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QUESTÃO 01
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QUESTÃO 22
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QUESTÃO 23
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QUESTÃO 26
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QUESTÃO 27
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QUESTÃO 28
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QUESTÃO 29
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QUESTÃO 30
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QUESTÃO 31

Internet of Things
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#include <iot.h>

#define PRECO 0.25 //preço do kWh
#define POTENCIA 40 //potencia do equipamento em watts
#define BITSINICIO 0xFF
#defin BITSFIM     0XDD
#define CICLO_MAQUINA 1/4000000 // l/frequencia do microcontrolador
#define pin_estado     13

uint16_t periodo_diario = 0; //recebe o valor lido pelo RTC (Real Time Clock) em segundos
float valor_kwh, custo_diarioa,  ciclos, tempo_ligada = 0;
boolean estado = 0; // estado do equipamento l = ligado, 0 = desligado
uint8_t dados, CRC = 0;

void setup() { //rotina de configuração dos periféricos
     Serial.begin(9600, SERIAL_8N1);//define 8 bits, sem paridade de 1 bit parada

//configura a velocidade da porta serial,
     pinMode(pin_estado,INPUT); //configuração do pino que recebe o estado do equipamento

}

void loop() { //rotina principal
      estado = digitalRead(pin_estado);
      if(estado == 1){
         ciclos = cilos+1;

}
ciclo = tempoRTC(“s”); //leitura de tempo do RTC. “s” = segundos
if{periodo_diario >= 86400){
   tempo_ligada = ciclos*CICLO_MAQUINA;
   valor_kwh = (POTENCIA*(periodo_diario/3600))/1000;
   custo_diario = valor_kwh*PRECO;
   dados = (uint8_t)custo_diario;
   CRC = geradorCRC(dados); //função que gera o Cyclic Redundancy Check
   Serial.write(BITSINICIO);
   Serial.write(dados);
   Serial.write(CRC);
   Serial.write(BITSFIM);
   periodo_diario = 0;
   ciclos = 0;
   tempo_ligada = 0;
}
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QUESTÃO 32

Ladder

A

B

C

D

E

Legenda

A – botão “liga/desliga”

B – sensor “temperatura do molde”

C – sensor “tempo de injeção”

D – sensor “enchimento de matéria-prima”

E – sensor “porta aberta”

F – sensor “parafuso injetor (rosca) de matéria-prima”

S1 – acionamento “abertura do molde”

S2 – acionamento “abertura da porta da máquina”
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QUESTÃO 33

Diagrama de Bode
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QUESTIONÁRIO DE PERCEPÇÃO DA PROVA
As questões abaixo visam levantar sua opinião sobre a qualidade e a adequação da prova que você acabou de realizar.

Formação Geral?

A Muito fácil.

B Fácil.

C Médio.

D

E

A Muito fácil.

B Fácil.

C Médio.

D

E

Considerando a extensão da prova, em relação ao tempo

total, você considera que a prova foi

A muito longa.

B longa.

C adequada.

D curta.

E muito curta.

Os enunciados das questões da prova na parte de

A Sim, todos.

B Sim, a maioria.

C Apenas cerca da metade.

D

E Não, nenhum.

Os enunciados das questões da prova na parte de

A Sim, todos.

B Sim, a maioria.

C Apenas cerca da metade.

D

E Não, nenhum.

As informações/instruções fornecidas para a resolução

A Sim, até excessivas.

B Sim, em todas elas.

C Sim, na maioria delas.

D Sim, somente em algumas.

E Não, em nenhuma delas.

Você se deparou com alguma culdade ao responder

à prova. Qual?

A Desconhecimento do conteúdo.

B Forma diferente de abordagem do conteúdo.

C

D

E
à prova.

você percebeu que

A não estudou ainda a maioria desses conteúdos.

B estudou alguns desses conteúdos, mas não os aprendeu.

Cestudou a maioria desses conteúdos, mas não os aprendeu.

D estudou e aprendeu muitos desses conteúdos.

E estudou e aprendeu todos esses conteúdos.

Qual foi o tempo gasto por você para concluir a prova?

A Menos de uma hora.

B Entre uma e duas horas.

C Entre duas e três horas.

D Entre três e quatro horas.

E Quatro horas, e não consegui terminar.

CARTÃO-RESPOSTA.
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