legendario criador do autémato, e diz ter descoberto que
ele é a primeira maquina guiada por um programa -- tal como os computadores modernos --
cujos registros chegaram até nés.

Sem disco rigido ou memdria RAM, a programacao tinha de ser incorporada ao rob6 por meio
de cordas, que eram enroladas em determinada seqiiéncia em torno dos eixos de suas rodas
dianteiras. O trigo ajudava a controlar a for¢ca motriz: na parte de tras do autémato, a cordinha
que estava enrolada em torno dos eixos ficava presa a um peso. Esse peso, por sua vez, ficava
no alto de um tubo cheio de grdos de trigo. O tubo tinha um furo, do qual os graos iam caindo
devagarzinho: assim, o peso ia baixando cada vez mais, fazendo os eixos rodarem e o robd
inteiro se mover [...].

N3o é a primeira vez que Heron ganha fama de pioneiro tecnolégico. Relatos sobre o inventor,
que viveu entre os anos 10 e 70 da Era Cristd (contemporaneo, portanto, de Jesus e dos
primeiros apdstolos, como Pedro e Paulo), ddo conta de que ele criou até a primeira maquina
de vender bebidas da histoéria. (A pessoa colocava uma moeda nela e recebia um jato de dgua
benta.) Segundo os relatos, o robozinho estudado por Sharkey, além de se mover por um
palco, também apresentava automaticamente um pequeno espetaculo de fantoches,
envolvendo o deus grego Dioniso, senhor do vinho e do teatro.[...]"

Fonte: Reinaldo José Lopes, G1, 28/07/07.
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8) Questao Pontos: | 10,0

Eixo Cognitivo - | Dominar linguagens (DL) Area: Portugués (interpretagio de texto).

(Mdiltipla escolha) Com base no texto, podeml VALOR DA QUESTAO: 0 a 10 pontos

a) Ha registros da criacio de robds, ben PONTUACAO: Atribua 10 pontos se o aluno assinalou a
da idade de cristo. alternativa correta e somente ela. Caso contrario, some

b) A mdaquina de vender bebidas, conter] 5 pontos para cada alternativa corretamente assinalada
de um espetdculo envolvendo o deus| e retire 3 pontos para cada incorreta assinalada.

¢) Em seu trabalho, Heron conseguiu prI
graos de trigo.

d) Sharkey descobriu que existia uma maquina de vender bebidas na época de cristo, cuja
autoria foi atribuida a Heron de Alexandria.

e) Nenhuma das anteriores

9) Questao Pontos: | 10,0
Eixo Cognitivo - Il Compreender fendmenos (CF) Area: Fisica.

Qual fenémeno fisico pode-se inferir sobre os robés de Heron, que moviam-se por um palco?
(Marque a alternativa correta)

VALOR DA QUESTAO: 0 a 10 pontos

a) Conservacdo da energia mecanica, cotf " . .
grios de trigo em cima do robd) em e PONTUACAO: Atribua 10 pontos se o aluno assinalou a

do robd). alternativa correta e somente ela. Caso contrario, some

b) Conservacdo da energia potencial, co|l 5 pontos para cada alternativa corretamente assinalada
grdos de trigo em cima do robq e retire 3 pontos para cada incorreta assinalada.
movimentacdo do rob6).

c) Conservagdo da energia cinética, conVeTtendo a energia potencial (armazenada nos
grdos de trigo em cima do robd) em energia mecanica (responsavel pela
movimentacdo do robd).

d) Conservagdo da energia cinética, convertendo a energia mecanica (armazenada nos
grdos de trigo em cima do robd) em energia potencial (responsavel pela
movimentacdo do robd).

e) Nenhuma das anteriores

10) Questao Pontos: | 10,0

Eixo Cognitivo - | Dominar linguagens (DL) Area: Inglés.

PARAMETER ESTIMATION FOR CONTROL DESIGN

Research in bipedal robotics aims to design machines with the
speed, stability, agility, and energetic efficiency of a human.
While no machine built today realizes the union of these
attributes, several robots demonstrate one or more of them.
The Cornell biped is designed to be highly energy efficient. This
robot walks with a dimensionless mechanical-transport cost
cmt of 0.055; the corresponding efficiency for a typical human
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VALOR DA QUESTAO: 0 a 10 pontos

is 0.05. The down side of this achieveme
trips and falls in the presence of ground PONTUACAO: Atribua 10 pontos se o aluno assinalou a
which excels at agility, can run stably on
bound over piles of blocks, but does not w|
and hydraulic actuation. Moreover, the p
and control system are difficult to general

alternativa correta e somente ela. Caso contrdrio, some
3 pontos para cada alternativa corretamente assinalada
e retire 3 pontos para cada incorreta assinalada.

SourceFrom the IEEE CONTROL SYSTEMS MAGAZINE, April 2011.
Com relagdo ao texto, o que nao se pode afirmar? Assinale todas as alternativas pertinentes.

(@) Um dos objetivos da pesquisa em robodtica bipede é criar maquinas com eficiéncia
energética semelhantes a uma pessoa.

(b) Existem estudos que uniram todas as habilidades do ser humano em um unico robd.

(c) Um dado positivo do robo Cornell é sua eficiéncia energética, a qual se aproxima muito a de
um ser humano.

(d) Apesar da estabilidade em correr e subir escadas, o bipede Planar é ineficiente somente
por sua atuagdo pneumatica.

(e) Os principios fisicos que fundamentam o robo bipede Planar sdo favoraveis a
generalizagao para outros robos.



